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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

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 unmittelbarer
Nahe des Gerats fir das Personal jederzeit zuganglich 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 fir den Einsatzbereich des Geréats.
Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem grundsétzlichen
Verstandnis und kdnnen von der tatséchlichen Ausfliihrung des
Gerats 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 Gefahrdung zum Ausdruck
bringen. Um Unfélle, Personen- und Sachschaden zu vermeiden,
Sicherheitshinweise unbedingt einhalten und umsichtig handeln.

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

Warnungl

AE

Diese Box enthalt gefahrliche Spannung, vor Offnen vom Strom
trennen.

DO NOT TOUCH
ANYWIRING
- INS

Die interne Verdrahtung darf weder berthrt noch geandert werden,
auBer es wird in dieser Anleitung explizit erwahn.

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

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

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die zu geringfligigen
oder leichten Verletzungen oder zu Beschadigungen fihren
kann, wenn 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 LIFTKIT Bezeichung

Das LIFTKIT besteht aus einer Teleskophubséule sowie weiterem
Zubehdr, um den reibungslosen Betrieb mit einem Cobot zu
ermdglichen.

Je nachdem welcher LIFTKIT Typ gewahlt wurde, gelten
verschiedene Konfigurationen (siehe Bestellschlissel).

1.4 Mitgeltende Dokumente

Diese Betriebsanleitung ersetzt nicht, sondern erganzt die
Betriebsanleitungen der eingesetzten Einzelprodukte (TLT-
Hubséaule und SCU-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/en/support/media-library:

+ TC-08023-DE - THG-TLG-TLT Betriebsanleitung
+ TC-08005-DE - SCU Betriebs und Wartungsanleitung

Bestellschltissel

1.5 Anwenderinformationen

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

Diese und auch die Betriebsanleitungen der Einzelprodukte sollten
jederzeit fir Anwender zuganglich sein.

Qualifiziertes Personal kann die beschriebenen Tatigkeiten
ausflihren und mégliche Gefahren eigenverantwortlich erkennen
und durch berufliche Ausbildung, Erfahrung sowie durch Kenntnis
der geltenden Vorschriften verhindern.

ILIFTKITI-I__EE-l [T ]-CTTefo]-[TT]1
|| | I

Roboter
FA FANUC
Hub

Hub eingefahrene Lange ausgefahrene Lénge
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
A00 1000 mm 775 mm 1775 mm
BOO 1100 mm 825 mm 1925 mm
(e10]0] 1200 mm 875 mm 2 075 mm
D00 1300 mm 925 mm 2225 mm
EOO 1400 mm 975 mm 2375 mm

Elektrische Optionen

11 120 V AC / US Kabel

22 230 V AC / EU Kabel

23 230 V AC / CN Kabel

24 230 V AC / UK Kabel

25 230 V AC / CH Kabel

Saulentyp

601 fir FANUC CRX-5iA, CRX-10iA, CRX-10iA/L, CRX-20iA/L Cobots
630 fur FANUC CRX-25iA, CRX-30iA Cobots

Y Version 630 ist nur in 500, 700, 900 mm Hub erhaltlich; fir andere Hiibe kontaktieren Sie bitte Ewellix

2 Bei der Version 630 sind 55 mm fur die eingefahrene Lange der Montage mit Platten hinzuzuftigen.
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2. Sicherheit

Dieser Abschnitt enthélt Sicherheitsinformationen als Erganzung zu
den Sicherheitsaspekten, die in den entsprechenden
Betriebsanleitungen der mitgelieferten Gerate beschrieben sind.
Nichteinhaltung der Richtlinien oder der in diesem Handbuch
enthaltenen Sicherheitshinweise kdnnen zu ernsthaften Gefahren
fihren, die schwerwiegende Verletzungen, Tod oder sachliche
Beschéadigungen zur Folge haben kdnnen.

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

Weitere Informationen finden siehe kapitel 10.1 Sicherheit des SCU
Steuergerats

2.1 Einsatzzweck

Im Betriebshandbuch der Hubsé&ule wird der beabsichtigte Einsatz
des LIFTKITs beschrieben. Fir diesen Einsatz wurde das LIFTKIT
entwickelt und produziert. Der zusatzliche Verwendungszweck wird
definiert als:

+ Das Heben eines Roboters in Druck-Richtung zur Erweiterung
dessen Arbeitsbereichs.

Jede Verwendung, die Giber den bestimmungsgeméaBen 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

Das LIFTKIT beinhaltet mehrere Sicherheitselemente, die

die Integration in eine Roboteranwendung ermdglicht, einschlieBlich
Sicherheitsrelais zertifiziert nach 1ISO 13849-1, das STO bis zu PLe
Kat. 4.

2.3 Sicherheitsmechanismen

Die folgenden MaBnahmen wurden in LIFTKIT integriert, um das
Risiko von Schaden zu verringern:

+ Die einzelnen Komponenten sind gemaB der Norm UL zertifiziert
(gemanB IEC 60601-1 - Sicherheit von Medizinprodukten).

+ Die SBOX wurde gemaB EN ISO 13849 konstruiert.

Die Hubsaule verfligt Uber eine integrierte mechanische Bremse,

die ein Zurlickfahren der der Saule im Falle eines Stromausfalls
oder Motorschadens verhindert.

Eine Sicherungsmutter ist installiert, um ein unbeabsichtiges
Ruckfahren bzw. Zusammenbrechen der Saule im Falle eines
Versagens oder VerschleiBes der Hauptmutter zu verhindern.

Das Risiko des Einklemmens zwischen den Rohrabschnitten der
Séaule und der FANUC-Befestigungsplatte wird minimiert. Im
eingefahrenen Zustand betrégt der Mindestabstand 40 mm.

Die SCU-Steuerung des LIFTKIT und die SBOX missen zum
Betrieb mit dem FANUC Sicherheits-E/A-Anschluss verbunden
werden.

Die Aktivierung des FANUC-Notausschalters 16st einen Stopp der
SCU-Steuerung des LIFTKIT und der SBOX aus. Wenn das
FANUC-System ausgeschaltet ist, kann LIFTKIT nicht betrieben
werden.

Die SBOX-Steuerung des LIFTKIT tberpruft die Ethernet-
Verbindung zur FANUC-Steuerung. Wenn diese Verbindung
unterbrochen ist, wird die Sdulenbewegung automatisch
gestoppt.

Das Anhalten oder der Ausfall der FANUC-Software 16st ein
Stopp-Signal an die LIFTKIT-Steuerung aus.

2.4 Anwendungshinweise

Die folgenden Anwendungshinweise sind zu beachten:

Die Integration eines Not-Aus-Schalter ist erforderlich.

Installieren Sie Not-Aus-Funktionen fir die Saule und integrieren
Sie diese vor Inbetriebnahme in die Sicherheitskette des
Gesamtsystems.

Die Not-Aus-Funktion muss so installiert werden, dass eine

Unterbrechung oder Re-Aktivierung der Stromversorgung (nach
einer Stromunterbrechung) keine geféhrlichen Situationen fir
Personen und Gegenstande verursachen kann.

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

Um das LIFTKIT in ein funktionales Sicherheitssystem mit einer
STO-Bedingung (Safe Torque Off) zu integrieren, missen die
integrierten SBOX-Sicherheitsrelais an die Spannungsversorgung
der LIFTKIT SCU-Steuerung angeschlossen werden. Ausgeldst
werden diese durch eine funktionale Sicherheitsfunktion, wie die
FANUC Sicherheits-E/A.
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2.5 Potentielle Risiken

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

+ Die Saule erkennt einen StoB nicht automatisch und stoppt die
Bewegung beim Aufprall nicht. Dies kann zu folgendem flihren:
- Quetschgefahr fur Personen oder Gegenstéande, die sich im

Hubbereich der Hubsaule befinden.

- StoBe gegen Personen oder Gegensténde, die sich im
Hubbereich der Hubsaule befinden.

+ Esist moglich, dass die S&aulen nicht an der gewlinschten
Position stoppt und die UR-Steuerungssoftware die Position nicht
erkennt.

- Die Bewegung des Roboters kann an einer unbeabsichtigen
Position erfolgen, was zu erheblichen schweren Verletzungen,
zum Tod oder Sachschéden
fuhren kann.

2.6 Einrichtung
und Verhalten des
Notausschalters

Das LIFTKIT verfugt Uber zwei Not-Halt-Mechanismen. Eine ist
integriert in der SBOX, die andere direkt in der SCU. Der SCU-
Mechanismus ist softwaregesteuert und reagiert schneller, 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 Tabelle 1 zum Vergleich.

Tabelle 1
E-Stop Performance level Weg Zeit
Mechanismus 1SO 13489-1
SCU nicht eingestuft 18 mm 200 ms
SBOX Bis zu PLe, Cat. 4 28 mm 750 ms
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3. LIFTKIT Komponenten

H T + 1 untere Montageplatte
3.1 Lleferu mfang fur + 8 Schrauben M10x40 fur Montageplatten (1)
LI FTKIT‘ FA'601 + 4 Schrauben M6x20 fiir Fanuc Robotert (2)
Die folgenden Teile sind Bestandteil des Lieferumfangs siehe - 2 Stifte @ 6x20 mm zum Ausrichten des FANUC Roboter (3)
Abbildung 1. + Schnellstart-Anleitung
+ 1 SBOX

+ 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 EHA3A Handschalter

+ 1 FANUC-Befestigungsplatte

+ 1 SBOX-Schlussel

+ 1 SBOX-E/A-Kabel

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

- SBOX-Befestigungselemente

Abbildung 1

Lieferumfang

Befestigungsplatte untere Montageplatte

Fanuc Plugin enthalten Teach
Pendant nicht enthalten

| I

Steuerung SCU

g fa

(1) @ (©)
SBOX Teleskopséule TLT Handschalter EHA3A Schrauben und Stifte
SBOX- SBOX-E/A- SBOX- Netzkabel von der Steuerung RS232 Interface Ethernet
Schlissel Kabel Netz-Kabel SBOX zur Steuerung  E/A Kabel Kabel Kabel
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3.2 Systemvoraussetzung
fur LIFTKIT-FA-601

Die Systemvoraussetzungen fiir die Steuerung und die Software
sind wie folgt:

Roboter-Kompatibilitat: CRX-5/A, CRX-10iA, CRX-10iA/L,
CRX-20iA/L

FANUC-Steuerung: R-30iB Mini Plus mit Software-Option "R648
Socket Messaging"

Benutzeroberflache: Tablet TP

Leistungsaufnahme (max) abhéngig von der
SCU-Leistungsversion:

- 24VDC/30A

- 120VAC/6,5A

- 230VAC/3,3A
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3.3 Lieferumfang fur
LIFTKIT-FA-630

Die folgenden Teile sind Bestandteil des Lieferumfangs siehe
Abbildung 2:

» 3 x Hubséule TLT

+ 1 x Steuergeradt SCU16/56/96

+ 1 x SBOX-Netzkabel (EU/US/CH/CN)

+ 1 x RS232-Schnittstellenkabel (M/0133976)

+ 1 x SCU-E/A-Kabel (M/0133975)

« 1 x EHA31 Betriebshandschalter

» 1 x FANUC Roboteraufsatzplatte flir CRX25 & 30

+ 3 x untere Montageplatten fir Saulen

» 1 x Bodenplatte fir 3 Saulen

+ 12 x M10x3-Schrauben zur Befestigung der oberen Platte an den
Séaulen

+ Schrauben fir die obere Platte des Roboters

» 4 x M10x45-Schrauben zur Befestigung der Bodenplatte an der
Kundenbasis

12 x M10x40-Schrauben zur Befestigung der Bodenplatte an den
Séulen

6 x Fixierstifte fUr die Ausrichtung

12 x Unterlegscheiben

12 x M10x30-Schrauben zur Befestigung der Sdulen mit bereits
montierten Platten an der Bodenplatte

1 x Ausgleichsplatte

1 x Schnellstartanleitung

1 x SBOX

1 x SBOX-Schlussel

1 x SBOX 1/0-Kabel

1 x SBOX zu SCU Stromkabel

1 x Ethernet-Kabel

SBOX-Montagevorrichtungen

Abbildung 2

9
o Unterlegplatten obere Montageplatte fiir 3 Sdulen
9
Schnellstartanleitung i
-
g
< [ 3 untere Montageplatten
Steuerung
SBOX 3 Teleskopséulen Handschalter
Untere Montageplatte fiir 3 Sdulen
SBOX SBOX I/0 SBOX Netzkabel Steuerungskabel /0 RS 232 Ethernet
Schlissel Kabel Netzkabel SBOX an Kabel Kabel
Steuerung
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3.4 Systemvoraussetzung
fur LIFTKIT-FA-630

Die Systemanforderungen fiir den Controller und die
Software sind wie folgt:

Roboter-Kompatibilitat: CRX-25iA und CRX-30iA
FANUC-Steuerung: R-30iB Mini Plus mit Software-Option "R648
Socket Messaging"

Benutzeroberflache: Tablet TP

Leistungsaufnahme (max) je nach gewahlter
SCU-Leistungsversion:

24VDC/30A

- 120VAC/6,5A

- 230VAC/3,3A

10
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4. Mechanische Installation

41 Werkzeuge

Diese Werkzeuge werden fir die Installation benétigt:

* Inbus Schltssel 5 und 6
+ Schraubendreher 2 mm

4.2 LIFTKIT Mechanische
Installation

Zur Vorbereitung der Hubsaulen-Montage beachten Sie bitte die in
Kapitel 3.1 Lieferumfang dargestellte Abbildung 3:

1. Entnehmen Sie die Teleskopséaule aus dem Karton

2. Lo6sen und entfernen Sie 4 Transportschrauben an der
Unterseite (1)

3. Befestigen Sie die untere Montageplatte (2) mit 4 M10x40
Schrauben (Schraube 10) auf dem &uBeren Fluhrungsrohr.
Achten Sie bei diesen Schrauben auf ein Anzugsmoment von
40 Nm

4. Befestigen Sie die Bodenplatte sicher auf dem Boden oder auf
einem Rahmen bei Verwendung von mindestens vier der
Befestigungsléchern der Platte (3)

Die Bodenplatte kann auch zur Montage des LIFTKITs auf einem
SLIDEKIT verwendet werden. Dafiir werden 8x M6 Schrauben
benotigt. Ggfs. missen Sie den Sockel des SLIDEKITs entfernen.

5. Losen und entfernen Sie 4 Transportschrauben oben (1)
6. Befestigen Sie die obere Befestigungsplatte (4) mit 4 M10x40
Schrauben (Schraube 10) auf dem inneren Fiihrungsrohr.

Abbildung 3

Nahaufnahme der Transportschrauben (links) und der TLT (rechts)

1. Transport-Schrauben
2. Untere Montageplatte

3. Bohrungen fur
Bodenbefestigungen

4. Obere Montageplatte

5. Ausrichtungsbohrungen

11
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4.3 Montageanleltung 4.3.1 Auspacken der Komponenten
fur LIFTKIT-FA-630 Schritt 1

LIFTKIT-FA-630 wird auf einer Palettenbox mit den Nehmen Sie die 3 Hubséulen, die 3 kleinen Bodenplatten 301381
Abmessungen 120/80/59 cm geliefert (siehe Abbildung 4). und den Schraubenbeutel fur die Bodenplatte 160716-0009 heraus

i (siehe Abbildung 6).
Abbildung 4

Abbildung 6

Beispiel fir die Verpackung von LIFTKIT-FA-630

Das Paket enthélt:

+ 3 Huk.)saulen ' ' Schritt 2

+ 3 Kleine Bodenplatten mit der Zeichnungsnummer 301381

+ 1 SCU-Steuereinheit Packen Sie die 3 Hubsaulen, die 3 kleinen Bodenplatten
+ 1 SBOX 301381 und den Schraubenbeutel fir die Bodenplatte

+ 1 Kabelbox mit Kabeln inkl. auch Bedienschalter. 160716-0009 aus (siehe Abbildung 7).

+ 2 Schraubbeutel
Siehe Montagezeichnungen fur LIFTKIT-FA-630 (siehe Abbildung
5)

Abbildung 7

Abbildung 5

12
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4.3.2 Montage der Bodenplatte: Schritt 4
Ausrichten: Stellen Sie sicher, dass der LIFTKIT in horizon- Packen Sie die groBe Bodenplatte EW000676940 (A) aus
taler Ausrichtung installiert wird. und setzen Sie die Passstifte @6 (B) in die richtigen

Anforderungen an den Untergrund: Die Aufstellflache Positionen (C) (siehe Abbildung 10).

muss fest und stabil sein und sowohl das Gewicht des Abbildung 10
LIFTKIT als auch dessen maximale Last tragen kénnen.

Betriebshandbuch: Detaillierte Installationsverfahren und
Sicherheitsrichtlinien finden Sie im Betriebshandbuch.

Schritt 3

Ldsen Sie die flr den Transport verwendeten M10-
Schrauben (A) und befestigen Sie die Platten 301381 (B) mit
M10x40 DIN7991-Schrauben (C) an den Saulen (siehe
Abbildung 8).

Abbildung 8

Schritt 5

Montieren Sie die 3 Hubsaulen auf der Bodenplatte
EW000676940.

Da die Ausrichtungsstifte @6x24 DIN6325 (A) angebracht
sind (siehe Abbildung 11), kénnen die Hubsaulen mit den
Stiften Uber die Ausrichtungsldcher @6H7 (B) an den kleinen
Bodenplatten 301381 ausgerichtet werden (siehe Abbildung
12)

Abbildung 11

Achten Sie auf ein Anzugsdrehmoment von 40 Nm, um die
Platten 301381 (B) mit Hilfe der Schrauben M10x40 DIN7991
(C) zu befestigen.

Die erwarteten Ergebnisse sind in Abbildung 9 dargestellt.

Abbildung 9

Abbildung 12

Die Saulen kénnen mit den Kabeln nach auBen oder um 180°
gedreht montiert werden (siehe Abbildung 12).

13
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Achten Sie auf ein Anzugsdrehmoment von 40 Nm, um die
Platten 301381 (A) an der Bodenplatte EW000676940 (B) mit
Hilfe von Unterlegscheiben DIN125-A10,5 (C) und Schrauben
M10x30 DIN912 (D) zu befestigen (siehe Abbildung 13).

Abbildung 13

Die erwarteten Ergebnisse sind in Abbildung 14 dargestellt.

Abbildung 14

Schritt 7

Messung des Hohenunterschieds zwischen den S&ulen und
ggf. Ausgleichsarbeiten.

» Nachdem die Initialisierung abgeschlossen ist, fahren Sie den
LIFTKIT mit dem Betriebsschalter in die unterste Position

+ - Dann muss mit einem MaBband der Héhenunterschied
gemessen werden.

+ - Fir die Messung werden die Unterlegplatten EW000789756
(inkl. 5 Stiick) (A) und das im Paket enthaltene Messband (B)
verwendet. Sehen Sie sich das Video mit dem Vorschlag fur die
Messung an.

Abbildung 15

Schritt 6

SchlieBen Sie die Kabel der SCU und der Sdulen gemaB der
SCU-Kurzanleitung fir die Initialisierung an und fiihren Sie
die Initialisierung in diesen vier Schritten durch:

1. Dricken Sie beide Tasten des Handschalters gleichzeitig, bis
die Steuerung einen Piepton abgibt.

2. 2. Drlcken Sie die Abwartstaste, bis die drei Hubs&ulen am
unteren Endanschlag anhalten, was durch einen Piepton
angezeigt wird.

3. 3. Drlicken Sie die Aufwéartstaste, bis die drei Hubsaulen am
oberen Endanschlag anhalten, was durch einen Piepton
angezeigt wird.

4. 4. Schrauben Sie den Roboter auf die obere Platte.

14

Die maximal zuldssige Hohendifferenz der S&ule betragt
2 mm, wie in Abbildung 16 dargestellt.

Abbildung 16

max. 2 mm

Achten Sie darauf, dass der Hohenunterschied der Saulen
nicht mehr als 2 mm betrégt. Die Unterlegplatten
EWO000789756 mit einer Dicke von 1 mm kénnen verwendet
werden.
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4.3.3 Montage der oberen Plattee
Schritt 8

Nachdem die Initialisierung abgeschlossen ist und die
Hoéhendifferenz gemessen und ggf. Uber EW000789756 un-
terlegt wurde, wird als nachster Schritt die obere Platte
EW000676941 montiert.

Achten Sie auf ein Anzugsdrehmoment von 40 Nm, um die
Platten EW000676941 (A) mit den Schrauben M10X30
DIN912 (B) an den Hubs&ulen zu befestigen. Die Schrauben
sind Teil des Schraubensacks fiir die obere Platte 160716-
0010 (siehe Abbildung 17).

Abbildung 17

4.3.4 Montage es Roboters adf der
oberen Platte

Schritt 9

Achten Sie auf das richtige Anzugsmoment fiir die
Befestigung des Roboters an der Platte EW000676941 (A),
indem Sie die vom Roboterhersteller empfohlenen
Schrauben verwenden. Die Vorschlage von Ewellix fiir
Schrauben sind in Abbildung 18 dargestellt.

Fur FANUC CX25i / CX30 Roboter missen 4xM10x30
DIN912 Bolzen (B) verwendet werden.

Die Schrauben sind Teil des Schraubensacks fiir die obere
Platte 160716-0010.

Abbildung 18

15
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5. Initialisierung des LIFTKIT und

Roboterinstallation

5.1 Initialisierung von
LIFTKIT-FA-601 und
Roboterinstallation

Das LIFTKIT muss vor der ersten Inbetriebnahme initialisiert
werden. Fuhren Sie dazu die folgenden Schritte aus:

1. SchlieBen Sie das LIFTKIT wie in der folgenden Abbildung 19
dargestellt an. Es wird empfohlen die Initialisierungsprozedur
ohne montiertem Cobot durchzufiihren. Die Hubs&ule muss in
Port 1 und 2 der SCU angeschlossen sein.

2. SchlieBen Sie die drei Drahte mit der mitgelieferten Klemme wie
in der Abbildung 20 kurz, um die Not-Aus-Funktion fiir die
Initialisierungsprozedur Uberbricken zu kénnen.

3. Dricken Sie beide Handschaltertasten gleichzeitig fiir etwa 5

Die ermittelten Endpositionen werden als virtuelle Anschlage
verwendet, welche mithilfe von Rampen angefahren werden.
Nach einer erfolgreichen Initialisierung verféhrt die Hubsaule
sowohl mit voller Geschwindigkeit als auch mit voller Kraft. Sollte
die Hubs&ule nicht ihren maximalen Hub erreichen oder die SCU
wahrend der Fahrt einen Piepton wiedergeben, wiederholen Sie
bitte den Initialisierungsvorgang.

Wenn die Systemverbindungen geéndert werden, kann eine neue
Initialisierung erforderlich sein.

6. Falls erforderlich, setzen Sie die 2 Ausrichtungsstifte an der
oberen Platte an und driicken Sie diese ein (oder verwenden Sie
einen Kunststoffhammer).

Sekunden, bis die SCU einen intermittierenden Piepton 7. Richten Sie den Roboter mit den Ausrichtungsstiften aus und
wiedergibt. Ab diesem Zeitpunkt wird die Hubséule fur die befestigen Sie die Basis des Roboter mit den vier mitgelieferten
Initialisierungsprozedur mit 50% dessen max. Geschwindigkeit Schrauben.
und max. Hubkraft laufen. 8. Heben Sie die voriibergehende Not-Aus-Uberbriickung aus
4. Bewegen Sie die Saule nach unten, bis sie die Endposition Schritt 2 auf.
erreicht hat. Die SCU wird wahrend der Fahrt einen Piepton
wiedergeben.
5. Bewegen Sie die Saule in die oberste Position, bis die
Endposition erreicht ist. Die SCU wird wahrend der Fahrt einen
Piepton wiedergeben.
Abbildung 19
Digitale I/0O-Klemmen an der Robotersteuerung
SBOX Vorderseite
Ethernet —
Kabel @ - .
ER5 = i RS232-Schnittstellenkabel
SCU Steuerung Handschalter
gelb (0V)
weiB (0V)
grin (24V)
rot (24V)
) gelb/weiB
2 L Port12
SBOX- Netzkabel von
Netz- der SBOX zur
Kabel Steuerung Steuerung
E/A Kabel
Port 1 Port 2

16
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5.2 Initialisierung von
LIFTKIT-FA-630 und
Roboterinstallation

LIFTKIT muss vor der ersten Inbetriebnahme initialisiert
werden. Flhren Sie dazu die nachstehenden Schritte aus:

1. SchlieBen Sie alle LIFTKIT-Komponenten wie in Abbildung 21
dargestellt an. Es wird empfohlen, die Initialisierung ohne den
auf der Saule montierten Roboter durchzufiihren. Die drei
Hubsaulen missen an die Anschlisse 1 bis 6 der SCU
angeschlossen werden, wie in Abbildung 21 dargestellt.

2. Uberbriickung der Not-Aus-Verbindung. SchlieBen Sie die drei
Drahte mit der mitgelieferten Klemme kurz, wie in Abbildung 20
dargestellt, um die Not-Aus-Verbindung auBer Kraft zu setzen.

3. Drilcken Sie beide Handschalterkndpfe gleichzeitig fur ca. 5
Sekunden, bis die SCU rattert und piept. Jetzt lauft die Saule
mit 50% Geschwindigkeit und Kraft.

4. Bewegen Sie die Hubsaulen mit Hilfe des Handschalters und
der Tasten nach unten, bis alle Hubsaulen die Endposition
erreicht haben. Die SCU-Steuerung gibt einen Signalton aus.

5. Bewegen Sie mit dem Handschalter und den Tasten alle
Hubséaulen nach oben in die obere Position, bis alle drei
Hubsaulen die Endposition erreicht haben. Die SCU-Steuerung
gibt einen Signalton aus.

Die ermittelten Endpositionen werden als virtuelle Grenzen
verwendet, die Uber sanfte Rampen angefahren werden. Nach
erfolgreicher Initialisierung bewegt sich die Hubsaule mit
voller Geschwindigkeit und voller Kraft. Wenn sie ihren vollen
Hub nicht erreicht oder weiterhin piept, wiederholen Sie den
Initialisierungsvorgang.

Wenn die Systemverbindungen gedndert werden, kann eine
neue Initialisierung erforderlich sein.

6. Setzen Sie bei Bedarf die 2 Ausrichtungsstifte in die obere
Platte ein und drlicken Sie sie hinein (oder verwenden Sie einen
Kunststoffhammer).

7. 7. Richten Sie den Roboter anhand der Ausrichtungsstifte aus
und befestigen Sie den Roboterfu3 mit den vier mitgelieferten
Schrauben.

8. 8. Ld&sen Sie die voriibergehende Not-Aus-Uberbriickung aus
Schritt 2.

Abbildung 20

Zoom auf das Sicherheits-E/A-Kabel zur Uberbriickung der Not-
Aus-Verbindung mit der mitgelieferten Klemme

grin  gelb/wei

weiB

gelb

Abbildung 21

SBOX Vorderseite

Ethernet Kabel

SBOX-
Netzkabel Stromkabel

Port 1/2

|l e

Port 3/4

SBOX zu SCU
Port 12

Port 5/6

RS232-Schnittstellenkabel

SCU-Steuerung Handschalter

gelb (0OV)
weiB3 (V)
grun (24V)
rot (24V)

gelb/weiB

SCU-E/A-Kabel

17
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6. Hardware-Anschluss SBOX

6.1 Hardware-
Anschluss SBOX

Die SBOX dient als Schnittstelle zur SCU sowie auch zur
Robotersteuerung. Abbildung 23 stellt die Anschlisse an der
Frontplatte der SBOX dar, wahrend Abbildung 22 eine detailierte
Beschreibung der Anschlisse fur die Sicherheitsrelais darstellt.

Abbildung 22 Abbildung 23

15 16 17

1

2

3

4

5

6

7

8

9 10 11 12 13 14
1. K1.A1 > 24V fir das Sicherheitsrelais #1 Al 1|4 2i4 32 9. Ethernet-Anschluss
2. K2.A1 - 24V fir das Sicherheitsrelais #2 ‘ ‘ 10. Ein/Aus-Schalter
3. K1.A2 > 0V fir das Sicherheitsrelais #1 A2 13 23 31 11. Sicherung
4. K2.A2 - 0V fur das Sicherheitsrelais #2 T 12. Stromeingang
5. K1.31 > Auslesen flr Relais #1 13|14 13. Stromausgang
6. K1.32 > Auslesen fir Relais #1 14. E/A-Konnektor
7. K2.31 > Auslesen fir Relais #2 15. RS232-Anschluss
8. K2.32 > Auslesen fur Relais #2 I 16. USB Port
31|32 17. Relais-Statusleuchte (leuchtet diese, Relais

werden mit Strom versorgt)

6.2 Sicherheitsanschluss

Die SBOX-L-01 verfligt Gber zwei integrierte Sicherheitsrelais mit
zwangsgefihrten Kontakten. Uber welche die
E/A-Anschlisse gefihrt sind, siehe auch Abbildung 5.

18
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6.3 Verbindung mit LIFTKIT-FA-601

USB port
SBOX P Steuerung des Roboters

1 Ausgang1-24V
2 Ausgang2-24V
3 Ausgangi-0V Safety-
4 Ausgang2-0V Anschlussplatine

5 Eingang1 Abfrage

6 Eingang2 Abfrage

a — - 7 Eingang3 Abfrage
Ethernet- SBOX
Kabel I/0 Kabel

1

RS232- SBOX- SBOX zu SCU 2. Initialization E-stop override
Schnittstellenkabel Netzkabel Stromkabel

8 Eingang4 Abfrage

1. Standard operation

TR gelb (0V)
- ’ weiB (0V)

grun (24V)

rot (24V)

gelb / weil

gelb
weiB

Steuerung
SCcu

rot
grin
gelb/weiB

Port 11

Port 12

Handschalter

SCU 1/0-Kabel

Hubs&ule

19
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6.4 Verbindung mit LIFTKIT-FA-630

USB port

O

Ethernet-

Kabel

RS232- SBOX- SBOX zu SCU
Schnittstellenkabel Netzkabel Stromkabel
Steuerung
SCuU
Port 11
y -~ Port 10
Port 12 & <&
S @ port7
s - .‘. Handschalter

1 Ausgang1-24V

2 Ausgang2-24V

3 Ausgang1-0V

4 Ausgang2-0V

5 Eingang1 Abfrage
6 Eingang2 Abfrage
7 Eingang3 Abfrage

SBOX
1/0 Kabel

8 Eingang4 Abfrage

1. Standard operation

Steuerung des Roboters

Safety-
Anschlussplatine

gelb (0V)
weiB (0V)
grun (24V)
rot (24V)

gelb / weiB

2. Initialization E-stop override

gelb
wei

rot
grun
gelb/weiB

|~

|l

|~

Teleskopsaulen

Tabelle 2

FANUC Steuerung

SCU I/0-Kabel
Port5/6
Port3/4
Port1/2
6.5 FANUC
Sicherheitsanschluss
Um ein sicherheitskonformes Safe Torque Off zu ermdglichen, PIN SBOX
missen die in der SBOX eingebauten Sicherheitsrelais mit den 1 OUTH bund it
rbunden m

Sicherheitsausgangen der FANUC Steuerung verbunden werden. verbunden mi
Siehe Tabelle 2 fur einen empfohlenen Anschlussplan. 2 OUT2 verbunden mit

3 OUT1 verbunden mit

Weitere Einzelheiten finden Sie in Kapitel 2.5.1. Externer Not-
Aus Ausgang im FANUC R-30iBMini Plus Wartungshandbuch.

OUT2 verbunden mit

ESPB11
ESPB1 verbunden mit 24V*

ESPB21**
ESPB2 verbunden mit 24V*

oV~
ov~

* Verfugbar Uber das Terminal des FANUC Klemmmoduls

** ESPB12 auf dem Board des Klemmmoduls

20
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7. Softwareanleitung fur die Ewellix LIFTKIT
Erweiterung des FANUC CRX Roboters

7.1 Einleitung

Die erforderlichen Konfigurationsschritte in der FANUC
Programmierumgebung fur die Inbetriebnahme des Ewellix
LIFTKITs werden in diesem Abschnitt beschrieben.

7.2 Installation des Plugins
Dieser Abschnitt enthalt Anweisungen zur Installation des Ewellix
LIFTKIT-Plugin in der FANUC Tablet TP-Umgebung. Das Plugin hat
ein .ipl-Format und besitzt folgendes Bezeichnungsschema
vX.Y.Z.ipl. Wir empfehlen die Verwendung der neuesten Version des
Plugins von der Ewellix-Website. Der Download-Pfad und das
Auswabhlfeld fur die LIFTKIT-Software ist in Abbildung 24
dargestellt.

Diese Seite erreichen Sie entweder Uber den Link www.ewellix.
com/de/support/media-library -» Software-Updates » LIFTKIT
oder durch Scannen des nachstehenden QR-Codes.

Abbildung 24

7.2.1 Plugin-Installation am
FANUC CRX Roboter

1. Laden Sie die neueste Plugin-Version (.ipl-Datei) auf
einen USB-Speicherstick.
2. Stecken Sie den USB-Speicherstick in den USB-Anschluss des
R-30iB Mini Plus Steuergerats, wie in Abbildung 25 dargestellt.
Abbildung 25

USB Speicherstick

3. Stellen Sie das Teach-Panel in den Onlinemodus um, wie in
Abbildung 26 dargestellt.
Abbildung 26

Type g g g g

Unterstutzende Videos sind auf der Ewellix-Website verfligbar:

www.ewellix.com/de/products/7th-axis-for-robot/liftkit/liftkit-fa

Der Standard-Mastercode fir die FANUC-Steuerung ist 1111.

Tablet TP in den Online-Modus versetzen

T 2 N

Collaborative robot 1/53
status
Contact stop status: DSBL
Enable/Disable: VX3
Group: 1

Payload setup: <DETAIL>

Active Payload: No. 1 [***k*kxxkkkxkxxx]

External force Limit / Disabling input

@Limit 1: 150.00[N] =---[ 0]
Limit 2: 0.00[N] ---[ 0]
Limit 3: 0.00[N] ---[ 0]
Limit 4: 0.00[N] =---[ 0]
Escape:  300.00[N]

Force Monitor:
Resultant J1 32 I3

Curr: 0% 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0% 0%

Output:Go[ 0] Go[ 0] co[ 0] eo[ 0]
Warning: 0%

J4 5 36
curr: 0% 0% o%
Peak: 0% 0% 0%
output: Gol 0] Go[ 0] Go[ 0]

Payload Monitor:

Resultant J1 32 I3
curr: 0% o% 0% o%
comp: 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0% 0%
output:

Curr: GO[ 0] Go[ 0] co[ 0] so[ 0]

A Robot Operation

21



Vertikale Achsen flr kollaborative Roboter LIFTKIT-FA-601 und -630

Offnen Sie das Mendi, indem Sie auf das Meniisymbol in der oberen
linken Ecke klicken, wie in Abbildung 27 dargestellt.

Abbildung 27

Open Main Menu

o

iRProgrammer

MAINKZ

1000 B MY [y

q aborative robot 1/53
status

Contact stop status: DSBL

Enable/Disable: ZIFIGIA]

Group: 1

Payload setup: <DETAIL>

Active Payload: No. 1 [***kkkxkkkxxkxxx]

External force Limit / Disabling input

@Limit 1: 150.00[N] ---[ 0]
Limit 2: 0.00[N1 ---[ 0]
Limit 3: 0.00[N1 ---[ 0]
Limit 4: 0.00[N] =--=[ 0]
Escape:  300.00[N]
Force Monitor:
Resultant Ji J2 J3
Curr: 0% 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0% 0%
Output:GO[ 0] o[ 0] o[ 0] col[ 0]
Warning: 0%
J4 J5 J6
Curr: 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0%
output: Go[ 0] eo[ 0] eo[ O]
Payload Monitor:
Resultant Ji J2 J3
Curr: 0% 0% 0% 0%
Comp: 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0% 0%
output:
Curr: GO[ 0] Go[ 0] Go[ 0] Go[ 0]

A Robot Operation

Erweitern Sie das PLUGINS Meni und klicken Sie auf die Option
Installieren, wie in Abbildung 28 dargestellt.

Abbildung 28

Offnen des Plugin-Installationsmentis

o

iRProgrammer

MAINKZ

1o0% E5! Y Q

DCS L =] -]

I

Teaching

Setup

JPE <DETAIL>
1 [RRERAREKAKERAERA]
t / Disabling input
PLUGINS N1 ---[ 01
N] ---[ 0]
N] ---[ 0]
Plugin List N] =--=[ 0]
N1

utility

Install

eeuree Ji J2 J3
Curr: 0% 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0% 0%
Output:GO[ 0] o[ 0] o[ 0] col[ 0]
Warning: o
J4 J5 J6
Curr: 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0%
output: Go[ 0] eo[ 0] eo[ O]
Payload Monitor:
Resultant Ji J2 J3
Curr: 0% 0% 0% 0%
Comp: 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0% 0%
output:
Curr: GO[ 0] Go[ 0] Go[ 0] Go[ 0]

A Robot Operation
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Das Installationsfenster listet die verfligbaren Plugins des
USB-Sticks.

Wabhlen Sie das Ewellix LIFTKIT-Plugin aus und klicken Sie auf
Installieren, wie in in Abbildung 29 gezeigt.

Abbildung 29

Plugin-Installationsseite

iRProgrammer

:— .. MAINK

100% A0

Install

Install

MMEE_

Description

LIFTKIT
Provider : Ewellix - A Schaeffler Company
Application : Ewellix LIFTKIT
Version : 1.1.0
Description : Ewellix LIFTKIT

Press Install Button to install the Plugin software.

Install

4 Play A Robot Operation

Ein Bestatigungsdialog wird sich 6ffnen. Bestétigen Sie die
Installation des Plugins, wie in Abbildung 30gezeigt.

Abbildung 30

Annahme der Plugin-Installation

iRProgrammer

Install

Press OK if you really would like to install
"LIFTKIT" Plugin software.

CANCEL
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Nachdem die Installation des Ewellix LIFTKIT Plugins bestatigt
wurde, starten Sie den Roboter bitte neu, wie in Abbildung 31
gezeigt.

Abbildung 31

Controller Restart Information

iRProgrammer

MAINKZ

Install

Install

Plugin software successfully installed!
Please re-start the controller by manually shutting the power off.

A Play 4 Robot Operation

7.2.2 Plugin-Deinstallation

Bei Bedarf kann das Ewellix LIFTKIT Plugin deinstalliert

werden. Offnen Sie das Hauptmenil, erweitern Sie das PLUGINS-
Meni und klicken Sie auf die Plugin-Liste, wie

in Abbildung 32 dargestellt.

Abbildung 32

Offnen der Plugin-Liste

o

iRProgrammer -

= MAINKZ e
= 1000 B MY [y

.

TPIF-279 Remote iPendant: 127.0.0.1 login RESET

Teaching

iy
SM

SR STARTED

START

e: 10.0.4.83
L KRR A RRREXAK
50001

l anonymous
Liftkit EEKK KKK KKK

utility
PLUGINS
Install

Plugin List

A Robot Operation

Die Liste der installierten Plugins wird wie in Abbildung 33
dargestellt aufgelistet.

Abbildung 33

Plugin-Liste

1= MAING

100% D A e

Plugin List

Plugin List

LIFTKIT [Ewellix - A Schaeffler Company |

Description

LIFTKIT

Provider : Ewellix - A Schaeffler Company

Application : Ewellix LIFTKIT

Version : 01.01.00

Description : Ewellix LIFTKIT A senactiler company

Ewellix is a global innovator and manufacturer of
linear motion and actuation solutions.

The LIFTKIT is an easy plug-and-play 7th axis
solution to extend the operating range and
ensure reliable positioning and safety to increase
productivity and optimize costs.

1

Uninstall

A Robot Operation E

A Play

Um ein Plugin zu deinstallieren, wahlen Sie das jeweilige Plugin aus
und klicken auf die Schaltflaiche Deinstallieren/Uninstall, wie in
Abbildung 34 zu sehen.

Abbildung 34

Deinstallieren von Plugins

1= MAING

100% D A e

Plugin List

Plugin List

LIFTKIT [Ewellix - A Schaeffler Company ]

Description

LIFTKIT

Provider : Ewellix - A Schaeffler Company

Application : Ewellix LIFTKIT

Version : 01.01.00

Description : Ewellix LIFTKIT A senactiler company

Ewellix is a global innovator and manufacturer of
linear motion and actuation solutions.

The LIFTKIT is an easy plug-and-play 7th axis
solution to extend the operating range and
ensure reliable positioning and safety to increase
productivity and optimize costs.

A Play

23



Vertikale Achsen fir kollaborative Roboter LIFTKIT-FA-601 und -630

Es wird ein Bestatigungsdialog eingeblendet. Klicken Sie auf den
OK-Button, um die Deinstallation zu bestéatigen (siehe Abbildung
35).

Abbildung 35

Abbildung 36

Alle Zeichen anzeigen

(3 CA\Users\CHPC812\Desktop\ip_changer.conf - Notepads + - o x
File Edt Search View Encoding Langusge Settings Tool: Macro Run Plugin: Window ?
cHH® 1 ERE0Re® @

[ ip_changerconf B3

Aways on Top CRCh =]

Toggle Full Screen Mode Fit

Bestétigungsfenster fiir das Deinstallieren von Plugins
r— MAINLK4 P
= N 100% Kzl ha

Plugin List

Press OK if you really would like to uninstall
"LIFTKIT" Plugin software.

A Robot Operation

Das LIFTKIT kann auch in der ROBOGUIDE Simulationssoftware
verwendet werden. Weitere Informationen hierzu kénnen Sie bei
Ewellix anfragen.

7.3 SBOX Einstellen der
IP-Adresse

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

Wenn Sie eine andere IP-Adresse einstellen mdchten, gehen Sie
bitte wie folgt vor:

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

2. Flgen Sie den folgenden Inhalt ein:

static ip_address=192.168.1.100/24
static routers=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" am
Ende der statischen IP-Adresse bleibt.

4. Machen Sie alle Zeichen sichtbar (siehe Abbildung 36).

24

Postt ™ B.1.100/24

Distraction Free Mode

1 ste
2 [5ti  vecumnren N

3 ste ‘Show Symbol > Show White Space and TAB
4 Zoom > ShowEndof Line
Move/Clone Cunent Document

Teb >
Wordwrap

Focus on Another View L
Hide Lines Ao

Fold Al )
Unfold All Al shift+0
Collapse Current Level Crl-AltoF
Uncollepse Current Level Clrl+AltsShiftF.
Collapse Level >

Uncollapse Level >

Sur

Project Panels
Folder as Workspace

Normal text file CtrleAltsR Ln:d Col:1 Pos:105 Windows (CRLF) _ UTF-8 NS

5. Konvertieren Sie das Ende der Zeilen zu Unix (LF) (siehe
Abbildung 37).

Abbildung 37

EOL zu UNIX (LF) Konvertierung

5 CaUsera CHPCES12 Desktopp.cha
il [ Edi | Search View Encod

onf - Netepad ~ 0 x
Setings Toos Moco Run Plugins Window 7 X
tzohtsdgee |%|BRISIEE0A=® BENB@

CaeY orCie it

By, Redo

E“" 92.168.1.100/24CRIA3 -
o . |168.1.1RMA

el v |servers=192.168.1.1 RN

seect Al cuea

Begin/End Select
Insest >
Copyto Clipboard

Indent >

o nel
Clipboard History

Set Read-Only
Clear Read-Only Flag

Normal tect i Ln:4 Col:1 Pos:105

length: 104 _lines :4 Windows (CRLF) _ UTF-8 INs

6. Speichern Sie die Datei auf einem USB-Speicherstick,
der zuvor auf FAT32 formatiert wurde.
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Wenn Sie eine SBOX mit einem externen
USB-Anschluss haben fahren Sie bitte mit
diesen Schritten fort:

7. Schalten Sie die SBOX mit dem Schalter aus und verge-
wissern Sie sich, dass das Kontrolllicht nicht mehr
leuchtet.

8. Stecken Sie den USB Speicherstick in den externen
USB-Portein ein (siehe Abbildung 38).

Abbildung 38

Vordere Ansicht der SBOX mit externem USB-Port

i, .

9. Schalten Sie die SBOX mit dem Schalter ein und achten
Sie darauf, dass das Kontrolllicht leuchtet.

10. Warten Sie 5 Minuten lang.

11. Schalten Sie die SBOX mit dem Schalter aus und verge-
wissern Sie sich, dass das Kontrolllicht nicht mehr
leuchtet.

12. entfernen Sie den USB-Speicherstick aus dem
USB-Port.

13. Schalten Sie die SBOX mit dem Schalter ein und achten
Sie darauf, dass das Kontrolllicht leuchtet.

14. Die folgende leere Datei wurde auf dem USB-Stick er-
stellt, um die erfolgreiche Adressénderung zu bestétigen:

update_ip_address_successfull_from_"Name of the USB
Stick"

Wenn Sie eine SBOX ohne externen USB-
Anschluss haben fahren Sie bitte mit Schritt
15 fort:

15. Entfernen Sie alle Kabel von der SBOX.
16. Offnen Sie die SBOX.

17. Stecken Sie den USB-Speicherstick in einen beliebigen
freien USB-Port der SBOX Steuerung ein (siehe
Abbildung 39).

Abbildung 39

Innenansicht der SBOX ohne externen USB-Port

18. SchlieBen Sie die SBOX.

19. SchlieBen Sie das Netzkabel an die SBOX an.
20.Schalten Sie die SBOX ein.

21. Warten Sie 5 Minuten.

22.Schalten Sie die SBOX aus.

23.Entfernen Sie alle Kabel von der SBOX.

24, Offnen Sie die SBOX.

25.USB-Stick entfernen.

26.SBOX schlieBen.

27. Alle Kabel wieder anschlieBen.

28.Die folgende leere Datei wurde auf dem USB-Stick er-
stellt, um die erfolgreiche Adressé&nderung zu bestatigen:

update_ip_address_successfull_from_"Name of the USB
Stick"

25
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7.4 Herstellen der 7.4.1 Festlegen der SBOX IP Ad-
Verbindung zwischen dresse am Teach-Panel

Um die SBOX und die Robotersteuerung zu verbinden, muss die IP-
RO bOter U nd SBOX Adresse manuell eingegeben werden.
Um die Robotersteuerung und die SBOX zu verbinden,

L ) Offnen Sie das erweiterte Hauptmenti, indem Sie auf die
folgen Sie bitte den folgenden 5 Schritten:

Schaltflache Erweitert/Advanced in der linken unteren Ecke
1 Verbinden Sie das RJ45-Ethernetkabel der SBOX mit klicken, wie in Abbildung 41 dargestellt.
dem oberen Ethernet-Anschluss in der

Robotersteuerung, wie in Abbildung 40 gezeigt. Abbildung 41

Advanced Menu button

2. Geben Sie die IP-Adresse an, welche flir die SBOX reser-

viert wird. Verwenden Sie hierflir das Teach-Panel. 100% 15 N

3. Definieren Sie das Client-Tag.

4. Falls nétig, setzen Sie eine spezifische IP-Adresse flr die (—
SBOX fest, siehe Kapitel 7.3 SBOX Einstellen der Teaching 1

<DETAIL>

IP-Adresse. Setup e

Disabling input
Status L 0
5. Schalten Sie die SBOX ein. utity =1 &
PLUGINS =0 @
Abbildung 40 = InsT
= NORMAL
‘orce Monltor: ™
Port des Ethernet-Kabels Resultant  J1 52 33
curr: 0% 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0% 0%
Output:G0[ 0] GO[ 01 Go[ 0] Gol[ 0]
Warning: 0%
J4 35 J6
curr: 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0%
output: Gol 01 G0l 01 Gol 0]
Payload Monitor:
Resultant J1 32 33
curr: 0% 0% 0% 0%
Comp: 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0% 0%
output:

“ s o oo “

A Robot Operation 'S |

Das erweiterte Menu erscheint wie in Abbildung 42 gezeigt.

Abbildung 42

Erweitertes Men(

100% 1l oY Y

TEST CYCLE 1

<DETAIL>

MANUAL FCTNS [FrAAxRAxrrtTTERT]

/ Disabling input
0]

ALARM
—[ 0]
—[ 0]
—r 0]

1/0
SETUP

FILE ity: INST

ity: NORMAL
USER

1 J2 J3
SELECT 0% 0% 0%
0% 0% 0%
EDIT 0] Go[ 0] Go[ 0]
DALY . 5 36
0% 0% 0%
0% 0% 0%
4D GRAPHICS 0] Go[ 0] Go[ 0]

STATUS

SYSTEM 1 J2 J3
0% 0% 0%
Clock 0% 0% 0%

0% 0% 0%
Variables

OT Release

Axis Limits

“

A Robot Operation 'S |

javascript:void(0);
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Offnen Sie das SETUP Menii und klicken Sie auf Host Comm, wie
in Abbildung 43 gezeigt.

Abbildung 43

Host Communication/Host Kommunikation

q’ MAINM

100% 1 4 a

Status
DSBL

1

<DETATIL>
[Frkxshhdsrhartrs]
/ Disabling input
ZDT Client -—[ 01

SETUP

Prog Select

== @1
General —1[ 01
-—[ 0]
Frames
ity: INST

TRy ity: NORMAL
Ref Position

Port Init

Ovrd Select

User Alarm

Error Table

iPendant Setup

BG Logic

Resume Offset

Resume Tol.

Space fnct.

Diag Interface

Host Comm

-
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Die Seite 6ffnet sich wie in Abbildung 44 dargestellt. Klicken Sie
auf den Button [Detail].

Abbildung 44

Protokoll einrichten

= N MAINK

100% ML By 0%

SETUP Protocols

1r8
Protocol Description

1 TCP/IP Detailed Setup

2 TELNET Telnet Protocol

3 sM Socket Messaging Device
4 RIPE ROS Ethernet Packets

5 PROXY Proxy Server

& DING Ping Protocol

7 HTTP HTTP Authentication

8 FTP File Transfer Protocol

“

DETALL [SHOW]

A Robot Operation

Die TCP/IP-Netzwerkkonfiguration des Roboters wird angezeigt.

Wahlen Sie unter Host Name (LOCAL) den ersten nicht
spezifizierten Punkt und geben Sie ihm einen Namen.

Wabhlen Sie fir den angegebenen Hostnamen die IP-Adresse,
welche fur die Verbindung mit der SBOX verwendet wird (die IP-
Adresse ist auf 192.168.1.100 eingestellt), wie in Abbildung 45
dargestellt.

Abbildung 45

Hostname und IP-Adresse

— ﬁ MAINK

100% HT AY e

SETUP Host Comm

TCP/IP
Robot name:
Port#l IP addr: 192.168.1.100
Subnet Mask: 255253 2550
Board address: FEAFEARIREETEEARET
Router IP addr: 192.168.1.1
BC Jog IP addr: *
OP Panel IP addr: 192.168.0.100

13/42
ROBOT

Host Name (LOCAL) Internet Address
1 Stargate 192.168.1.100

FXAEFREERE FEREEXKETAERTLRREE

FEEEEEEERE AR EEEAARF LR A ERRES
FEEEEEEERE AR EEEAARF LR A ERRES
EEEEEEEEEE AR EARREAAREEREEE

EEEEEEEEEE

oo W

FEARRRERRR

FARRRARRRARRTERRES

TEEEFREEEE FERTEXRITAARTEREES

©

10 *rrtxrxeEx
11 FrrxxsiEEx

AEREARRIEEEEEREES
AR EEAREFREEEEAREE
12 FrrEEEEEER  FAARERREERRFEEEEET
13 FrrEEEEEER  FAATEAREERRFEEEERT
10 #%AFRFRERE  FEARRRARARARRRRART
15 *xxxxxEEEE

16 FxxEEXXERE

FERTEXRITAARTEREES
FEREEXKETAERTLRREE

Host Name (SHARED) Internet Address
] EEEEEEEERT  RRREEAREFREETERRET
D EEEAEEEEEE  REARRARETARFEEEEET

3 FFRARREERE FERRRARRTAARTERRES

[TYPE] DHCP PORT PING (7] >
HELP

4 Play A Robot Operation

Nach einem Neustart der Robotersteuerung und der SBOX, wéahlen
Sie den (zuvor) definierten Hostnamen und driicken Sie PING, wie
in Abbildung 45 gezeigt. Eine Meldung "Ping *IP address*
succeeded" bestatigt die Netzwerkverbindung zwischen dem
Roboter und der SBOX.

Die in der SBOX und im Teach-Panel angegebenen IP-Adressen
mussen Ubereinstimmen, um die Kommunikation zu ermdéglichen.

27
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7.4.2 Client-Tag definieren

Um eine Verbindung zwischen dem Roboter und der SBOX
herzustellen, muss der Client-Tag definiert werden. Der Client-Tag
stellt die Schnittstelle dar, mit dem sich das Plugin (oder ein
beliebiges Programm des FANUC-Systems) verbinden kann.

Um das Client-Tag auf dem Programmierhandgerat zu definieren,
6ffnen Sie das SETUP-Menti und klicken Sie auf Host Comm, wie
in Abbildung 46 gezeigt.

Abbildung 46

Host Kommunikation

100%

Status
Yo DSBL

SETUP z
<DETAIL>

[rrksrxsrsrsrnnes]

/ Disabling input
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User Alarm 4 J5 36
0% 0% 0%
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Resume Tol.

Space fnct.

Diag Interface

Host Comm

o [ [ |
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Die Seite 6ffnet sich wie in der Abbildung unten dargestellt. Klicken
Sie auf den [SHOW] Button und wéahlen Sie die zweite Option aus
dem Popup-Meni - 2 Clients - aus, wie in Abbildung 47
dargestellt.

Abbildung 47

Protokoll Setup

= 4 MAINKZ

100% TR - | Q

SETUP Protocols

1/8

otocol Description

1 TCP/IP Detailed Setup
2 TELNET  Telnet Protocol

3 sM Socket Messaging Device
4 RIPE ROS Ethernet Packets

5 PROXY Proxy Server

6 PING Ping Protocol

7 HITP HTTP Authentication

8 FTP File Transfer Protocol

3 Servers

A Robot Operation
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Es 6ffnet sich einen neue Seite mit allen méglichen Client-Tags
(siehe Abbildung 48).

Auf dem FANUC Roboter kénnen maximal 8 Client-Tags verwendet
werden. Einer davon muss flr das LIFTKIT-Plugin vorgesehen
werden. Wenn keine freien Client-Tags mehr vorhanden sind, muss
einer fur das LIFTKIT freigegeben werden.

Abbildung 48

Client-Tag
9 MAINKZ 100% 1)
SETUP Clients
1/8
Tag Protocol Remote State
b C1: | ** [UNDEFINED]

2 c2: [UNDEFINED]
3 C3: #***xx%* xxxxxxxxxx [UNDEFINED]
4 C4: #**xAxx*  xxxxxxxxx* [UNDEFINED]
5 C5: *saxssxs  *ARE*E*E*% [UNDEFINED]
T e —
7 C7: #xxxsssz  xrserxxxrs [UNDEFINED]
8 c8: [UNDEFINED]

“ o - o

A Play A Robot Operation 'S |

Um den Client-Tag fur das LIFTKIT Plugin zu definieren,
doppelklicken Sie auf den gewtinschten Client-Tag und eine neue
Seite wird geoffnet, wie Abbildung 49 zu sehen.

Abbildung 49

Client-Tag C1
Q’ MAINKZ

SETUP Tags

Tag C1:

Comment :
Protocol:
Current State: UNDEFINED
Startup State: UNDEFINE

Server IP/Hostname:******xxxxxxxxxx
Remote Path/Share: ****Xxxxxxxxxxxx
Remote Port: 0
Inactivity Timeout: 15 min
Username: anonymous
e rxxEEREERE

AEEREEREEEREREES

n [TYPE] [ACTION] ust [CHOICE]

4 Robot Operation
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Um einen Client-Tag hinzuzufiigen, doppelklicken Sie auf Comment
und geben Sie einen Namen in das Textfeld ein. Driicken Sie
anschlieBend Enter, wie in Abbildung 50 dargestellt.

Abbildung 50

Um den Startstatus des Client-Tags festzulegen, doppelklicken Sie
auf Startstatus, und wéhlen Sie die Option 3 Start im Pop-Up-
Fenster (siehe Abbildung 52).

Abbildung 52

Client-Tag Kommentar

. Software keyboard a I
s

Enter characters

[SEOX Service ]
1
Protocol:
Current State: UNDEFINED
Startup State: UNDEFINE

Server IP/HOStname:******xxx*xxxsxx
Remote Path/Share: ****#*xxxxxxssss
Remote Port:

Inactivity Timeout: 15 min
Username: anonymous
[ — PSSt

0ld Value: **#sssssxzxsxsrss

|

Um das Protokoll auf SM (Socket Messaging) einzustellen, drliicken
Sie auf Protocol, driicken Sie dann auf [Choice] und wahlen Sie 1
SM wie in Abbildung 51 dargestellt.

E—

Abbildung 51

Setzen des SM Protokolls

:— ¢ MAINK =
=9 100% I A N
S

2FTP

SETUP Tags

Tag Cl:

Comment : SBOX Service
Protocol:

Current State: UNDEFINED
Startup State: UNDEFINE

Server IP/HOStname:*****x**xxxxxx+x
Remote Path/Share: ****xxxxxxxxxxxx

Remote Port: 0
Inactivity Timeout: 15 min
Username: anonymous
el rrrEERER
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Client-Tag Startstatus

100% [0

1 UNDEFINE 3/10
Tag C1: 2 DEFINE
S
Ee— <=
Protocol: oM

Current State:
Startup State:

Server IP/Hostname:!"EEE“L"*“*

Remote Path/Share: *****xxxxszzxzzx

Remote Port: 0
Port:

Inactivity Timeout: 15 min
Username: anonymous
[ — sxxrrEEEER

“
4 Play 4 Robot Operation

Verwenden Sie die Taste unten rechts, um eine Software-
Tastatur auf dem Bildschirm zu aktivieren.

Um die IP-Adresse einzustellen, klicken Sie doppelt auf Server IP/
Hostname. Geben Sie anschlieBend die IP-Adresse und den
Hostnamen der (zuvor festegelegten) SBOX wie in Abbildung 53
ein. Die Vorgehensweise fir die Festlegung der IP-Adresse und des
Hostnamen ist 7.4.1 Festlegen der SBOX IP Addresse am Teach-
Panel, beschrieben.

Abbildung 53

Server IP-Hostname

iRProgrammer

= MAINKZ o

\

Enter characters.

(92768 1100 &

Comment : SBOX Service
Protocol:

Current State:

Remote Port: 0
Port: 0

Inactivity Timeout: 15 min
Username : anonymous
Password: EEAXEEAA KK

O1d Value: *%kkkkkkkkkskkk

A Robot Operation
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Zum Einstellen des Ports, doppelklicken Sie auf Remote Port und
geben Sie 50001 ein, wie wie in Abbildung 54 dargestellt.

Die SBOX kommunziert ber den Port 50001.

Die SBOX kann nur mit einem Client zur selben Zeit
kommunizieren. Ein Neustart der SBOX ist erforderlich, wenn der
Client gedndert werden soll.

Abbildung 54

Client-Tag Port

= N MAINK

1000 B0 A N

SETUP Tags

6/10
Tag Cl:

Comment : SBOX Service
Protocol: SM
Current State: UNDEFINED
Startup State: START

Server IP/Hostname: 192.168.1.100

Remote Path/Share: JIIifrrr**xxxigs st
Remote Port: 50000
Port:

Inactivity Timeout: 15 min
Username: anonymous
e ExxEEEEEEE

Sobald der Remote-Port eingestellt ist, starten Sie die
Robotersteuerung neu.

Prifen Sie nach dem Neustart, ob das Client-Tag gestartet ist.
Offnen Sie das Hauptmenii, aktivieren Sie das Advanced Mendi,
erweitern Sie das MenlU SETUP und 6ffnen Sie die Seite Host
Comm. Klicken Sie auf den Button [SHOW] und wahlen Sie 2
Clients aus dem Popup-Meni aus. Wenn die Liste der Client-Tags
angezeigt wird, doppelklicken Sie auf den Tag, den Sie zuvor
definiert haben, wie in Abbildung 55 dargestelt.

Der aktuelle Status wechselt zu STARTED.

Abbildung 55

Client-Tag Satus

= Q’ MAINAK4

100 ED A N

SETUP Tags

10/10
Tag Cl:

Comment : SBOX Service
Protocol: SM
[Current sState: STA.RTED_I
Startup State: START

Server IP/Hostname: 192.168.1.100
BemsiEs Baibn/SiFmeg SEUStennohonnoms

Remote Port: 0

Port:

Inactivity Timeout: 15 min
Username: 2ANonymous
passwora:
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Mit dieser Bestéatigung ist das Client-Tag fiir die SBOX bereit und
kann nach einem abschlieBenden Neustart der Robotersteuerung
zusammen mit der SBOX verwendet werden.

7.5 LIFTKIT-Konfiguration

Um das LIFTKIT zu konfigurieren, 6ffnen Sie im Hauptmenii die
LIFTKIT Plugin-Konfigurationsseite, erweitern Sie das Menu
PLUGINS und klicken Sie auf LIFTKIT, wie in Abbildung 56
dargestellt.

Abbildung 56

Offnen der LIFTKIT Konfigurationsseite

100% T oY a

status

Production

Teaching 1
<DETAIL>
Setup [xxrrrsssrrrrrns]

Status

Utility

PLUGINS
Install
Plugin List

Liftkit

35

curr: 0% 0% 0%
Peak: 0% 0% 0%
output: Go[ 0] Go[ 0] co[ 0]

Payload Monitor:
Resultant J1 32 33
curr: 0% 0% 0% 0%
Comp: 0% 0% 0%
peak: 0% 0% 0% 0%
output:
“m
4 Play A Robot Operation =

Die LIFTKIT Konfigurationsseite erscheint wie in Abbildung 57.

Abbildung 57

LIFTKIT Konfigurationsseite

=5 FALTY 100% [0

Ewellix LIFTKIT

Client tag: v ‘
Type: v ‘
Max Stroke: mm

Lower Limit: 0 mm

Upper Limit: ‘ 1 mm

On target

tolerance: 2|mm

Position: mm

Status:

Move Up Move Down
Plugin: 01.01.00 A Schaeffler Company
A Play A Robot Operation I i
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Klicken Sie auf das Dropdown-Menu des Client-Tags und wéhlen
Sie das fir den LIFTKIT eingestellte Client-Tag aus. Wenn der
falsche Client-Tag ausgewahlt wird, wird das LIFTKIT Plugin nicht
funktionieren.

Wourde die LIFTKIT-Konfiguration noch nicht durchgefuihrt, erscheint
die in Abbildung 58 dargestellte Meldung.

Abbildung 58

Wéhlen Sie zum ersten Mal den Client-Tag

E ” MAINK 100% @ X’ I_—\\
Ewellix LIFTKIT

Client tag: C1 M
Type: undefined v

Max Stroke: Emm

Lower Limit: Emm

Upper Limit: mm

On target mm

tolerance:

Position: :mm

Status: CONNECTED

TYPE NOT SET
Move Up Voo
Plugin: 01.01.00 A Schaeffler Company
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Wenn der falsche LIFTKIT-Typ ausgewahlt wird, werden keine
LIFTKIT-Daten angezeigt und des erscheint die in Abbildung 59
dargestellte Fehlermeldung (PILLAR NOT VALID).

Abbildung 59

Fehlermeldung bei Auswahl eines falschen LIFTKIT Typs
o= ” MAINKZ

100% 50 oY Y

Ewellix LIFTKIT

Client tag: C1 v
Type: LIFTKIT-602 v
Max Stroke: mm
Lower Limit: mm
Upper Limit: Emm
On target mm
tolerance:
Position: :mm
Status: ICONNECTED
PILLAR NOT VALID

Move Up Move Down

Plugin: 01.01.00

A Schaeffler Company
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Um das LIFTKIT zu konfigurieren, wéhlen Sie das entsprechede
LIFTKIT-Typ Uber das Drop-Down-Menu Type aus. Nach Auswahl
des richtigen LIFTKIT-Typs zeigt das LIFTKIT-Plugin den maximalen
Hub, obere und untere Grenze, Position und Status wie in
Abbildung 60 dargestellt.

Abbildung 60

Korrekter LIFTKIT-TYP ausgewéhlt

=l MAINKZ

100% 0 B [y

Ewellix LIFTKIT

Client tag: c1 v ‘

Type: LIFTKIT-601 v ‘

Max Stroke: mm

Lower Limit:

On target
tolerance: mm
Position: mm
Status: READY

Move Up Move Down
Plugin: 01.01.00

A Schaeffler Company
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Unterer und oberer Grenzwert kdnnen geandert werden, solange
die eingestellten Werte im Bereich zwischen 0 und Max Hub (im
abgebildeten Fall 400) liegen. Wenn der angegebene Wert
auBerhalb dieses Bereichs liegt, wird ein Fehlerdialog mit der
entsprechenden Meldung angezeigt.

Das Textfeld On target tolerance zeigt die Toleranz, welche in der
Anweisung LIFTKIT on Target verwendet wird. Diese ist in
Abschnitt 7.6.3 LIFTKIT Befehle mit Registern beschrieben.

» Das LIFTKIT féhrt auf die gewlinschte Zielposition
innerhalb seines Positionierungstoleranzbereichs. Siehe
Produktdatenblatt.

» Die Bewegungsschritte des LIFTKITs missen in jede Richtung
mindestens 10 mm betragen, damit sich das LIFTKIT bewegt.
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7.6 LIFTKIT-Anleitung

Das LIFTKIT-Plugin besitzt eigene Befehle, welche in einem
Programm verwendet werden kénnen:

+ LIFTKIT Move

+ LIFTKIT Move From Register
+ LIFTKIT Get Status

* LIFTKIT Get Position

+ LIFTKIT On Target

Diese Befehle finden Sie in der Programmierauswahl des
Teach-Panels.

Offnen Sie den Teaching-Editor, indem Sie das Hauptmenii 6ffnen
und auf den Home-Button klicken, wie in Abbildung 61 zu sehen.

Abbildung 61

Offnen des Teaching-Editors
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Die Teaching-Editor Seite wird geéffnet, wie in Abbildung 62
dargestellt.

Abbildung 62

Teaching-Editor Seite
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7.6.1 Erstellen Sie ein neues
Programm

Erstellen Sie ein neues Programm, indem Sie das Hauptmenii
offnen und auf Select Program klicken (siehe Abbildung 63).

Abbildung 63

Offnen der Programmauswahl
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@il Palletize OpenHand  CloseHand  ForcePush  LIFTKIT Move LIFTKIT Register LIFTKIT Position
o
LIFTKIT Status  LIFTKIT Target
ForceCtrl
Other

A Play A Robot Operation

(uil]
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Die Programmauswabhlseite wird wie in Abbildung 64 dargestellt.

Abbildung 64

Programmauswahlseite

=N MAINK

Select Program

100% M0l Y a

Program list Filter
Program name Sub type
5  GETDATA Macro Open
6 | MAIN None
7 REQMENU Macro New
8 SENDDATA Macro
9 SENDEVNT Macro Delete
10 SENDSYSV Macro
11  TEST2 None
12 TESTPROGRAM None
13 TRANSPORT None
14 zz None
MAIN ‘ =
Save
Edit attribute
Comment SvEEs
Stack size
Rename
Sub Type

A Play A Robot Operation =

Um ein neues Programm zu erstellen, klicken Sie den New-Button.
Geben Sie den Programmnamen ein und bestatigen Sie mit OK,
wie in Abbildung 65 zu sehen.

Abbildung 65

Eingabe des Programmnamens

100% [A70

AL
Sww

== ﬁ MAINM

Select Program

Input Program name

Create a new program.
Enter name of the program.

‘TestProgram

A Robot Operation

Klicken Sie im Fenster Attribut bearbeiten/Edit Attribute auf OK,
wie in Abbildung 66 dargestellt.

Abbildung 66

Programmattribut-Dialog

= ﬁ TESTPROGRAM1M

100% M0 Y 0%

Select Program

Edit Attribute

Comment

Stack size

Sub type
Motion group

Ignore pause

ON OFF
OFF
. [
Cance'

Write protect

A Robot Operation

Der Programmeditor 6ffnet sich wie in Abbildung 67 gezeigt.

Abbildung 67

Programmeditor mit neu erstelltem Programm

TESTPROGRAMM

100% B0 Y Y

TESTPROGRAM

8@

Details

Programming
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Favorite
History
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Control Force. Force. LIFTKIT LIFTKIT LIFTKIT
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Centering Contourend  Contour start Move Register Position

s§Il

LIFTKIT LIFTKIT

Status Target
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ForceCtrl

Plugin
Other
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7.6.2 LIFTKIT Grundbefehl MOVE

Die LIFTKIT Move Anweisung kann per Drag & Drop in die
Programmzeitleiste gezogen werden, wie in Abbildung 68 zu
sehen.

Abbildung 68

Hinzufiigen von LIFTKIT Move zur Programmezeitleiste

:— TESTPROGRAMA

100% Tl D\

TESTPROGRAM

Programming Details

Force.
PhaseMatch

Favorite
Force.
History FaceMatch
] ]
vl 31
Motion L L

Control e LIFTRIT LIFTIT
Register Posit
1/0
ForceCtrl
Plugin

LIFTKIT LIFTKIT
Other Status Target

4 Robot Operation

Durch Klicken auf die LIFTKIT Move Anweisung in der Zeitleiste,
wird die Detailseite des LIFTKIT Move getffnet (siehe Abbildung
69).

Abbildung 69

LIFTKIT Move Anleitung

+=— TESTPROGRAMA

100% K7l oY Q

TESTPROGRAM

Programming

EWELLIX

A Schaeffler Company
Position: 100mm
Lower limit: Omm
Upper limit: 400mm

MOVE

Position: mm n

Status: READY

A Robot Operation
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Die aktuelle Position, die Endpositionen sowie auch der aktuelle
Status des LIFTKITS werden in den Details angezeigt. Auf der
rechten Seite der Anzeige befindet sich ein Textfeld. Hierin werden
Statusmeldungen angezeigt sowie auch die Ober- und
Untergrenzen der Hubsé&ulenposition angegeben. Die eingegebene
Position muss zwischen der Nullposition und der maximalen
Ausfahrposition liegen.

Nach dem Einfligen der Anweisung(en) in den Programmablaufplan
kann das Programm ausgefuhrt werden.

7.6.3 LIFTKIT Befehle mit Registern
Das LIFTKIT-Plugin beinhaltet auch Befehle, die Werte aus/in
Register lesen/schreiben. Die folgenden Befehle nutzen Register:

» LIFTKIT Move From Register
+ LIFTKIT Get Position

+ LIFTKIT Get Status

+ LIFTKIT On Target

LIFTKIT Move from Register

Das gewiinschte Positionsregister enthélt den Wert, auf welchen
das LIFTKIT anfahren soll. Das Einstellen des Registerwerts ist in
Abbildung 70 dargestellt.

Abbildung 70

LIFTKIT Move aus Register Anweisungen

iRProgrammer

:— TESTPROGRAMM

[

EWELLIX

A Schaeffler Company

Desired position: ~ R[ ]

Programming

MOVE FROM REGISTER

Feedback:

A Play 4 Robot Operation 'S |
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Die LIFTKIT Zielposition sollte im Register Sollposition (in diesem
Fall R[1]) gespeichert werden). Jeder Fehler wahrend dieser
Bewegung wird im Register Feedback String gespeichert (in
diesem Fall R[1]). Die Einstellung des Registerwertes ist in
Abbildung 71 und 72 dargestellt.

Abbildung 71

Register

UTILITIES
TEST CYCLE

MANUAL FCTNS

ALARM

1/0

EDIT

DATA

Registers |

MOVE FROM REGISTER

Position Reg

String Reg

Force Ctrl

Pallet register

KAREL Vars Desired position: R[ 1

KAREL Posns

STATUS SRI

A Robot Operation

Die einzelnen Register kénnen mit einem spezifischen Kommentar
und dem gewlinschten Wert versehen werden. Dies ist in
Abbildung 72 dargestellt.

Abbildung 72

Beschreibung und Werte der Register einstellen
100 BT S N

13/200

TPIF-014 Teach pendant is disabled

UTILITIES
:Liftkit Move
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[ 2
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-
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e
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R[ 22:
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Press ENTER

Position Reg
String Reg

Force Ctrl

[
"
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CC00000000000000000000M

Pallet register
KAREL Vars

KAREL Posns

STATUS >

y

-
=
c
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Die Bewegung muss mindestens 6 mm betragen. Wenn die
LIFTKIT-Bewegung weniger als 6 mm betréagt, wird der Befehl
Ubersprungen.

Wenn der LIFTKIT Befehl Move From Register zur Befehlspalette
hinzugefiigt und das Programm gestartet wird, bewegt sich das
LIFTKIT zur Zielposition des gewahlten Registers (in diesem
Beispiel R[1]). Wenn wéhrend der Bewegung des LIFTKITs ein
Fehler auftritt, wird dieser Fehler ins String-Register gespeichert,
wie in Abbildung 56 zu sehen. Wenn kein Fehler auftritt, ist der
Wert des String-Registers (in diesem Beispiel SR[1]) NO ERROR.

Der Roboter verfugt Uber eine begrenzte Anzahl an Registern.
Wenn die Nummer des Registers Zielposition hdher ist als die
die maximale Registernummer - wird READ REGISTER ERROR
in das angegebene Fehler-String-Register geschrieben. Das
Programm wird abgebrochen.

Wenn die Nummer des Fehler-String-Registers hdher ist als die
maximale String-Registernummer, wird der Befehl erfolgreich
ausgefihrt, aber die Ausgabe wird in kein String-Register
geschrieben.

Abbildung 73

Fehler String-Register

ROGRAMKM

DATA String Registers

UTILITIES

TEST CYCLE

SR[ 1:Liftkit Move  ]=NO ERROR
SR[ 2: =
SR[ 3: =
ALARM SR[ 4: 1=
SR[ 5: 1=
SR[ 6: 1=
SETUP SR[ 7: 1=
SR[ 8: 1=
e se o I -
USER SR[10: =
SR[11: =
SELECT, SR[12: =
SR[13: 1=
SR[14: =
DATA SR[15: 1=
SR[16: 1=
BegRas SR[17: 1=
Position Reg SR[18: 1=
SR[19: 1=
String Reg SR[20: 1=
SR[21: 1=
SR[22:

MANUAL FCTNS

10

EDIT

Force Ctrl
Pallet register
KAREL Vars

KAREL Posns

Die folgende Tabelle 3 gibt einen Uberblick tiber alle méglichen
Ruckmeldestrings und dessen Beschreibungen.

Tabelle 3
Ausgabe Beschreibung
NO ERROR Kein Fehler aufgetreten
SMALL DELTA Die Bewegung ist kleiner als 6 mm
HEIGHT
CONNECT TO SBOX SBOX-Dienst antwortet nicht

Service ERROR

READ CLIENT TAG
ERROR

MOVE TO ABSOLUTE
POSITION ERROR

FAILED TO REACH

Lesen des Client-Tag ist nicht moglich

Ausfiihren der Bewegung ist nicht
maoglich
Das Problem trat wahrend der LIFTKIT

POSITION Bewegung auf

TIMEOUT ERROR Timeout Uberschritten

HEIGHT NOT BE- Die Gewiinschte Position befindet sich
TWEEN LIMITS nicht innerhalb der Grenzwerte
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LIFTKIT Get Position

Der LIFTKIT Get Position Befehl erhalt die LIFTKIT Position von
der SBOX und speichert diese in das angegebenen String Registern
(siehe Abbildung 74).

Abbildung 74

LIFTKIT Get Status

Der LIFTKIT Get Status Befehl erhalt den LIFTKIT Status sowie
den LIFTKIT Cause von der SBOX und speichert diese im
angegebenen String-Register (siehe Abbildung 75).

Abbildung 75

LIFTKIT Get Position Befehl

iRProgrammer - () X

0% B o E“

:— TESTPROGRAMK

[

HE

Details

EWELLIX

A Schaeffler Company

B

Programming

GET POSITION

«

Position:

A Play A Robot Operation A

Der Roboter verfugt Uber eine begrenzte Anzahl an Registern.
Wenn die Nummer des Feedbackregisters hdher ist als die
maximale Registernummer, kdnnte der Befehl erfolgreich
ausgefuhrt werden, ohne dass eine Riickmeldung in das Register
geschrieben wird.
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LIFTKIT Get Status Befehl

iRProgrammer

:— TESTPROGRAMkI

[

- o X

0% B D\
|

Programming

GET STATUS

Status:

Cause:

A Play

Details

EWELLIX

A Schaeffler Company

HR&

A Robot Operation ' |

Der Befehl Get Status kann auch String-Meldungen zuriickgeben.
Diese sind in Tabelle 4 zusammengefasst.

Tabelle 4
Status Ursache Beschreibung
READY LIFTKIT bereit zum ver-
fahren

MOVING LIFTKIT verfahrt
INITIALIZED Nicht mit dem LIFT-  LIFTKIT ist nicht mit der

KIT verbunden SBOX verbunden
CONNECTED Hibsaule ist nicht Die falsche LIFTKIT Type

Gltig wurde ausgewahlt
CONNECTED Initialisierung nicht Initialisierung wurde nicht

abgeschlossen durchgefuhrt
INSTRUCTION  Verbinden zur SBOX Verbindung zur SBOX Di-
ERROR Service ERROR enst ist nicht moglich
INSTRUCTION Lesen Client-Tag ER- Lesen des Client-Tag ist
ERROR ROR nicht moglich
INSTRUCTION  Timeout ERROR Timeout Uberschritten
ERROR
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Der Roboter verfugt Uber eine begrenzte Anzahl an Registern.
Wenn die Nummer des Status-String-Registers hoher ist als die
maximale String-Registernummer, kdnnte der Befehl erfolgreich
ausgefuhrt werde, ohne den Status in das Register zu schreiben.
Wenn die Nummer des Cause-String-Registers hoher ist

als die maximale String-Registernummer, kénnte der Befehl
erfolgreich ausgefiihrt werden, ohne den Cause in das Register
zu schreiben.

LIFTKIT On Target

Der Befehl LIFTKIT On Target prift, ob das LIFTKIT die im
Register angegebene Position erreicht hat und speichert die
Rickmeldung im Feedback-Register. Die Toleranz auf der
Konfigurationsseite wird addiert oder subtrahiert, wenn Uberpruft
wird, ob der LIFTKIT seine Zielposition erreicht hat (siehe
Abbildung 76).

Abbildung 76

LIFTKIT on Target Befehl

iRProgrammer - (m] X

oo 5 B R
|

TESTPROGRAMIA

=

Programming

A Schaeffler Company.

ON TARGET

Target position:

A Play A Robot Operation |

Der Roboter verfugt Uber eine begrenzte Anzahl an Registern.
Wenn die Nummer des Targetposition-Registers hdher ist als
die maximale Registernummer, wird "-1" in das angegebene
Feedbackregister geschrieben. Das Programm wird
abgebrochen.

Wenn die Nummer des "Feedbackregister" hoher ist als

die maximale Registernummer, kdnnte der Befehl erfolgreich
ausgefuhrt werden, aber die Ausgabe wird nicht in das Register
geschrieben.

Feedback:

7.6.4 Starten des Programms
(Befehlspalette ausfiihren)

Um die der Befehlspalette hinzugefligten Anweisungen
auszufthren, missen die Warnungen zuriickgesetzt werden (siehe
Abbildung 77).

Abbildung 77

Warnungen zuriicksetzen

QRLE TP enabled in AUTO mode

Wenn alle Warnungen geschlossen und alle Befehle zur
Befehlspalette hinzugefligt worden sind, driicken Sie den Play
Button in der unteren linken Ecke. Dies ist in Abbildung 78
dargestellt.

Abbildung 78

Driicken des Play Button
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7.7 Letztes Log

Es ist mdglich, die letzten Log-Meldungen zu sehen, indem Sie zum
Unterment USER navigieren, wie in Abbildung 79 dargestellt.

Abbildung 79

User Untermenti

iRProgrammer

:— TESTPROGRAMM

TEST CYCLE
MANUAL FCTNS
ALARM

1/0

FILE
USER

SELECT

=Ry n o BT B T
DATA
Details

STATUS

4D GRAPHICS

SYSTEM

USER2

BROWSER
Browser
P.inel setup
Panel 1

Edlite.
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Wéhrend des Tests ist es mdglich, die letzten Log-Meldungen der
KAREL-Programme im USER Unterment einzusehen. Wenn z. B.
der SBOX-Dienst nicht l1dauft und die Anweisung MOVE gestartet
wird, wird der in Abbildung 80 dargestellte Text in das USER-Logs
Fenster geschrieben.

Abbildung 80

User-Logs Fenster

iRProgrammer - o x

TESTPROGRAMK o 13 M )

Successfully disconnected

Successful checked if Liftkit is on targ
Timer started 0

Timer enabled: TRUE

Pinging SBOX Service...

Successfully pinged SBOX Service.
Disconnecting from: Cl:...

Connecting to: C1l:...
Failed to connect to: 6721

Cl:. Reason:

Override

A Robot Operation
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Die Log-Meldungen kénnen auch Uberwacht werden, wahrend das
LIFTKIT verfahrt (siehe Abbildung 81).

Abbildung 81

User-Logs Fenster

iRProgrammer - o x

TESTPROGRAMA

10% @ :} El‘

Line 1

Position: 15
Status: MOVING
Position: 15
Status: MOVING
Position: 20
Status: MOVING
Position: 20
Status: MOVING
Position: 25

-

Run

Override

Robot Operation

Die Log-Meldungen sind nur temporar einzusehen (sie werden
nicht gespeichert). Wenn der Controller neu gestartet oder
eine andere Aktion initialisiert wird, welche die USER-Logs
verwendet, werden die vorherigen Logs Uberschrieben.

Wenn Sie auf Play driicken, erscheint das Menl am unteren Rand
der Seite.

Wenn das Teach Panel eingeschaltet ist (ON), wird durch das,
langer andauernde, nach rechts Schieben des Schiebereglers die
Befehlspalette gestartet (siehe Abbildung 82).

Abbildung 82

Programm starten, wenn Tablet TP eingeschaltet ist (ON)

R

100% BT o [0

Programming Details
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Wenn das Tablet TP ausgeschaltet ist, wird durch Driicken der
Play-Taste die Befehlspalette gestartet (sieche Abbildung 83).

Abbildung 83

Programm starten, wenn Tablet TP ausgeschaltet ist (OFF)

7.8 TP-Programmcode

Die Befehlspalette ist eine visuelle Darstellung des TP-Programms.
Jede Anweisung stellt ein KAREL-Programm dar, das durch
Kodierung aufgerufen werden kann. Die

folgende Tabelle 5 gibt einen Uberblick dariiber, wie alle KAREL-
Programme aufgerufen werden.

Tabelle 5

Befehl Code

Argumente

Liftkit Move

Liftkit Move i
from Register MilT

Liftkit Get Po- )
sition [ ilT

it et sta- - SN
)
tus s 'l

Liftkit on Tar- i T
)
get T 'l

IPL_EWLX_LIFTKIT_MOVE_WRAPP(arg1)

IPL_EWLX_LIFTKIT_MOVE_R_WRAPP(arg1, arg2)

IPL_EWLX_LIFTKIT_POSITION_R(arg1)

IPL_EWLX_LIFTKIT_STATUS_R(arg1, arg2)

IPL_EWLX_TARGET_POSITION_R(arg1, arg2)

argl - Gewlinschte Position in mm

argl > Nummer des Registers, in welchem die
gewlnschte Position geschrieben ist

arg2 > Nummer des String-Registers, in welches die
Bewegungsriickmeldung geschrieben wird

argl > Nummer des Registers, in welches die Posi-
tion geschrieben wird

argl > Nummer des String-Registers, in welches der
Status geschrieben wird

arg2 > Nummer des String-Registers, in welches die
Ursache geschrieben wird

arg1l - Nummer des Registers mit der Position, zu
welcher sich das LIFTKIT zuletzt bewegt hat

arg2 > Nummer des Registers, in welches das Feed-
back geschrieben wird
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8. Spezifikationen

Erweiterung des
Arbeitsbereichs

Vertikales Anheben des Roboters um bis
zu 1 400 mm bei kompakter
eingefahrener Léange

Robustes Saulendesign fur den
industriellen Einsatz, vibrationsfreie

Bewegung und nahezu wartungsfrei

Technische Daten

Plug-and-play solution

« Hardware interface compatible with
CRX-5iA, CRX-10iA, CRX-10iA/L,
CRX-20iA/L, CRX-25iA, CRX-30iA robots.

+ FANUC zertifiziertes Produkt.

Integrierte Softwaresteuerung tber

FANUC CRX plugin fiir einfache

Programmierung.

Erfordert die Installation der FANUC

Software-Option R648 Socket Messaging.

Kosteneinsparungen und
hohere Produktivitat

Roboter in Kombination mit Ewellix LIFTKIT
bieten eine kostengtinstige Lésung zur
Modernisierung einer bestehenden
Montagelinie, die von einer manuell
gesteuerten zu einer vollautomatischen
Anlage umgestellt wird.

FANUC

Einheit LIFTKIT-FA-601 LIFTKIT-FA-630

Saulentyp - TLT TLT

Leistungsdaten

Nennkraft - Druck N 1500 2500

Nennkraft - Zug N 0 0

max. dyn. Biegemoment Nm 210 1000

Max. stat. Biegemoment Nm 3000 7 000

Hubgeschwindigkeit mm/s 80 55

Einschaltdauer - 10% (20% at 500N) 10%

Mechanische Daten

Spindeltyp - Trapezgewindetrieb Trapezgewindetrieb

Hibe mm 500 - 1 400 500 - 900

eingefahrene Lange (virtuell begrenzt) mm Hub/2 + 275 Hub/2 + 275

Gewicht @ 0 mm Hub kg 21 105

A Gewicht pro 100 mm Hub kg 1,7 5,1

kompatible Roboter - CRX-5iA, CRX-10iA, CRX-10iA/L, CRX-25iA, CRX-30iA
CRX-20iA/L

Kabelmanagement - Gewinde an S&ule und Adapterplatte zum  Gewinde an Saule und Adapterplatte zum
Anbringen von Kabeln Anbringen von Kabeln

Elektrische Daten

Spannung/Strom - 120 VAC /6,5 A 120 VAC /6,5 A
230VAC/3,3A 230VAC/3,3A

Eingangsfrequenz Hz 50-60 50-60

Eingangssicherung A 10 10

1/0 Spannung - 24 VDC 24 VDC

I/O Stromstérke - max. 10A nicht geschutzt max. 10A nicht geschutzt

Nothalt - STO bis PLe , Cat. 4 STO bis PLe , Cat. 4

Kommunikation

Steuerungsschnittstelle - FANUC CRX mit R648 Socket messaging FANUC CRX mit R648 Socket messaging

Positionierung mm + 1 +1

Erreichbare Positionen - beliebig beliebig

Rickmeldung - Position & Status Position & Status

Soft start and stop - implementiert fir hohe Laufruhe implementiert fir hohe Laufruhe

Software - FANUC CRX plugin FANUC CRX plugin

Umgebung

Schutzklasse - 1P40 IP40

Umgebungstemperatur °C +10 bis +40 +10 bis +40

max. Luftfeuchtigke % 85 85

Vibration - Stationare Industrieumgebung Stationare Industrieumgebung
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MaBzeichnung LIFTKIT-FA-601 kompatibel mit CRX-5/A, CRX-10iA, CRX-10/A/L,
CRX-20iA/L Robotern

Roboter Befestigungsplatte

TLT Séule
~ 4xM10[J101
40
T 8xM5
20 - 11 mm tief
f i [ —— = —
= * ‘ w 27,6
DL s OO |
Hub +4 0 i 0 | 0 i 0 |
i gl | ]
Il | o
| |
\ ‘ MO
| |
+—11 1 3xM5 ! !
12 mm tief | |
Eingefahrene L6cher auch auf ! !
Lange +4 der anderen Seite ‘ \
ohne Befestigungs- 4xM10 i i
platten) 30 mmtef ‘ [t [ ;
ange
. 2300 mm

untere Befestigungsplatte

8xJ6,3 mm
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Maf3zeichnung LIFTKIT-FA-630 kompatibel mit CRX-25/A, CRX-30/A/L Robotern

TLT

Teleskopsaulen

Obere Montageplatte

o=
[110120,2 L

500

>

—~

/)

v [1260+0,2
: T AxM10 12x018
12x@12 11
[J101=0,2 —
o [1180+0,2
Montagehub A
8xM5x.8 ISO - H Gewindetiefe 10,08
4,2 Bohrung (4,2) tief 12,6 -(1) Loch
l =EeS
20‘ %\ \ﬂ
500
Saulenhub +4
Montage Saule Untere Montageplatte
eingefahrene eingefahrene
Lange +4 Lange +4
2150 364 — 4xR5 00
il + + 4+ I
{ e | 25:0,1
0.31A]
3645
l I+ +\j+ i (Al
—L—%f + \ [1180=0,1 210,56 20,5 ]
N |
e 4+ b+ ! U
ool 7%,
12xM10thru o
[J580
7xD13
610 6x06 H7
tief 15
Hub [mm] 500 700 900
Eingezogene Lange Montage mit Platten 580 680 780
Hubsé&ule eingezogene Lénge ohne Platten 525 625 725
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9. Fehlersuche

Stérung Mogliche Ursache Was Sie tun sollten
Das LIFTKIT bewegt sich  Steuerung nicht funktionsfahig. Priifen, ob das griine Licht an der Seite der Steuerung leuchtet
nicht

Vergewissern Sie sich, dass das RS232 Kabel sicher mit der Steuer-
ung und der SBOX verbunden ist

Vergewissern Sie sich, dass die Sicherheitsrelais der SBOX mit dem
Klemmenmodul der FANUC-Steuerung verbunden sind

Not-Aus muss freigegeben werden

Uberbriicken des SCU E/A-Kabels wie in Abbildung 4 oder Verbin-
den an die Sicherheits-SPS

Roboter nicht in Betrieb

Schalten Sie den Roboter ein

Hindernis im Hubbereich der Hub-
saule

Entfernen Sie alle Hindernisse im Hubbereich

Motor ist aufgrund zu hoher Tempera-
turen stehengeblieben

Beachten Sie die Einschaltdauer der technischen Spezifikation.
Warten Sie 20 Minuten und versuchen Sie es erneut

Keine Kommunikation zwischen dem
CRX Roboter und dem LIFTKIT-FA

Prifen Sie die Einstellung des Client-Tags und ob die IP-Adresse in
der SBOX und im Client-Tag die selben ist

Priifen Sie alle Kabelverbindungen und starten Sie die Roboter-
steuerung neu

Vergewissern Sie sich, dass die "R648 socket messaging" installiert
als auch auf der FANUC-Steuerung aktiviert ist

Motorkabel sind in die falschen Ports
der Steuereinheit gesteckt

Vergewissern Sie sich, dass die Motorkabel in die Ports 1 und 2 der
SCU-Steuerung eingesteckt sind

Die elektrische Verbindung hat einen
Defekt

Uberpriifen Sie die Kabel, einschlieBlich des Ethernet-Kabels, auf
Durchgangigkeit

Zielposition ist auBerhalb der virtuel-
len Endlagen

Die Hubsaule halt an,
bevor sie ihre Zielposition

Die Steuerung schaltet den Strom ab

Zielposition innerhalb der virtuellen Grenzen festlegen oder den vir-
tuellen Grenzen anpassen

Wir empfehlen, den Schwerpunkt des Roboters in Richtung der
Hubsé&ulenmitte zu verlagern

erreicht Hindernisse im Hubbereich des LIFT-

KITS

Die Hubsaule bewegt sich
mit der halben Geschwin-
digkeit und die SCU piept

Die Steuerung ist nicht initialisiert

LIFTKIT erreicht die Ziel-
position und ein Pop-Up-
Fenster erscheint

Zieltoleranz ist zu niedrig eingestellt

Entfernen Sie alle Hindernisse im Hubbereich

Fuhren Sie das in diesem Handbuch beschriebene Initialisierungsver-
fahren durch.

Erhdhen Sie die Zieltoleranz, wir empfehlen 2 mm
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9.1 Einleitung

Dieser Leitfaden zur Fehlerbehebung soll den Endbenutzern des
Liftkit-Plugins eine Hilfestellung bei der Erkennung und Behebung
von Programmierproblemen im ROBUGUIDE-Programm geben. Es
kann auch fur Ewellix-Supportingenieure nitzlich sein, die dieses
Projekt (diese Anwendung) unterstiitzen.

9.1.1 Vorraussetzungen
Liftkit-Plugin-Endbenutzer und Ewellix-Supporttechniker missen
Uber die folgenden Kenntnisse verfligen:

- ROBOGUIDE Umgebung
+ Stargate- und Liftkit-Architektur
+ Plugin-Funktionalitét (Plugin-Handbuch )

9.2 Behebung von
bekannten Befehlsfehlern

Wenn wéhrend der Ausfiihrung der Anweisung ein Fehler auftritt,
wird dieser in ein bestimmtes Register geschrieben, das in der
Benutzeroberflache angegeben ist.

9.2.1 Move From Register Befehlsfehler
Fehler bei der Ausfihrung der Anweisung Move From Register
werden in das auf der Benutzeroberflache angegebene
Fehlerregister geschrieben.

Fehler beim Lesen des Client-Tags

SR[ 1:Liftkit Move ]=READ CLIENT TAG ERROR

Problem: Client-Tag ist nicht definiert.
Mégliche Ursachen:

+ Client-Tag ist nicht ausgewahlt
Losung(en):

+ Siehe (Plugin-Handbuch) zur Einrichtung des Client-Tags

Fehler: Connect to Stargate

SR[ 1:Liftkit Move ]=READ CLIENT TAG ERROR

Problem: Programm kann keine Verbindung zum Stargate
herstellen.

Mégliche Ursachen:

+ Es besteht keine Hardware-Verbindung zur SBOX/RPI,

+ SBOX/RPI ist ausgeschaltet

+ Ein anderer Client ist bereits mit dem Stargate verbunden
+ Falsches Client-Tag ausgewahlt

+ Das Client-Tag ist nicht richtig definiert

Losung(en):

+ Hardware-Verbindung mit der SBOX/RPI priifen

+ Prifen Sie, ob die SBOX/RPI eingeschaltet ist

+ Siehe (Plugin-Handbuch) zur Einrichtung des Client-Tags
- Stargate-Dienst neu starten (SBOX aus-/einschalten)***

*** Wenn die Hardware-Verbindung zum Stargate unterbrochen und wiederhergestellt
wurde, kann die Software-Verbindung zum Stargate méglicherweise nicht
wiederhergestellt werden. In diesem Fall ist ein Neustart des Stargate Service
erforderlich.
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Fehler beim Anfahren der absoluten Position
SR[ 1:Liftkit Move 1=MOVE TO ABSOLUTE POSITION ERROR
Problem: Programm kann keine Bewegung zur absoluten Position
ausfuhren.

Maégliche Ursachen:

» Die SBOX hat keine Hardware-Verbindung zur SCU (Liftkit Status
ist INITIALISIERT)

+ SCU ist ausgeschaltet

« Liftkit-Typ ist nicht ausgewahlt

» Unguiltiger Liftkit-Typ wurde gewahlt

» Homing nicht durchgeftihrt

+ Hardware-Probleme mit Liftkit

Losung(en):

« Uberpriifen Sie die Hardwareverbindung zwischen SCU und
SBOX

« Prifen, ob SCU eingesteckt ist

+ Wabhlen Sie den richtigen Liftkit-Typ auf der Config-Seite

+ Fuhren Sie die Referenzfahrt durch

» Support kontaktieren

Position ist nicht innerhalb der Grenzen
SR[ 1l:Liftkit Move ]=HEIGHT MOT BETWEEH LIMITS EREROR

Problem: Liftkit kann nicht in die angegebene Position fahren.
Madogliche Ursachen:

-+ Die im Positionsregister eingegebene Héhe liegt nicht zwischen
den Grenzwerten.

Lésung(en):

+ Uberpriifen Sie die Grenzwerte des Liftkits auf der
Konfigurationsseite und geben Sie den richtigen Wert in das
angegebene Positionsregister ein.

Fehler: timeout

SR[ 1:Liftkit Move ]=TIMEOUT ERROR

Problem: Programm wurde beendet, um eine Endlosschleife zu
verhindern.

Maégliche Ursachen:

K kk

+ Ein anderer Client ist mit dem Stargate-Service verbunden

+ Die Verbindung zum Stargate-Service wird unterbrochen,
wahrend Liftkit Liftkit seine Bewegung fur mindestens 15
Sekunden ausfihrt.

Losung(en):

» Hardware-Verbindung zur SBOX/RPI prifen
« Prifen Sie, ob die SBOX/RPI eingeschaltet ist
- Stargate-Dienst neu starten.

***Wenn ein anderer Client mit dem Stargate Service verbunden ist, kann der neue Client
moglicherweise immer noch eine Verbindung zum Stargate aufbauen. In diesem Fall wird
das Senden einer Anfrage an das Stargate keine Antwort zurtickgeben und es wird ein
TIMEOUT ERROR ausgel6st.
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Fehler: failed to reach position

SR[ 1:Liftkit Move 1=FAILED TC REACT POSITION ERROR

Problem: Liftkit hat die angegebene Position nicht erreicht.
Madgliche Ursachen:

+ SBOX/RPI ist wahrend der Bewegung des Liftkits von der SCU
getrennt

+ SCU wurde wahrend der Bewegung des Liftkits ausgeschaltet

+ SBOX/RPI ist ausgeschaltet

* Hardware-Probleme mit Liftkit.

Lésung(en):

+ Uberpriifen Sie die Hardwareverbindung zwischen SBOX/RPI und
SCU

+ Prifen Sie, ob die SCU eingeschaltet ist

« Prifen Sie, ob die SBOX/RPI eingeschaltet ist

» Support kontaktieren.

Fehler: read register

SE[ 1l:Liftkit Move ]=READ REGISTER ERROR

Problem: Gewlinschte Positionsregisternummer ist ungdltig.

Madgliche Ursachen:

Die Robotersteuerung hat eine vordefinierte Anzahl von
Registern, die verwendet werden kann. Fir die gewilinschte
Position hat der Benutzer einen Wert eingegeben, der nicht
innerhalb der Grenzen liegt.

Lésung(en):

+ Uberpriifen Sie die minimale und maximale Registernummer, die
in der Registerkarte "Register" gefunden werden kénnen.
Verbessern Sie die Zielposition der anzuwendenden
Registernummer.

Fehler: small delta height

SR[ 1:Liftkit Move ]=SMALL DELTA HEIGHT
Problem: Die Wunschbewegung ist zu gering

Magliche Ursachen:

« Der Unterschied zwischen der aktuellen Position und der
gewilinschten Position betrdgt 6 mm oder weniger.

Lésung(en):

» Die Bewegung des Liftkits sollte 7 mm oder mehr betragen.

9.2.2 Get Position Befehlsfehler

Wenn bei der Ausfihrung der Anweisung Get Position ein Fehler
auftritt, wird der Wert des angegebenen Positionsregisters auf -100
gesetzt.

Magliche Ursachen:

+ Client-Tag ist nicht ausgewahlt
R[ 2:Liftkit position]=-100

+ Falsches Client-Tag ausgewahlt

Client Tag ist nicht richtig definiert

Es gibt keine Hardware-Verbindung zur SBOX/RPI, oder sie ist
unterbrochen

SBOX/RPI ist ausgeschaltet

Ein anderer Client ist bereits mit dem Stargate verbunden
Socket Messaging ist in der ROBOGUIDE Umgebung nicht
aktiviert

SCU ist ausgeschaltet

Die Verbindung zwischen SBOX/RPI und SCU ist unterbrochen
Hardware-Probleme mit Liftkit.

Lésung(en):

+ Hardware-Verbindung mit der SBOX/RPI prifen

Prifen Sie, ob die SBOX/RPI eingeschaltet ist.

Prifen Sie, ob die SCU eingeschaltet ist

Prifen Sie die Verbindung zwischen SCU und SBOX/RPI
Siehe (7.4.2 Client-Tag definieren), um Client-Tag
einzurichten

Siehe (7.4.2 Client-Tag definieren), um Socket-Messaging
einzurichten

Stargate-Dienst neu starten (SBOX aus-/einschalten)**
Support kontaktieren.

***Wenn die Hardware-Verbindung zum Stargate unterbrochen und wiederhergestellt
wird, kann die Software-Verbindung zum Stargate méglicherweise nicht mehr hergestellt
werden. In diesem Fall, ist ein Neustart des Stargate-Service erforderlich.

9.2.3 Get Status Befehlsfehler

Wenn bei der Ausfihrung der Anweisung Get Status ein Fehler
auftritt, wird das angegebene Status String Register auf
INSTRUCTION ERROR gesetzt und das angegebene Cause String
Register enthélt die Beschreibung des aufgetretenen Fehlers.

Fehler: read client tag

SR[ 2:Liftkit Status ]=INSTRUCTION ERROR
SR[ 3:Liftkit Cause ]=READ CLIENT TAG ERROR

Problem: Client-Tag ist nicht definiert.
Madgliche Ursachen:

+ Client-Tag nicht ausgewabhlt.
Lésung(en):

+ Siehe (7.4.2 Client-Tag definieren) zum Einrichten des
Client-Tags.

Fehler: connect to Stargate/SBOX service

SR[ 2:Liftkit Status
SR[ 3:Liftkit Cause

]=INSTRUCTION ERROR
]1=CONNECT TO SBOX Service ERROR

Problem: Programm kann keine Verbindung zum Stargate
herstellen.

Madgliche Ursachen:

« Es gibt keine Hardware-Verbindung zur SBOX/RPI, oder sie ist
unterbrochen

+ SBOX/RPI ist ausgeschaltet

+ Ein anderer Client ist bereits mit dem Stargate verbunden

+ Falsches Client-Tag ausgewahlt

-+ Das Client-Tag ist nicht richtig definiert.
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Lésung(en):

+ Hardware-Verbindung mit dem Stargate priifen

« Prifen Sie, ob die SBOX/RPI eingeschaltet ist

+ Siehe (Plugin-Handbuch) zur Einrichtung des Client-Tags
- Stargate-Dienst neu starten (SBOX aus-/einschalten).

***Wenn die Hardware-Verbindung zum Stargate unterbrochen und wiederhergestellt
wurde, kann die Software-Verbindung zum Stargate méglicherweise nicht
wiederhergestellt werden. In diesem Fall ist ein Neustart des Stargate-Dienstes
erforderlich.erforderlich.

Fehler: timeout

Problem: Die Anweisung konnte nicht innerhalb von 15 Sekunden
abgeschlossen werden.
Madgliche Ursachen:

kK

+ Ein anderer Client ist mit dem Stargate Service*** verbunden.

Lésung(en):

- Stargate Service neu starten (SBOX aus-/einschalten).

***Wenn ein anderer Client mit dem Stargate-Dienst verbunden ist, kann der neue Client
moglicherweise immer noch eine Verbindung zum Stargate herstellen. In diesem Fall wird
das Senden einer Anfrage an das Stargate nicht beantwortet und ein TIMEOUT ERROR
wird ausgelost.

9.2.4 Liftkit On Target Befehlsfehler

R[ 3:Target feedback ]=-1

Wenn bei der Ausfiihrung des Befehls Liftkit On Target ein Fehler
auftritt, wird der Wert des angegebenen Feedback-Registers auf -1
gesetzt.

Madgliche Ursachen:

« Client-Tag ist nicht ausgewahlt

Falsches Client-Tag ausgewahlt

Client Tag ist nicht richtig definiert

« Es gibt keine Hardware-Verbindung zur SBOX/RPI, oder sie ist
unterbrochen

+ SBOX/RPI ist ausgeschaltet

+ Ein anderer Client ist bereits mit dem Stargate verbunden

+ SCU ist ausgeschaltet

+ Die Verbindung zwischen SBOX und SCU ist unterbrochen

+ Hardware-Probleme mit Liftkit.

Lésung(en):

+ Hardware-Verbindung mit der SBOX/RPI prifen

« Prifen Sie, ob die SBOX/RPI eingeschaltet ist.

+ Prifen Sie, ob die SCU eingeschaltet ist

+ Prifen Sie die Verbindung zwischen SCU und SBOX

+ Siehe (7.4.2 Client-Tag definieren), um Client-Tag
einzurichten

kkk

- Stargate Service neu starten (SBOX aus-/einschalten)
- Kontaktieren Sie den Support.

***Wenn die Hardware-Verbindung zum Stargate unterbrochen und wiederhergestellt
wurde, kann die Software-Verbindung zum Stargate méglicherweise nicht
wiederhergestellt werden. In diesem Fall ist ein Neustart des Stargate-Dienstes
erforderlich.
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9.3 Plugin Ul Status Meldungen

9.3.1 Status und Position bleiben leer

Abbildung 84

MOVE

A Schaellles Company
Position: mm
Lower limit: omm
Upper limit:  400mm

- i
[T

100% B Y Q

5

Ewellix LIFTKIT

Client tag: ‘ v ‘
Type: ‘ v ‘
Max Stroke: mm
Lower Limit: 0 /mm
Upper Limit: 1 mm
oz e
tolerance:
Position: mm
Status:
Move Up Move Down
Plugin: 01.01.00

A Schaeffler Company

Problem: Status und Position kdnnen nicht abgerufen werden.
Madogliche Ursachen:

« Es besteht keine Hardwareverbindung zur SBOX/RPI, oder sie ist
unterbrochen

+ SBOX/RPI ist ausgeschaltet

+ Ein anderer Client ist bereits mit dem Stargate verbunden.

Lésung(en):

+ Uberpriifen Sie die Hardware-Verbindung mit dem Stargate
 Prifen Sie, ob die SBOX/RPI eingeschaltet ist
- Stargate Service neu starten (SBOX aus-/einschalten).
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9.3.2 Status ist INITIALIZED

Abbildung 85

MOVE
A Schaefller Company
Position: mm
Position: 0 |mm Lower limit: omm
Upper limit: 400mm
Status: INITIALIZED

Problem: Stargate gibt Status INITIALIZED zurtck.
Madgliche Ursachen:

+ SCU ist ausgesteckt

+ Die Verbindung zwischen SBOX und SCU ist unterbrochen

+ Sicherheit wurde ausgeldst (Not-Aus, Sicherheitszaun,
Kontaktstopp, etc.)

+ Hardware-Probleme mit Liftkit.

Lésung(en):

+ Prifen Sie, ob die SCU eingesteckt ist

+ Priufen Sie die Verbindung zwischen SCU und SBOX
+ Sicherheit auslésen und bis zu 15 Sekunden warten
» Support kontaktieren.

9.3.3 Status ist CONNECTED

Abbildung 86
MOVE
& Schaelller Campany
Posithon: [
Position: 100 mm Lower limit: Ornem
Upper limit: AQdmm
- Status: CONMECTED
U il
[r=r==

Problem: Das Stargate hat den Status CONNECTED
zurlickgegeben.

Madgliche Ursachen:

« Liftkit-Typ ist nicht eingestellt
» Ungultiger Liftkit-Typ gewahlt
» Homing wurde nicht durchgefihrt.

Lésung(en):

« Wahlen Sie den richtigen Liftkit-Typ auf der Konfigurationsseite
+ Fihren Sie die Referenzfahrt durch.

9.3.4 Position und Gren-

zen haben den Wert -1
Abbildung 87

MOVE
A Schaefiler Company
Position: mm
Position: -1 mm Lower limit: -lmm
Upper limit: -1mm
Status:

T
postion

Problem: Es gab ein Problem beim Laden der Konfiguration Seite,
und die Grenzwerte konnten nicht abgerufen werden.

Mégliche Ursachen:

+ Es besteht keine Hardware-Verbindung zur SBOX/RPI, oder sie

ist beim Laden der Config-Seite unterbrochen

SBOX/RPI ist ausgeschaltet, wenn die Config-Seite

geladen wird

Ein anderer Client ist bereits mit dem Stargate verbunden, wenn
die Config-Seite geladen wird

Homing wurde beim Laden der Config-Seite nicht durchgefiihrt

Falscher Liftkit-Typ ist ausgewahlt

Die Werte werden auf der Config-Seite nicht vollstandig

Ubernommen.
Lésung(en):

+ Beheben Sie das Verbindungsproblem und laden Sie die Config-
Seite erneut

+ Fuhren Sie die Referenzfahrt durch und laden Sie die
Konfigurationsseite erneut

+ Wahlen Sie einen glltigen Liftkit-Typ aus

+ Laden Sie die Konfigurationsseite und warten Sie, bis alle Werte
gelesen und angezeigt werden.
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9.3.5 Ungiiltige Posi-

tion/Grenzen/Toleranz
Abbildung 88

MAIN BRE

Programming Details

405 is out of range.
(0 - 400)

4 Robot Operation

Abbildung 89

I= 4y MAINT o0 1 M T

Ewellix LIFTKIT

500 is out of range.
(1 - 400)

A Robot Operation
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Abbildung 90

1000 T M [y

MAIN g a g

Programming Details

10001 is out of range.
(1 - 10000)

4 Robot Operation

Problem: Der eingegebene Wert liegt nicht zwischen den
angegebenen Grenzen.

Mégliche Ursachen:

» Der eingegebene Wert liegt nicht innerhalb der angegebenen
Grenzen.

Loésung(en):

+ Uberpriifen Sie den Text im Popup-Dialog und dndern Sie den
Wert entsprechend.
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10. Anhang

Dies ist ein Auszug aus dem SCU-Handbuch, Kapitel Sicherheit.
Weitere Informationen finden Sie in der SCU-Betriebsanleitung

PUB TC-08005.

10.1 Sicherheit des
SCU Steuergerats

Dieser Abschnitt gibt einen Uberblick liber wichtige
Sicherheitsaspekte der Installation, des Betriebs und der Wartung
der SCU.

Die Nichtbeachtung dieser Anleitung und der darin aufgefihrten
Sicherheitsvorschriften kann zu erheblichen Gefahren und
mdoglicherweise zu schweren Verletzungen, zum Tod oder zu
Schaden am Gerat sowie der Anlage fuhren.

Die SCU-Steuereinheit wurde nach dem Stand der Technik sowie
nach anerkannten Regeln entwickelt und gebaut.

Die EU-Konformitét ist in der technischen Dokumentation
festgehalten.

10.2 Benutzung
10.2.1 Bestimmungsgemafle
Verwendung

Die SCU-Steuereinheit wurde nach dem Stand der Technik sowie
nach anerkannten Sicherheitsregeln entwickelt und gebaut.

Der Verwendungszweck ist in dieser Anleitung beschrieben.
Der bestimmungsgemaBe Gebrauch der Steuereinheit SCU ist:

"Steuerung von bis zu sechs Aktoren fiir Druck- oder
Zuglasten".

Die Steuereinheit kann nur flr Antriebe von Ewellix parametriert
werden. Bitte erkundigen Sie sich bei Ihrem Ewellix-
Ansprechpartner, welche Antriebe fir die SCU zugelassen sind!

Flr die Betriebsdaten siehe 1L-06008-Steuergerate Katalog.

Wenn Sie die SCU-Steuereinheit fiir einen anderen als den genannten
Zweck verwenden, kann der Hersteller keine Verantwortung fir daraus
resultierende Fehler oder Schaden tibernehmen.

Die SCU ist nur fUr den Innenbereich bestimmt und wird in
medizinischen Geraten sowie in der Industrie- und Bautechnik
eingesetzt.

Zulassige Umgebungsbedingungen:

» Umgebungstemperatur: 5 bis 40 °C

+ Relative Luftfeuchtigkeit: 5 bis 85 %

« Atmospharischer Druck: 700 hPa bis 1 060 hPa

+ Einsatz und Betrieb bis zu einer Hohe von 3 000 m (MOPP)
+ Uberspannungskategorie |l

» Verschmutzungsgrad-Klassifizierung 2.

Lebensdauer des Produkts

Die SCU-Steuereinheit ist flr eine Lebensdauer von 10 Jahren oder
mindestens 100 000 Betriebszyklen pro Kanal ausgelegt.

Benutzergruppen

Die Gestaltung und Umsetzung des Betriebshandbuchs
beriicksichtigt die verschiedenen Nutzergruppen.

Um die Sicherheit zu gewahrleisten, stellen wir Anforderungen an
die Benutzer der SCU-Steuereinheit, die unter allen Umsténden
eingehalten werden muissen. Nur Personen, die diese
Anforderungen erfillen, sind berechtigt, die SCU-Steuereinheit zu
nutzen.

Als Nutzergruppe bezeichnen wir alle Personen, die das
Steuergerat bedienen, in Betrieb nehmen, weiterverarbeiten oder
zur Weiterverarbeitung weiterreichen. Da die Anforderungen dieser
Benutzergruppen stark von ihren Rolle abh&ngen, unterscheiden
wir zwischen folgenden Benutzergruppen:

Der Betreiber ist der Vertragspartner des Weiterverarbeiters oder
des Wiederverk&ufers. Diese kdnnen den Betreiber beim Erwerb
der Steuerung rechtlich zu Auflagen verpflichten. Der Betreiber
stellt sicher, dass der Anwender Uber die bestimmungsgemaBe
Verwendung instruiert wird.

Der Weiterverarbeiter ist der Vertragspartner des
Wiederverkaufers oder des Herstellers. Er montiert die Steuerung
zu einem Gesamtgerat zusammen. Er ist durch den Hersteller
befugt, die SCU Steuerung bestimmungsgeman einzusetzen und
verfugt Uber das notwendige Fachwissen.

Der Techniker verfligt tber eine technische Fachausbildung, um
die SCU-Steuerung der bestimmungsgemé&Ben Verwendung
entsprechend einzusetzen. Neben dem Kapitel Sicherheit ist er mit
dem Kapitel Sonderbetriebsarten vertraut. Er findet im Anhang die
notwendigen technischen Kenndaten (siehe
TC-08005-SCU-Betriebsanleitung).
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Der Wiederverkaufer reicht das Gerat weiter. Jede andere Person,
welche die SCU Steuerung verwendet, bezeichnen wir als Bediener.
Der Bediener muss das Kapitel Sicherheit dieser Betriebsanleitung
vor dem Benutzen gelesen haben. Darliber hinaus muss er Uber
den Normalbetrieb durch den Betreiber instruiert werden.

Betriebsarten

Das SCU-Steuergerét ist ausschlieBlich fur den intermittierenden
Betrieb vorgesehen.

Gefahrenbereiche

Wir unterscheiden zwei Gefahrenbereiche, die je nach Benutzer-
Personenkreis beachtet werden mussen.

Der Gefahrenbereich Personen umfasst neben den eigentlichen
Benutzern auch Drittpersonen (Ubriges Personal,Besucher,
Patienten etc.). Im Schadensfall haftet der Betreiber.

Der Gefahrenbereich Gerat obliegt der Benutzergruppe
Weiterverarbeiter und Techniker und umfasst die SCU Steuerung
und sdmtliche angebaute Elemente.

10.2.2 Nichtbestimmungs-
gemaifie Verwendung

Jede Uber die bestimmungsgemaBe Verwendung hinausgehende
Nutzung, jede Veranderung am Gerat ohne schriftliche Zustimmung
des Herstellers und jeder Betrieb auBerhalb der technischen
Grenzen gilt als nicht autorisiert.

Siehe technische Betriebsgrenzen in den technischen Daten des
Katalogs IL-06008-Steuereinheiten und auf dem Etikett der SCU.

Jede unbefugte Verwendung des Geréts kann zu Personen- und
Sachschéaden fuhren. Halten Sie sich immer an die Anweisungen
in dieser dieser Anleitung.

Die SCU-Steuereinheit ist nur fir den Gebrauch im Innenbereich
geeignet und darf nicht der Witterung, starker UV-Strahlung oder
explosiven atmosphérischen Umgebungen ausgesetzt werden.
Spezifische Anwendungsausnahmen sind:

+ Entziindbares Andsthesiegemisch mit Luft

+ Entziindbares Anasthesiegemisch mit Sauerstoff oder
Distickstoffmonoxid

+ Erhohte radioaktive Strahlung.
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Gefahr durch Fehlgebrauch.

Jede Uber die bestimmungsgemaéaBe Verwendung hinausgehende

Nutzung dieses Geréats kann zu potentiell gefahrlichen

Situationen fuhren.

Deshalb:

- Halten Sie sich strikt an alle Sicherheitsvorkehrungen und
Hinweise in dieser Bedienungsanleitung

- Setzen Sie das Gerat nicht den Witterungsbedingungen,
starker UV-Strahlung, korrosiven oder explosiven Luftmedien
sowie anderen aggressiven Medien aus

* Nehmen Sie keine Umbauten, Umristungen oder
Verédnderungen an der Konstruktion oder einzelnen Bauteilen
des Antriebs vor

» Verwenden Sie das Geréat niemals auBerhalb der technischen
Anwendungs- und Betriebsgrenzen.

10.2.3 Grundlegender Nutzen

Steuern von elektromechanischen Antrieben/Saulen auf Befehl.

10.3 Verantwortung des
Eigentimers und
des Nutzers

Das Gerét ist von seinem Eigentiimer oder Verarbeiter fir kommerzielle
Anwendungen konzipiert. Der Weiterverarbeiter ist der Vertragspartner
des Wiederverkaufers oder des Herstellers. Der Weiterverarbeiter baut
das Gerat in ein Gesamtsystem (Anwendung) ein.

Der Betreiber bzw. Weiterverarbeiter der Anlage unterliegt daher
den Anforderungen des Arbeitsschutzgesetzes.

Neben den Sicherheitshinweisen in dieser Anleitung muss der
Betreiber bzw. Verarbeiter die fir den Standort der Anlage
geltenden Sicherheits- und Unfallverhtungsvorschriften und
Umweltschutzbestimmungen einhalten:

sich Uber die geltenden Arbeitsschutzvorschriften informieren.
Sie miUssen auch zusatzliche Gefahrdungen ermitteln, die sich
aus den spezifischen Arbeitsbedingungen am Einsatzort des
Gerats entstehen, durch eine Gefédhrdungsbeurteilung ermitteln.
Die Gefahrdungsbeurteilung ist in Form von Arbeitsanweisungen
fur den Geréatebetrieb umzusetzen
Bestétigen Sie, dass die fir die Anlage einschlieBlich des Geréts
erstellten Arbeitsanweisungen den aktuellen
gesetzlichen Anforderungen entsprechen und andern Sie die
Anweisungen (wenn nétig) entsprechend ab.
Die Zustandigkeiten fur Installation, Betrieb, Wartung und
Reinigung sind klar zu regeln und festzulegen
+ Sicherstellen, dass alle Mitarbeiter, die mit dem Gerat

umgehen, diese Anleitung gelesen und verstanden haben
- Stellen Sie dem Personal die erforderliche Schutzausriistung zur Verfiigung
+ Unterweisen Sie das Personal in regelméBigen Abstanden und
informieren Sie das Personal tber die Gefahren.

AuBerdem muss der Eigentiimer oder Weiterverarbeiter
sicherstellen, dass das Gerat in einem angemessenen
Betriebszustand ist. Sie missen folgendes tun:

- Sicherstellen, dass die in dieser Anleitung beschriebenen
Wartungsintervalle eingehalten werden.

« Alle Sicherheitseinrichtungen regelmaBig auf Funktion und
Vollstandigkeit prifen lassen.
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10.3.1 Verantwortungsbereiche
Entsprechend der verschiedenen Benutzer-Personenkreise
ergeben sich unterschiedliche Verantwortungsbereiche.

Der Betreiber tragt die Verantwortung fiir den Gefahrenbereich
Personen und stellt sicher, dass nur autorisierte und instruierte
Benutzer mit der SCU Steuerung arbeiten. Er ist fur folgende
Punkte verantwortlich:

» Bestimmung der Personen, welche die SCU Steuerung
benutzen dirfen (autorisierte Personen).

« Instruktion der Benutzer.

» Einhaltung aller relevanten gesetzlichen Auflagen und
Vorschriften.

Der Betreiber darf nur Personen zur Benutzung der SCU
Steuerung autorisieren, die den Anforderungen an die Benutzer-
Personenkreise entsprechen.

Der Weiterverarbeiter ist fir folgende Punkte verantwortlich:

« Erstellung einer CE-konformen Betriebsanleitung des
Gerates, in das die SCU-Steuereinheit integriert wurde

+ Die Einhaltung der Sicherheitsvorschriften gemaB dieser
Betriebsanleitung.

Der Techniker ist fur folgende Punkte verantwortlich:

 Einhaltung der Instruktionen des Herstellers und sichere
Ausgestaltung der Schnittstellen zu anderen Einrichtungen

- Installation und Verwendung der SCU Steuerung entsprechend
seiner bestimmungsgemassen Verwendung

« Installation von optionalen Modulen und Anschlusskabeln.

Der Wiederverkaufer ist fur folgende Punkte verantwortlich:

» Weitergabe dieser Betriebsanleitung und der SCU Steuerung an
den Weiterverarbeiter, Betreiber, Techniker oder Bediener

» Weitergabe einer CE-konformen Betriebsanleitung und des
Gerats, in das die SCU Steuerung eingebaut worden ist, an den
Betreiber.

Der Bediener ist flr folgende Punkte verantwortlich:

- sorgt dafir, dass niemand durch den Betrieb der SCU Steuerung
gefahrdet wird

» Bedienung der SCU Steuerung im Normalbetrieb

» Unverzigliche und vorschriftsgemaBe Reaktion auf
Stérungen.

10.4 Personliche
Voraussetzungen

UnsachgemaBe Installation, Bedienung und Wartung kann
zu schweren Verletzungen, Tod oder Sachschaden fiihren.
Die Verwendung ist nur durch geschultes Personal zulassig (s.0.),
das diese Anweisungen gelesen und verstanden hat und befolgt.

10.4.1 Qualifikationen

Die folgenden Qualifikationen werden fiir die verschiedenen in
diesem Handbuch aufgeflihrten Tatigkeitsbereiche angegeben:

- Eine unterwiesene Person (Bediener): Wird vom Auftraggeber
in einer Einweisung Uber die Ubertragenen Aufgaben und
moglichen Gefahren bei unsachgemaBem Verhalten unterrichtet

Qualifiziertes Personal: Sind aufgrund ihrer fachlichen
Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen sowie Kenntnis der
einschlagigen Normen und Bestimmungen in der Lage, die ihnen
Ubertragenen Arbeiten selbststéndig auszuftiihren und mégliche
Gefahren zu erkennen und zu vermeiden

Elektrofachkraft: Die Elektrofachkraft ist aufgrund ihrer
fachlichen Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen sowie

Kenntnis der einschlagigen Normen und Bestimmungen in der
Lage, Arbeiten an elektrischen Anlagen selbststéndig
auszuftihren und mogliche Gefahren zu erkennen und zu
vermeiden. Darlber hinaus ist die Elektrofachkraft geschult fur
den speziellen Einsatzort ausgebildet und kennt die einschlagigen
Normen und Vorschriften.

Als Personal sind nur Personen zugelassen, von denen erwartet
werden kann, dass sie ihre Aufgaben zuverlédssig ausfihren kénnen.
Personen, deren Reaktionsfahigkeit beeintrachtigt ist, z. B. durch
Drogen, Alkohol oder Medikamente, sind nicht zugelassen.
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10.5 Besondere Gefahren

Der Hersteller hat die Auswirkungen bestehender Gefahrdungen
konstruktiv und durch SchutzmaBnahmen minimiert. Beachten Sie
die beschriebenen Restgefahren und méglichen GegenmaBnahmen
sowie die Warnhinweise in den folgenden Kapitein.

10.5.1 Gefahren fiir Menschen,

Gegenstande und Eigentum
Beachten Sie beim Umgang mit der SCU-Steuereinheit die
folgenden Restgefahren und die méglichen GegenmaBnahmen.

Lebensgefahr durch elektrischen Strom.

Bei Beruihrung von leitenden Teilen besteht unmittelbare

Lebensgefahr. Die Beschadigung der Isolierung oder einzelner

Bauteile kann lebensgefahrlich sein.

Deshalb:

+ Bei Beschadigung der Isolierung sofort die Stromzufuhr
unterbrechen und die defekten Teile reparieren lassen

- Arbeiten an der elektrischen Anlage dirfen nur von
Elektrofachkraften durchgefiihrt werden

+ Schalten Sie die Maschine bei allen Arbeiten an der

elektrischen Anlage stromlos

Vor Wartungs-, Reinigungs- oder Reparaturarbeiten ist die

Stromversorgung abzuschalten und gegen Wiedereinschalten

zu sperren

- Uberbriicken Sie keine Sicherungen und machen Sie sie nicht

unwirksam. Beim Auswechseln stellen Sie sicher, dass Sie die

richtige Amperzahl verwenden

Halten Sie Feuchtigkeit von leitenden Teilen fern. Wenn Sie dies

nicht tun, kann dies einen Kurzschluss verursachen.

/N\WARNUNG

Gefahr durch Elektroschocks.

Prifen Sie, ob die Netzspannung mit den Nennwerten auf dem

Produktetikett Ubereinstimmt.

« Stellen Sie sicher, dass die Netzkabel nicht eingeklemmt oder
beschéadigt werden kénnen

« Warnung vor Stromschlag durch beschadigte Stecker oder
beschadigte Netzwerkkabel. Berlihren Sie niemals einen
beschédigten Netzstecker oder ein beschadigtes Netzkabel,
wenn die SCU-Steuereinheit in Betrieb ist, da die SCU-
Steuereinheit mit 120 VAC oder 230 VAC versorgt wird

» Vergewissern Sie sich, bevor Sie einen defekten Stecker aus
der Steckdose ziehen, dass die SCU-Steuereinheit von der
Stromversorgung getrennt ist.

/N\WARNUNG

Ungewollte, unkontrollierbare Bewegung.

- Durch einen Defekt eines Bauteils kann eine unkontrollierbare
Bewegung des/der angeschlossenen Aktors/Aktuatoren
auftreten

» Im schlimmsten Fall kann ein RAM- oder ROM-Fehler zu einer
falschen oder automatischen Bewegung fuhren. Diese Art von
Fehler hat eine geringe Fehlerwahrscheinlichkeit und tritt so
auf, dass eine Bewegung ausgeldst wird

+ Wenn die Taste des Handschalters beim Loslassen klemmt
und der der Benutzer die Taste nicht in die entgegengesetzte
Richtung driickt, findet eine automatische Bewegung statt.
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/N\WARNUNG

Besondere Gefahren beim Reinigen der Steuereinheit SCU.
Die Steuergerate entsprechen der Schutzart IPX4.

Das Reinigen mit Wasser einschlieBlich chemischer Zusatze
muss pH-neutral sein. UbermaBig sdurehaltige oder alkalische
Flussigkeiten kann Metall- und Kunststoffteile der Steuereinheit
zerstoren.

Manuell und mechanisch betriebene Hochdruckdampfreiniger
dirfen nicht verwendet werden. Fir die manuelle
Wischdesinfektion darf nur Isopropylalkohol verwendet werden.
Eine SCU-Steuereinheit darf niemals in einer Waschmaschine
oder einem anderen Gerat gewaschen werden. Das Steuergerat
wirde durch das Eindringen von Flussigkeit zerstért werden.
Das Kunststoffgehduse muss regelmaBig (alle sechs Monate) auf
mechanische Beschadigungen (z.B. Risse) Uberprift werden.

Verletzungen durch Risse und damit verbundene Offnungen im
Gehéause des Stellantriebs und/oder seines Zubehors:

Wenn das Gehause durch Lagerbestand, Bruch oder starke
Abnutzung beschéadigt ist, verwenden Sie das Gerat nicht mehr
und befolgen Sie die Anweisungen zur Demontage.

/A\VORSICHT

Achten Sie auf die Gefahr von Personen- und Sachschéaden,

die durch falsche Bedienung entstehen kénnen. Durch

Fehlbedienung kénnen Personen im Gefahrenbereich oder

Gegensténde gefdhrdet werden.

» Vergewissern Sie sich, bevor Sie eine Taste am Bediengerat
driicken, dass Sie die richtige Taste driicken

- Stellen Sie durch geeignete MaBnahmen sicher, dass das
Bediengerat nicht unsachgemaB bedient werden kann.

/A\VORSICHT

Keine Funktion wird als sicherer Zustand angesehen.

/A\VORSICHT

Die SCU-Steuereinheit ist nur fir Innenanwendungen geeignet
und darf nicht der Witterung, starker UV-Strahlung oder
korrosiver bzw. explosiver Umgebungsluft ausgesetzt werden.
Die SCU-Steuereinheit darf nur betrieben werden, wenn die
Sicherheitsschutzabdeckung montiert ist.

/A\VORSICHT

Ein Ausfall des Steuergeréats aufgrund einer Unterbrechung
der Netzspannung oder eines elektronischen Defekts sollte
keine Gefahr fur den Patienten, den Bediener oder das
Wartungspersonal darstellen.

Ewellix Aktuatoren sollten entsprechend der auf dem
Typenschild angegebenen Anwendung betrieben werden.
Die Nenndaten der Aktuatoren und der Steuereinheit miissen
gleichzeitig mit der Installation Gberpruft werden. Die auf dem
Typenschild angegebenen Werte dirfen nicht Uberschritten
werden. Eine Nichtbeachtung dieser Angaben fihrt zu
irreparablen Schaden der Aktuatoren und der Steuerung. Es
besteht die Gefahr von Personenschaden.

/A\VORSICHT

Eine Uberlastung des Steuergerates |8st einen
Temperaturschalter im Netztransformator aus. Nach
Abkiihlung des Transformators wird der Thermoschutzschalter
zuriickgesetzt, so dass die SCU-Steuereinheit wieder bereit ist,
die Aktuatoren zu steuern.
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Gefahr eines elektrischen Schlages.

Achten Sie darauf, dass die SCU nicht durch Wasser beschadigt
wird. Die Steuereinheit SCU ist spritzwassergeschitzt nach
IPX4. Verhindern Sie, dass die SCU wahrend des Betriebs mit
Wasser bespritzt wird oder in Kontakt gerat.

Langer andauernde Uberlastung fiihrt zu irreparablen Schaden
an der Steuereinheit.

10.5.2 Besondere Gefah-
ren der SCU mit Batterien

Ersatzbatterien sollten nur bei Ewellix bestellt werden, da es sich
hierbei um einen speziellen Typ handelt. Die alten Batterien missen
ordnungsgeman entsorgt werden. Das Wartungspersonal des
Benutzers muss die Herstelleranweisungen zum Offnen und
SchlieBen des Batteriefachdeckels und zum Auswechseln der
Batterien

erhalten haben.

Wenn unbeabsichtigte Bewegungen schwere Verletzungen
verursachen kénnen, missen zusatzliche Schutzvorrichtungen
installiert werden, um solche Bewegungen zu stoppen oder zu
vermeiden.

Die Unterbrechung der Netzstromversorgung verhindert nicht
die Bewegung der Antriebe im Falle eines elektrischen Defekts,
wéhrend die Batterien angeschlossen sind.

10.6 Sicherheitsausriistung

Gefahr durch nicht funktionierende

Sicherheitseinrichtungen.

Um einen sicheren Betrieb zu gewéhrleisten, missen alle

Sicherheitseinrichtungen in einwandfreiem Zustand sein.

Deshalb:

« Uberpriifen Sie immer die Funktionstiichtigkeit der
Sicherheitseinrichtungen entsprechend dem Wartungsplan

- Sicherheitseinrichtungen niemals auBer Kraft setzen

« Sicherheitseinrichtungen dirfen niemals umgangen oder
verandert werden.

Integration in ein Not-Halt-System
erforderlich (fiir bestimmte Anwendungen)

Gefahr eines elektrischen Schlages.

Die SCU-Steuereinheit hat keinen Ein/Aus-Schalter. Wenn sie
ausgeschaltet werden muss, z. B. in einem Notfall, muss die
Steuereinheit von der Stromversorgung getrennt werden. Nur
durch diese MaBnahme werden die Steuereinheiten stromlos.
Bei Anwendungen, in denen die Steuergerate eingebaut sind,
muss ein Not-Aus-Schalter oder eine allpolige Trennung

von der Stromversorgung vorgesehen werden. Im Falle von
Batterieoptionen kénnen zusétzliche Schutzeinrichtungen
erforderlich sein.

Das Gerat ist nur zum Einbau in eine Anwendung oder Anlage
bestimmt. Es verfugt nicht Uber eigene Bedienelemente und hat
keine eigensténdige Not-Aus-Funktion. Installieren Sie das Gerat
so, dass es Teil eines Notabschaltsystems ist und im Bedarfsfall
abgeschaltet werden kann.

Das Notabschaltsystem muss so angeschlossen werden, dass eine
Unterbrechung der Stromversorgung oder das Wiedereinschalten
der Stromversorgung nach einer Unterbrechung der
Stromversorgung keine Gefahrensituation flir Personen und
Gegenstande verursachen kann.

Die Notabschalteinrichtungen mussen stets frei zugénglich sein.

10.7 Schutz vor Neustart

Zur Sicherung der SCU-Steuereinheit gegen unbeabsichtigtes
Wiedereinschalten:

1. Ziehen Sie den Netzstecker des Steuergerats von der
Hauptstromversorgung ab.

Lebensbedrohliche Situation durch unbefugtes

Wiedereinschalten.

Bei Arbeiten in Gefahrenbereichen besteht die Gefahr, dass die

Stromversorgung unbefugt eingeschaltet wird. Dies stellt eine

lebensbedrohliche Situation fur Personen in der Gefahrenzone

dar.

Deshalb:

- Beachten Sie die Hinweise zur Absicherung gegen
Wiedereinschalten der Stromversorgung in den Kapiteln der
TC-08005-SCU-Betriebsanleitung.

* Halten Sie sich immer an das Verfahren zur Sicherung gegen
Wiedereinschalten, wie im Folgenden beschrieben.

Sichern Sie die SCU-Steuereinheit gegen Wiedereinschalten:

2. Ziehen Sie den Netzstecker aus der Steckdose.

3. Falls die SCU-Steuereinheit mit einer Batterie ausgestattet ist,
stellen Sie sicher, dass Sie die Batterie von der SCU trennen
und entfernen.
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10.8 Modifikationen und
Informationen lGber
das Gerat

/A\WARNUNG

Um Gefahrensituationen zu vermeiden und eine optimale
Leistung zu gewahrlelsten dirfen Sie kelne Anderungen oder
Modifikationen am Gerat vornehmen ausdricklic
Ewellix genehmigt wurden.

10.8.1 Warnhinweise

Fur SCU-Steuergerate werden keine besonderen Warnhinweise
angebracht.

Verletzungsgefahr durch unleserliche Symbole.

Im Laufe der Zeit kdnnen Aufkleber und Abziehbilder aus

verschiedenen Griinden verschmutzen oder unleserlich werden.

Deshalb:

« Halten Sie alle sicherheits-, warn- und betriebsrelevanten
Aufkleber stets in lesbarem Zustand.

- Ersetzen Sie beschadigte Aufkleber oder Warnschilder sofort.

10.8.2 Informations-
schilder und -leuchten
Labels

Auf der Riickseite der SCU-Steuereinheit befinden sich zwei Label
(siehe Abbildung 91):

+ Typenschild
+ Software-Parameter-Label (siehe Abbildung92).

Abbildung 91

Position des Typenschilds und des SCU-Parameterschilds
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Abbildung 92

Beispiel "Smart Control Parameter" (SCP-Label)

SCP21-EEEMMM-3000

XA CR A 00

Ein zusétzlicher Aufkleber (innen, unter dem Geh&ausedeckel, siehe
Abbildung 93) zeigt die Buchsenbelegung Eingénge / Ausgange
(Linearantriebe, Teleskopséulen, Schalter, Bedienelemente,
Batterie, etc.)

Abbildung 93

Beispiel fiir die Belegung der SCU-Buchse

L

LTYP E SFS |
2TYP E 8 OPERATION UNIT: SFS —
>TYP E 9. OPERATION UNIT: SFS
£TYP M 16: OPERATION UNIT:  SFS
ETYP M 12: ARS232 INTERFACE
&TYP M

Fir detaillierte Informationen tUber das SCP-Etikett (siehe
Abbildung 68) und das entsprechende Beschriftungsetikett der
SCU-Buchsen (Etikett siehe Abbildung 3) wenden Sie sich bitte an
lhre Ewellix Ansprechpartner.
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EWELLIX

Betriebskontrollleuchte

Die Kontrollleuchte sichert die Visualisierung der
Betriebsbereitschaft der Steuereinheit SCU (siehe Abbildung 94).

WICHTIG

Die SCU-Steuereinheit ist mit einer grinen LED-Anzeige
ausgestattet, die die Betriebsbereitschaft anzeigt.

Abbildung 94

Betriebskontrollleuchte

Zusétzlich zeigt eine LED am angeschlossenen Bedienelement (z.B.
Handschalter) den Status der Funktionalitat und den Status Gber
die SCU und die angeschlossenen Aktoren an und gibt (optional)
Auskunft Uber die Ladekapazitat einer verwendeten Batterie.

/NCAUTION

Push-to-Run-Betrieb (empfohlen):

Die angeschlossenen Aktoren, S&aulen fahren solange, wie die
Taste am Handschalter gedriickt wird. Eine griine Kontrollleuchte
zeigt die Betatigung an. Die jeweilige Funktion (Auf/Ab) wird
durch die Tastenbetatigung bestimmt und ausgeldst.

Verfuigt der Aktor nicht Gber Signale zur Betriebsanzeige,

wird je nach Anwendung empfohlen, ein Betriebssignal in der
Anwendung zu installieren.

Erdung, Metallstift

Die SCU-Steuergerate SCU5 & SCU9 sind als Gerate der Klasse |
definiert. Diese Modelle sind an PE (Schutzerde) auf der Seite der
Hauptversorgung angeschlossen. Dieser PE ist auch mit dem
Metallstift neben dem Hauptversorgungsanschluss (siehe
Abbildung 95) an der SCU verbunden. Dieser Bolzen kann auch
verwendet werden, um die Endanwendung Uber einen Schutzleiter
(griin/gelb) mit der Erde (PE) zu verbinden.

Abbildung 95

Erdung, Metallstift

An diesem Pin besteht die Méglichkeit, andere Gerate aus den
Anwendungen mit der Erdung zu verbinden. Dies kann auch im
Falle von Verbesserungen bei EMV-Messungen helfen.

Bitte beachten Sie! Das maximale Drehmoment fiir die 6-Kant-
Schraube betragt 0,8 Nm.
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10.9 Erklarung des
Herstellers zur EMV-
Konformitat

Dieser Abschnitt ist nur dann notwendig, wenn die Gerate fur den
Einsatz in medizinischen Anwendungen oder Umgebungen
zugelassen und vorgesehen sind (geméaB IEC60601-1-2 ed. 4).
Dieses Kapitel zeigt die Ergebnisse und das Potenzial in Bezug auf
EMV-Problematiken auf.

10.9.1 Gebrauchsanweisungen
Professionelle Gesundheitseinrichtungen

Arztpraxen, Zahnarztpraxen, Kliniken, Einrichtungen mit
eingeschrénkter Versorgung, freistehende chirurgische Zentren,
freistehende Entbindungszentren,
Mehrfachbehandlungseinrichtungen, Krankenhauser (Notaufnahme,
Patientenzimmer, Intensivstation, Operationssale, auBer in der N&he
von HF-CHIRURGISCHEN GERATEN, einem MR-System auBerhalb
eines HF-abgeschirmten Raums eines ME-SYSTEMS fir
Magnetresonanztomographie).

Wesentliche Leistung

Die wesentliche Leistung der SCU-Steuereinheit ist die "Versorgung
von elektromechanischen Antrieben und S&ulen auf Befehl". Das
Risikomanagement (Dokument L5678.0002) identifiziert die
Sicherheitsfunktionen dieser Steuereinheiten. Alle Eigenschaften
oder Funktionen werden ordnungsgemaB ausgeflhrt. Risiken flr
Patienten, Bediener oder andere mussen festgestellt und bewertet
werden, um Schaden zu verhindern oder zu verringern. Die
folgenden Punkte identifizieren und beschreiben die EMV-Risiken
der SCU-Steuereinheit entsprechend den EMV-Messungen:

Warnung vor dem Stapeln von Geraten

Gestapelt mit anderen Geraten.

Die Verwendung dieses Gerats neben oder auf einem Stapel

mit anderen Geraten sollte vermieden werden, da dies zu

einem unsachgemaBen Betrieb fihren kann. Wenn eine solche
Verwendung notwendig ist, sollten dieses Gerat und die anderen
Geréte beobachtet werden, um sicherzustellen, dass sie normal
funktionieren.

Liste der Kabel, Kabellangen und Zubehér

Verwendung von Zubehér, Messwertaufnehmern und
Kabeln.

Die Verwendung von Zubehor, Messwertgebern und Tabellen,
die nicht vom Hersteller dieses Gerats angegeben oder geliefert
wurden, kann zu erhéhten elektromagnetischen Emissionen oder
einer verringerten elektromagnetischen Stérfestigkeit dieses
Geréts fuhren und einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.
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