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Daten Ihres AML/2-Systems

1 Daten Ihres AML/2-Systems

1.1

Technische Daten

111

Quadroturm, Linearregal, Roboter

Male
12R 15R 18 R
Breite x Tiefe erforderliche Raumhohe
Quadroturm 2,24mx2,24m
(7,35 ft x 7,35 ft)
Linearregal 2,05m 2,43 m 2,80 m
J 112mx025m  oagy | (797f) | (919 fi)
(3,7 ft x 0,82 ft)
Roboter -
Gewicht ohne/mit Kassetten (3480/3490)
12R 15R 18R
Quadroturm 2540 kg | 3500 kg | 2600 kg| 3800 kg | 2660 kg| 4100 kg
Linearregal 105 kg| 135kg | 135kg | 175 kg | 165 kg | 215 kg
Roboter 260 kg - 285 kg - 310 kg -
Maximale Bodenbelastung
12R 15R 18 R
Quadroturm 550 kg/nf
Linearregal
400 kg/nt
Roboter
299 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite1-1



Technische Daten

1.1.2 E/A-Einheiten, Steuerschrank, AMU

Maf3e

Information

Die nachfolgenden Komponenten werden nur in einer Bauhdhe ausgeliefert.

Breite x Tiefe s;tj)r?ﬁi;he
E/A-Einheit/A 0,75m 0,77 m (2,46 ft x 2,53 ft)
E/A-Einheit/B 0,75 m x 0,3 m (2,46 ft x 0,98 ft) 2.05m
Steuerschrank 0,6 M x 0,6 m (1,97 ft x 1,97 ft) (6,73 1)
AMU 0,6 mx 0,6 m (1,97 ft x 1,97 ft)

Gewichte ohne/mit Kassetten (3480/3490)

60 Stellplatze 120 Stellplatze| 240 Stellplatze
E/A-Einheit/B 135kg | 152 kg | 155 kg 186 kg - -
E/A-Einheit/A - - 300kg | 331 kg 450kg 509 kg
Steuerschrank 250 kg
AMU 250 kg

Seite 1-2 Wartungs-Handbuch 299 DOC B0O 018



Technische Daten

1.1.3 Elektrik AML/2
Anschlul3 AMU 230V+10% 1, N, PE
Anschlul3 Gesamt-System 400 V +6%, -10 % 3, N, PE
Absicherung kundenseitig 3x16 AMT
» Systeme mit bis zu 3 Quadrotm'ereﬁcr]rneIZSICherungl mitteltrage)
» Grol3e Systeme 3x25AMT
e Doppel-AML
Spannung Leistungsteil 400 V
Frequenz 50 Hz/60 Hz
Spannung Steuerung 24V =
Schutzart IP 50
(gegen schadliche Staubablagerunge
im Innern, kein Wasserschutz)
Leistungsaufnahme und Wéarmeabgabe
Leistungsaufnahme Warmeabgabe
Einzel-AML Max. 3 QT: 1,2 kVA 1,1 KW / 4000 kJ/h
Mehr als 3 QT: 1,6 kVA 1,4 kw / 5000kJ/h
Doppel-AML Max. 3 QT: 1,7 kVA 1,5 kW / 5500 kJ/h
Mehr als 3 QT: 2,2 kVA 2,0 kw /7200 kJ/h
114 Larm
Gesamtsystem 65 dB (A)
1.15 Klimatische Bedingungen
Temperatur 10 .. 32 °C
Luftfeuchtigkeit 15 .. 80 %

299 DOC B00 018
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Anlagen-Layout lhres AML/2-Systems

1.2 Anlagen-Layout Inres AML/2-Systems

1.3 Beispiele von Anlagen-Layouts

Zeichenerklarung:

AMU AML Management Unit und Bedienschrank

EA E/A-Einheit

LK Laufwerks-Kontroller

LW Laufwerk fir Kassetten

oD Laufwerk fur Optical Disk

QT Quadroturm

RS Robotersystem

SK Schaltschranke mit Steuerungs- und Stromversorgungs-Komponenten
WR Wartungsraum

Seite 1 -4 Wartungs-Handbuch 299 DOC B0O 018



Beispiele von Anlagen-Layouts

1.3.1 Einfach-AML

WR

LK

LW

| EA | AMU

SK

SK

WR

Abb. 1-1: Layout-Beispiel Einfach-AML
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Beispiele von Anlagen-Layouts

1.3.2 Doppel-AML
/E:—‘ AMU SK ’-/EA\
SK SK
LK
LW LW
LW WR
LW
WR
LW
rs| N rs| | YW
LK
LK
LW LW
WR
LW LW
WR
LW LW
LK
Abb. 1-2: Layout-Beispiel Doppel-AML
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Bevor Sie mit AML/2 arbeiten

2

Bevor Sie mit AML/2 arbeiten

2.1

Symbol- und Hinweiserklarung

Die nachfolgenden Symbole und Hervorhebungen machen Sie auf wichtige Hin-
weise aufmerksam.

w

A g A
Erklarungen dieser Symbolgl (“Warnhinweise” ab Seite 3 - 2)
Information

Informationen, die fur das weitere Verstandnis dieser Anleitung wichtig sind.

<TASTE> Bedienelement/Taste auf dem Bedienfeld oder der Tastatur des
AMU-Rechners

Taste auf dem PHG (Programmier-Hand-Gerét)
<1>+<2> Tasten gleichzeitig driicken

“ABCD” Schalterstellung

ABCD auf der AMU-Bedieneroberflache erscheinender Begriff
ABCD im OS/2-Eingabefenster erscheinende Befehlszeile,

z. B.[C:\Jcd amu

O Verweis auf eine Beschreibung
- an anderer Stelle dieses HandbuchésSgite 3 - 2)
- in einem anderen Handbuch:
AIB (AMU Installation Guide),
ARB (AMU Reference Guide),
OHB (Operator-Handbuch),
WHB (Wartungs-Handbuch)
(O WHB 4.5.5 ,Karte CP/MEM”)

399 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 2-1



Wie Sie uns erreichen

2.2 Wie Sie uns erreichen

bitte an Ihren Vertragspartner oder das ADIC/GRAU Technical Assistance

Kdnnen Sie ein Problem nicht mit Hilfe dieses Dokuments I6sen oder wenn Sie
an einer Empfehlung bezlglich Schulungen interessiert sind, wenden Sie sich
Center (ATAC).

ADIC/GRAU Storage Systems GmbH ADIC

Eschenstrasse 3 10949 East Peakview
avenue

89558 Boehmenkirch Englewood, CO 80112

Deutschland U.S.A.

Wir helfen Ihnen gerne weiter.

Telefax: +49 (0) 6196-59 08 69
Email: techsup@adic.com
Telefon: 1 800 827 3822 Nordamerika
+49 6142 992364 Deutschland
00800 9999 3822 (the rest of the world)

Seite 2 -2 Wartungs-Handbuch 399 DOC B0O 018



Uber dieses Wartungs-Handbuch

2.3 Uber dieses Wartungs-Handbuch

Dieses Handbuch enthalt alle Informationen und Instruktionen, die Sie fir die
sichere Wartung der Anlage bendtigen.

Sie haben bei ADIC/GRAU Storage Systems eine eingehende Schulung erhalten
und kdnnen das AML/2-System so bedienen und warten, daf? Sie weder sich noch
andere gefahrden.

WARNUNG!

>

Das Bedienen und Warten des AML/2-Systems durch nicht geschulte Perso-
nen kann zu geféahrlichen Situationen fuhren.

Die Folge kénnen schwere bis tddliche Verletzungen durch bewegte und
stromfuhrende Teile sein.

Die einweisende Schulung durch ADIC/GRAU Storage Systems ist deshalb
unabdingbare Voraussetzung fur alle, die mit dem AML/2-System arbeiten!

Sie warten die Anlage und sind deshalb auch dafur verantwortlich, daf3 nur von
ADIC/GRAU Storage Systems autorisierte Fachkrafte die Anlage

* betriebsbereit machen

e einrichten

» starten

* bedienen

» stillsetzen

* instandhalten

* wieder in Betrieb nehmen

Lesen Sie im Operator-Handbuch nach, wenn Sie ein Bedienproblem haben.

Ko6nnen Sie ein Problem nicht I6sen, dann

» ziehen Sie einen Fachmann hinzu
* holen Sie Auskunft bei ihrem Wartungspartner oder ADIC/GRAU Storage
Systems ein

Beachten Sie aber:

WARNUNG!
Sie durfen gewisse Arbeiten und Anpassungen nur dann selbst ausfihren,

wenn Sie dazu durch die entsprechende Ausbildung qualifiziert sind!
Und das Wichtigste:

Lesen Sie unbedingt das Kapitel “Zu lhrer Sicherheit” (1 Seite 3 - 1), bevor
Sie mit lhrer Arbeit an der Anlage beginnen!

399 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 2 -3



2.4

Urheberrecht

Urheberrecht

Seite 2-4

Dieses Dokument ist urheberrechtlich geschitzt und darf ohne schriftliche Zustim-
mung von ADIC/GRAU Storage Systems weder im ganzen noch in Teilen kopiert,
vervielfaltigt, Gbersetzt oder in irgendein elektronisches Medium oder in maschi-
nell lesbare Form umgesetzt werden.

Das AML/2-System (Mechanik, Hard- und Software), das in diesem Schriftstiick
beschrieben wird, wird auf der Basis eines allgemeinen Lizenzvertrages oder als
Einmal-Lizenz (mit der Verpflichtung, diese nicht weiterzugeben) ausgeliefert. Die
Software darf nur in Ubereinstimmung mit den vertraglichen Abmachungen ver-
wendet und kopiert werden. Dasselbe gilt ohne Einschréankung fur die gesamte
Dokumentation des AML/2-Systems. Wer die Software (AMU, Roboter-
Steuerung) unberechtigt auf Kassette, Platte oder ein anderes Speichermedium
kopiert oder Ubertragt, macht sich strafbar.

ADIC/GRAU Storage Systems behalt sich vor, die beschriebenen Funktionen zu
verandern bzw. anzupassen sowie dieses Handbuch ohne Angabe von Griinden zu
andern.

AML/2  eingetragenes Warenzeichen der
ADIC/GRAU Storage Systems - Germany

BOSCH eingetragenes Warenzeichen der Robert Bosch GmbH
IBM eingetragenes Warenzeichen der IBM

0S/2 eingetragenes Warenzeichen der IBM

Wartungs-Handbuch 399 DOC B0O 018



Produktbeobachtung

2.5 Produktbeobachtung

Wir sind gesetzlich verpflichtet, unsere Produkte ansth Auslieferung zu
beobachten.
Teilen Sie uns daher alles mit, was flr uns von Interesse ist:

« veranderte Einstelldaten

e Erfahrungen mit dem produkt

« wiederkehrende Stérungen

» Schwierigkeiten mit diesem Handbuch

ADIC/GRAU Storage Systems GmbH ADIC
Eschenstrasse 3 10949 East Peakview
avenue

89558 Boehmenkirch Englewood, CO 80112
Deutschland U.S.A.
Telefax: +49 (0) 6196-59 08 69
Email: techsup@adic.com
Telefon: 1 800 827 3822 Nordamerika
+49 6142 992364 Deutschland
00800 9999 3822 (the rest of the world)

399 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 2-5



Produktbeobachtung
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Zu lhrer Sicherheit

3

Zu lhrer Sicherheit

o

3.1

Information

Aul3er den Sicherheits-Bestimmungen in diesem Kapitel gelten die ortlichen
und fachspezifischen Sicherheits-Vorschriften.

Vermeiden Sie Gefahren beim Betrieb der Anlage durch

* sicherheitsbewul3tes Verhalten
e umsichtiges Handeln

Lesen und beachten Sie daher sorgféltig die Warnhinweise in diesem Handbuch
und dem Operator-Handbuch.
ACHTUNG!

Die Kenntnis und das Beachten dieser Hinweise sind fir die sichere
Bedienung des AML/2-Systems unerlaflich.

Bestimmungsgemale Verwendung

Das Angebot und die Auftragsbestatigung sowie der in diesen Dokumenten
definierte Verwendungszweck sind Teil der AML/2-Dokumentation. Eine andere
als die darin festgelegte Verwendung gilt als nicht bestimmungsgeman.

Diese Anlage ist bestimmt flr das Verarbeiten von Medien, z. B.

* Magnetband-Kassetten
e Optical Disks
* VHS-Kassetten

Jeder dartiber hinausgehende Gebrauch ist nicht bestimmungsgemal.

ADIC/GRAU Storage Systems haftet nicht fur Schaden, die aufgrund einer nicht
mit ihr abgesprochenen Verwendung entstehen - das Risiko tragt allein der Benut-
zer.

Zu einer bestimmungsgemalfen Verwendung gehoéren auch

» das Beachten der Anweisungen in den mit der Anlage ausgelieferten Instruktio-
nen (Operator- und Wartungs-Handbuch)
» das Einhalten der Inspektions- und Wartungs-Vorschriften

399 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 3-1



Warnhinweise

3.2 Warnhinweise
Wir klassifizieren die Gefahren in verschiedene Stufen. Die untenstehende Tabelle
gibt Innen eine Ubersicht tiber die Zuordnung von Zeichen und Signalwoértern zu
der konkreten Gefahr und den (mdglichen) Folgen.
Symbol Sfurladen Signalwort Definition Folgen
Unmittelbar Tod oder schwerste
GEFAHR! drohende Gefahr Verletzungen
(Verkrippelungen)
S Maoglicherweise | Mdglicherweise
S WARNUNG! | geféhrliche Tod oder schwerste
g Situation Verletzungen
a
Weniger gefahr-| Moéglicherweise
liche Situation | leichte oder
VORSICHT! geringfugige
Verletzungen
Moglicherweise | Mdglicherweise
S schadenbringen- Beschadigung
o ) ;
G | ACHTUNG! | 9e SN yoq progukts
n « seiner Um-
gebung
Anwendungs- Keine geféhrlichen
tips und andere | oder schadlichen
; _ wichtige/nitz- | Folgen fur Perso-
Information liche Informati- | nen oder Sachen
onen und Hin-
weise
Seite 3-2 Wartungs-Handbuch 399 DOC B0O 018




Weitere Symbole

3.3 Weitere Symbole

Die untenstehende Tabelle zeigt Ihnen alle in diesem Handbuch vorkommenden

Symbole und ihre Bedeutung.

Symbol Sc"haden Signalwort Definition Folgen
far ...
Mdoglicherweise | Moglicherweise
geféahrliche Tod oder schwer-
Situation ste Verletzungen
Ersetzt das Pik-| Nach einem NOT-
togramm AUS und auch
nach dem Aus-
- schalten des Netz-
2 WARNUNG! schalters kann an
B Gefahrliche der mit diesem
Q Spannung! bei Gefahr eines Symbol gekenn-
elektrischen zeichneten Stelle
Stromschlags. | Spannung anlie-
gen.
Es besteht die
Gefahr eines todli-
chen Strom-
schlags.
Weniger gefahr-| Moglicherweise
|
c VORSICHT! liche Situation | leichte oder
S Laser - geringfiigige
S Strahlung! | | aser-Strahlung
% Nicht in den Verletzungen
0 Laserstrahl Laser-Strahlung
schauen! beim Offnen
Weniger gefahr-| Moglicherweise
liche Situation | leichte oder
eringfligige
Laser-Strahlung ?/erle?zur?ggen
S VORSICHT!
5 Gefahrliche Benutzung von
[ : .
o Steuerungen/Ein-
stellungen/Proze-
duren kann
gefahrliche Strah-
lung freisetzen

399 DOC B00 018
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Weitere Symbole

Schaden

Symbol | "y

Signalwort Definition Folgen

Weniger gefahr-| Moglicherweise
liche Situation: | leichte oder
tragen Sie eine | geringfligige
Schutzbrille. Verletzungen

©
Personen

Weniger gefahr-| Moglicherweise

c
g liche Situation: | leichte oder
3 - tragen Sie geringfiigige
o Sicherheits- Verletzungen
schuhe.
macht die Keine gefahrlichen
@ Adresse |hres | oder schadlichen
- Ansprechpart- | Folgen fur Perso-
ners leichter nen oder Sachen
auffindbar

Seite 3-4 Wartungs-Handbuch 399 DOC B0O 018



Geltungsbereich

3.4 Geltungsbereich

Diese Anweisungen gelten flir das AML/2-System.

Weitergehende Sicherheits-Bestimmungen fr die in der Anlage verwendeten Bau-
teile werden durch diese Anweisungen nicht auf3er Kraft gesetzt.

3.5 Zielgruppe/Autorisierte Personen

3.5.1 Zielgruppe

Dieses Wartungs-Handbuch wendet sich an das Persoigdriiice- und War-
tungsarbeiten Deshalb beziehen sich die Warnhinweise nur auf die Wartung der
Anlage.

Autorisierte Personen fir Service- und Wartungsarbeiten sind die geschulten Fach-
krafte des Betreibers und das Wartungspersonal des Service-Partners.

399 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 3-5



3.5.2 Autorisierte Personen

Geltungsbereich

Nur geschulteFachkrafte (Wartungsschulung) durfen das AML/2-System warten
und instandhalten. Geschulte Fachkréafte sind im Anlagen-Logbuch eingetragen.

Kenntnisse der Sicherheits-Bestimmungen flr Arbeiten an elektrotechnischen
Anlagen werden daher vorausgesetzt.

Sie finden das Anlagen-Logbuch in einem Fach an der Innenseite der Schalt-

schranktdr.

Anlagen Logbuch

‘ Auftragsnummer:

Kunde:

Adresse:

Tel.:

Fax:

Ansprechpartner:

Unterwiesene Personen des Kunden

(VBG 4/ VDE 0105/ VDI 2853) :

Name:

Unterschrift:

Name: Unterschrift:

Service-Partner:
Tel.:

Fax:

Geschulte Fachkrafte des Servicepartners

(VBG 4/ VDE 0105/ VDI 2853):

Name:

Unterschrift:

Name: Unterschrift:

Abb. 3-1: Anlagen-Logbuch

Seite 3-6
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Schutzeinrichtungen

3.6

Schutzeinrichtungen

3.6.1

Die Anlage ist ausgestattet mit folgenden Schutzeinrichtungen:

e Uberwachter Zugang zum Archiv

« <NOT-AUS> Taster

e (Uberwachte Schutztir Quadroturm
» Betriebsarten-Wahischalter

Zugang zum Archiv

JAN

Im Archiv befindet sich bei neueren Anlagen an der Innenseite der E/A-Einheit ein
<NOT-AUS> Taster.

Das Archiv ist vollstdndig von einer Verkleidung umgeben. Es ist nur Uber eine
Uberwachte Schutztir zu betreten. Die Verriegelung ist nach dem Einschalten des
Hauptschalters aktiv.

Die Schutztur lafRdt sich in der Betriebsart “AUTO” nicht 6ffnen.

Die Verkleidung des Archivs hat die Funktion eitrennenden Schutzeinrich-
tung nach EN 775. Sie trennt den Gefahrenbereich des AML/2-Systems vom Ubri-
gen Arbeitsbereich.

Der Gefahrenbereich (Archiv) des AML/2-Systems ist der Bereich, in dem Perso-
nen durch gefahrbringende Bewegungen des Roboters oder der Speichertiirme ver-
letzt werden kdnnen.

Gefahrbringende Bewegungen kénnen sein:

» erwartete Bewegungen
» unerwartete Bewegungen

Die Schutztlr ist von aufRen nur mit einem Schliissel zu 6ffnen. Fir diesen Schliis-
sel ist die autorisierte Person verantwortlich.

WARNUNG!

Im Archiv kbnnen Bewegungen von Anlage-Komponenten schwerste Verlet-
zungen verursachen.

Das Betreten dieses Bereichs ist daher nur autorisierten Personen gestattet.
Nicht in den Betrieb der Anlage eingewiesene Personen durfen das Archiv nur
unter Aufsicht betreten.
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3.6.2

Schutzeinrichtungen

Das Betreten des Archivs ist nur gestattet

* im Testbetrieb mit reduzierter Geschwindigkeit bei PHG-Handbedienung

+ wahrend des “NOT”- Betriebs nach dem Abziehen des Schliissels vom
Betriebsarten-Wahlschalter

* nach Ausschalten des Hauptschalters und
» Sichern gegen Wiedereinschalten

Nicht autorisierte Personen sind im Gefahrenbereich besonders gefahrdet,
denn sie

» sind in die Handhabung des Systems nicht eingewiesen
» kennen nicht die Gefahren, die von diesem ausgehen
» konnen die Reaktionen des Systems nicht einschéatzen

<NOT-AUS> Taster

Seite 3-8

Alle <NOT-AUS> Taster (Bedienfeld, E/A-Einheit, Archiv, PHG ...) haben die-

selbe Funktion: Ein NOT-AUS bewirkt das Abschalten der Leistungselektronik.
Samtliche Bewegungen des Robotersystems und der Speichertlirme werden sofort
gestoppt.

Bei Gefahr fiir Personen oder Sachen driicken Sie unverziiglich auf den am
schnellsten erreichbaren <NOT-AUS> Taster.

Die bewegten Teile werden sofort gestoppt.

WARNUNG!
Gefahrliche Spannung!

Durch das Driicken des <NOT-AUS> Tasters wird nicht das gesamte
AML/2-System stromlos. Nur die Antriebsverstarker werden abgeschaltet.

Nicht abgeschaltet werden:

» Steuerungen der Roboter und der Speichertiirme
* AMU-Rechner

» Laufwerke

* Druckluft

Unterbrechen Sie die Stromzufuhr zu diesen Komponenten an geeigneten Stellen
(z. B. Anschlul3stecker oder Schalter)!

Wartungs-Handbuch 399 DOC B0O 018



Schutzeinrichtungen

a

399 DOC B00 018

Nicht im Stromkreis des Hauptschalters sind:

* AMU-Rechner
* Laufwerke
¢ Druckluft

ACHTUNG!

Werden die <NOT-AUS> Taster haufig bestimmungswidrig zum Anhalten des
AML/2-Systems betéatigt, so besteht die Gefahr

» erhodhter Abnutzung mechanischer Teile

» der Beschadigung elektronischer und elektrischer Teile des
AML/2-Systems

Verwenden Sie die <NOT-AUS> Taster nicht zum betriebsmafigen Anhalten
des AML/2-Systems.

Ausschalten des AML/2-Systems nur Uber die entsprechenden Befehle der
AMU bzw. des Host-Rechners[{l HACC/ROBAR)!

ADIC/GRAU Storage Systems hatftet nicht fir Schaden aus dem bestimmungswid-
rigen Betatigen der <NOT-AUS> Taster. Das Risiko hierfir tragt allein der Benut-

zer.

WARNUNG!

Im Archiv kdnnen Bewegungen von Anlage-Komponenten schwerste Verlet-
zungen verursachen.

Uberzeugen Sie sich unbedingt vor dem Entriegeln des <NOT-AUS> Tasters
und dem darauffolgenden Starten des AML/2-Systems davon, dafd dadurch
keine Gefahr flr Personen oder Sachen entsteht!
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Schutzeinrichtungen

3.6.3 Betriebsarten des AML/2-Systems

Betriebsart “AUTO”
In der Betriebsart “AUTO” steuert der Host-Rechner das AML/2-System.

WARNUNG!
A Im Archiv kbnnen Bewegungen von Anlage-Komponenten schwerste

Verletzungen verursachen.

Wahrend der Betriebsart “AUTO” ist der Aufenthalt von Personen im
Archiv verboten.

Uberzeugen Sie sich vor dem Starten der Betriebsart “AUTO”, daR sich
niemand mehr im Archiv aufhalt.

» Schlie3en Sie den Betriebsarten-Wahlschalter in der Stellung "AUTO” ab
* \erwahren Sie den Schliissel sicher bzw. fihren Sie ihn stets mit

Die Verriegelung des Zugangs zum Archiv ist nach dem Einschalten des Haupt-
schalters aktiv. Alle anderen Schutzvorrichtungen sind nach dem Driicken des
Leuchtdrucktasters <STEUERUNG EIN> aktiv.

Information

Diese Betriebsart ist Voraussetzung fur das Starten des AML/2-Systems.
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Schutzeinrichtungen

o

Betriebsart “MANUELL”
Die Betriebsart “MANUELL” ist vorgesehen fir

* manuelles Ein- und Auslagern von Medien
¢ manuelle Bedienung der Laufwerke
* automatisches Bewegen der Speichertirme

ACHTUNG!

Beim manuellen Auslagern wird der Archiv-Katalog verandert!

In dieser Betriebsart darf im Anlagen-Logbuch eingetragenes Personal (unterwie-
sene Personen und geschulte Fachkrafte) im Archiv tatig sein.

WARNUNG!

Die Turverriegelung des Zugangs zum Archiv ist in dieser Betriebsart
nicht aktiv.

» Schliel3en Sie den Betriebsarten-Wahlschalter in der Stellung “MANUELL” ab
« Verwahren Sie den SchlUssel sicher bzw. fihren Sie ihn stets mit
Das Robotersystem ist stillgelegt.

Die Schutztliren der Quadrotirme sind bei Bewegungen verriegelt.
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Sejte 3-12

Schutzeinrichtungen

Betriebsart “NOT”

Die Betriebsart “NOT” ist vorgesehen fur

* manuelles Ein- und Auslagern von Medien
* manuelle Bedienung der Laufwerke
* manuelles Bewegen der Speichertirme

In dieser Betriebsart darf im Anlagen-Logbuch eingetragenes Personal (unterwie-
sene Personen und geschulte Fachkrafte) im Archiv tatig sein.

WARNUNG!

Die Turverriegelung des Zugangs zum Archiv ist in dieser Betriebsart
nicht aktiv.

» Schliel3en Sie den Hauptschalter in der Stellung “AUS” ab
» \erwahren Sie den Schlissel sicher bzw. fihren Sie ihn stets mit
Das Robotersystem ist stillgelegt.

Die Schutztiren der Quadrottirme sind nicht verriegelt.

Wartungs-Handbuch 399 DOC B0O 018



Schutzeinrichtungen

3.6.4 Schutztir Quadroturm

In der Betriebsart “"AUTO” mul3 die Schutztiir des Quadroturms

« geoffnet sein (AML/2-System).
» geschlossen sein (AML/E-System).

Die Schutztir ist wahrend den Bewegungen des Quadroturms verriegelt.

Beim AML/E-System lafit sie sich nur in der Betriebsart “NOT” 6ffnen.

Information fir AML/2-Doppelsysteme

Sollen beide Roboter in der Betriebsart “AUTO” laufen, dann missen die
Schutzturen auf beiden Seiten gedffnet sein.

Soll ein Roboter in der Betriebsart “AUTO” und der andere in der Betriebs-
art “MANUELL” laufen, dann mussen die Schutztiiren auf der “manuellen”
Seite geschlossen sein.

MRLERANLR]

e

e

Abb. 3-1: Schutztiir Quadroturm
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Vor dem Arbeiten an der Anlage

3.7 Vor dem Arbeiten an der Anlage

GEFAHR!
A Vergewissern Sie sich vor Beginn der Arbeiten tber die Lage

* der <NOT-AUS> Taster

» des Hauptschalters
Setzen Sie sicherheitstechnische Einrichtungen niemals anders als vorge-
schrieben aul3er Betrieb.

Information

Das Uberbriicken von solchen Einrichtungen ist verboten und kann
strafrechtliche Folgen haben!

» Schalten Sie das AML/2-System vor Beginn der Wartungs- und Instandset-
zungs-Arbeiten am Hauptschalter aus

» Sichern Sie den Hauptschalter mit einem Schlol3 gegen Wieder-Einschalten

» \Verwahren Sie den Schlissel sicher bzw. fihren Sie ihn stets mit

Alle Antriebe sowie samtliche gefahrbringenden Spannungen sind abgeschaltet.

Bringen Sie das gelbe Schild mit folgender Aufschrift an:
4 )
WARTUNGSARBEITEN

Anlage nicht einschalten!

MAINTENANCE WORK IN PROGRESS

Do not switch on the system!

TRAVAUX D’ENTRETIENT EN COURS

Ne pas mettre l'installation en marche!
- J

Abb. 3-2: Warnschild

Gehen Sie aul3erst vorsichtig vor, wenn Sie aufgrund der erforderlichen Arbeiten

(z. B. Funktionskontrolle) die Anlage nicht am Hauptschalter ausschalten.
Beachten Sie fur solche Arbeiten die beschriebenen Betriebsarten und die Mal3nah-
men vor Aufnahme der Arbeitefl (jeweiliger Kapitelbeginn).
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Vor dem Wieder-Einschalten der Anlage

3.8

Vor dem Wieder-Einschalten der Anlage

JAN

3.9

WARNUNG!

Im Archiv kbnnen Bewegungen von Anlage-Komponenten schwerste Verlet-
zungen verursachen.

Uberzeugen Sie sich vor dem Starten des AML/2-Systems, daR sich niemand
mehr im Archiv aufhalt.

Arbeiten an spannungsfiihrenden Teilen

A\

GEFAHR!

Eine Beruhrung stromfuhrender Teile kann schwerste bis tédliche Verbren-
nungen und innere Verletzungen durch Stromschlag zur Folge haben. Bei
einer Beruhrung kann sich die betroffene Person oft nicht mehr mit eigener
Kraft aus dem Stromkreis befreien.

Eine zweite Person muf3 sich am Hauptschalter befinden, um diesen im Falle
einer Gefahrdung sofort auszuschalten.

Bauteile, an denen gearbeitet wird, durfen nur dann unter Spannung stehen,
wenn es ausdricklich vorgeschrieben ist.

Der Hauptschalter und der Drucktaster <ANLAGENBELEUCHTUNG> ste-
hen auch bei ausgeschaltetem Hauptschalter unter Spannung. Ziehen Sie bei
Arbeiten an diesen Bauteilen den Stecker X1B im Steckerfeld des Bedien-
schranks (J Seite 10 - 6).

Schalten Sie vor der Arbeit an den anderen elektrischen Bauteilen die Strom-
zufuhr am Hauptschalter ab und sichern Sie ihn mit einem Vorhangeschlol3.

Verwahren Sie den Schliissel sicher bzw. fihren Sie ihn mit sich.
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3.10

Vor dem Wieder-Einschalten der Anlage

Arbeiten an spannungsfihrenden Teilen der Anlage missen von lhrem \Vorgesetz-
ten genehmigt sein.

Beachten Sie beim Durchfiihren der Arbeiten unbedingt

» die Unfallverhitungsvorschriften (z. B. VBG 4)
» die VDE 0105
» die nachfolgenden Punkte:

Verwenden Sie nur geeignete und intakte Werkzeuge und Mel3geréte.
Uberprufen Sie die MeRgeréte auf richtige Einstellung der MeRbereiche.

Arbeiten Sie nur mit einer Hand. Dies kann verhindern, dal3 bei einem Stromschlag
innere Organe in Mitleidenschaft gezogen werden, da kein geschlossener Strom-
kreislauf (durch beide Arme und den Koérper) aufgebaut werden kann.

Vermeiden Sie Kontakt mit leitfahigen Bodenbelagen (insbesondere aus Metall)
oder Anlagenteilen - legen Sie gegebenenfalls den Arbeitsbereich mit geeigneten
Gummi-Schutzmatten aus.

GEFAHR!

Gehen Sie niemals davon aus, dal3 ein Stromkreis spannungslos ist -
Uberprifen Sie ihn sicherheitshalber immer!

Arbeiten am Laufwerks-Schrank

Seite 3- 16

WARNUNG!
Quetschen von Armen oder Beinen!

Der Laufwerks-Schrank kann beim Herausziehen mehrerer Laufwerke
umkippen.

Ziehen Sie deshalb immer nur ein Laufwerk aus dem Laufwerks-Schrank
heraus.
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Mechanische Wartungsarbeiten

3.11 Mechanische Wartungsarbeiten

Beachten Sie folgende Punkte:

* Wo sind die Fluchtwege und Notausgénge - halten Sie diese unbedingt frei von
irgendwelchen Gegenstanden

* Legen Sie abgebaute Maschinen- und andere Teile wahrend der Arbeiten sicher
und fur Unbefugte nicht zugénglich ab

« Halten Sie die Anlage auch wahrend der Arbeiten sauber und rdumen Sie hin-
terher gewissenhaft auf

Entfernen bzw. installieren Sie vor bzw. nach Ihrer Arbeit alle fir die Instandhal-
tungsarbeiten angebrachten Sicherheitsvorkehrungen wie:

* Abdeckungen
* Sicherheitshinweise
* Warnschilder
* Erdungskabel

Ihre Kleidung mufd den Sicherheitsbestimmungen entsprechen. Sie

« darf keine Metallverschliisse haben
» soll so eng anliegen, dal3 sie sich nicht an laufenden Maschinenteilen
verfangen kann

Knopfen Sie die Armel zu oder krempeln Sie sie hoch.
Stecken Sie die Enden eines Halstuchs oder Schals in die Kleidung.
Verwenden Sie flr lange Haare einen das Haar vollstandig bedeckenden Schutz.
Legen Sie Uhr, Ringe, Schmuck u.&. ab.
Tragen Sie eine Schutzbrille bei
o J
W * Benutzung eines Hammers
* Benutzung einer elektrischen Bohrmaschine
« Arbeiten mit Federn, Sprengringen usw.
» Lotarbeiten, Kabelarbeiten
« Reinigungsarbeiten mit chemischen Mitteln

« Olwechseln (Gefahr von spritzendem Ol)
» allen Arbeiten, bei denen die Augen gefahrdet sind

Tragen Sie bei Arbeiten an schweren Bauteilen Sicherheitsschuhe.

ACHTUNG!
%

- Unterlassen Sie alles, was andere Personen gefahrden oder Einrichtungen
und Gerate beschadigen kdnnte.
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Mechanische Wartungsarbeiten

3.12 Sicherheitstberprufung

Uberpriifen Sie samtliche Sicherheitseinrichtungen im Abstand von 6 Monaten:

* <NOT-AUS> Taster
» Turverriegelungen

- Zugang zum Archiv

- Schutztlr(en) Quadroturm
» Betriebsarten-Wahlschalter
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Uber das AML/2-System

4 Uber das AML/2-System

4.1 Allgemein

Der NameAML/2 setzt sich zusammen aus den Anfangsbuchstaben von

* Automated

* Mixed-Media

e Library

» /2 steht fur Version 2 des Systems

Der Host-Rechner ist mit dem AML/2-System durch die AMU
(AML Management Unit) verbunden.
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4.2 Zusammenwirken der Komponenten

Zusammenwirken der Komponenten
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Abb. 4-1: Zusammenwirken der Komponenten im Roboterschrank
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Zusammenwirken der Komponenten
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Abb. 4-2: Zusammenwirken der Komponenten im Quadroturmschrank
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Zusammenwirken der Komponenten

Ablauf eines Befehls:

HOST
Host-Befehl
AMU y
Logische Archivkoordinaten
z. B. T001010101
Teachpunkt-Datei KRNREFPT.RO* Umwandeln in
physikalische Archivkoordinaten
DL DR UL mit Hilfe der Teachpunkt-Datei
X = 43040 42961 43140| 5 Position des Stellplatzes, z. B.
Y= 111040 82357 111172 X =43040
Y =111096
Z= 11040 10991 140139 7 = 11021
C= 180 180 180 C =180
ROBOTER
Y
Offset-Werte in der KONFIG.DAT Handling ausfiihren mit
FG_X_DelRack[1] =100 | Handling-Programm
FG_Y_DelRack[1] = 10 und Offset-Werten
FG_Z DelRack[1] =0 aus der KONFIG.DAT
Ausfiihrung des Befehls

Abb. 4-3: Ablaufdiagramm Host-Befehls
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AML/2 Management Unit (AMU)

4.3 AML/2 Management Unit (AMU)

Die AMU ist die zentrale Schnittstelle des bedienerlosen AML/2-Systems. Im
Normal-Betrieb (‘“AUTQ”) steuert der Host-Rechner das System.

Die AMU setzt sich zusammen aus Hard- und Software:

e Hardware: AMU (AML Management Unit){ AMU Handbticher)
» Software: AMS (AML Management System, z.T. auch AMU) AMU Hand-
blcher)

43.1 Aufgaben der AMS/AMU

* Host-Kommunikation
- interpretiert die vom Host-Rechner kommenden Kommandos
- Uberpruft diese Kommandos auf Ausfihrbarkeit
« Verwaltung Archivkatalog
- speichert die logischen Koordinaten der Stellplatze
- ordnet die Medien den Stellplatzen zu
- kennt den Status von Stellplatzen und Laufwerken
* Umsetzung der logischen Koordinaten in physikalische Koordinaten
*  Kommunikation mit
- der Steuerung des Roboters
- der Steuerung der Speichertiirme
- der E/A-Einheit/A
* Bediener-Interface
- fur die Inbetriebnahme
- fur den Service
- flr den Operator
* Fehler-Mitteilung (LOG und Trace)
« Konfiguration (beschreibt den individuellen Aufbau des Archivs)

Information

Die AMS/AMU registriert nicht den Dateninhalt der Medien.
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AML/2 Management Unit (AMU)

4.3.2 AMS/AMU Anwendungsprogramme

Die Software besteht aus funf eigenstandigen Programmen (Prozessen), die paral-
lel ablaufen (Multi-Tasking). Jeder Prozel} hat seine spezielle Aufgabe.

ARC
Rho File ARC-
Manager BACK
KRN
HOC ART
CON

Abb. 4-4: Prozesse der AMS/AMU

* ARC (ARChiv) Verwalten und protokollieren (journaling) des Archivkatalogs;
SQL-Datenbank

* ARCBACK (ARChiv-BACK up) Sichern und wiederherstellen des
Archivkatalogs (Datenbank)

* ART (AleRTer) schreibt Logs und Traces

* CON (AML OperatorCONsole) Bedieneroberflache

* HOC (Host andother Communication)
Kommunikation zu
- Host-Rechnern
- Steuerungen des Roboters und der Speichertiirme

* KRN (KeRNel) Zentrale Logik, Umsetzung der Host-Befehle in
Steuerungsbefehle

* RFM (RhoFile Manager) Ubertragt Dateien (Steuerungssoftware) zwischen
der AMU und der rho Steuerung
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Produktbeschreibung mechanische Komponenten

4.4 Produktbeschreibung mechanische Komponenten

44.1 Robotersystem

Beschreibung

Das Robotersystem besteht aus

 BOSCH turboscara SR 80 G mit 4 Achsen (Schwenkarmroboter)
- Achsen 1 und 2 gemeinsam: X bzw. Y
- Achse 3: zusatzlich vertikal zu Achse 6 (2)
- Achse 4: Rollachse R

» Fahrwagen Achse 5 (zuséatzliche H-Achse: X)

e Hubsaule Achse 6 (V-Achse: Z)

e Fahrweg fur Fahrwagen

Abb. 4-5: BOSCH Turboscara SR 80 G

Besondere Merkmale

* BOSCH turboscara SR 80 G
- birstenlose Motoren
- Untersetzungsgetriebe “Harmonic Drive” in Achse 1 und 2
- leichte Bauweise durch Aluminium Strangprel3profil
- Naherungsschalter zur Bestimmung des Referenzpunktes (Roboterarm aus-
gestreckt): Mittelposition bei Achsen 1, 2 und 4, obere Endlage bei Achse 3
* Achsen 5 + 6 (H- und V-Achse)
- kompakter mechanischer Aufbau
- Antrieb Uber Ritzel und Zahnstangen
- Endlagen der Achsen jeweils mit Naherungsschalter zur Bestimmung des
Referenzpunktes und mit NOT-AUS Schalter
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Produktbeschreibung mechanische Komponenten

Arbeitsbereich

Abb. 4-6: Arbeitsbereich des Roboters

Rechte-Hand-Regel

Abb. 4-7: rechte Hand Regel
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Produktbeschreibung mechanische Komponenten

Koordinatenwelt des Roboters (physisch)

ACHTUNG!
al
!k Alle Koordinaten grundsatzlich von diesem Nullpunkt aus angegeben!

Alle Angaben in 1/100 mm.

Definition des Nullpunkts
Der Roboter steht in Referenzposition (Position nach der Referenzfahrt).

Nach dem Referieren fahrt der Roboter in eine rechtsarmige Position.

/=

£

£

S 800 mm
i

| Linearfihrung |

Abb. 4-8: Koordinaten-System
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Produktbeschreibung mechanische Komponenten

Greifer

Zum sicheren Bewegen der verschiedenen Medien (Magnetband-Kassetten, VHS-
Kassetten und Optical Disks) wird am Roboter ein elektromechanischer Greifer
montiert.

Alle Greiferbewegungen werden pneumatisch tiber Mikroventile und Zylinder
oder mit Federkraft realisiert.

Folgende Greifer-Bewegungen sind méglich (Alle mit * gekennzeichneten Bewe-
gungsendlagen werden mit Sensoren Uberwacht)

» Greifer auf
» Greifer zu (Zuhaltung durch Federkraft auch bei Stromausfall)
» Greifer vertikal (fir das Legen der Medien in das Archiv)
» Greifer horizontal (fur das Legen der Medien in die Laufwerke)
» Greifer drehen um 180°
» Greifer neigen 7° (fur Bedienung bestimmter Laufwerkstypen)
» Greifer 0° (fur Bedienung des Archives)
» Pusher vor * (Druck reduziert oder mit vollem Druck):

- Nachschieben der Medien in die richtige Position

- Abstandsmessung beim Teachen

Weiterer Sensor

» Der CRASH-Sensor stellt bei Bewegungen in Greifrichtung mechanischen
Wiederstand fest

Fur das Teachen ist ein Reflexlichtsensor am Greifer angebracht. Der Leuchtpunkt
wird von den weil3en Teach-Labeln reflektiert, womit Gréf3e und Lage der Marken
wahrend der Greiferbewegung festgestellt werden kdnnen.

DC/DC Wandler

Barcode-Scanner
Pneumatic-Ventile
Greiferbacken

Pusher

Teach Sensor

Abb. 4-9: Parallel-Greifer mit Barcode-Scanner
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Produktbeschreibung mechanische Komponenten

Barcode-Scanner

Zum Uberpriifen der Volser der Medien ist im Greifer ein Barcode-Scanner inte-
griert. Mit Hilfe von Laserlicht wird eine Scanlinie auf den Barcode-Label proji-
ziert. Die Reflexion wird in dem Barcode-Scanner gelesen und sofort decodiert.
Der Barcode-Scanner hat eine Leistung von 200 Lesungen in einer Sekunde, sowie
einer Decodierleistung von 200 Dekodierungen in einer Sekunde.

Die Spannungsversorgung erfolgt durch eine riickseitig montierte DC/DC-Wand-
lerplatine (Versorgungsspannungen £12 V, 5 V).

4.4.2 Quadroturm

Dieser Speicherturm besteht aus einem Hauptturm mit vier Nebenttrmen.

Diese werden uber ein spezielles Zahnradgetriebe im Grundgestell angetrieben.
Zum Antrieb werden zwei (burstenlose elektrisch kommutierte) Elektronikmoto-
ren mit Planetengetrieben eingesetzt. Die Lageorientierung nach dem Einschalten
erfolgt Gber zwei Referenzpunktschalter (hinter der Schutztiir Quadroturm, neben
dem Nebenturmantrieb). Auf diesem Antriebsmechanismus sind Segmente (Regal-
einheiten) unterschiedlicher Art und definierter Gesamthohe (z. B. 15 Reihen)
montiert.

Ein Nebenturm hat 6 Segmente.
Der Hauptturm besteht aus 8 paarweise angeordneten Segmenten.

Um maglichst kurze Zugriffszeiten zu gewahrleisten dreht der Turm immer in die
Richtung, mit dem geringsten Bewegungsaufwand.

Segment

Hauptturm

Nebenturm

Abb. 4-10: Quadroturm
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Produktbeschreibung mechanische Komponenten

4.4.3 E/A-Einheit/A

Bestandteile[{l] Operator-Handbuch)

* Druckluftversorgung (Kompressor)
* Problembox
» Bedienfeld (BDE)
- Einchip-Microrechner
- LCD-Display
- Betriebssystem auf EPROM
* Dreheinheit(en) mit je 4 Handlingkoffern

Uber diese Einheit werden neue Medien eingelagert bzw. momentan nicht mehr
benutzte oder verbrauchte Medien (z. B. Reinigungskassetten) ausgelagert.

Die Bedienung erfolgt Uber das Bedienfeld der E/A-Einheit. Die Turen 6ffnen bzw.
schlieRen Uber Befehle dieses Bedienfelds.

4.4.4 E/A-Einheit/B

Bestandteile[{ Operator-Handbuch)

* Grundgestell
* Rolladen

o E/A-TUr

* Problembox
» Schaltkasten
» Handlingkoffer
» Kompressor
» Bedienfeld

Uber diese Einheit werden neue Medien eingelagert bzw. momentan nicht mehr
benutzte oder verbrauchte Medien (z. B. Reinigungskassetten) ausgelagert.

Die Bedienung erfolgt tiber den Leuchtdrucktaster <EIN> am Bedienfeld der E/A-
Einheit.

Die E/A-Tur ist gemeinsam mit dem Rolladen in den <NOT-AUS> Kreis einge-
bunden, d. h. sind beide geotffnet, laf3t sich die Anlage nicht einschalten bzw.
<NOT-AUS> wird ausgeldst.

ACHTUNG!
%

= Beim Einschalten der Anlage darauf achten, dal3 die E/A-Tur geschlossen ist.
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

4.5 Produktbeschreibung elektrische Komponenten

451 Bedienschrank

T Gerétefeld [ Seite 10 - 4)

. — Monitor

/ Bedienfeld

T Tastatureinschub

. AMU-Rechner J Seite 4 -5)

/ AnschlufRkasten

Abb. 4-11: Uberblick Bedienschrank
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

452 Roboterschrank

| Lufter-Einschub fur Leistungselektronik

Leistungselektronik fir Motoren
—i———— Netzteil 160

Antriebsverstarker
—

rho Steuerung

——— Karte CP/MEM
T mm—————— Karte NC-SPS-I/O

Qe
I
!
I
!

[ —— Netzteil PS75
[ I TTT———— Eingangs- und Ausgang-Karten
ol | Bl hl Lufter far rho
0l [ 1 - /,7 Schnittstelle zum PHG
B 8
_—

L Netz-Einschub mit Sicherungen

“ n |~ Anschluf3feld Roboterschrank

g55ee

Abb. 4-12: Uberblick Roboterschrank
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

4.5.3 Quadroturmschrank

||l — Lafter-Einschub fur Leistungselektronik

Leistungselektronik fir Motoren
T Netzteil 160

Antriebsverstarker
"/

rho Steuerung

ol [ Karte CP/IMEM
[T Karte NC-SPS-I/O

a | Netzteil PS75

I Eingangs- und Ausgang-Karten

__—— Lfter far rho
—H Schnittstelle zum PHG

Mco Cco

|| _— Netz-Einschub mit Sicherungen

Anschluf3feld Quadroturmschrank

iEzE0eEd

Abb. 4-13: Uberblick Quadroturmschrank
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

45.4 Netzteil 160

Das Netzteil erzeugt die Zwischenkreis-Gleichspannung durch Gleichrichten und
Glatten der Netzteil-Eingangsspannung. Beim schnellen Abbremsen des Motors
wird Uber ein Begrenzungswiderstand die freiwerdende Energie abgefuhrt. Die
LED Statusanzeige ermdglicht eine Diagnose im Storungsfall.

Das Relais “Netzteil bereit” 6ffnet bei Fehler LED 4, 5und 7.

« LED 1 (grin): Zwischenkreisspannung bereit

* LED 2 (grun): 15V DC bereit (interne Logikspannung erzeugt aus 24 V)
« LED 3 (grun): 5V DC bereit (interne Logikspannung erzeugt aus 24 V)

* LED 4 (rot): Ubertemperatur Netzteil

* LED 5 (rot): Zwischenkreisspannung >400 V DC

« LED 6 (gelb): Begrenzungswiderstand aktiv

« LED 7 (rot): Fehlen einer Phase (3-Phasen-Uberpriifung)

Reset der Fehlermeldungen

» Hauptschalter ausschalten und nach ca. 30 s wieder einschalten.
Stecker “Internal/External Regeneration”

» Dieser Stecker muf3 auf “External Regeneration” gesteckt sein.
Stecker X5 (Ruckseite des 19”-Racks)

* Pin1: +24 V Bremse
e Pin 2; 0V Bremse

* Pin 3: +24 'V Externe Spannungsversorgung
* Pin4: 0 V Externe Spannungsversorgung
* Pin5: Netzteil O.K. Relais

* Pin6: Netzteil O.K. Relais

e Pin7: PE Schutzerde

* Pin 13: System bereit (READY-Signal)

* Pin 14: System bereit (READY-Signal)

* Pin 15: Automatik Modus fur alle Achsen (Ausgang 0.7)

Sicherungen

 F1:2,5 AT fur Begrenzungswiderstand
 F2:10 AT fur interne Logikspannung
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

Jumper “JW1”

 aktiviert die 3 Phasen Ausfalliberwachung (muf3 nicht auf E stecken)

Sicherungen F2 und F1

Stecker——
== e | “External
Regeneration”

€] ®
wt | OA LED 1 ¢
we | Oy LED 2
wms | O-sv LED 3(
w= | O LED 4

LEO 3¢
Le0 6 ¢
LED 7

JW1  JW2

E [N (]

Abb. 4-14: Netzteil 160
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4.5.5

Produktbeschreibung elektrische Komponenten

Antriebsverstarker (Servoregler T161)

Der Servoregler tbernimmt die elektronische Kommutierung der Servomotoren.
Er schliel3t den Drehzahlregelkreis und gibt einen 3-phasigen sinusférmigen
Motorstrom aus, der von den Stromreglern hoher Bandbreite geregelt wird.

Das Aufsteckmodul (MCO-Modul) pal3t den Motor hardwareseitig an.

Die LEDs zeigen Fehler an.

 LED 1 (rot): Storung (Fehler im Fensted6 Control Center nachsehen)
« LED 2 (gelb): Momentenbegrenzung aktiv (Verstarker tberlastet)
 LED 3 (grin): Freigabe (Verstarker arbeitet normal)

Stecker X6: Verbindung zum PC (Ubertragen der Parameter mit dem Programm
“Terminal”)

Fur die Kommunikation tber X6 mussen Jumper 2,3 und 5 gesetzt sein.
Information

Eine Diagnose des Antriebsverstarkers ist tber das Programm “Terminal”
oder Uber das PHG (Mode 7.2) mdglich.

Jumper 5

Jumper 2, 3

/ridy o
Pl

grt

|

Abb. 4-15: Jumper fiir Kommunikation

=
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

MOOG

TH ] ComTIOLLP

AXLSD

oS | e
C¥F | =

Qv | e oy LED !

ta)

,..f @)4 LED2
O. | Leos

Abb. 4-16: Antriebsverstéarker

456 rho

Die rho ist eine von der Firma Bosch entwickelte, modular aufgebaute Steuerung
fur Roboter, sowie fur deren Peripherie.

Leistungsmerkmale

« Betriebssystemkern EMX (Echtzeit-Multitasking-Exekutive)
» multitaskingfahig
» Steuerung mehrerer Kinematiken (unabhangige Achsensteuerung)

Karten der rho

» Karte CP/MEM

o Karte NC-SPS-1/O (PIC Karte)
e Netzteil PS75

» Eingangs-Karten

* Ausgangs-Karte

499 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 4 - 19



4.5.7

Produktbeschreibung elektrische Komponenten

Karte CP/MEM

Beschreibung

Die Prozessor- und Speicher-Karte ist fur die Steuerung von numerisch gesteuerten
Werkzeugmaschinen entwickelt. Sie ist mit dem 32 bit Prozessormodul 32CG16
und einem Gleitkommaprozessor FPU 32381 (15 MHz) ausgeristet. Die PHG-
Schnittstelle, sowie die beiden seriellen Schnittstellen auf Stecker X11 und X12
werden vom Kommunikationsprozessor 8085 bedient. Als Speicher steht auf batte-
riegepuffertem CMOS-RAM maximal 1 MB zur Verfugung. Daneben ist fur die
Maschinenparameter ein Speicherbereich von 512 kByte auf EEPROM verflgbar.
Das Steuerungsbetriebssystem befindet sich auf einer EPROM Karte hinter einer
Abdeckung.

Schalter

S1: Schreibschutz fir Maschinenparameter

(1= aktiv)

P S2: stehtimmer auf “0”

. MODUL

@ Battery

CRIMEM Schnittstellen
o)
ap X11: Verbindung zur AMU (V24.1)
HE

X12: Verbindung zum Barcode-Scanner/Vision-System

— (V24.2)

b
000000000000 \ O O
G50GG0GC000000

7 X21: Monitoranschluf3, nicht verwendet (RGB
P / (RGB)
&)
o X22: Verbindung zum PHG ohne NOT-AUS Funktion
/ (Panel)
A=l
2 §§ g
> X10: Versorgungsspannung, nur Klemme “0 V” als
— / Potentialausgleich belegt
NI=(1E]
°olmf| ov
—
©

Abb. 4-17: Karte CP/MEM 4
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

Dateien in der Karte CP/MEM

Im batteriegepufferten RAM gespeicherte Dateien (Ausnahme: MPRHO3.BIN).

Je nach Konfiguration sind nur die benétigten Module gespeichert.

Roboterschrank
Dateiname Inhalt
AMULESE.IRD Programm-Modul fir Kommunikation

AMUSCHR.IRD

Programm-Modul fir Kommunikation

PBARCODE.IRD

Programm-Modul fir Barcode-Lesen

(optional)

EXPROG.DAT Datei zum automatischen Programmstart

INIT.IRD Hauptprogramm

KONFIG.DAT Konfigurationsdatei fur Handlingeinheit

KOPPLUNG.DAT interne Datei fur Kommunikation mit PC

MPRHO3.BIN Systemparameter der Steuerung (im EEPROM)

PLW3480.IRD Modul zur Bewegungssteuerung an Laufwerk 3480 und
Kompatiblen

PLW3490.IRD Modul zur Bewegungssteuerung an Laufwerk 3490 und
Kompatiblen

PLWMULTI.IRD Modul zur Bewegungssteuerung an Laufwerken

PNEWGRIP.IRD

Modul zur Bewegungssteuerung an dem Ausrichtpunkt

=

PERMAN.IRD Programm-Modul zur Uberwachung und Fehlererke
nung, lauft auch nach <STEUERUNG AUS>

PRACK.IRD Modul zur Bewegungssteuerung an Stellplatzen

PTEACH.IRD Modul zur Steuerung des Teachprozesses

PTEST.DAT Dialogtexte fur Roboter-Testprogramm (deutsch ode
englisch)

PTEST.IRD Roboter-Testprogramm

499 DOC B00 018
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

-

Quadroturmschrank
Dateiname Inhalt
AMULESE.IRD Programm-Modul fir Kommunikation
AMUSCHR.IRD Programm-Modul fur Kommunikation
EXPROG.DAT Datei zum automatischen Programmestart
INIT.IRD Hauptprogramm
KONFIG.DAT Konfigurationsdatei fir Quadroturm
KOPPLUNG.DAT interne Datei fir Kommunikation mit PC
MPRHO3.BIN Systemparameter der Steuerung (im EEPROM)
PERMAN.IRD Programm-Modul zur Uberwachung und Fehlererke
nung, lauft auch nach <STEUERUNG AUS>
QTURML.IRD Modul zur Steuerung des Quadroturms 1
QTURM2.IRD Modul zur Steuerung des Quadroturms 2
QTURMSI.IRD Modul zur Steuerung des Quadroturms 3
TEST.DAT Dialogtexte fir Quadroturm-Testprogramm

(deutsch oder englisch)

TEST.IRD Quadroturm-Testprogramm
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

4.5.8 Karte NC-SPS-I/O (PIC Karte)

PIC = Programmable Interface Controller mit CAN Anschluf3

Die Karte ermdglicht die direkte Kopplung mit den Eingangs- und Ausgangs-
Karten des Kombiracks. Die Verbindung erfolgt intern tber die Backplane.

In der Karte ist die PIC-Datei gespeichert.

* Roboterschrank: “IQ_ROBO.P2X”
e Quadroturmschrank: “IQ_TURM.P2X”

Sicherungen F1 und F2 auf der Karte: 3,15 A MT

Abb. 4-18: Karte NC-SPS-I/O: Sicherungen
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

(©]

000000000000
00000000000
000000000000

@]

— LED Logik:
O LED 12V:

nono

(=24

Abb. 4-19: Karte NC-SPS-1/O

[ Stecker X61:

[ Stecker X10:

x Q// Stecker X51:

©
6
Schreibschutz PIC 250
NC—~—ue e Stellung 0: Zugriff auf das PIC-Programm ist
moglich (Ubertragen/Uberschreiben)
fH » Stellung 1: Zugriff ist gesperrt

nicht verwendet

interne Logik-Spannung fur Eingangs-
und Ausgangs-Karten liegt an

interne 12 V-\ersorgungsspannung am
CMOS-Bus liegt an

Versorgungsspannung (2 x 24V, 2 x 0 V)

Verbindung zu den Antriebsverstarkern
(CAN-Bus = Controller Area Network)
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

4.5.9 Netzteil PS75

Das Netzteil liefert die internen Spannungen fir die rho (Logikschaltkreise aller
Einschubbaugruppen z. B. Karte CP/MEM).

©
e
LED V out: Ausgangsspannung auf Backplane vorhanden
PS 78 LED Ready 2: Uberwachung des Systems

* leuchtet bei betriebsbereiter Steuerung
» erlischt bei

- Spannungsfehler

- Melsystemfehler

- Servofehler

Q/ - Watchdog-Fehler
y - Ubertemperatur Zuluft >58° C
Ready|

O=v |

| —— LED 24 V: Eingangsspannung an X10 vorhanden

Reset-Taste: Quittieren aller Fehlermeldungen und Neu-
start der gesamten Steuerung rho

X20: Relaiskontakt (SchlieRer) der Uberwachung des
Systems (Ready 2; Unterbrechung bei nicht bereiter Steue-
(D | rung). Verwendet fir STEUERUNG EIN Stromkreis.

\ Sicherung fur 24 V-Eingang (Typ: F 10 A)
X10: Eingangsspannung (2 x 24 V DC +30 %/ -15 % max.)

Abb. 4-20: Netzteil PS75
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

4.5.10 Eingangs-Karten

Die Eingangs-Karten erfassen binare Signale aus dem System.

Beschaltung der Eingange

Die Anschliisse erfolgen Uber je vier 8-fach-Steckklemmen (z. B. Byte O ... Byte 3)

O

O +24 'V
Byte O

Byte 1

Byte 2

Byte 3

NODWN—=0O NOOLWN—=O NOONLWN—=O NOOLWN—O

ooRRR
<<<<<

O

Abb. 4-21: Beschaltung der Eingangs-Karte
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Adressierung der Karte

Jede Karte hat vier 8-fach-Steckklemmen. Jede 8-fach-Steckklemme ist ein Ein-
gangs-Byte fur die Steuerung. Der DIP-Schalter rechts unten auf der Karte defi-
niert im Bindr-Code die Adresse des ersten Bytes, also der obersten 8-fach-
Steckklemme. Bei mehreren Karten mul3 die Adresse des ersten Bytes auf die
nachste verfigbare Adresse gestellt werden.

1 2 3 4 5 6 7 8
N
I

mMTMO Z0

Abb. 4-22: DIP-Schalter zur Einstellung der Kartenadresse

Adressen

 Karte 1: Adresse 0O (alle Schalter auf “OFF”)
» Karte 2:  Adresse 4 (nur Schalter 3 auf “ON”, restliche Schalter auf “OFF”)
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

Belegung der Eingange

Roboterschrank
Eingangs-Karte 1 Eingangs-Karte 2
EO.0 Einrichtbetrieb E4.0 Freigabe von DI Turm 1
EO.1 Reserve E4.1 Freigabe von DI Turm 2
EO.2 Reserve E4.2 Freigabe von DI Turm 3
EO.3 Reserve E4.3 Freigabe von DIl Turm 4
EO0.4 Reserve E4.4 Freigabe von DIl Turm 5
EQ0.5 NOT-AUS-Kreis, nicht E4.5 Freigabe von DIl Turm 6
EOQ.6 Steuerung ein E4.6 Freigabe von DIl Turm 7
EQ.7 Netzteil 160 Freigabe E4.7 Freigabe von DIl Turm 8
E1.0 Ref.Pkt. 1. Achse E5.0 Freigabe von DIl Turm 9
El.1 Ref.Pkt. 2. Achse E5.1 Freigabe von DIV Turm 10
El.2 Ref.Pkt. 3. Achse E5.2 Freigabe von DIV Turm 11
E1.3 Ref.Pkt. 4. Achse E5.3 Freigabe von DIV Turm 12
El.4 Ref.Pkt. Fahrachse E5.4 Handlingkoffer 1 auf Pos. E/A-Einheit/B 1
E1.5 Ref.Pkt. Hubachse E5.5 Handlingkoffer 2 auf Pos. E/A-Einheit/B 1
EL1.6 Reserve E5.6 Handlingkoffer 3 auf Pos. E/A-Einheit/B 1
E1.7 Reserve E5.7 Handlingkoffer 4 auf Pos. E/A-Einheit/B 1
E2.0 Crash E6.0 Reserve
E2.1 Pusher vorne E6.1 Ref.Pos. Roboter (Roboterarm gestreckt)
E2.2 Pusher hinten E6.2 Reserve
E2.3 Reserve E6.3 Problembox leer E/A-Einheit/B 2
E2.4 Teachsensor E6.4 Rolladen oben E/A-Einheit/B 2
E2.5 Reserve E6.5 Tir zu und verriegelt E/A-Einheit/B 2
E2.6 Reserve E6.6 Rolladen unten E/A-Einheit/B 2
E2.7 Reserve E6.7 Reserve
E3.0 Reserve E7.0 Box 1 auf Position E/A-Einheit/B 2
E3.1 Reserve E7.1 Box 2 auf Position E/A-Einheit/B 2
E3.2 Freigabe E/A-Einheit/A Ablage / | E7.2 Box 3 auf Position E/A-Einheit/B 2
Reserve E/A-Einheit/B E7.3 Box 4 auf Position E/A-Einheit/B 2
E3.3 Freigabe E/A-Einheit/A oben / E7.4 Zuhaltung Systemzug. DI
E/A-Einheit/B 1 Problembox leer | E7.5 Zuhaltung Systemzug. DIl
E3.4 Freigabe E/A-Einheit/A unten / E7.6 Zuhaltung Systemzug. DIl
E/A-Einheit/B 1 Rolladen oben E7.7 Zuhaltung Systemzug. DIV
E3.5 Reserve E/A-A/
E/A-B 1 Tir zu und verriegelt
E3.6 Reserve E/A-Einheit/A /
E/A-Einheit/B 1 Rolladen unten
E3.7 Reserve

Wartungs-Handbuch
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

Quadroturmschrank

Eingangs-Karte 1

Eingangs-Karte 2

EO.0 Einrichtbetrieb E4.0 Freigabe von Robl Turm1
EO.1 Reserve E4.1 Freigabe von Robl Turm2
EO.2 Reserve E4.2 Freigabe von Robl Turm3
EO.3 Reserve E4.3 Freigabe von Rob2 Turm1
EO0.4 Reserve E4.4 Freigabe von Rob2 Turm2
EOQ.5 NOT-AUS Kreis, nicht E4.5 Freigabe von Rob2 Turm3
EO.6 Steuerung ein E4.6 Reserve
EQ.7 Netzteil 160 Freigabe E4.7 Reserve
E1.0 Ref.Pkt Hauptturm 1 E5.0 Reserve
E1l.1 Ref.Pkt Nebenturm 1 E5.1 Reserve
El.2 Ref.Pkt Hauptturm 2 E5.2 Reserve
E1.3 Ref.Pkt Nebenturm 2 E5.3 Reserve
El4 Ref.Pkt Hauptturm 3 E5.4 Reserve
E1.5 Ref.Pkt Nebenturm 3 E5.5 Reserve
E1.6 Reserve E5.6 Reserve
E1.7 Reserve E5.7 Reserve
E2.0 Reserve E6.0 Reserve
E2.1 Reserve E6.1 Reserve
E2.2 Reserve E6.2 Reserve
E2.3 Reserve E6.3 Reserve
E2.4 Tur Turm 1 Rob 1 offen E6.4 Reserve
E2.5 Tur Turm 1 Rob 2 offen E6.5 Reserve
E2.6 Tir Turm 1 Rob 1 zu E6.6 Reserve
E2.7 Tir Turm 1 Rob 2 zu E6.7 Reserve
E3.0 Tir Turm 2 Rob 1 offen E7.0 Reserve
E3.1 Tir Turm 2 Rob 2 offen E7.1 Reserve
E3.2 Tir Turm 2 Rob 1 zu E7.2 Reserve
E3.3 Tur Turm 2 Rob 2 zu E7.3 Reserve
E3.4 Tur Turm 3 Rob 1 offen E7.4 Reserve
E3.5 Tur Turm 3 Rob 2 offen E7.5 Reserve
E3.6 Tir Turm 3 Rob 1 zu E7.6 Reserve
E3.7 Tir Turm 3 Rob 2 zu E7.7 Reserve

499 DOC B00 018

Wartungs-Handbuch

Seite 4 - 29



Produktbeschreibung elektrische Komponenten

4511 Ausgangs-Karte

Die Ausgangs-Karte setzt binare Steuersignale 24 V mit 0,5 A.

LED

Uberstrom auf einem der Ausgange

Beschaltung der Ausgange

Die Anschlisse erfolgen Uber je vier 8-fach-Steckklemmen (z. B. Byte O ... Byte 3)

O

° 0V

Byte O

Byte 1

Byte 2

Byte 3

NOODAWN=0 NOOAWN=0 NOOLLON=0O NOODWON=0O

ooRRR
<<<<<

O

Abb. 4-23: Beschaltung der Ausgangs-Karte
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Adressierung der Karte

Die Karte hat vier 8-fach-Steckklemmen. Jede 8-fach-Steckklemme ist ein Aus-
gangs-Byte fur die Steuerung. Der DIP-Schalter rechts unten auf der Karte defi-
niert im Bindr-Code die Adresse des ersten Bytes, also der obersten 8-fach-
Steckklemme.

1 2 3 4 5 6 7 8
N
I [

mMTMO Z20

Abb. 4-24: DIP-Schalter zur Einstellung der Kartenadresse

Die Adresse der Karte ist O (alle Schalter auf “OFF”).
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Belegung der Ausgange

Roboterschrank
Ausgangs-Karte

A0.0 Rolladen hoch E/A-B 1 A2.0 Freigabe an DI Turm 1
A0.1 Freigabe E/A-B 2 A2.1 Freigabe an DI Turm 2
A0.2 Verriegelung Tir E/A-B 2 A2.2 Freigabe an DI Turm 3
AO0.3 Rolladen runter E/A-B 2 A2.3 Freigabe an DIl Turm 4
AO.4 Rolladen hoch E/A-B 2 A2.4 Freigabe an DIl Turm 5
A0.5 Zuhaltg. Systemzugang Res. A2.5 Freigabe an DIl Turm 6
A0.6 Zuhaltung Systemzugang 1 A2.6 Freigabe an DIIl Turm 7
AQ.7 Reglerfreigabe A2.7 Freigabe an DIIl Turm 8
Al1.0 Greifer Vertikal A3.0 Freigabe an DIIl Turm 9
All Greifer horizontal A3.1 Freigabe an DIV Turm 10
Al.2 Greifer halb offen A3.2 Freigabe an DIV Turm 11
Al.3 Greifer ganz offen A3.3 Freigabe an DIV Turm 12
AlA4 Pusher reduzierter Druck A3.4 Anschlag Mixed Media
Al5 Pusher voller Druck A3.5 Freigabe E/A-A Ablage /
Al.6 Greifer 0° Freigabe E/A-B 1
Al.7 Teachsensor ein A3.6 Freigabe E/A-A oben /

Verriegelung Tir E/A-B 1

A3.7 Freigabe E/A-A unten /
Rolladen runter E/A-B 1
Quadroturmschrank
Ausgangs-Karte

0.0 Reserve 2.0 Fertigmldg. an Rob 1 Turm 1
0.1 Reserve 2.1 Fertigmldg. an Rob 1 Turm 2
0.2 Reserve 2.2 Fertigmldg. an Rob 1 Turm 3
0.3 Reserve 23 Fertigmldg. an Rob 2 Turm 1
0.4 Reserve 2.4 Fertigmldg. an Rob 2 Turm 2
0.5 Reserve 25 Fertigmldg. an Rob 2 Turm 3
0.6 Reserve 2.6 Reserve
0.7 100% Verstarker Leistung 2.7 Reserve
1.0 Zuhalt. Systemzugang Rob 1 3.0 Reserve
1.1 Zuhalt. Systemzugang Rob 2 3.1 Reserve
1.2 Zuhalt. S-Tur Turm 1 Rob 1 3.2 Reserve
1.3 Zuhalt. S-Tur Turm 1 Rob 2 3.3 Reserve
1.4 Zuhalt. S-Tir Turm 2 Rob 1 3.4 Reserve
15 Zuhalt. S-Tir Turm 2 Rob 2 3.5 Reserve
1.6 Zuhalt. S-Tur Turm 3 Rob 1 3.6 Reserve
1.7 Zuhalt. S-Tur Turm 3 Rob 2 3.7 Reserve

Wartungs-Handbuch
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

4.5.12

Programmier-Handgerat (PHG)

a

499 DOC B00 018

Uber das PHG

Das PHG ist mit einem LCD-Display (4 x 20 Zeichen) und einem Tastenfeld aus-
gestattet. Daneben gibt es noch den Zustimmungstaster (Totmann) und einem
<NOT-AUS> Taster[] “<NOT-AUS> Taster” ab Seite 3 - 8).

Von dem Betriebssystem gesteuert sind eine Reihe von Systemfunktionen mit dem
PHG ausfuhrbarl{ Menibaum rho auf den n&chsten Seiten).

Eine Reihe von Betriebssystemfunktionen (keine Automatikprogramme) sind nur
in der Betriebsart “Einrichten” der rho Steuerung maoglich (24 V an Eingangs-
Karte 1 Eingang 0.0 angelegt).

AnschlieRen des PHG

AnschluB3buchse: an der rho Steuerung neben dem Tel

ACHTUNG!
Mogliche Unterbrechung des NOT-AUS Kreises.

Ist das AML/2-System eingeschaltet, beim Einstecken des PHG den Taster

|T driicken. Dies Uberbrickt den NOT-AUS Kreis.
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

Bedienung des PHG

Die Mehrzahl der Tasten am PHG sind dreifach belegt.

Die Umschaltung erfolgt Ub bz

Die Grundbelegung der Tasten ist in den verschiedenen Modi unterschiedlich.

Die Bedienung der PHG-Funktionen erfordert einige Ubung.

//
BOSCH
@ <NOT-AUS> Taster
‘banre uneam | 1+ UECBER 1. nacH (r
UO0uL
UD0L
WENN DANN 3+ SONST  3-SPRUNG|
OoacL
@ @ el <Totmann>
U0
s T s e 0 6 Y
O] T (Backspace: Idscht das Zeichen
vor dem Cursor)
@ o (Enter)
\_TPHG]

)

Abb. 4-25: Programmier-Handgerét (PHG)
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Produktbeschreibung elektrische Komponenten

Menubaum rho: PHG-Betriebssystem

Eingabeaufforderung durch Eing Mode:#

Auswahl der Mentpunkte m , Beenden @

1] Referenzpunkte E Exit (Verlassen mit Speichern)
Q Quit (Verlassen ohne Speichern
2 Manuell J N os:llonf L Line (Zeile positionieren)
achiad S Search (Suchen Zeichenkette)
Offset ‘
3] Progr. BAPS/PIC J 1 Editieren Programm au.swahlew
1 Progr. BAPS-PrOg Prg.-Name elngeber
7 Diagnose J Positionen
1| Achs-Anzeigen Nachlauf
2 | Fehler/Warnungen
8| Autom. freigeben g Offset
3| Systemzustandef Endpunkt
4| Digitale Eingange
5 | Digitale Ausgange 1| Steuerungszust.
8| Masch. Parameter, | 2 | ProzeR-Zustiande
9| TestDig. Ausg. 3| akt. Betriebsart
10| PHG-Tasten anz 4 | HW-Konfiguration
11| Versionsanzeige
1 | Maschpa. anzeigen
9| Gerate-Datei E/AlJ | 1| Voreinstellungen | 2| Maschpa. setzen
2| Dateien listen 3| Voreinstellungen
3| Dateien léschen
5| Speicherbelegung | 1 Kopplung
Lese/Schr. SER_
11] Hilfsfunktionen | 1] Grundstellung | [4| Lese/Schr. SER P
2 | Uhr anzeig./stellen
3 RC-Neustart Protokoll 4 8
4 | VFAKTOR einstellen Schnittstelle ! ° 0
Baudrate 9600 9600 960(
5 | AFAKTOR einstellen Anzahl Stop-Bits 1.0 1.0 1.0
& | DFAKTOR enstel Paritat (0,1,2) 2 2 2
einstellen .
12 Information Wordlange ! 8 8
Soft-Hardw.hsk 1 1 1
Timeout Lesen 4000 -- -1
Timeout Schreiben 2000 -- 500(¢

499 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 4 - 35



Produktbeschreibung elektrische Komponenten
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Bedienung des AML/2-Systems

5

Bedienung des AML/2-Systems

5.1

Uberblick AMU-Befehle

5.1.1

Die Eingaben an der Bedieneroberflache des AML/2-Systems (AMU Bediener-
oberflache) sind fur das System gleichberechtigt mit Host-Befehlen.

Machen Sie nur in folgendem Fall Eingaben an der AMU:

* Bei einer Host Kommunikations-Stérung (FAUTO").
« Bei einer Storung des Roboters (Manuelles Aktualisieren des Archivkatalogs
nach einer Handverarbeituhg Operator-Handbuch).

Information

Alle nicht ausfuhrbaren Befehle oder Optionen werden schattiert angezeigt.

Bedienung der Oberflache

Der Aufbau sowie die Bedienung entsprechen dem SAA-Standard.

Bedienung mit der

* Tastatur
* Maus

Weitere Informationen finden Sie in den OS/2-Handbiichern.
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51.2 Starten der Bedieneroberflache AMU

Information

Nur anzuwenden, wenn die Bedieneroberflache AMU am Bildschirm nicht
mehr erscheint bzw. irrtimlich beendet wurde.

a) Dricken Sie <CTRL> + <ESC> (Prozel3-Liste).

b) Uberpriifen Sie, ob die AMU und der KRN gestartet sind.

Nur Krn.exe gestartet:

c) Wechseln Sie in ein OS/2-Fenster.

d) Wechseln Sie in das AMU-Verzeichnis c:\amu (Befehl “cd \amu”).
e) Geben Sie “con” ein und bestatigen Sie die Eingabe mit <ENTER>.
Nur AMU gestartet:

f) Wechseln Sie in ein OS/2-Fenster.

g) Wechseln Sie in das AMU-Verzeichnis c:\amu (Befehl “cd \amu”).
h) Geben Sie “krn” ein und bestatigen Sie die Eingabe mit <ENTER>.

i) Driucken Sie <CTRL> + <ESC> (Prozel3-Liste) und wechseln Sie in den
AMU- Prozel3.

Keiner der beiden Prozesse gestartet:
J) Wechseln Sie in ein OS/2-Fenster.

k) Geben Sie “startup” ein und bestétigen Sie die Eingabe mit <KENTER>.
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51.3 Aufbau der Fenster

System-Menufeld Titelleiste  Menlileiste Feld Symbol Feld Vollbild

AMU V03.00 Passive 04.04.95 08.20
File Edit View Options Commands Service Window Help

adiC

Fensterecke Fensterrahmen

Abb. 5-1: Fensteraufbau der Bedieneroberfldche

Information

Im aktiven Fenster ist die Titelleiste griin unterlegt; im nicht aktiven Fenster
ist die Titelleiste grau unterlegt.

Die folgenden Funktionen sind in allen Fenstern gleich:

Knopf Funktion
Cancel Bricht die aktuelle Funktion ab und schliel3t das Fenster.
Help Offnet die Online-Hilfe.
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5.1.4

Auswahlen eines Befehls

5.1.5

mit der Maus:

a) Bewegen Sie den Mauszeiger auf das gewiinschte Meni in der Menuleiste.
b) Klicken Sie auf das MenU; das Menu 6ffnet sich.

c) Klicken Sie im Menu auf den Befehl; das Befehlsfenster offnet sich.

mit der Tastatur:

a) <ALT> und den in der Meniileiste unterstrichenen Buchstaben driicken. Das
Menu 6ffnet sich.

b) Driicken Sie jetzt den im Meni unterstrichenen Buchstaben zur Anwahl des
Befehls.

Uber Kurzbefehl:

a) Wenn neben dem Befehl eine Taste oder eine Tastenkombination
angegeben ist, lalt sich damit dieser Befehl direkt anwahlen.

GrolRe der Fenster &ndern

5.1.6

Veranderbare Fenster haben einen umlaufenden Rahmen (z. B. Fenster Trace).

a) Bewegen Sie die Maus auf eine beliebige Ecke des aktiven Fensters.
Der Mauszeiger andert seine Form in einen Doppelpfeil.

b) Dricken Sie die Maustaste und ziehen Sie mit gedriickter Maustaste das Fenster
auf die gewtinschte Grol3e.

Fenster verschieben

5.1.7

a) Bewegen Sie den Mauszeiger in die Titelleiste.

b) Verschieben Sie das Fenster mit gedrickter Maustaste.

Fenster schliel3en

Seite 5-4

Sie schlief3en das Fenster durch einen Doppelklick auf das System-Menufeld.
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Information

Die Beschreibung der Menuoberflache erfolgt im AMU REFERENCE
GUIDE Kapitel 3.
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Teachen

5.2 Teachen

Information

» Teachen ist das “Einlernen” des Robotersystems

» Teach-Label sind quadratische weil3e Markierungen
an definierten Positionen

5.2.1 Wann teachen?

Neu-Teachen
Bei der Inbetriebnahme des AML/2-Systems.

Nach Erweiterungen des AML/2-Systems
(z. B. weiteres Laufwerk).

Nach-Teachen

Nach mechanischen Verdnderungen des AML/2-Systems
(z. B. Komponenten-Tausch).
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Teachen

522 Ablauf des Teachens

Neu-Teachen (Option 1N)

Erstes Komponenten-Segment mit Option 1N teachen,
restliche Segmente mit Option 1 teachen.

AMU

Teach-Befehl
mit Option *N (* = Roboternr.)

v

Alle Werte der Komponente werden jin
der Datei KRNREFPT.RO* gelscht

Y

Logische Archivkoordinaten
z. B. T001010101

Y

AMUINLINI (bis AMU 2.0)
AMUCONF.INI (ab AMU 2.2)

Grafische Konfiguration

X =43100
Y =111100
Z =11100
C =180°

einer Teach-Koordinate R* z. B.

Umwandeln in
physikalische Archivkoordinaten
mit Hilfe der Teachpunkt-Datei

DL DR UL
X= 43100 43100 43100
Y= 111100 82500 111100
Z= 11100 11100 140100
C= 180 180 180

ROBOTER

299 DOC B00 018

Y

Teach-Programm

Wartungs-Handbuch

weiter nachste Seite
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Teachen

ROBOTER von voriger Seite AMU

Physikalische Archivkoordinaten

Fenster Online-Trace KRN 8

Ermittelt vom Roboter, z. B. mit Anzeige der Differenzen, z. B.

DL DR UL DL diff DR diff UL diff
X= 43040 42965 43140 |7 X= -60 -135 40
Y= 111040 82347 111172 Y= -60 153 72
Z= 11040 10991 140139 7= .60 -109 39

C= 180 180 180

l

Neues Anlegen der Komponente
in der Teachpunkt-Datei
KRNREFPT.RO*

DL DR UL
X= 43040 42965 43140
Y = 111040 82347 111172
Z= 11040 10991 140139
C= 180 180 180

Seite 5-8 Wartungs-Handbuch 299 DOC B0O 018



Teachen

Nach-Teachen eines Segmentes (Option 1)

AMU

Teach-Befehl

mit Option * (* = 1 oder 2 f+r Roboter)

i

Logische Archivkoordinaten

z. B. T001010101

i

Umwandeln in

Teachpunkt-Datei KRNREFPT.RO* physikalische Archivkoordinaten

mit Hilfe der Teachpunkt-Datei
DL DR UL

X= 43040 42965 43140 | DL DR uL

Y= 111040 82347 111172 X= 43040 42965 43140

Z= 11040 10991 140139 Y= 111040 82347 111172

C= 180 180 180 Z= 11040 10991 140139

C= 180 180 180

ROBOTER y

Teach-Programm

weiter nachste Seite
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Teachen

ROBOTER AMU
von voriger Seite

Physikalische Archivkoordinaten

Fenster Online-Trace KRN 8

Ermittelt vom Roboter, z. B. mit Anzeige der Differenzen, z. B.

DL DR UL i DL diff DR diff UL diff
X= 43036 42971 43140 X= -4 6 0
Y= 111040 82357 111172 Y= 0 10 3
Z= 11080 10163 140178 Z= 40 829 39

C= 180 180 180

Korrektur des Komponenten-Segments
in der Teachpunkt-Datei
KRNREFPT.RO*

DL DR UL
X= 43036 42971 43140
Y = 111040 82357 111175
Z= 11080 10163 140178
C= 180 180 180

Seite 5-10 Wartungs-Handbuch
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Teachen

5.2.3 Vorgehen fur Neu-Teachen

Punkt zum ersten mal Teachen bzw. Teachwerte fir Konfiguration neu ermitteln.
a) Hauptschalter einschalten

b) Steuerung einschalten

c) Referenzfahrt abwarten

d) Roboter-Testprogramm aufrufe + <Totmann> driicken

e) + <Totmann> dricken (TEST)

f) + <Totmann> driicken (move axis)

Q) + <Totmann> driicken (help functions)

h) + <Totmann> drlicken (teachpoints)

i) Richtung des Teach-Labels auswéhlen (rechter Ellbogen = +Y)

j) Greifer vor Teach-Label positionieren
- Vision-System: Teach-Label ins Kamerafenster bringen
- Barcode-Scanner: Lichtmarke auf Teach-Label positionieren, maximaler
Abstand des Bugels zum Label ca. 2cm

k) Teach-Label vermessen: Achsen verfahren@ ( EXIT ) abbrechen

- Nach dem Vermessen erscheinen die Ergebnisse auf dem PHG
“Teacherror!” bedeutet, dal3 das Teach-Label nicht erkannt wurde
Ursachen:

* Abstand Greifer - Teach-Label nicht korrekt
* Teach-Label nicht im Such-Bereich

l) Koordinaten ablesen

m)Koordinaten in die grafische Konfiguration in der AMU eintragen.
n) Konfiguration abspeichersdve )

0) Testprogramm beenden

p) AMU beenden

g) AMU wieder starten

r) Wéhlen Sie im Men8ervice den Befehlfeach MTCGdialog: das Fenster
Graphical Teaching dffnet sich
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Seijte 5- 12

Teachen

s) Markieren Sie die Komponente(n),die griine(n) Verbindung(en) und den aus-
fuhrenden Roboter mit gehaltersaiRG-Taste und linken Maustaste (alles Mar-
kierte muf3 rot erscheinen)

t) Fir ein Neu-Teachen : Komponente(n) nochmals markieren (Ilcon wird blau)
Existieren keine Teacheintrage fur die Komponente(n) in der Teachpunktdatei
(KRNREFPT.RO0*) fuhrt das System automatisch ein Neu-Teachen durch

u) Starten Sie das Teachen 8tiart Teach
v) Uberzeugen Sie sich vom Vorhandensein der Teachlehre und bestéatigen Sie das

w)Warten Sie die positive Quittierung ab
(grines Symbol= ok; braunes Symbol=Fehler)

X) Schliel3en Sie das Fens@raphical Teaching mit Cancel
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Teachen

524 Teach-Labels

Nennwerte Teach-Label
GrolRe: 8 X 8 mm
Farbe: weild auf schwarzem Grund

Die Koordinate des Teach-Labels setzt sich zusammen aus

* dem Basiswert in der AMUCONTF.INI fur ein Label pro Einheit
« dem feinen Werte (Offsets) fur alle genutzten Teach-Labels in der Datei
KRNREFPT.RO* (* = Roboter-Nummer)

Laufwerke

ACHTUNG!

1]
g‘ Jeden Laufwerksschacht extra teachen. Dies gilt auch, wenn mehrere
Laufwerke in einem Gehause montiert sind.

» Schalten Sie das Laufwerk aus
» Stecken Sie die Teach-Lehre bis zum Anschlag in das Laufwerk.
- bei 3x80 Laufwerken mit ACL (Automatic Cartridge Loader):
Teach-Lehre eine Position Uber der Einzugsposition einstecken
- bei 3x80 Laufwerken mit Klappe: Klappe schliel3en

et

Abb. 5-2: Teach-Lehre mit Teach-Label

Die Koordinatenangabe bezieht sich auf das linke Teach-Label.
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Teachen

E/A-Einheit/A

Jede Dreheinheit extra teachen.

et

Abb. 5-3: Teach-Labels der Handlingkoffer (Roboterseite)

Die Koordinatenangabe bezieht sich auf das angegebene Teach-Label.

E/A-Einheit/B

Handlingkoffer 2 Handlingkoffer 1
] ] | ]
Handlingkoffer 4 Handlingkoffer 3
| | | |

Abb. 5-4: Teach-Labels der Handlingkoffer (Innenansicht)

Die Koordinatenangabe bezieht sich auf das angegebene Teach-Label.
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Teachen

Problembox

__» |H u

Abb. 5-5: Teach-Labels der Problembox

Die Koordinatenangabe bezieht sich auf das linke Teach-Label.

Turmsegment

v | ™ -

Abb. 5-6: Teach-Labels eines Turm-Segments

Die Koordinatenangabe bezieht sich auf das untere linke Teach-Label.

Information

Das obere rechte Teach-Label wird nicht verwendet.
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Teachen

5.2.5 AMU TEACH-Befehle

Einzelkommando

Teachen eines einzelnen Objekts, z. B. ein Turmsegment oder ein Laufwerk.

* Wahlen Sideach singlecommand
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Teachen
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Fenster

Feld

Erklarung

wd Command - TEAC @

Command TEAC

Src.Coord. TO0O1010101 |

Option 1N

String:

| COMERMO3920M

TEAC_ |

Status

Cancel Help

Abb. 5-7: Fenster Command

Command

Src.Coord

Option

String:

Status
Execute

Reset

Wartungs-Handbuch

Anzeige des angewahlten
Befehls, hier TEACH.

10 stellige Quell-Koordinate
(z. B. T001010101).

Parameter zur ndheren Spezifi-
kation des TEACH-Befehls.

e bei AML/E nur 1, 1IN
e bei AML/2 1, 1IN und bei
Doppelsystemen auch 2, 2N

1IN bzw. 2N = Neu-Teachen

ACHTUNG!

9}

L Alle Daten der
Komponente in der
KRNREFPT.R01
bzw. der KRN-
REFPT.R02 wer-
den gel6scht. Die
Ziel-Koordinaten
werden aus der
Konfiguration ent-
nommen. Die
gesamte Kompo-
nente mufd neu
geteacht werden.

1 bzw. 2 = Korrektur der Koordi-
naten (Die Daten aus KRN-
REFPT.R01 bzw. KRNREF-
PT.R02 werden korrigiert).

Anzeige des Befehls-Strings.
String-Zusammensetzung
(O ARB)

Anzeige von Meldungen.
Ausfuhren des Befehls.

Abbrechen der Befehlsiibertra-
gung.
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Teachen

Command ,Teach MTCGDialog*
Waéhlen Sie diesen Befehl Uiber das M&naivice - Teach.

Grafisch unterstitztes Teachen, z. B. ein Quadroturm, mehrere Laufwerke oder die
gesamte Anlage.

Graphical Teaching

n BML 3964 @
=l 72 LR
Hast1 RE232 ( AML) TIEE]  FS232 (3964R) Cantrollsr 1

3964
LR

R3232 13964R)

_ &)
) Scanner 1

A
Faobot1 @‘
=] ,:' Tower1

W

Problembox 1 Linear1

V| Communication [n] Exit
V| Access T 2

X

E/F1

El

Tower 2

i s Select All Start Teach Help
Abb. 5-8: Fenster ,Graphical Teaching*
Befehl Erklarung
Connection Schalter fir das ein- bzw. ausblenden der Verbindungen

(O AIB 4.2 ,Fenster Graphical Configuration®).

* Communication: Datenverbindung
* Access: mechanischer Zugriff

Auto Update Hier keine Funktion.
Select All Alle Komponenten markieren.
Unselect All Alle markierten Komponenten demarkieren.
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Teachen

Befehl

Erklarung

299 DOC B00 018

Start Teach

Stop Teach
(nur wahrend dem
Teachen)

Markieren einer einzelnen Komponente:

» Teachen (1): einmal mit linker Maustaste klicken -
Komponente wird rot markiert

* Neu-Teachen (1N): zweimal mit linker Maustaste
klicken - Komponente wird dunkelblau markiert

Zum Markieren mehrerer Komponenten <STRG>
gedruckt halten.

Information

Um festzulegen, welcher Roboter die
Komponete teacht, missen Sie den Robo-
ter, die Komponente und die Verbindung
markieren.

Beim Teachen von Laufwerken wird
abgefragt, ob die Teach-Lehre eingelegt
ist.

Verfahrensweise bei Doppelroboter:

* Roboter 1 beginnt mit dem ersten
Turm aufsteigend

* Roboter 2 beginnt mit dem letzten
Turm absteigend

Nach dem Teachen:

» Komponente grin markiert: keine Fehler
» Komponente dunkelbraun markiert:
Fehlermeldung und Auswahl
- Retry: Teachen wiederholen
- Ignore: Fehler ignorieren und nachste Kompo-
nete teachen
- Abort: Teachen beenden (alle Komponenten)

Start der Teach-Routine fur die markierten Komponen-
ten

Stoppt die Teach-Routine.
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Teachen

5.2.6 Probleme beim Teachen
Problem Ursache Abhilfe
Teach-Label Teach-Label Teach-Label reinigen
nicht erkannt verschmutzt
zu geringer Kon- | Teach-Label und Speicherbox reinig
trast zwischen
Teach-Label und
Speicherbox
Teach-Label auR3er\Verschieben Sie das Teach-Label
halb des Teach- |durch verandern der Koordinaten in
Suchbereichs Teach-Suchbereich
* Wabhlen SieConfiguration... im
Menu Service
+ Offnen Sie die Komponente mit
einem Doppelklick
« Andern Sie die Koordinate(n)
» Speichern Sie die Configuration
(save)
» Starten Sie das Teachen erneut
Teach-Sensor oderVerbindung prifen, evtl. Greifer
Verbindung defekt | tauschen
Seite 5 - 20 Wartungs-Handbuch 299 DOC B0O 018
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Einbinden

5.3

eines Laufwerks

Einbinden eines Laufwerks

o

299 DOC B00 018

ACHTUNG!
Sollen vorher nicht vorhandene neue Laufwerkstypen integriert werden
bendtigen Sie

» die Teach-Lehre fUr den entsprechenden Laufwerkstyp

Information

Jeden Laufwerksschacht als extra Komponente konfigurieren und teachen.
Dies gilt auch, wenn mehrere Laufwerke in einem Gehause montiert sind

a) Wahlen Si€onfiguration im Meni Service

b) Laufwerk mit gedriickter rechter Maustaste aus Denice Container an die
gewischte Position im Fenster ziehen

c) Offnen Sie das Konfigurations-Fenster mit einem Doppelklick. Jetzt nur die
Beschreibungiescription) und derfype aktualisieren({ ARB)

d) Mit gedriickter linker Maustaste die Verbindungen herstellen zu
- Roboter
- Host

e) Wiederholen Sie Punkt b) - d), wenn mehren Laufwerke hinzugefugt werden.

Information

Sollte noch kein Laufwerk konfiguriert sein, fihren Sie Punkt g) aus und set-
zen die Prozedur bei Punkt i) fort.

Sind bereits Laufwerke konfiguriert, fihren Sie Punkt f) durch und setzen bei
Punkt h) fort.

f) Konfigurations-Fenster eines geteachten Laufwerks mit Doppelklick 6ffnen und
die Koordinaten als Bezugsposition notieren. Weiter bei Punkt h)

g) Koordinaten mit dem Testprogramm ermitteln :
- Hauptschalter einschalten
Steuerung einschalten
Referenzfahrt abwarten
Roboter-Testprogramm aufrufe + <Totmann> drlicken

- + <Totmann> dricken (TEST)
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Einbinden eines Laufwerks

- + <Totmann> drticken (move axis)
- + <Totmann> drticken (help functions)
- + <Totmann> dricken (teachpoints)

- Richtung des Teach-Labels auswéhlen (rechter Ellbogen = +Y)

- Greifer vor Teach-Label positionieren
Vision-System: Teach-Label ins Kamerafenster bringen
Barcode-Scanner: Lichtmarke auf Teach-Label positionieren, maximaler
Abstand des Blgels zum Label ca. 2cm

- Teach-Label vermessen: Achsen verfahren@ ( EXIT) abbrechen

Nach dem Vermessen erscheinen die Ergebnisse auf dem PHG
“Teacherror!” bedeutet, daf} das Teach-Label nicht erkannt wurde
Ursachen:
* Abstand Greifer - Teach-Label nicht korrekt
* Teach-Label nicht im Such-Bereich

- Koordinaten ablesen

- Koordinaten in die grafische Konfiguration in der AMU eintragen.

- Prozedur fur alle Laufwerke wiederholen

- Konfiguration abspeichern

- Testprogramm beenden und Fortsetung bei Punkt i)

h) Koordinaten des neuen Laufwerks ermitteln: Abstand von der Bezugsposition
messen und mit dieser in 1/100 mm verrechnen (rechte Handregel beachten!)

i) Fensterconfiguration des neuen Laufwerks mit Doppelklick 6ffnen
- ermittelte Koordinaten eintragen
- Arrangement auswéhlen

J) Konfiguration sichernsave klicken und Fenster schliel3en
k) LOG Control Center Offnen

[) Archive ... Update Device im MenulService anwahlen und inh0G Control
Center die Meldung The database AML is ready to use “abwar-
ten

m)Shutdown AML... ausfiihren
n) AMU neu starten mistartup  im geoffnetten OS/2 Fenster

0) In der “KONFIG.DAT” Position des Laufwerks-Typl(ARB)
Uberprifen und evtl. mit Editor EPM andern. (die Punkte o) - q) missen nur bei
neuen Laufwerkstypen ausgefihrt werden, siehe auch Hinweis unter ACH-
TUNG)

p) Bei Anderungen der “KONFIG.DAT” diese mit deRho File Manager
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Einbinden eines Laufwerks

Ubertragen

q) “KONFIG.DAT” in die Steuerung rho zurticklesen

- + <Totmann> drticken (Read)

- @ + <Totmann> drticken (Exit)

r) Prozel3geschwindigkeit auf 50 % reduzieren (PHG Mode 11.4)

- drUcken; , (12) drUcke dricken (Hilfsfunktionen)
- drUcken; drUcken driicken (VFAKTOR einstellen)
- @ @ (0.5) drUcken dricken

s) Neues Laufwerk mit der OptidmN bzw.2N Neu-Teachen
(Teach...singlecommand; oder mit blauem Hintergrund im grafischen
Teachen [1Teach MTCGdialog:)

t) Neues Laufwerk mit der Optionbzw.2 Nach-Teachen

u) AMU BefehlePut undGet (oder MONT und KEEP) an allen neuen Laufwer-
ken testen - eventuelle Archiv-Verdnderungen beachten

v) Kontrollieren, ob der Greifer sauber in den Laufwerksschacht ein- und ausfahrt
(kein AnstolRen an den Kanten des Schachts)

w) Normale Prozef3geschwindigkeit (100 %) einstellen

driicken;# erscheint in der PHG Anzeige)

, (11) drUcken; dricken (Hilfsfunktionen)
drUcken; drUcken dricken (VFAKTOR einstellen)
(1) drUcken; driicken

X) geanderte Dateien auf Diskette 3 “AMU Update” sichern
- CAAMU\AMUCONF.INI
- C:\AMU\KRNREFPT.RO*

y) “KONFIG.DAT” mit dem Rho File Manager sichern
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Roboter und Turm Testprogramme

6 Roboter und Turm Testprogramme

Es gibt folgende Testprogramme

* Roboter-Testprogramm (PHG im Roboterschrank eingesteckt)
e Quadroturm-Testprogramm (PHG im Quadroturmschrank eingesteckt)
« E/A-Einhei/A-Testprogramm (Uber das Bedienfeld der E/A-Einheit)

Information

Beim Eingeben von Zahlenwerten wird evtl. noch ein unsinniger Zahlenwert
angezeigt. Dieser ist jedoch nicht mehr aktiv.

Voraussetzungen fur das Testprogramm:

* Roboter bzw. Speicherturm hat referiert

* bendtigte Dateien in der rho Steuerung

Dateiname Dateiname fur Quadrotiirme
INIT.IRD INIT.IRD
KONFIG.DAT KONFIG.DAT
PTEST.IRD TEST.IRD
PTEST.DAT TEST.DAT
PTEACH.IRD QTURML.IRD
QTURM2.IRD
QTURMS.IRD

a) Parametrieren der Datei “KONFIG.DAT”
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Programm starten

6.1 Programm starten

Die Startprozedur ist abhéngig von dem Wert PHG-Echo.

Die einzelnen PHG-Echo Modi (0 - 3) bedeuten:

* 0: keine PHG Ausschriften, Betrieb mit AMU

e 1: mit PHG Ausschriften, Betrieb mit AMU

e 2. mit PHG Ausschriften, Stand-Alone Betrieb ohne AMU

+ 3: mit PHG Ausschriften, Stand-Alone Betrieb ohne AMU und ohne Greifer
(nur Roboter-Steuerung)

Information

Mit dem Befehl “READ” kénnen Sie alle DAT-Dateien zuriicklesen.

Beim Verlassen des Quadroturm-Testprogramms kénnen Sie das
PHG-Echo andern!

Should be set
PHG-Echo to

2,10r07??
2/1/0

Beim Verlassen des Robotertestprogramms kénnen Sie die Positon des Grei-
fers auswahlen

1 base position . Eingabe: . Greifer in ,Normal“-
ENTER end Stellung bringen
. Eingabe : Aktuelle Greiferposition
beim verlassen des Testprogramms bei-
behalten
ACHTUNG!
%
- Positionieren Sie den Roboter vor Verlassen des Testprogrammes mit genu-

gend Sicherheitsabstand zu den Komponenten.

ROBOT IS IN
DANGEROUS POSITION,
GET HIM OUT OF THIS
1=TEST
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Programm starten

PHG-Echo 0 oder 1

Programm Starten:
* Aus dem laufenden Produktionsprogramm + <Totmann>

¢ Im Auswahlmenu mi (TEST)

TEST VERSION V0230 TEST VERSION 2.3.0
TOWER

3 =INFO 2 =READ 3 =INFO 2 = READ

1=TEST 0=EXIT 1=TEST 0 =EXIT

Nach dem Starten des Programms erscheint das Hauptmenu:

1 installation 1 adjust Offset QT
2 move axis 2 turm Tower manu.
3 continous run 3 Continous run

9 END 0 Cancel

Es werden keine weiteren Befehle der AMU ausgefuhrt.
PHG-Echo 2 oder 3

Das Programm startet automatisch, nachdem der Roboter bzw. der Quadroturm
referiert hat.
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Roboter-Testprogramm AML/2

6.2 Roboter-Testprogramm AML/2
Menlbaum (Barcode-Scanner, Version 2.20)
1 installation 1 offset robot 1 1st axis 1| w. dial test indic.
2 offset tower 2| roll axis (axis 4) 2 with gripper
3 gripper test 3 HPO (home 0 cancel
0 cancel position offset)
0 cancel 1| w. dial test indic.
2 with gripper
1 gripper test 0 cancel
2| gripper cont. run
3| Barcode reading
0 Cancel
1 barcode offset
2 scanner test 1| continous run %
3 set codetype 2 |continous run (read)
0 cancel
0 cancel
2 move axis 1 single axis
5| defined values 1| joint coordinates
3| help functions 2 | world coordinates 1 right hand
0 cancel 0 cancel 2 left hand
3 forward
0 cancel
1 teachpoints [
2 |ROBOT straightpos
3 continous run 1 HV-axis : - -
3| calibration point
2 ROBOT 1 right elbow
0 cancel
3 |HV-Axis + ROBOT| 2 left elbow
0 cancel 0 cancel
9 END
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Roboter-Testprogramm AML/2

1 installation

1.1 offset robot

1.1.1 1st axis

1.1.1.1 with dial test indicator

PHG-Echo in der Datei “KONFIG.DAT” auf “3” einstellen
(Stand-Alone Betrieb ohne AMU und ohne Greifer)
“KONFIG.DAT” mit READ zurlcklesen

Testprogramm aufrufe + <Totmann> drlicken

+ <Totmann> drticken (TEST)

+ <Totmann> drucken (installation)
. + <Totmann> drticken (offset robot)

. + <Totmann> drticken (1st axis)

+ <Totmann> dricken (with dial test indicator)

zero adjustment Eingabe:
ROBOT
enter front X-pos
with ENTER
start pos 200 - 700 Eingabe: Verfahrweg (200 - 700 mm)
Information

Stellen Sie einen mdglichst langen Verfahrweg ein. Die Messung wird dadurch
genauer. Nur bei kleinen Systemen den Verfahrweg verkurzen.

Wahrend der Messung darf der Software-Endschalter Achse 5 nicht auslésen.
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Roboter-Testprogramm AML/2

ACHTUNG!

Der Roboter bewegt sich!

* Roboter mit in die Ausgangsposition fahren

Information

Auf den gegeniberliegenden Seiten des Fahrwegs mul3 sich je eine stabile
Anlageflache (z. B. angeschraubter Winkel (2), Teile des Quadroturms) fur
die Mel3uhr befinden oder montieren lassen.

» H-Achse auf eine geeignete Mel3position fahren

* das Positionieren m@ abbrechen

Der Roboter fahrt auf den ersten Mel3punkt.

* Montageplatte (3) montieren
* Meluhr (1) anbringen und auf den ersten Mel3wert einstellen

i,

Abb. 6-1: Mef3anordnung Nullpunkt Robo ACHSE 1

» ersten Mel3wert in [mm] eingeben

* Roboter mit zum zweiten MelR3punkt fahren

Information

Die Mel3uhr mul3 immer an der Anlageflache anliegen.

Reicht der MelRbereich nicht aus, den zweiten Mel3wert schatzen.
» zweiten MelRwert eingeben

Ausgabe des ersten Winkels.
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Roboter-Testprogramm AML/2
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* Roboter mit zum ersten Mel3punkt zurlckfahren
» ersten MelRwert kontrollieren

Information

Bei mehr als 0,02 mm Abweichung die Messung wiederholen.

* MeRuhr abnehmen

ACHTUNG!

Die Mel3uhr darf beim Positionieren auf die andere Seite des Fahrwegs nicht
montiert sein!

* Roboter mit auf die gegenulberliegende Seite positionieren

» Messung auf dieser Seite durchfiihren

Ausgabe des zweiten Winkels.

. driicken

Ausgabe der Winkeldnderung

* Winkeldnderung notieren
* MeRuhr abnehmen

Information

Mit konnen Sie den gesamten MelRablauf wiederholen.

Mit springen Sie zum Menu Nullpunkt Robo zurtick.

. @ + <Totmann> drticken (Abbruch)
. @ + <Totmann> driicken (Abbruch)
. @ + <Totmann> drticken (Ende)

. @ + <Totmann> drticken (Exit)
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Roboter-Testprogramm AML/2

ROBOT IS IN
DANGEROUS POSITION,
GET HIM OUT OF THIS
1=TEST

» <STEUERUNG AUS> driicken
» Steuerung zuriicksetzen: <Reset> am Netzteil PS75 im Roboterschrank driicken
* Parameter andern

- Winkelanderung zum Parameter 207 A_1 addieren

Rechen-Beispiel (Werte beliebig gewahlt):
Winkelanderung: -0,15°
Parameter 207 A_1: 1,23° + (-0,15°) = 1,23° - 0,15° = 1,08°

» Parallelitat des Roboters kontrollieren
- gesamten MelRablauf wiederholen
* Dbei einer Winkelanderurg 0,02° die Parameter noch einmal &ndern
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Roboter-Testprogramm AML/2
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1.1.1.2 with gripper

Laufbleche im Bereich des Referenzpunktes demontieren

Teach-Lehren auf beiden Seiten an den vorgesehenen Stellen montieren
PHG-Echo in der Datei “KONFIG.DAT” auf “0” einstellen

“KONFIG.DAT” mit READ zurlcklesen

Roboterarm ausstrecken

<ANLAGE EIN> drticken

<STEUERUNG EIN

> driicken und Referenzfahrt abwarten

Testprogramm aufrufe + <Totmann> druicken

+ <Totmann> drticken (TEST)

+ <Totmann> drticken (Inbetriebnahme)

+ <Totmann> dricken (Nullpunkt Robo)

+ <Totmann> drticken (1. Achse)

+ <Totmann> drticken (mit Greifer)

zero adjustment
ROBOT
drive to base pos

with ENTER

Eingabe:

axis land4

maybe adjust manual
(remember angle !!)
with ENTER

Grobes Ausrichten der Achsen 1 und 4.

Eingabe:

Es erscheint das Menu “Achsen verfahren”.

1:0.000002:0.00000
3:300.0004:0.00000
5:0.000006:10.0000
0 cancel

Winkel notieren.

Achsen ausrichten und neue Winkel vom
alten Winkeln abziehen.

Diese Winkelanderungen notieren.

Verlassen Sie das Positionieren r@
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machine parameters Haben Sie die Achsen ausgerichtet?
change with 3 » Ja: Testprogramm m verlassen

go on with ENTER und Maschinenparameter &ndern
(Winkelanderungen zum Parameter P207
addierens= unten)

* Nein: dricken (weiter)

drive to base Anfahren der Startposition m

position . o ,
with ENTER Es erscheint das Menu “Achsen verfahren”.
0 cancel

Der Roboter fahrt in die Startposition.

Abb. 6-2: Roboter vor der Teach-Lehre

move Eingabe:

H-axis . )
Es erscheint das Meni “move axis”.

with ENTER
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Roboter-Testprogramm AML/2

X: 222.227Y: 222.277 Achse 5 mit vor die Teach-Lehre
Z: 2?2.2?7R; 2?22.2?? fahren.
S DD DI\ DD DD ) o
H: 222.229V: 222.27" Verlassen Sie das Positionieren r@
0 cancel
start measurement Vermessen starten
with ENTER
0 cancel
angle 1:72.?2?7?7?7? Anzeige der ersten Winkelanderung.
degrees )

g Elngabe:

go on with ENTER
Eingabe:

other side
with ENTER
angle 2: ?2.2???? Anzeige der zweite Winkelanderung.

degrees Eingabe:

go on with ENTER

change angle Anzeige der Winkelanderung fur Parameter
parameter 207 for 207 A_1. Diesen Wert notieren.
d . L "
egrees Roboter mlt in die Homeposition

go on with ENTER fahren.

* Maschinenparameter andern

- Winkelanderung > 0,00*° dricken und bestétigen
- Winkelanderungs 0,00*°: dricken und weiter zur Rollachse

« <NOT-AUS> dricken
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Roboter-Testprogramm AML/2

Nacheinande dricken (Diagnose)
Nacheinande dricken (Maschinen-Parameter)
Nacheinande driicken (Maschinen-Parameter setzen)

Parameter einstellen: Nummer eingeben und bestatigen

- P207 A_1: Notierte Winkelanderung zum Referenzpunkt-Istwert der
Achse 1 addieren

Mit + die Eingabe beenden
Mit + die Eingaben in den EEPROM schreiben

Die Sicherheitsabfrage m bestatigen (ab Betriebssystem TO03)

Es wird automatisch ein RESET durchgefuhrt.

Steuerung hochlaufen lassen

evtl. Schreibschutz der Karte CP/MEM auf “1” zurtickstellen
Roboter von Hand ausstrecken

<ANLAGE EIN> driicken

<STEUERUNG EIN> driicken

Der Roboter fuihrt eine Referenzfahrt durch.

Parallelitat des Roboters kontrollieren

- gesamten MelRablauf wiederholen

bei einer Winkelanderung

- <0,00*° die Parameter noch einmal andern
- < 0,00*° Rollachse ausrichten
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Roboter-Testprogramm AML/2

1.1.2 roll axis

1.1.2.1 with dial test indicator

Information

Voraussetzung fir das Ausrichten: Roboter steht ausgestreckt und parallel
zum Fahrweg (Position nach der Referenzfahrt).

Testprogramm aufrufe + <Totmann> drlcken

+ <Totmann> drtcken (TEST)

+ <Totmann> drticken (installation)

+ <Totmann> drticken (offset robot)

. + <Totmann> drticken (roll axis)

+ <Totmann> drticken (with dial test indicator)

1 short track Anlagenlangeauswahlen:

2 long track . kurze Anlage:

0 cancel (Fahrwegléange von nur einem Quadro-
turm)

* lange Anlage:

zero adjustment Eingabe:
ROBOT R-axis
move manual
ENTER
drive ROBOT arm to Eingabe:
straight position s .
with ENTER Der Roboter fahrt in die gestreckte Position.
0 cancel
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move
H-, Y- a.Z-axis
with ENTER

0 cancel

X: 2?2?2222 ?2?2?2.277
Z. ???.2?7?R: ???2.7277
H: ?2?2?2.2?2?V:. ?2?2?2.2?7
0 cancel

velocity
type between
0.001 and 0.3

Roboter-Testprogramm AML/2

Eingabe:

Es erscheint das Menu “Achsen verfahren”.

Reduzieren der Geschwindigkeit mit

+ <Totmann>.

Eingabe: 0,001, mi bestatigen.

» lange Montageplatte (1) und Winkel (2) montieren

Seite 6 - 14

Abb. 6-3: MeB3anordnung Nullpunkt Robo Rollachse

X: 2?2?2222 ?2?2?2.277
Z. ???.2?7?R: ???2.7277
H: ?2?2?2.2?2?V:. ?2?2?2.2?7
0 cancel

Rollachse von Hand verfahren bis die Mon-
tageplatte senkrecht zum Fahrweg steht.

Winkel der Rollachse ablesen und notieren.

Verlassen Sie das Positionieren r@

Wartungs-Handbuch 499 DOC BO0O 018



Roboter-Testprogramm AML/2

machine parameters Haben Sie die Achsen ausgerichtet?
change with 3 e Ja: Testprogramm m verlassen
go on with ENTER und Maschinenparameter &ndern

(Winkelanderungen zum Parameter P207
addierens= unten)

* Nein: driicken (weiter)
e den gesamten Ablauf zur Kontrolle wiederholen

Information

Mit konnen Sie den gesamten MelRablauf wiederholen.

it |® | springen Sie zum Menu ,offset robot” zurlck.
Mit |D S M ffset robot k

. @ + <Totmann> driicken (Abbruch)
. @ + <Totmann> driicken (Abbruch)
. @ + <Totmann> drticken (Ende)

. @ + <Totmann> drucken (Exit)

ROBOT IS IN
DANGEROUS POSITION,
GET HIM OUT OF THIS
1=TEST

* <STEUERUNG AUS> drlcken

e Steuerung zurlicksetzen: Reset-Taste am Netzteil PS75 im Roboterschrank
drucken

» Parameter andern
- Winkel vom Parameter 207 A_4 abziehen

Rechen-Beispiel (Werte beliebig gewéanhlt):

Winkel der Rollachse: R: -0,78°
Parameter 207 A_4:9,01° - (-0,78°) = 9,01° + 0,78 = 9,79°
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Roboter-Testprogramm AML/2

» Ausrichtung kontrollieren
- MelfRablauf wiederholen

* Dbei einer Abweichung 0,02° die Parameter noch einmal andern

 <STEUERUNG AUS> drlcken

» Hauptschalter ausschalten

* Greifer montieren

» Hauptschalter einschalten

* PHG-Echo in der Datei “KONFIG.DAT” auf “1” zurlckeinstellen

» Steuerung zuriicksetzen: Reset-Taste am Netzteil PS75 im Roboterschrank
driicken
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Roboter-Testprogramm AML/2

1.1.3. HPO (Homeposition Offset)
Resolver-Nullpunkt (HPO) einstellen

Ermitteln des Offset zwischen Referenzpunktschalter und Nullmarke des Motor-
Mel3-Systems nach mechanischen Veranderungen am Antrieb

« Maschinenparameter P207 und HPO-Wert der jeweiligen Achse nachsehen
- direkt in der rho Steuerung bzw. im Antriebsverstéarker
- auf den Datenblattern

Testprogramm aufrufe + <Totmann> drlicken

+ <Totmann> drticken (TEST)

+ <Totmann> drucken (installation)
. + <Totmann> drticken (offset robot)

. + <Totmann> dricken (HPO)

AML2 TEST V 2.3.0 Eingabe:(9)
HOME POSITION OFFSET
0 cancel

go on with ENTER

drive ROBOT in
secure area

0 cancel Der Roboter streckt sich aus
go on with ENTER und kdnnte mit der E/A-Ein-
heit kollidieren.

ACHTUNG!
%

Positionieren Sie den Roboter
mit ausreichendem Abstand.

Eingabe:

Es erscheint das Menu “Achsen verfahren”.

X: ?2?2.2??2Y: ?2?2°?.?2?7? Den Roboter mit ausreichendem Abstand
Z: ?2?7?2.2?7?7R: ?2?22.2?77 zur E/A-Einheit positionieren.
< DD DI\ DD DD ) o
H: 222227V 292.27" Verlassen Sie das Positionieren r@
0 cancel
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detecting HPO

?. axis

0 next axis

go on with ENTER

gearing faktor
1 131
2 100
PRESS ENTER

type in the actual
value P207 of
?.axis

type in the actual
Home Position Offset
of ? .axis

measuring HPO

? .axis

0 cancel

go on with ENTER

new values ?. axis
HPO: ??7?
P207: ???
go on with ENTER

Roboter-Testprogramm AML/2

Achse auswahlen m
Weiter zur nachsten Achse rr@

Auswahl des Getriebefaktors bei Achse 1
(Wert aus Roboterdatenblatt entnehmen,
Getriebfaktor 100 nur bei 100 &alteren Robo-
termodellen)

Aktuellen Wert von P207 eintragen.

Aktuellen HPO-Wert eintragen.

Eingabe:

Anzeige der ermittelten Werte.

Abweichende Werte notieren.

Eingabe:

» Die abweichenden Werte Ubertragen
- HPO-Offset mit dem Programm “Terminal” in den Antriebsverstarker
- Parameter P207 mit dem PHG Betriebssystem in die rho Steuerung

« Die abweichenden Werte priifen: Der Roboter muR3 nach der Anderung wieder
die gleiche Position einnehmen. Prifen Sie dies mit einem LOOK-Befehl

Geanderte Dateien sichern

Seijte 6 - 18
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1.2 Nullpunkt Turm

(O “1 Versatz einstellen (Quadroturm zum Fahrweg ausrichten)” ab Seite 6 - 36)
1.3 gripper test

1.3.1 gripper test

 alle Greiferfunktionen werden einzeln getestet
« Anzeige der Sensorensignale auf Display

o Mit wird zur nachsten Greiferfunktion geschaltet
. Eingabe zum verlassen des

1 base position Greifertests mit ,normaler* Greiferstel-
lung

Ogoon

ENTER end . Eingabe@ zum starten des Greifer-
tests

. Eingabe zum verlassen des

Greifertests mit aktueller Greiferstellung

gripper open Beispiel der PHG Anzeige beim Greifertest

not reached
go on with ENTER

0 cancel
Abfrage zum Greifertyp
mixedmediagripper? Eingabea bei Greifer mit 180°
1yes
2 no Drehfunktion fir Optical Disk
Eingabe bei 3480 oder D2 Greifer
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Roboter-Testprogramm AML/2

. Eingabe zum verlassen des

1 base position Greifertests mit ,normaler* Greiferstel-
lung

Ogoon

ENTER end . Eingabe@ zum starten des Greifer-
tests

. Eingabe zum verlassen des
Greifertests mit aktueller Greiferstellung
Information

Die Reaktion des Systems auf die PHG Befehle sind hier sehr unterschiedlich.
Bei zu langem Verweilen auf der PHG Taste werden Tests Ubersprungen.i

1.3.2 gripper cont. run

Dauertest fur Greiferfunktionen
Abfrage zum Greifertyp

mixedmediagripper? Eingabe bei Greifer mit 180°

1yes

2 no Drehfunktion fur Optical Disk
Eingabe bei 3480 oder D2 Greifer

continous run PHG Anzeige beim Greiferdauerlauf
gripper Abbruch mit@

0 cancel
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1.3.3 barcode reading

1.3.3.1 barcode offset
Automatisches ermitteln der Barcode-Leseparameter.

\Voraussetzungen

* Werte in der “KONFIG.DAT” eingetragen: alle Werte des Greiferdatenblatts
e das entsprechende Segment muld geteacht sein
- Medium im Stellplatz (E/A-Einheit: Handlingkoffer 1 oder 2,
Speicherturm: Reihe 6 - 12)
- Stellplatz rechts neben dem Medium leer

Information

Sind in der Anlage STK und Code 39-Barcodes verwendet, so testen Sie das
Barcode-Lesen mit STK-Labels. Diese sind schlechter lesbar und eignen sich
besser fur das Optimieren des Barcode-Lesens.

\Vorgehensweise

a) LOOK-Befehl auf einen geeigneten Stellplatz abschicken

b) Testprogramm aufrufe + <Totmann> drlcken

. + <Totmann> drtcken (TEST)

+ <Totmann> drticken (installation)

+ <Totmann> drticken (gripper test)

+ <Totmann> drucken (barcode reading)

+<Totmann> drlicken (barcode offset)
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detecting
Offset for
barcode reading
go on with ENTER

BC=?7?7??7
?2?7% 1 correction
0 cancel

go on with ENTER

Mediatype:

1=34x0 2=0D 3=VHS
4=TK85 5=D2(25GB)
6=D2(75GB)

detecting
-Offset for
barcode reading
go on with ENTER

X: 2??2.29°Y: 272,277
Z: ???.2?7°C: ?7°2.777

ACT  ??% BEST=77?%

Seijte 6 - 22
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Roboter-Testprogramm AML/2

Eingabe:

Das Testprogramm versucht jetzt den
Barcode zu lesen

e Schlagt der 1. Versuch fehl, startet die
Fehlerroutine

» Schlagen die weiteren Versuche auch
fehl, bricht das Testprogramm ab. In
diesem Fall missen Sie die Werte in
der “KONFIG.DAT” manuell andern

« Nach jeder Anderung der“KON-
FIG.DAT” diese mit READ zurtcklesen

Anzeige des Barcodes sowie der Lesequote
und Auswahl des weiteren Vorgehens:

* Greifer-Position verandern m
(Menu “Achsen verfahren”)

* Abbrechen des Barcode-Lesens @

« Barcode-Lesen optimieren

Eingabe der Nummer fur das Medium am
aktuellen Stellplatz (Basiswert fur Abstand
Scanner - Barcode)

Starten der Optimierung m

Anzeigen wahrend der Optimierung:

» aktuelle Position
» Barcode und Lesequote
» besten Einstellung
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following values Eingabe:

have to be added to
KONFIG.DAT values
go on with ENTER

FG_X BC_OFF = _ Anzeige der optimierten Wertél(Tabelle).
FG_Y_BC_OFF=_ Weiter zu den nachten Werten
go on with ENTER Alle Werte notieren.
Variablenname
Erklarung
E/A-Einheit RACK
FG_X BC _EA FG_X BC_RACK Greifer-Offset nach vorn
'.:G—Y—BC—EA FG_Y BC_RACK Greifer-Offset horizontal
Nicht verwenden!

ACHTUNG!
ul
!h Optimierter Wert der E/A-Einheit in Y nicht verwenden!

Ermitteln Sie diesen Wert durch Probieren: Ein kopfstehendes Medium
darf nicht gelesen werden.

* Die notierten Werte zu den Werten in der “KONFIG.DAT” addieren

Information

Sie haben zwei Mdglichkeiten die “KONFIG.DAT” zu editieren:
+ direkt mit dem PHG in der rho oder

* mit dem Editor EPM auf dem AMU-Rechner

Wenn Sie die “KONFIG.DAT” auf dem AMU-Rechner editieren miissen Sie
diese danach mit denRho File Manager wieder an die rho Gbertagen.

¢ Nach dieser Messung die “KONFIG.DAT” mit READ zurlicklesen oder die
Steuerung zurticksetzen (Reset-Taste auf dem Netzteil PS75 dricken)
* Werte mit LOOK-Befehl auf einen anderen Stellplatz Gberprifen
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1.3.2 scanner test
\Vorgehensweise

a) LooK-Befehl auf einen geeigneten Stellplatz abschicken

b) Testprogramm aufrufe + <Totmann> driicken

C) + <Totmann> drucken (TEST)
. + <Totmann> drticken (installation)

. + <Totmann> drticken (gripper test)

+ <Totmann> druicken (barcode reading)

. + <Totmann> drticken (scanner test)

scanner test » Anzeige des aktuellen Lesevorgangs.
BC=
Level = %
go on with ENTER
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1.3.3.2.1 continous run (%)

. run * Auswertung von je 50 Scans
BC= * Anzeige des jeweiligen Durchgangs
— 0 und der Leserate (Level)
Level Yo * Nach dem Abbruch des Dauerlaufs Aus-
0 cancel

gabe der prozentualen Leserate in
Abhé&ngigkeit der Durchgange
(Gesamtlevel)

. run
BC = Abbruch des Dauerlaufs m@
total level = %
0 cancel

1.3.3.2.2 continous run (read)

run » Vergleich der gelesenen Barcodes mit
BC= dem ersten gelesenen Wert.
Abbruch bei Abweichung
= 0,
I(_)evel | o * Anzeige des Barcodes und der
cance Durchgéange

Abbruch des Dauerlaufs m@

1.3.3.3 set code type

CODETYPE: Code 39 Barcode-Typ auswahlen

"
Code test? Folgende Barcode-Typen sind mdglich

(auch mehrere)

e Code 39 und STK-Code
(nur beide zusammen)

* Code 128 (COMPAREX)

» Codabar

« UPC

« EAN

* Interleaved 2 of 5

ENTER=Yes/0O=No
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CODETYPE: Code 39
fixed codelength ?

ENTER=Yes/0O=No

CODETYPE: Code 39
enable
ENTER=Yes/0O=No

Roboter-Testprogramm AML/2

Auswabhl der Stellenanzahl des \olsers:
. Eingabe fur 6 stellige Volser

. Eingabe@ fur bis zu 16 stellige
\olser

Barcode gelesen und auf dem PHG-Display
angezeigt.

Barcode-Typ mit aktivieren (enabled:
Bestatigung
durch Piepton).
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2 move axis

2.1 single axis

Information

Im Menu “move axis” kbnnen Sie mit +@ + <Totmann> einen Robo-
terarm-Umschlag machen.

2.1.1 joint coordinates

Verfahren der Achsen 1 - 6 in Maschinenkoordinaten.

1: 2?2?2.2772: ??°?.27?7? Anzeige der Achsposition nach jeder
3: ?2??2.2?7?4: ?2??2.27?7? Bewegung.

5: 772.2976: 792.97? Die Verfahrgeschwindigkeit mi +

<Totmann> verandern.

+ Achse 1:(1+) ,(1-) + <Totmann>
+ Achse 2:(2+) ,(2-) + <Totmann>
+ Achse 3 (2):(3+) ,(3-] + <Totmann>
+ Achse 4 (R):(4+) [(4-] + <Totmann>
+ Achse 5 (H):(5+) ,(5-) + <Totmann>
+ Achse 6 (V):(6+] ,(6-] + <Totmann>

Abbruch der Funktion mi@ )

0 cancel
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2.1.2 world coordinates

Verfahren der Achsen 1 - 6.

X: 2?2?2222 ?2?2?2.277
Z. ???.2?7?R: ???2.7277
H: ?2?2?2.2?2?V. ?2?2?2.2?7
0 cancel

Wartungs-Handbuch

Roboter-Testprogramm AML/2

Anzeige der Achsposition nach jeder
Bewegung.

Die Verfahrgeschwindigkeit (Bereich

0,001bis 0,3) mi + <Totmann>
verandern.

Anzeige der Maschinenkoordinaten mit

+ <Totmann>.

+ Achse 1/2 (X):(1+) ,(1-] + <Totmann>
+ Achse 1/2 (Y):(2+] (2] + <Totmann>
+ Achse 3 (2):(3+) [(3-] + <Totmann>
+ Achse 4 (R):(4+] [4-) + <Totmann>
+ Achse 5 (H):(5+] (5-) + <Totmann>
+ Achse 6 (V):(6+) ,(6-) + <Totmann>

Abbruch der Funktion mi@ )
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2.2 defined values

ACHTUNG!
. Kollisionsgefahr!

Die Positionen werden nicht tberpraft!

Durch oder@ wird die Position nicht verandert.

« Endpositionen der Bewegung in dieser Reihenfolge eingeben:
- X (Achsen 1/2)
- Y (Achsen 1/2)
- Z (Achse 3)
- R (Achse 4)
- H (Achse 5)
* V (Achse 6)

Position mit anfahren

2.3 help function

2.3.1 teachpoints

Ermitteln der Koordinaten eines Teach-Label fiir die AMU-Konfiguration. Die
ermittelten Werte direkt in die Konfiguration eintragen (Angaben in 1/100 mm).

1 posit.y-direct.| Richtung des Teach-Labels auswahlen.

2 negat.y-direct.r

3 forward

0 cancel

ENTER drive to Eingabe:
tart ition L .

S(?h DIZSI '? | Der Roboter fahrt in die Ausgangsposition

(_)_ actua und behalt die 0-Position der H-Achse bei.

position
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go on with ENTER
0 cancel

move

H-axis , V-axis ,
Y-axis

with ENTER

X: 2?2?2222 2?2?2.277
Z. ???.2?7?R: ???2.7277
H: ?2?2?2.2?2?V. ?2?2?2.2?7
0 cancel

?77?

go on with ENTER

X 29?22?92 Y: 292,777
Z: ?7?7?.7?77 R ?7°2.777

go on with ENTER

repeat with ENTER
0 cancel

Seite 6 - 30

Roboter-Testprogramm AML/2

Eingabe:

Eingabe:

Es erscheint das Menu “Achsen verfahren”.

Positionieren Sie den Greifer vor dem
Teach-Label:

» Barcode-Scanner: Leuchtpunkt auf dem
Teach-Label

» Den Abstand des Teach-Labels zum
Greifer-Bugel auf ca. 1 cm einstellen

Verlassen Sie das Positionieren @

Das Teach-Label wird vermessen.

“Teacherror!” bedeutet, dal’ das Teach-
Label nicht erkannt wurde. Ursachen:

+ Abstand Greifer - Teach-Label nicht
korrekt
* Teach-Label nicht im Such-Bereich

Ausgabe der Werte in 1/200 mm.
Diese Werte konnen Sie direkt in die
AMU-Konfiguration eintragen.

Weiter mit

Eingabe fir weiteren Teachpunkt

in derEbene suchen

Eingabe@ fur Ruckkehr zum Meni

»help functions*
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2.3.2 Roboter ausstrecken
Ausstrecken des Roboters. Die Achsen 1 bis 4 fahren alle auf Position O
(in Maschinenkoordinaten).
ACHTUNG!
J .
[ Kollisionsgefahr!

Der Roboter muf3 gentigend Platz haben.

Testprogramm aufrufe + <Totmann> druicken

+ <Totmann> dricken (TEST)

+ <Totmann> drticken (move axis)

. + <Totmann> drucken (help function)

+ <Totmann> drticken (robot straightpos)

drive ROBOT arm to Roboter ausstrecken .
straight position

with ENTER

0 cancel

2.3.3 calibration point

Ermitteln der Ausrichtpunkte mit linkem und rechtem Ellbogen fir die verschiede-
nen Medien. Die Werte werden in die KONFIG.DAT eingetragen.

Medium mit GET aus dem Speicherturm holen

Testprogramm aufrufe + <Totmann> drlicken

. + <Totmann> drtcken (TEST)

. + <Totmann> driicken (move axis)

. + <Totmann> drticken (help function)
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Roboter-Testprogramm AML/2

. + <Totmann> drticken (calibration point)

calibration point
1 right elbow

2 left elbow

0 cancel

X: 2?2?2222 ?2?2?2.277
Z. ???.2?7?R: ???2.7277
H: ?2?2?2.2?2?V:. ?2?2?2.2?7
0 cancel

Richtung zum Anfahren der Ausrichtstation
auswahlen

a) Positionieren Sie das Medium in der
Ausrichstation

* Medium liegt anWinkel an

» Greifer nicht im Crash Bereich

b) Notieren Sie die Werte
c) Verlassen Sie das Positionieren mit

(0].
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3 continous run

Die Dauerlaufe prufen die einzelnen Achsen und den Greifer.

3.1 HV-axis (Achse 5 + 6)

ACHTUNG!
4 .
[ Kollisionsgefahr!

Es werden keine Limits Gberprift!

* Fahrstrecken eingeben
- Fahrweg (Achse 5)
- Hubsaule (Achse 6)
e Geschwindigkeit mi eingeben (Werte 0.1 bis 1)

* Abbruch der Funktion mi@ + <Totmann>
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3.2 ROBOT

Information

Ist kein Greifer montiert entstehen Wartezeiten zwischen den Bewegungen.

» Fahrwagen auf die Dauerlaufposition fahren

. Dauerlaufmit starten
» Geschwindigkeit mi eingeben (Werte 0.1 bis 1)

* Abbruch der Funktion mi@ + <Totmann>

3.3 HV-axis + ROBOT

ACHTUNG!

Kollisionsgefahr!

Es werden keine Limits tberprift!
Bericksichtigen Sie auch die Bewegungen des Roboters nach vorne!

» Fahrstrecken eingeben
- Fahrweg (Achse 5)
- Hubsaule (Achse 6)
» Geschwindigkeit mi eingeben (Werte 0.1 bis 1)

* Abbruch der Funktion mi@ + <Totmann>
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6.3

Quadroturm-Testprogramm

Menibaum

adjust Offset QT

turn Tower manu,

Tower of Segment

Tower Reference

Moving Axis

Back again

Continous run

Increasing Steps

Random Steps

360 Degree

MT 360, AT 360

Back again

MT 360, AT O

Cancel

499 DOC B00 018

Wartungs-Handbuch

MT 360, AT -360

Ol W[ N|

Back again
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1 Versatz einstellen (Quadroturm zum Fahrweg ausrichten)

Anwendungen

» Bei Neu-Installationen
* Wenn die Halterung des Referenzschalters verstellt wurde

Voraussetzungen

* keine Hilfsmittel

* Nullpunkt des Roboters eingestellt

» Greifer funktionsfahig

* Quadroturm in Referenzposition

* 2 PHGs (Roboter/Quadroturm) mit aktivem Testprogramm im Hauptmeni

\Vorgehensweise

Quadroturm-PHG:

1 adjust Offset QT Eingabe: + <Totmann>
2 turn Tower manu.
3 Continous run

0 cancel

Home Pos.Adjustment Eingabe:
of Quadrotower

More with ENTER

which Quadrotower Quadroturm auswahle + <Totmann>
should be adjusted
1,20r37?
0 Back again
Adjustment from Eingabe:

5
?- Quadrotower Der gewahlte Quadroturm dreht auf Seg-

_ ment 7 (Hauptturm). Wahrend des Drehens
More with ENTER A erscheint ein “A” auf dem PHG-Display.
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Distance on Slot 1 Weiter mit Roboter-PHG.
Input with ENTER
0 Back again

Roboter-PHG:

1 installation Eingabe: + <Totmann>
2 move axis

3 continous run
9 END

1 offset robot Eingabe: + <Totmann>
2 offset tower
3 gripper test
0 cancel

zero adjustment Eingabe:
TOWER drive to base

position with ENTER
0 cancel

Wahrend des Anfahrens erscheint keine
Anzeige auf dem PHG-Display.

type TOWER pos Seite auswahle + <Totmann>
against ROBOT sight
1 =right

2 = left

zero adjustment Eingabe:

drive to start pos
with ENTER
0 cancel

Es erscheint das Men( “Achsen verfahren”.
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Y: Positionieren Sie den Greifer vor dem
linken unteren Teach-Label (Stellplatz 1):

A

: Vv  Barcode-Scanner: Leuchtpunkt auf dem
cancel Teach-Label
* Vision-System: Teach-Label im Kamera-
Fenster
» Den Abstand des Teach-Labels zum
Greifer-Bugel auf ca. 1 cm einstellen
» Der Greifer muf3 aus dieser Position auch
Stellplatz 10 ohne Verfahren der Achse 6
(V-Achse) erreichen kdénnen

X:
Z.
H
0

Verlassen Sie das Positionieren r@

Der Stellplatz 1 wird vermessen.

first value: ???.2?? Anzeige des 1. Versatzwertes.

Diesen Versatzwert auf dem Quadroturm-

confirm with ENTER PHG eintragen.

Quadroturm-PHG:

Distance on Slot 1 Versatzwert vom Roboter-PHG eintragen
Input with ENTER
0 Back again und mit bestéatigen.
???2.7?7?
Distance on Slot10 Weiter mit Roboter-PHG.
Input with ENTER
0 Back again
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Roboter-PHG:

first value: ???.2?7? Eingabe:

confirm with ENTER Der Stellplatz 10 wird vermessen

second value: ???.??? Anzeige des 2. Versatzwertes.

Diesen Versatzwert auf dem Quadroturm-

confirm with ENTER PHG eintragen.

Quadroturm-PHG:

Distance on Slot10 Versatzwert vom Roboter-PHG eintragen
Input with ENTER
0 Back again und mit bestéatigen.
?2??.2?7?
Home Pos. Adjustmen Eingabe:

of Main-Tower
More with ENTER

Main-Tower Wenn die Korrektur nicht ausreicht, die
Adjustment again \ersatzwerte nochmal ermitteln.
necessary )
. Ein e
More with ENTER Ingabe
Distance on Slotl Weiter mit Roboter-PHG.
Input with ENTER
0 Back again
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Roboter-PHG:

zero adjustment
TOWER

repeat with ENTER
0 cancel

first value: ???.?2??

confirm with ENTER

Quadroturm-PHG:

Distance on Slot 1
Input with ENTER

0 Back again
???2.277?

Distance on Slot10
Input with ENTER
0 Back again

Roboter-PHG:

first value: ??2?.???

confirm with ENTER

confirm with ENTER

second value: ???.?2?7?

Quadroturm-Testprogramm

Versatzwerte nochmal ermitteln

Anzeige des 1. Versatzwertes.

Diesen Versatzwert auf dem Quadroturm-
PHG eintragen.

Versatzwert vom Roboter-PHG eintragen

und mit bestatigen.

Weiter mit Roboter-PHG.

Eingabe:

Der Stellplatz 10 wird vermessen

Anzeige des 2. Versatzwertes.

Diesen Versatzwert auf dem Quadroturm-
PHG eintragen.
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Quadroturm-PHG:

Distance on Slot10
Input with ENTER

0 Back again
?2??2.2?77?

Home Pos. Adjustmen
of Main-Tower
More with ENTER

Adjustment of the
Main-Tower OK
Offset: ??2.?2?7?7
More with ENTER

Distance on Slot 1
Input with ENTER
0 Back again

Adjustment of the
Auxilary-Tower OK
Offset: ??2.2???
More with ENTER

Should be saved
the new Values?
Yes=1/No=0

499 DOC B00 018

Save all changed
Values in file
KONFIG.DAT

Versatzwert vom Roboter-PHG eintragen

und mit bestatigen.

Eingabe:

Eingabe:

Nach erfolgreichem Ermitteln des Haupt-
turmversatzes wird der Turm automatisch
auf das Nebenturmsegment 1 bewegt. Es
beginnt der gleiche Ablauf wie beim Ver-
messen des Hauptturmversatzes.

Eingabe:

Werte speichern

Die Versatzwerte werden automatisch in die

KONFIG.DAT eingetragen.
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Quadrotower ? Danach referiert der Quadroturm mit den
referencing neuen Versatzwerten.

Datei “KONFIG.DAT” mit demRho File Manager sichern
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2 Achsen manuell bewegen

Vorbereitung

Testprogramm gestartet und in Mend “Turm man. drehen

1 Tower of Segment
2 Tower Reference
3 Moving Axis

0 Back again

499 DOC B00 018

MenU mit + <Totmann> auswéahlen

2.1 Turm auf Segment drehen

Drehen des Quadroturms auf ein Segment zwischen 1 und 32.

which Quadrotower
should be turn ?
1,20r37?

0 Back again

Quadroturm auswéhle + <Totmann>

Tower ? Segment ?
Input with Enter
0 Back again

Segment auswahle + <Totmann>

Quadrotower ?
is turning !!

Der Quadroturm dreht mit halber
Geschwindigkeit.

Tower ? Segment ?
Input with Enter
0 Back againg

Neues Segment auswéhlen oder abbrechen.
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2.2 Turm referieren lassen

Referieren des Quadroturms.

which Quadrotower
should be reference
1,20r37?

0 Back again

Quadrotower ?
referencing

which Quadrotower
should be reference
1,20r37?

0 Back again

Quadroturm-Testprogramm

Quadroturm auswahle + <Totmann>

Der Quadroturm referiert.

Neuen Quadroturm auswéhlen oder
abbrechen.
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2.3 Achsen einzeln bewegen

Bewegen des Haupt- bzw. Nebenturms.

For Axis-Movement
press only Button
1+,1-,2+, 2-, et.

0 Back again

e Hauptturm 1: , + <Totmann>
* Nebenturm 1: , + <Totmann>

3 Dauerlaufe

e Hauptturm 2: , + <Totmann>
* Nebenturm 2: , + <Totmann>

e Hauptturm 3: , + <Totmann>
* Nebenturm 3: , + <Totmann>

Abbruch der Funktion mi@ )

Der Dauerlauf startet nur fur konfigurierte Quadrotiirme

1 Increasing Steps
2 Random Steps
3 360 Degrees

0 Back again

499 DOC B00 018

MenU mit + <Totmann> auswahlen
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3.1 in aufsteigender Folge

Quadroturm-Testprogramm

Anfahren aller Segmente in aufsteigender Reihenfolge.

Segments turned in
Increasing Steps
1,2,3,..

More with Enter

Should be turn all

in KONFIG.DAT def.
Quadrotowers ??
Yes=1/No=0

Speed input with
Enter (in percent)
0 Back again

¥ AUTOMATIC ***
Movement: ?

(c) 1991 BOSCH

End Continous Run
End Continous Run
End Continous Run
End Continous Run

3.2 In zufalliger Folge

Eingabe:

Quadrotirme auswahlen:

o Alle mit oder

* Ausgewahlte mi@

Geschwindigkeit in Prozent (1 bis 100)
eingeben.

Die Anzahl der Bewegungen wird auf dem
PHG-Display protokolliert.

Abbruch der Funktion mit

@ + <Totmann>.

Anfahren aller Segmente in zufalliger Reihenfolge $eite 6 - 46).
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3.3 360 Grad Drehungen

360 Degree
Continous run
More with Enter

Should be turn all

in KONFIG.DAT def.
Quadrotowers ??
Yes=1/No=0

Speed input with
Enter (in percent)
0 Back again

1 MT 360, AT 360
2 MT 360, ATO

3 MT 360, AT -360
0 Back again

Test with oposite
Destination turning
Motors

0 Cancel

*** AUTOMATIC ***
Movements: ?

(c) 1991 BOSCH

End Continous Run
End Continous Run
End Continous Run
End Continous Run

Eingabe:

Quadrotirme auswahlen:
e Alle mit oder

* Ausgewahlte mi@

Geschwindigkeit in Prozent (1 bis 100)
eingeben.

Drehrichtung und Motoren auswahlen.

» Hauptturm und Nebenturm mit gleicher
Drehrichtung (1)

* nur Hauptturm (2)

» Hauptturm und Nebenturm mit nicht
gleicher Drehrichtung (3)

Bestatigung der Auswahl (Beispiel einer
Anzeige auf dem PHG-Display).

Die Anzahl der Bewegungen wird auf dem
PHG-Display protokolliert.

Abbruch der Funktion mit

@ + <Totmann>.
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E/A-Einheit/A: BDE-Testprogramm

6.4 E/A-Einheit/A: BDE-Testprogramm

\Voraussetzung

Keine Befehle von der AMU oder vom Host an die E/A-Einheit oder den Roboter

Vorgehensweise

Abb. 6-4: Wartungsttir E/A-Einheit

a) Wartungstir der E/A-Einheit 6ffnen
b) Reset-Taster (Pfeil) auf der Rickseite des Bedienfelds driicken und wahrend des

Hochlaufens das Testmeni wéahlen
c) Test auswahlen

]  Tastatur-Test
- : Test der Ein- und Ausgénge

- : Testprogramm beenden und zurtick in den Automatik-Betrieb

Tastatur-Test

Die Belegung der gerade gedrlickten Taste wird angezeigt.

a) Dricken Sie alle Tasten nacheinander und Uberpriifen Sie die Belegung.
Reihenfolge:
- von oben nach unten
- von links nach rechts
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E/A-Einheit/A: BDE-Testprogramm

Test der Ein- und Ausgange

Das Display zeigt den Status der Ein- und Ausgéange:

* X2/ST7 IN (Eingange)
e X2/ST7 OUT (Ausgange)
e X3/ST8 IN (Eingange)
e X3/ST8 OUT (Ausgange)

Sie kdnnen den Status der Ausgéange &ndern.

Das Display zeigt die Tastenbelegung in den 3 untersten Zeilen.
a) Pin auswéhlen m un

b) Byte umschalten mi@ un@ (X2/ST7, X3/ST8)

c) Bit setzen bzw. zurlicksetzen (nur Ausgange)
Belegung der Eingange

(@]

Pin Belegung Byte X2/ST7 Pin Belegung Byte X3/ST8
1 Problembox in Position 1 Problembox Freigabe von rh
Steuerung
2 Problembox in Position 2 Dreheinheit 1 Freigabe von
rho Steuerung
Seg. 1234567 8|3 Dreheinheit 2 Freigabe von
rho Steuerung
3 1011---- /4 120/240 Medien
4 o0111- - - -
5 1110---- |3 frei
6 ----1011 6 frei
; T Cl) i i é 7 Dreheinheit 1 Reihe 1 belegt
ST 8 Dreheinheit 1 Reihe 2 belegt
9 Dreheinheit 1 dreht 9 Dreheinheit 1 Reihe 3 belegt
10 Dreheinheit 2 dreht 10 Dreheinheit 2 Reihe 1 belegt
11 Handlingkoffer oben 11 Dreheinheit 2 Reihe 2 belegt
12 Handlingkoffer unten 12 Dreheinheit 2 Reihe 3 belegt
13 Tiar Dreheinheit 1 ZU 13 frei
14 Tar Dreheinheit 2 ZU 14 frei
15 Tar Dreheinheit 1 AUF 15 Problembox belegt
16 Tar Dreheinheit 2 AUF 16 frei
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E/A-Einheit/A: BDE-Testprogramm

Belegung der Ausgange

Pin Belegung Byte ST7/X2 Pin Belegung Byte ST8/X3
20 Problembox drehbar 20 Frequenzumrichter AN
21 Problembox verriegelt 21 Frequenzumrichter AUS
22 Motor Dreheinheit 1 AN
23 Motor Dreheinheit 1 AUS
24 Motor Dreheinheit 2 AN
25 Motor Dreheinheit 2 AUS
26 Offne Tiir Dreheinheit 1
27 Schliel3e Tur Dreheinheit 1
28 Offne Tiir Dreheinheit 2
29 Schliel3e Tur Dreheinheit 2
30 Problembox Freigabe an rhc
31 keine Freigabe Problembox
32 Dreheinheit 1 Freigabe an rho
33 keine Freigabe Dreheinheit 1
34 Dreheinheit 2 Freigabe an rho
35 Keine Freigabe Dreheinheit 2

Wartungs-Handbuch
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Hilfsprozeduren

7 Hilfsprozeduren

7.1 Rho 3 Betriebssystem Ebene

7.1.1 Editieren der “KONFIG.DAT” mit dem PHG

Voraussetzung: PHG im Betriebssystem - nicht im Testprogramm

a) Nacheinande driicken (Programmieren BAPS/PIC)

b) Nacheinande driicken (Programmieren BAPS-Programm)

C) Nacheinande driicken (Editieren)
d) Datei “KONFIG.DAT” mit bzw.(§ ] auswahlen und

bestatigen

e) Zeile auswéhlen
- mit den Cursor-Tasten blattern oder

- drUcken, dricken und Zeilen-Nr. eingeben

ACHTUNG!
ul
!k Bei zu langem Verweilen auf wird die gesamte Zeile geloscht!

Verlassen Sie dann die Datei ohne die Anderungen zu speichern:

dricken, @ dricken.

f) Parameter andern (nur im Einfigemodus maoglich)
Cursor rechts neben den zu &ndernden Wert setzen

- Wert mit I6schen

- neuen Wert eingeben

g) Speichern Sie die Dat drUcken, driicken
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h) Aktualisieren Sie die Datei “KONFIG.DAT” im Arbeitsspeicher.
Wahlen Sie eine der folgenden Mdéglichkeiten:
- Nur in der Betriebsart “Auto”: Testprogramm starten und den Befehl
“READ” wahlen - danach das Testprogramm wieder beenden
- Steuerung zuriicksetzen: Reset-Taster auf Netzteil PS75 driicken

i) Datei “KONFIG.DAT” mit dem Rho File Manager sichern
(O AMU Referenz-Handbuch ,Rho File Manager*)

7.1.2 Vorbereitung fir Einrichtbetrieb

a) Schalten Sie das AML/2-System aus

b) Stellen Sie die rho Steuerung auf Einrichten:
Legen Sie 24 V an den Eingang 0.0

c) Schalten Sie den Hauptschalter ein und lassen Sie die rho Steuerung hochlaufen
d) Drucken Sie <ANLAGE EIN>, <STEUERUNG EIN>
e) Warten Sie auf die PHG Anzeige:

***Einrichten***
TO03G 23.06.1993
keine Referenzpunkte!
(c) 1991 BOSCH

7.1.3 Achsen der Handlingeinheit manuell verfahren

Im PHG-Betriebssystem:

» Dricken Sie nacheinand (Manuell)

* Dricken Sie +<Totmann> ( (5) Darstellung PHG Anzeige)
ACHTUNG!

%
= Kollisionsgefahr!

Vor dem Verfahren der Achse 4 die Achsen 1+2 positionieren.
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PHG Anzeige bei Achsen verfahren

Information

Die vollstandige Anzeige erscheint erst nachdem Sie das Koordinatensystem
ausgewahlt haben.

* Inkrement : (kurzes tippen der Tasten)
kleinster Bewegungsschritt im Einrichtbetrieb

e Cont. L. : continuierliche langsame Bewegung
e Cont. S. : continuierliche schnelle Bewegung

2 3 5

1
A I W B
KO1.A 1 10.00*MK /
KO1.A 2 -40.00 * MK
KO1.A 3 400.00 * MK
Gr.01 Inkr.1  Posit.
/ /

Abb. 7-1: PHG Anzeige

Feld Erklarung

1 Kinematik Name

2 Achs-Name (Auswabhl mi )

3 Wert (mm oder °) (Bedeutung des WerisFeld2, 5 und6)
4 Status Lage-Regelkreis

* keine Anzeige: Achse ist nicht im ,Positionsfenster*
* *:Achse ist im Positionsfenster

5 Anzeige des aktiven Koordinaten Systems

* MK Maschinen Koordinaten
+ RK Raum Koordinaten
* GK Greifer Koordinaten

6 Bedeutung des Wertes (Feld3)

e Posit. : Achs Position
* Nachl. : Nachlauf (Differenz zwischen Soll und Istwert)
» Offset : nicht verwendet

7 Bewegungs Variante (Auswabhl )
8 Gruppe (bei AML immeGr. 01 )
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Achsen verfahren

Quadroturm Achsen bewegen

Achsentest abschliefen

Achse 1
Achse 2
Achse 3 (2):
Achse 4 (R):
Achse 5 (H):

Achse 6 (V)

Hauptturm 1
Nebenturm 1

Hauptturm 2:

Nebenturm 2:

Hauptturm 3:

G

(@)
%)

(o) (o) (&) () () (=)

®
=

Nebenturm 3: ,

+<Totmann>

+<Totmann>

+<Totmann>

+<Totmann>

+<Totmann>

+<Totmann>

+<Totmann>

+<Totmann>

+<Totmann>

+<Totmann>

+<Totmann>

+<Totmann>

a) Schalten Sie das AML/2-System aus

b) Nehmen Sie die 24 V vom Eingang 0.0 weg

c) Schalten Sie den Hauptschalter ein

d) Lassen Sie die rho Steuerung hochlaufen
e) Dricken Sie <ANLAGE EIN>, <STEUERUNG EIN>

f) Das AML/2-System referiert

Wartungs-Handbuch
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Einstellung der AMU-Kopplungsschnittstelle

7.2

Einstellung der AMU-Kopplungsschnittstelle

o

Das Protokoll 3964R erfordert ein definiertes Zeitverhalten der Kommunikations-
partner. Bei langen Reaktionszeiten der AMU wird die Kommunikation von der
rho-Steuerung abgebrochen. Mit einer Verlangerung der Time-Out-Zeiten der
Schnittstelle kann dieses Problem verringert werden.

ACHTUNG!
Zerstorung des Roboters!

Durch falsche Eingabe der Schnittstellen-Parameter kann der Roboter aul3er
Kontrolle geraten.

Geben Sie die Werte sehr sorgfaltig ein, denn die Eingaben werden nicht
Uberpraft.

Information

Die Schnittstellen-Parameter sind direkt auf dem EEPROM der Karte CP/
MEM gespeichert.

Wann einstellen?

Eine Einstellung ist notwendig

» an allen Neuanlagen
* nach einem EPROM-Backup der Karte CP/MEM
* nach einem Tausch der Karte CP/MEM

Wie einstellen?

a) Stoppen Sie den Roboter mit den HostbefeH@®LDUNdROSO
b) Driicken Sie den <NOT-AUS> Taster

c) Ermitteln Sie die Betriebssystem-Version. Driicken Sie nacheinander
- Mode 7 Enter (Diagnose)
- Mode 11 Enter  (Version)
- Lesen Sie die Betriebssystem Version vom PHG ab (TO02F TO03G, TOO5L
oder TO12A)
- SHIFT und1 (Version verlassen)

d) Wahlen SieMaschinenparameter editieren
Driicken Sie nacheinander
- Mode 8 Enter  (Maschinenparameter)
Mode 2 Enter  (Maschinenparameter editieren)
-00000 Enter  (PalRwort eingeben)
Enter (Parametersatz-Name bestatigen)
- Enter
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Einstellung der AMU-Kopplungsschnittstelle

7.2.1 Prozedur fur Betriebssystem Version TOO02F
a) Uberprifen Sie die versionsabhangige Adresse (VAA).
Drucken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 005180 Enter  (Adresse) Anzeige Adresse=005180:
- NCKD Enter Anzeige 18D04
- Enter
Information
Nur wenn der Parameter auf 1 gesetzt ist, erfolgt kein Rucksetzen der Para-
meter beim Hochlauf.
b) Setzen Sie das Initialisierungsflag. Driicken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018D04 Enter (Adresse) Anzeige Adresse=018D04:
- NCKB Enter Anzeige O
- 1 Enter
c) Setzen Sie die Wiederholungsverzugszeit. Dricken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018D06 Enter (Adresse) Anzeige Adresse=018D06:
- NCKD Enter Anzeige FAO (alter Wert 4000 ms)
- 001F40 Enter (neuer Wert 8000 ms)
d) Setzen Sie die Quittungsverzugszeit. Driicken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018DOA Enter (Adresse) Anzeige Adresse=018DO0A:
- NCKD Enter Anzeige 226 (alter Wert 550 ms)
- 003A98 Enter  (neuer Wert 15000 ms)
e) Setzen Sie die Zeichenverzugszeit. Dricken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018D12 Enter (Adresse) Anzeige Adresse=018D12:
- NCKD Enter Anzeige DC (alter Wert 220 ms)
- 003A98 Enter (neuer Wert 15000 ms)
f) Schreiben Sie die Werte in den EEPROM. Driicken Sie
- SHIFT undl
- SHIFT undl
g) Entriegeln Sie die <NOT-AUS> Taster
h) Starten Sie die Anlage
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Einstellung der AMU-Kopplungsschnittstelle

71.2.2

Prozedur fir Betriebssystem Version TO03G

a) Uberpriifen Sie die versionsabhangige Adresse (VAA).
Dricken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 005180 Enter  (Adresse) Anzeige Adresse=005180:
- NCKD Enter Anzeige 18DCC
- Enter

Information

Nur wenn der Parameter auf 1 gesetzt ist, erfolgt kein Ricksetzen der Para-
meter beim Hochlauf.

b) Setzen Sie das Initialisierungsflag. Driicken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018DCC Enter (Adresse) Anzeige Adresse=018DCC:
- NCKB Enter Anzeige O
- 1 Enter

c) Setzen Sie die Wiederholungsverzugszeit. Driicken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018DCE Enter (Adresse) Anzeige Adresse=018DCE:
- NCKD Enter Anzeige FAO (alter Wert 4000 ms)
- 001F40 Enter (neuer Wert 8000 ms)

d) Setzen Sie die Quittungsverzugszeit. Driicken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018DD2 Enter (Adresse) Anzeige Adresse=018DD2:
- NCKD Enter Anzeige 226 (alter Wert 550 ms)
- 003A98 Enter (neuer Wert 15000 ms)
e) Setzen Sie die Zeichenverzugszeit. Dricken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018DDA Enter (Adresse) Anzeige Adresse=018DDA.:
- NCKD Enter Anzeige DC (alter Wert Zeit 220 ms)
- 003A98 Enter (neuer Wert 15000 ms)

f) Schreiben Sie die Werte in den EEPROM. Driicken Sie
- SHIFT und1l
- SHIFT undl

g) Bestatigen Sie Speichern mit 1, <ENTER>
h) Entriegeln Sie die <NOT-AUS> Taster
i) Starten Sie die Anlage
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Einstellung der AMU-Kopplungsschnittstelle

7.2.3 Prozedur fur Betriebssystem Version TOO5L
a) Uberprifen Sie die versionsabhangige Adresse (VAA).
Drucken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 005190 Enter  (Adresse) Anzeige Adresse=005190:
- NCKD Enter Anzeige 18330
- Enter
Information
Nur wenn der Parameter auf 1 gesetzt ist, erfolgt kein Rucksetzen der Para-
meter beim Hochlauf.
b) Setzen Sie das Initialisierungsflag. Driicken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018330 Enter (Adresse) Anzeige Adresse=018330:
- NCKB Enter Anzeige O
- 1 Enter
c) Setzen Sie die Wiederholungsverzugszeit. Dricken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018332 Enter (Adresse) Anzeige Adresse=018332:
- NCKD Enter Anzeige FAO (alter Wert 4000 ms)
- 001F40 Enter (neuer Wert 8000 ms)
d) Setzen Sie die Quittungsverzugszeit. Driicken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 018336 Enter  (Adresse) Anzeige Adresse=018336:
- NCKD Enter Anzeige
- 003A98 Enter  (neuer Wert 15000 ms)
e) Setzen Sie die Zeichenverzugszeit. Dricken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 01833E Enter (Adresse) Anzeige Adresse=01833E:
- NCKD Enter Anzeige DC (alter Wert 220 ms)
- 003A98 Enter (neuer Wert 15000 ms)
f) Schreiben Sie die Werte in den EEPROM. Driicken Sie
- SHIFT undl
- SHIFT undl
g) Bestatigen Sie Speichern mit 1, <ENTER>
h) Entriegeln Sie die <NOT-AUS> Taster
i) Starten Sie die Anlage
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Einstellung der AMU-Kopplungsschnittstelle

7.24 Prozedur fiur Betriebssystem Version TO12A

a) Uberpriifen Sie die versionsabhangige Adresse (VAA).
Dricken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 005230 Enter  (Adresse) Anzeige Adresse=005230:
- NCKD Enter Anzeige 01AB70
- Enter

Information

Nur wenn der Parameter auf 1 gesetzt ist, erfolgt kein Ricksetzen der Para-
meter beim Hochlauf.

b) Setzen Sie das Initialisierungsflag. Driicken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 01AB70 Enter (Adresse) Anzeige Adresse=01AB70:
- NCKB Enter Anzeige O
- 1 Enter

c) Setzen Sie die Wiederholungsverzugszeit. Driicken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 01AB72 Enter (Adresse) Anzeige Adresse=01AB72:
- NCKD Enter Anzeige FAO (alter Wert 4000 ms)
- 001F40 Enter (neuer Wert 8000 ms)

d) Setzen Sie die Quittungsverzugszeit. Driicken Sie nacheinander
- ===Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- 01AB76 Enter (Adresse) Anzeige Adresse=01AB76:
- NCKD Enter Anzeige
- 003A98 Enter  (neuer Wert 15000 ms)

e) Setzen Sie die Zeichenverzugszeit. Dricken Sie nacheinander
- === Enter (Adresseingabe) AnzeigeAdresse=
- OlAB7E Enter (Adresse) Anzeige Adresse=01AB7E:
- NCKD Enter Anzeige DC (alter Wert 220 ms)
- 003A98 Enter (neuer Wert 15000 ms)

f) Schreiben Sie die Werte in den EEPROM. Driicken Sie
- SHIFT undl
- SHIFT undl

g) Bestatigen Sie Speichern mit 1, <ENTER>
h) Entriegeln Sie die <NOT-AUS> Taster
i) Starten Sie die Anlage
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Einstellung der AMU-Kopplungsschnittstelle

7.2.5 Adressen
Allge-
Parameter | meine Adresse | Adresse | Adresse | Adresse | Adresse | Adresse
TOO2F | TO02J | TOO3F A TO03G | TOO5L | TO12A
Adresse
\Versions-
abhangige VAA 018D04 | 018D08| 018D98 018DCC 018330 01AB70
Adresse
Wiederho- VAA +
lungs- 02 h 018D06 | 018DOA| 018D9A O018DCE 018332 01AB72
verzugszeit ex
Quittungs- | VAA + |
verzugszeit 06 nex 018DOA | 018DOE, O018D9E 018DD2 018336 01AB76
Pufferver- VAA + | X 01AB7
zugszeit 0A hex 018DOE | 018D12 018DAZ2 018DD6 01833A A
Zeichen- | \aA + 018DD
verzugszeit og hex 018P12 018D16 018DAG ~ ) 01833E | 01AB7E
7.2.6 Parameter
Parameter alter Wert alter Wert neuer Wert | neuer Wert
(ms) (hex) (ms) (hex)
Wiederholungsverzugszeit, 4000 000FAQ 8000 001F40
Quittungsverzugszeit 550 000226 15000 003A98
Pufferverzugszeit 400 000190 400 000190
Zeichenverzugszeit 220 0000DC 15000 003A98
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Achsen bewegen mit Funktionsgenerator

7.3 Achsen bewegen mit Funktionsgenerator

Anwendung:

» Bei Motordefekten, um die gebremste Achse in eine Montageposition zu bewe-
gen.
« Kein Ready Signal an Netzteilkarte PS 75 vorhanden

Vorgehen:

» \orbereitung der Prozedur:
zum Bremse l6sen Klemmvorrichtung montieren
zum Achse bewegen 24V Briicke auf Schitz K2 Kontakt 6 in oberster Ebene

GEFAHR!
KEIN NOTAUS mdoglich

* Hauptschalter einschalten

* Inbetriebnahme-Kabel in AMU-Schnittstelle COM1 oder COM2 einstecken
(evtl. anderes Kabel ausstecken)

* Inbetriebnahme-Kabel in Antriebsverstarker-Buchse X6 einstecken (Achse mit
Bremse)

* AMU OS/2-Fenster 6ffnen

¢ In das Verzeichnis “C:\MOOG” wechseln (cd moog)

*  Kommunikations-Programm “Boschtrm” aufrufen (boschtrm)

e <C> flr konfigurieren eingeben

« Konfiguration einstellen
- Communication Mode RS 232 <1>

- Communication Port COM1 <1>
COM2 <2>
- Interface Typ rho 3/1Q140 CAN<2>
- Help File 1Q140/rho3 <2>
* <ENTER> driicken bis folgende Meldung erscheint:
Enter first
letter of a
command or H
for help > Eingabe: <SHIFT>+<*>
Privileged
Mode
(Y/N) >> Eingabe: <Y>
Password ?
OK! Eingabe: <7>, <8>, <2>, <3>,
-more- <ENTER>
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Achsen bewegen mit Funktionsgenerator

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <O>, <R>

Sure (Y/N) ?
Eingabe: <Y>

Options:

1 CAN Reference

2 Analog Ref Eingabe: <3>
3 Functions Gen

? (1/2/3)>> 0 - 360
?

Traverse Eingabe: <10>,<ENTER>
1.000 E1 [revs]

Tunning Acc. Eingabe: <ENTER>
1.000 E1 [rad/s2]

Tuning Max Speed Eingabe: <50>,<ENTER>
1.000 E1 [rad/s]

Tuning Frequency Eingabe: <ENTER>
1.000 E-1 [Hz]

Function
Generator
Initialisation

Enter first
letter of a
command or H
for help >

ACHTUNG!

w
!h Die Achsbewegungen erfolgen ohne jegliche Sicherheitsiiberwachung. Eine
Abschaltung im Notfall ist nur mit Hauptschalter méglich
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Achsen bewegen mit Funktionsgenerator

gung

Befehl Eingabe Ergebnis
Starten der zykli- <M>, <I|> Die Bremse wird gelost und die Achse
schen Bewegung bewegt sich auf einer Bahn hin und
vom Startpunkt her.
Stoppen der Bewe- | <M>, <O> | Die Achse stoppt an der aktuellen

Position,die Bremse wird geschlossen.

Bremse

Losen/Schlielen der <M>, <B>

Brake is On bzw. OFF
Release Brake

(Y/N)?

WARNUNG!

A Sobald die Bremse geoff-
net wird fallt die Achse
herunter!

Sichern Sie die Achse vor
dem Bremse l6sen.

Eingabe:

o <Y> offnet die Bremse
* <N> schlief3t die Bremse

J) Inbetriebnahmekabel ausstecken (evtl. anderes Kabel einstecken)
- AMU Schnittstelle
- Antriebsverstarker-Buchse X6

k) Diskette “Robot & Tower Software” entfernen
[) Hauptschalter ausschalten

Information

Sie kdnne auch mit 24V direkt die Bremse l6sen. 24 V sind an der Steuerung
(z.Bsp. PS 75 Netzteilkarte) nach <Hauptschalter ein> verfugbar.
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Software-Backup des AML/2-Systems

7.4 Software-Backup des AML/2-Systems

Nach jeder Anderung am AML/2-System ist ein Software-Backup notwendig.

Eine Ubersicht der erforderlichen Sicherungen finden Sie auf der nachsten Seite.

Information
Kopieren Sie die gednderten Dateien der

* AMU mit dem OS/2-Befehl “copy”
* AMU-Datenbank mit dem Database Manager

» Karte CP/MEM mit dem Rho File Manager (O AMU Referenz-Handbuch
.Rho File Manager*)

* Antriebsverstarker mit dem Programm “Boschtrm oder ,Terminal” ( O
Seite 10 - 24)
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Software-Backup des AML/2-Systems

Tabelle der erforderlichen Sicherungen

Anderung

geanderte Datei

Datei kopieren auf

Komponente in
der grafischen
Konfiguration

* hinzugeflgt
e geandert

C:\AMU\AMUINL.INI
(Shutdown AML...
erforderlich)

A\
(Diskette AMU Update)

C:\AMU\KRNREFPT.RO*
Karte CP/MEM: A:\ROBOT1 oder
KONFIG.DAT A:\ROBOT?2

(Disketten Robot & Tower
Software)

AMU Datenbank

A\
(Diskette Datenbank-
Backup)

Nach-Teachen

C\AMU\KRNREFPT.RO*

A\
(Diskette AMU Update)

Greifertausch

Karte CP/MEM :
KONFIG.DAT

A:\ROBOT1 oder
A:\ROBOT2

(Disketten Robot & Tower
Software)

Speicherturm-
Offset eingestellt

Karte CP/MEM :
KONFIG.DAT

AN\TOWER*
(Disketten Robot & Tower
Software)

Motorwechsel

Karte CP/MEM :
MPRHO3.BIN

A:\ROBOT1 oder
A:\ROBOT2

(Disketten Robot & Tower
Software)

\Volser Ranges C:\AMU\AMUINL.INI A\
geandert (Diskette AMU Update)
Anbindung des | Konfigurations-Dateien des | A:\

Host-Rechners
geéndert

Communications Manager

(Diskette AMU Update)

Update der Robo

ter- und Speicher:

turm-Software

Karte CP/MEM: alle Dateien

(Befehl “Backup” des Rho
File Manager)

A:\ROBOT1 oder
A:\ROBOT2

(Disketten Robot & Tower
Software)

399 DOC B00 018
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Software-Backup des AML/2-Systems

I

7.4.2 Sichern der Configurations-Dateien des* Communications Manager*
Information
Abhangig vom Verbindungs-Typ haben Sie zu sichern
» die speziellen Configurations-Dateien*(cfg ) im VerzeichnisC:\CMLIB\
» die Dateien: ,PROTOCOL.INI%, , SETUP.CMDand ,, STARTUP.CMDaus
den Verzeichnissens§ Tabelle)
Directory Filename Communication Type
C:\CMLIB\ 3270.* EXCP
LUG2S.* LU 6.2 Single Session
LUB2SC.* LU 6.2 Single Session mit zusatzlick
Coax
LUG2P.* LU 6.2 Parallel Session
LUG2PC.* LU 6.2 Parallel Session mit zuséatzlic
Coax
BOCA.* only DCAF connection
C:\IBMCOM PROTOCOL.INI | LAN Adapter und Protocol Support
C:\TCPIP\BIN SETUP.CMD TCP/IP
STARTURP.CMD
a) in den OS/2 desktop wechseln
b) OS/2 Fenster 6ffnen
c) Diskette 3 “AMU Update“einlegen
d) die entsprechenden Dateien kopieren
e) Diskette entnehmen
Seite 7 - 16 Wartungs-Handbuch 399 DOC B0O 018



AMU-Archivkatalog (Datenbank)

7.5 AMU-Archivkatalog (Datenbank)

(O AMU Referenz-Handbuch)

399 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 7 - 17
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Wartung

Wartung

8.1

Zu lhrer Sicherheit

Wartungsarbeiten darf nur entsprechend VBG 4, VDE 0105 und VDI 2853
geschultes Fachpersonal ausfihren.

Voraussetzung sind Kenntnisse der Sicherheits-Bestimmungen flr Arbeiten an
elektrotechnischen Anlagen.

WARNUNG!

Beachten Sie bei allen Arbeiten die sicherheitstechnischen Anweisungen im
Kapitel 3 “Zu lhrer Sicherheit” ( O Seite 3 - 1).

Vorbereitung flr Wartungsarbeiten

499 DOC B00 018

WARNUNG!

Alle Wartungsarbeiten auf3er den Funktionstests (z. B. Rolladen) nur im aus-
geschalteten, spannungslosen Zustand durchfiihren.

Schalten Sie das AML/2-System vorher aug] Operator-Handbuch) und
sichern Sie es gegen Einschalten.

Bringen Sie das Warnschild ali (Seite 3 - 14).

Information
Alle Wartungsarbeiten im Anlagen-Logbuch mit

 Datum und

* nachstem Wartungstermin
protokollieren.

Beim Austausch von Schmierblichsen zusatzlich

+ die Einstellzeit der Schmierbiichse

+ den nachsten Austauschtermin
eintragen.

Enluften Sie nach Einsatz der 400g-Kartuschen die Fettpressen.

Wartungs-Handbuch Seite 8 -1



Wiederinbetriebnahme

8.3 Wiederinbetriebnahme

WARNUNG!
A Vor dem Starten des AML/2-Systems Uberzeugen Sie sich unbedingt,

dalRR dadurch

* keine Gefahr fur Personen besteht,
» keine Sachen beschadigt werden.

Starten Sie das AML/2-Systernl (Operator-Handbuch).

8.4 Mechanische Wartung

Auf den nachfolgenden Seiten sind die Wartungsarbeiten tabellarisch aufgelistet.

Fahrweg 0 Seite 8 - 3)
Fahrwagen 1+2[{ Seite 8 - 4)
Hubsaule Teil 1+2[{ Seite 8 - 6)
Roboter Teil 1-3[[ Seite 8 - 8)
Greifer Teil 1+2 (J Seite 8 - 11)
E/A-Einheiten U Seite 8 - 13)
Quadroturm 1+2[{ Seite 8 - 16)

Seite 8 - 2 Wartungs-Handbuch 499 DOC BO0O 018



Mechanische Wartung

Fahrweg
. Intervall | Dauer
Einheit Stelle Malnahme Abb. .
[Jahre] [min]
Zahnstange (4) unter den Faltenbéalgen grobe Verunreinigungen und uberflissigen Schmierstoff
; : . 8-2 0,5 10
abwischen (Bereich Zahneingriff)
Olwannen unter den Faltenbalgen Olreste mit Lappen auswischen 8-2 0,5
Energiefiihrungskette (1) Mitte des Fahrwegs Kette auf Beschadigungen und Verschleil priifen 8-1
Kette im Abstand von ca. 1 m 6ffnen
« mit dem Schraubenzieher (5) Abdeckungen entfernen
Kabel und Pneumatikschlauch (3) prifen 8-3 1 15
» Beschadigungen 8-2
« Abrieb
« parallele Lage (nicht verdrillt)
1 2 3 4 5
@ O &

Abb. 8- 1: gedffneter Fahrweg ' - Abb. 8- 2: gedffnete Energiefﬂhrungkette Abb. 8- 3: Offnen der Energiefiihrungskette

499 DOC BOO 018 WartungS'HandbUCh Seite 8 -3




Mechanische Wartung

Fahrwagen 1

Intervall Dauer

Einheit Stelle Malnahme Abb. .
[Jahre] [min]
Motor und Getriebe Fahrwarunter der Abdeckung hinter| Dichtheit prufen 8-5 1 5
gen der Hubsaule
Olwechsel

« Getriebe mit Motor demontieren

« Liiftungs- und AblaRschraube 6ffnen und Ol ablassen

 Ablaf3schraube einschrauben

« Ol einfilllen (ca. 110 ml Kliiber Syntheso HT 220) 8-5 3 40

« Luftungsschraube einschrauben

« Getriebe mit Motor montieren

« Referenzpunkt und Resolver-Nullpunkt (HPO) einstelle
(O Seite 9 - 16)

>

Schmierbiichse (6) fur unter der Abdeckung hinter| austauschen (Bestell-Nr.: 134 000 005 [125 ml fir 1 Q-Turr8}4, 8-8
Umlaufelemente der der Hubséaule bzw. 134 000 002 [475 ml flir 2 bis 6 Q-Turme])
Linearfiihrungen « alte Schmierbiichse entfernen [ Tabelle 10
¢ neue Schmierblichse montieren unten
- Schmiermittel: Centoplex GLP 500
- Einstellzeit:[] Tabelle unten
Olwanne (4) hinter der Abdeckung der | grobe Verunreinigungen und Olreste mit Lappen auswis¢hen 8-6 05 Olwanne
Hubsaule 8-7 ' 4)
Q-Turme |Einstellzeit | Intervall
1-4 B 12 Monate \\\\!//,//
5-6 12 Monate 6 Monate
Einstellzeit: B Einstellzeit: 12 Monate
| 1M . M
| 2V 2V
] 3M ] 3M (S) ?
L i * N
L | w2 |6M e g ‘ Plastikgewinde mit
© Deckel abnehmen, astikgewinde mi o
. 12M . 12M VerschluBstopsel Plastikkappe Schmierzeit einstellen,  Nach ca. 10 Sekunden flussigem Dichtmittel Schmierblichse
(1IN | B I B herausziehen abnehmen Deckel aufdriicken ieuchtet rotes Blinklicht auf abdichten hineinschrauben
[l (ON [ Il ON Abb. 8- 4: Schmierintervall einstellen und Schmierbiichse montieren

499 DOC BOO 018 WartungS'HandbUCh Seite 8 -4



Mechanische Wartung

Fahrwagen 2

. Intervall | Dauer
Einheit Stelle Malnahme Abb. .
[Jahre] [min]
Schmierbiichse (1) fur unter der Abdeckung hinter| austauschen (Bestell-Nr.: 134 000 000) 8-4, 8-5
Zahnstange und Ritzel der Hubséaule « alte Schmierbiichse entfernen
S ) [ Tabelle
¢ neue Schmierblichse montieren unten 10

- Schmiermittel: Structovis BHD

- Einstellzeit:[] Tabelle unten
Wartungseinheit (5) unter der Abdeckung der | Druckeinstellung priifen (Anzeige 5 ... 5,5 bar) 8-6 05 5

mit Mikrofilter Hubsaule

Kondensat ablassen (Handbetatigung)

Einstellzeit: B Einstellzeit: 12 Monate

]| 1M ]| 1M
] 2M ] 2M
I ] 3V Il ] |3M
o | Wl |6M o | W] |6M
O | m |12m | |12m
W B I B
[ Il ON [ 1l ON
Ruckschlagventil 1

e— 1
vﬁi!“

Q-Turme |Einstellzeit| Intervall 7
1-3 B 12 Monate
4-5 12 Monate 6 Monate
6 12 Monate 6 Monate
+B

499 DOC B00 018

‘VJ

Abb. 8- 5: Motor und Getriebe Fahrwagen

Wartungs-Handbuch

Einstellzeit: 12 Monate + B

M
2M
3M
6M
12M
B
ON

I lslaluls

Seite 8-5

Abb. 8- 6: Schmierblichse Fahrwagen (neuere Anlagen)




Mechanische Wartung

499 DOC B00 018

Hubsaule 1
. Intervall | Dauer
Einheit Stelle Malnahme Abb. .
[Jahre] [min]
Zahnstange hinter den Faltenbalgen grobe Verunreinigungen und tberflissigen Schmierstoff
- ) - - 0,5 10
abwischen (Bereich Zahneingriff)
Faltenbélge 2x an der Hubsaule auf Beweglichkeit, Beschadigungen und Verschleil? prifen - 0,5
Energiefiihrungskette (2) hinter der Abdeckung der| Kette auf Beschadigungen und Verschleil3 prifen 8-
Hubsaule Kabel und Pneumatikschlauch (1) priifen 8-8
« Beschadigungen
- Abrieb ! 15
« parallele Lage (nicht verdrillt)
Umlaufelemente der 4 Schmiernippel (3) auf demmit 2 g pro Schmiernippel schmieren 8-8 05 5
Linearfiihrungen Hubwagen - Schmiermittel: Retinax EP 2 ’
Schmierblichse (4) fir hinter der Abdeckung der | austauschen (Bestell-Nr.: 134 000 000) 8-4, 8-9
Zahnstange und Ritzel Hubsaule unterhalb des « alte Schmierbiichse entfernen
Getriebes der Achse 6 ¢ neue Schmierbiichse montieren 1 15
- Schmiermittel: Structovis BHD
- Einstellzeit: B 8-4

Wartungs-Handbuch
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Mechanische Wartung

499 DOC B00 018

Hubsaule 2

Einheit

Stelle

MaRRnahme

Abb.

Inter-
vall
[Jahre]

Dauer
[min]

Getriebe Achse 6 (6)
(V-Achse)

hinter der Abdeckung der
Hubséaule

Dichtheit priifen (6)

Olwechsel
« Einfllschraube (7) offnen
« AblaRschraube (8) 6ffnen und Ol ablassen
(Ol gemaR Entsorgungsschliissel entsorgen!)
« AblaRschraube (8) eindrehen und festziehen
« Ol einfiillen
- Typ: Kliber Syntheso HT 220 (ca. 300 ml)
(Bestell-Nr.: 178 000 003)
- bis zur Unterkante der Entluftungsbohrung
« Einflllschraube (7) eindrehen und
festziehen

8-10

20

Rollen der Energiefihrungs
kette

hinter der Abdeckung der
Hubséule

Leichtgangigkeit und Abrieb prifen; bei Schwergangigkei

oder Verschleild austauschen (Rolle Bestell-Nr.: 323 001
- Kettenglied 6ffnen
- Sicherungsring und danach Rolle demontieren

- neue Rolle in umgekehrter Reihenfolge montieren

173)
8-9

0,5

15

Wartungs-Handbuch

Abb. 8- 9: Hubsé&ule Seitenansicht
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Abb. 8- 10: Getribe Achse 6 (V-Achse)
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Mechanische Wartung

Roboter 1
L Intervall | Dauer
Einheit Stelle Malnahme Abb. .
[Jahre] [min]
Getriebe Achse 1 (2) Arm 1 Dichtheit priifen; bei austretendem Ol Roboter wechseln 8-12 5
Olwechsel
« Entliftungs- und Einfullschraube (5, 6) herausdrehen 8-12
« AblaRschraube (3) herausdrehen und Ol ablassen 8-11
¢ Abla3schraube mit neuer Dichtung einschrauben 8-11
(103 Nm) - 05 15
¢ Ol mit Spritze und Schlauch einfillen
- Typ: Aral Gegol BG 46 SAE 90
- bis Mitte Schauglas am Getriebe Achse 1 (2) 8-11
« Entliftungs- und Einfillschraube (5, 6) mit neuen 8-12
Dichtungen einschrauben (10£3 Nm)
Getriebe Achse 2 (1) Arm 2 Dichtheit priifen; bei austretendem Ol Motor 2 wechseln 8-11 5
Olwechsel
« Entliftungs- und Einfullschraube (7, 8) herausdrehen 8-12
« altes Ol ablassen (4)
« neues Ol mit Spritze einfiillen 05 15
- Typ: Aral Gegol BG 46 SAE 90 '
- bis Mitte Schauglas am Getriebe Achse 2 (1) 8-11
« Entliftungs- und Einfiillschraube (7, 8) mit neuen Dichtun-8-12
gen einschrauben (10+3 Nm)
5 7

Abb. 8- 11: Roboter (Seitenansicht)

499 DOC B00 018
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Abb. 8- 12: Roboter (Draufsicht)
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Mechanische Wartung
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Roboter 2
Einheit Stelle Malnahme Abb. Intervall Da_uer
[Jahre] [min]
Zahnriemen Achse 3 (Z-Achse) Spannung prifen und gegebenenfalls nachspannen
« Deckel (12) abnehmen 8-14
« Anzugsmoment (3 Nm) der Motorbefestigung (9) prifen 8-13
¢ Schrauben (10) leicht I6sen 8-13
« eventuell N&aherungsschalter (11) abnehmen 8-13
« Schlinge oder Ose um die Motorwelle legen 0,5 15
* Federwaage einhdngen und mit F = 150 N ziehen
¢ Schrauben (10) festziehen (Anzugsmoment: 3 Nm) 8-13
« eventuell Naherungsschalter (11) einstellen 8-13
(Schaltabstand < 0,5 mm)
« Deckel (12) montieren 8-14
Spindel unterhalb Achse 3 (Z-Achse) schmieren mit Kltber Isoflex Topas NCA 52
Motorachse  Fett auf die Spindel (13) auftragen 8-14 05 5
« Achse im Einrichtbetrieb verfahren '
* gegebenenfalls fetten wiederholen
Fuhrung (17) Achse 3 (Z-Achse) reinigen mit Lésungsmittel (Spiritus oder Benzin)
Fett Isoflex Topas NCA mit Pinsel auf der Fihrung vertejlen8-14 0,5 5

Achse 3 mit Robotertestprogramm bewegen

F -

Abb. 8- 13: Zahnriemen Achse 3

Wartungs-Handbuch

Abb. 8- 14: Roboter (Seitenansicht)
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Mechanische Wartung

Roboter 3

Intervall Time

Einheit Stelle MaRRnahme Abb. [ahre] [min]

Zahnriemen Achse 4 (R-Achse) Spannung prifen und gegebenenfalls nachspannen

« evtl. Roboter positionieren: Achse 6 (V-Achse) mit dem
Testprogramm auf eine geeignete Hohe fahren

« Deckel (14) abnehmen 8-15

¢ Schrauben (15)_ leicht I6sen 8-16

¢ Schlinge oder Ose um die Motorwelle legen 0,5 15

* Federwaage einhdngen und mit F = 300 Nziehen (105|Hz
mit Frequenzmefgerat)

¢ Schrauben (15) festziehen (Anzugsmoment: 10 Nm)

« Deckel (14) montieren

* Winkel der Rollachse mit dem Testprogramm prifen

Kabel, Pneumatikschlauche  Energieflihrung prifen, bei Bedarf austauschen
zum Greifer (15) « Verschlei® (Abrieb, Beschadigung) 8-17 0,5
« Befestigung 10

8-16
8-15

Bei Anlagen ohne Fahrwegsverlangerung
« Greiferkabelschlepp (16) austauscheh Geite 9 - 21). 8-17

16

J
[

M

e N

Abb. 8- 15: Roboter (Seitenansicht) Abb. 8- 16: Zahnriemen Achse 4 Abb. 8- 17: Energiefiihrung zum Greifer
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Mechanische Wartung

499 DOC B00 018

Greifer 1
L Intervall | Dauer
Einheit Stelle Maflnahme Abb. .
[Jahre] [min]
Backen (1) Greifermechanik Funktionstest: 8-18
* Robotertestprogramm starten 0,5
« Greifertestprogramm startehl( Seite 6 - 19) 10
Pusher (2) Greifermechanik 8-18 0,5
Pusher (2) Greifermechanik Leichtgangigkeit prufen 8-18 0,5
Drehmechanik (3) Greifermechanik Leichtgangigkeit priifen
¢ Druckluftzufuhr unterbrechen
e um 90° drehen 0,5
Hinweis: beim Erreichen der Endlage ist der Kraftaufwan 10
geringfligig héher
Scanner-Fenster (4) Barcode-Scanner Reinigen 8-18 0,5

Abb. 8- 18: Greifermechanik

Wartungs-Handbuch

Seite 8- 11




Mechanische Wartung

Greifer 2
L Intervall | Dauer
Einheit Stelle Malnahme Abb. [ahre] [min]

Kabel der Sensoren Greifer prufen
« Verschlei® (Abrieb, Beschadigung) - 0,5
« Befestigung

Pneumatikschlauche Greifer prufen 10
« Verschlei® (Abrieb, Beschadigung) - 0,5
« Befestigung

Steckverbindung (5) unter der Abdeckung des | festen Sitz prifen 8-19 05

Greifers ’

Abb. 8- 19: Anschliisse Greifer (Barcode-Scanner)

499 DOC BOO 018 WartungS'HandbUCh Seite 8 - 12



Mechanische Wartung

E/A-Einheit A
- Intervall | Dauer
Einheit Stelle Mal3nahme Abb. .
[Jahre] [min]
Kassettenauszug Teleskopschienen Schmierstoff mit Verunreinigungen grob abwischen
« links und rechts (2) mit Kliber Isoflex Topas NCA 52 nachschmieren 8-21 1 10
 an der Grundplatte (3) (bei Bedarf)
Druckluftversorgung Oberstes Fach entleeren
Kompressor « Kondenswasserbehalter (69 Verkleidung der Problembox demontieren
« Behélter abschrauben und entleeren 0,5
= . 8-22
« Behélter einschrauben
 Verkleidung der Problembox montieren
Oberstes Fach Filterschauglas kontrollieren 15
« Filter (4) e grin: Filter ist in Ordnung 8-22 0,5
« rot: Filter wechseln
Unter Dreheinheit 1 Druckeinstellung priifen und gegebenenfalls nachstellen 8-20 05
 Druckregelventil (1) 5 bar Betriebsdruck '
1 2 3 4 5 6

Abb. 8- 20: Druckregelventil Abb. 8- 21: Teleskopschienen des Kassettenauszugs
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Mechanische Wartung

E/A-Einheit A
S Intervall | Dauer
Einheit Stelle MalRnahme Abb. .
[Jahre] [min]

Druckluftversorgung Oberstes Fach Druckeinstellung prifen und ggf. nachstellen

Kompressor  Druckregelventile (5) « links 5 bar Betriebsdruck
* rechts 6..8 bar Kesseldruck 8-22
A: Bereichsschrauben - Einstellung des Einschaltdrucks| 8-23 0,5 15
(Rechtsdrehung beide Schrauben= hdherer Schaltpunkt
B: Differenzschraube - Einstellung des Ausschaltdrucks
(Rechtsdrehung = groéRere Differenz)

A A

2)

A4

| }s

Li:f MOT0
Ll
G

Abb. 8- 23: Druckluftversorgung

e
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Mechanische Wartung

E/A-Einheit B

Intervall | Dauer
[Jahre] [min]

Rolladen Funktion prifen (schlieRen und 6ffnen) - 0,5

Lichtschranke (1) Problembox Funktion prufen, ggf. gegeniberliegendes Reflektor reinigen
Problembox * Medium in Problembox stellen: 8-24
- erste Problembox: Eingang 3.3 leuchtet nicht
- zweite Problembox: Eingang 6.3 leuchtet nicht 0,5
* Medium entnehmen
- erste Problembox: Eingang 3.3 leuchtet
- zweite Problembox: Eingang 6.3 leuchtet

Einheit Stelle MafRnahme Abb.

Druckluftversorgung Unteres Fach entleeren 05
Kompressor « Kondenswasserbehalter (2) 8-25 '

Unteres Fach Druckeinstellung priifen und ggf. nachstellen
¢ Druckregelventile (3) « links 5 bar Betriebsdruck

* rechts 6..8 bar Kesseldruck

A: Bereichsschrauben - Einstellung des Einschaltdrucks| 8-25 0,5
(Rechtsdrehung beide Schrauben= hdherer Schaltpunkt
B: Differenzschraube - Einstellung des Ausschaltdrucks
(Rechtsdrehung = gréRere Differenz)

Abb. 8- 24: Problembox von innen gesehen Abb. 8- 25: Druckluftversorgung

499 DOC BOO 018 WartungS'HandbUCh Seite 8 - 15



Mechanische Wartung

Quadroturm 1

Lo Intervall | Dauer
Einheit Stelle MalRnahme Abb. .
[Jahre] [min]
Antrieb Nebenturm (2, 5) Antrieb hinter der rechten| Dichtheit priifen; bei austretendem Ol Antrieb wechseln 8-26 05
Verkleidung 8-28 ’ 5
Antrieb Hauptturm (1) Antrieb hinter der linken | Dichtheit priifen; bei austretendem Ol Antrieb wechseln 8-26 05
Verkleidung '
Kreuzrollenlager und Schmiernippel beim Neben{ mit je 100 g Retinax EP 2 (Shell) schmieren 8-27
- 1 10
Vierpunktlager (3, 4) turmantrieb
1 2
5

Abb. 8- 26: Antriebe Quadroturm Abb. 8- 27: Detail Schmiernippel Abb. 8- 28: Schmiernippel beim Antrieb Nebenturm
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Mechanische Wartung

Quadroturm 2

Gleiche Vorgehensweise am 2. Schmiernippel

Schmierhiiben Grafloscon fetten (ca.24 g Fett)

Einheit Stelle MaRnahme Abb. Intervall Dager
[Jahre] [min]
Schmiernippel fiir Zwischen-Unter Quadroturmtrittblech | »  Trittbleche entfernen
rad HT - Antrieb (1) « an der Hauptturmseite e HT im Handbetrieb mit ca.1U/s bewegen 8-30
(links) * Schmiernippel mit Geschwindigkeit (ein Hub/4s) mit9 8-31
Schmierhiiben Grafloscon fetten (ca.18 g Fett) 1
e HT 10 Umdrehungen zum Verteilen des Fettes drehen
e HT im Handbetrieb mit ca.1U/s bewegen
e Schmiernippel mit Geschwindigkeit (ein Hub/4s) mit 9
Schmierhiiben Grafloscon nochmals fetten (ca.18 g Fett)
Schmiernippel fiir Zwischen-Unter Quadroturmtrittblech | NT im Handbetrieb mit ca.1U/s bewegen 830 45
rad NT - Antrieb (2) « an der Nebenturmseite |* Schmiernippel mit Geschwindigkeit (ein Hub/4s) mit 9 1
(rechts) Schmierhiiben Grafloscon fetten (ca.18 g Fett)
mitlaufende Schmiernippel | Linke Seite unter den » HT drehen, bis 1.Schmiernippel bedienbar ist
NT - Hexaturm Zahnrader (8Haupturmsegmenten * NTim Handbetrieb mit ca.1U/s bewegen 8-30
(2 Stiick, 180 ° versetzt) |+ Schmiernippel mit Geschwindigkeit (ein Hub/4s) mit 12 8-29 1

mitlaufende
Schmiertasche

&

NG
/ AN
> < 7\ I
/ QN
J/‘Y 1
~ NP,
N/
X CoF
| SAp
: ) 505)  HT-Schmieftassqe SR ,
i / | SHOET
PN NT-Sehmiertasche SRR
2 =7 p. S
I P eni AN ANEAR
e 7 8 1 A 8 2 2 P

Abb. 8- 29:Lage der Schmier-Einrichtungen

499 DOC B00 018
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Abb. 8- 30:Schmiernippel Hauptturm Antriebsseite (links)
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Abb. 8- 31:Schmiernippel unter den mitlaufenden Hauptturm-Segmenten




Mechanische Wartung

8.5 Elektrische Wartung (Schaltschranke)

. Intervall | Dauer
Einheit Stelle Maflnahme Abb. .
[Jahre] [min]
<NOT-AUS> Kreis <NOT-AUS> Taster an der | Funktion prifen
e - 0,5
E/A-Einheit
Turverriegelungen Zugang zum Archiv (Tir) | ¢ elektrische Funktion prifen
E/A-TUr « VerschluBmechanismus priifen (Verriegelung muf3 horbar
einrasten und wahrend des Betriebs verriegelt sein) - 0,5 5
Schutztir Quadroturm Die Schutztlir muf3 wahrend der Betriebsart “MANUELL”
verriegelt sein
Steck-, Klemmverbindungen Schaltschranke prifen 0,5
Filtermatten der Lifter (2) Roboter- und Quadroturm-Grad der Verschmutzung prifen 8-32
schranke « ggf. in Seifenlauge auswaschen wadrocknetwieder 1
einsetzen
« bei starker Verschmutzung austauschen
Karte CP/MEM 4 unter der | Roboter- und Quadroturm- | Pufferbatterie (Alkali-Mangan Batterie 4,5 V) austauschen
Abdeckung (EPROM-Modul, schréanke « Abdeckung (1) entfernen 8-32 30
Battery) « Alte Batterie entfernen
* Neue Batterie kurzzeitig kurzschlieRen und dann einsetzen; 1
Polung beachten!
« Datum des Batteriewechsels auf der Abdeckung notieren
« Abdeckung (1) montieren 8-32
Batterie AMU PC Batterie austauschen:
« IBM PC Best. Nr.: 15A 230 164 2 10
* SNI PC Best Nr.: 15G 360 001

o e e e e —

1!

Abb. 8- 32: rho Steuerung
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Instandsetzung mechanische Anlage

9

Instandsetzung mechanische Anlage

9.1

Zu lhrer Sicherheit

Instandsetzungsarbeiten darf nur entsprechend VBG 4, VDE 0105 und VDI 2853
geschultes Fachpersonal ausfihren.

Voraussetzung sind Kenntnisse der Sicherheitsbestimmungen fur Arbeiten an elek-
trotechnischen Anlagen.

WARNUNG!

Beachten Sie bei allen Arbeiten die sicherheitstechnischen Anweisungen im
Kapitel 3 “Zu lhrer Sicherheit” ( O Seite 3 - 1).

Vorbereitung

WARNUNG!

Alle Instandsetzungsarbeiten nur im ausgeschalteten, spannungslosen
Zustand durchfihren.

Schalten Sie das AML/2-System vorher aug] Operator-Handbuch).
Ausnahmen:

* Funktionsprifung
* Ermittlung von Parametern

a) Bringen Sie das Warnschild dn Seite 3 - 14).
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Nach der Instandsetzung

9.3 Nach der Instandsetzung

Fullen Sie das mitgelieferte Datenblatt “Servicereport” komplett aus.

a) Zeitaufwand fur Fehlersuche und Austausch eintragen

b) Wenn der defekte Greifer repariert werden soll, dann dies in
“Verbleib Defektteil” eintragen

9.4 Wiederinbetriebnahme

WARNUNG!
A Vor dem Starten des AML/2-Systems Uberzeugen Sie sich unbedingt,

dal} dadurch keine

» Gefahr fur Personen besteht
» Sachen beschadigt werden

a) Starten Sie das AML/2-System (Operator-Handbuch).
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Fahrweg

9.5 Fahrweg
9.5.1 Faltenbalge
Ausbau

a) Verschraubung I6sen

b) Faltenbalg
- ganz zusammenschieben
- verdrehen und herausnehmen

Abb. 9-1: Faltenbalg herausnehmen

Einbau

a) Faltenbalg
- ganz zusammenschieben
- einsetzen und verdrehen

b) Verschraubung montieren

499 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch
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Fahrweg

9.5.2 Kettenglied Energiefiihrung

Ausbau

B

Abb. 9-3: Stege Kettenglied

a) Abdeckung (1) mit Schraubenzieher abheben

b) Stege (2) entfernen
- Stege parallel zu den Kabeln und Schlauchen verschieben

c) Kettenglied entfernen

Einbau

umgekehrte Reihenfolge
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Fahrweg

953 Referenzschalter Achse 5

Unter dem Trittblech ca. 0,5 m vor den Fahrweg-Enden

Abb. 9-4: Referenzschalter Fahrweg (Achse 5)

Ausbau

a) Trittblech entfernen

b) Position des defekten Referenzschalters (3) ausmessen und notieren
- Hohe (H) Gber dem Winkel (2)
- seitlicher Abstand (S) zur Linearfiihrung (1)

c) obere Kontermutter I6sen
d) Referenzschalter herausnehmen
e) Referenzschalter vom Stecker (4) l6sen

Einbau

a) Stecker (4) in den neuen Referenzschalter einstecken und anziehen
b) Referenzschalter (3) einsetzen und Kontermuttern anlegen

c) Referenzschalter einstellen
- Hohe (H) Gber dem Winkel (2)
- seitlicher Abstand (S) zur Linearfihrung (1)
- Kontermuttern festziehen

ACHTUNG!

)
!h Die Kontermuttern nicht zu fest anziehen. Dies kann zur Zerstérung des
Referenzschalters fuhren.

d) Trittblech montieren
e) Funktion prufen: Fahrt der Roboter auf die Referenzposition?
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Fahrweg

954 Endlagenschalter Achse 5

Unter dem Trittblech ca. 0,5 m vor den Fahrweg-Enden

Abb. 9-6: Endlagenschalter Fahrweg mit Schaltfahne

Ausbau

a) Trittblech entfernen

b) Position des defekten Endlagenschalters (3) ausmessen und notieren
- Hohe (H) der Rolle (4) zur Linearfiihrung (1)

c) Befestigungsschrauben (2) entfernen

d) Endlagenschalter abnehmen und abklemmen
- Deckel des defekten Endlagenschalters 6ffnen
- Klemmenbelegung notieren
- Kabel abklemmen
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Fahrweg

Einbau

a) Endlagenschalter anklemmen
- Deckel des neuen Endlagenschalters (3) 6ffnen
- Klemmen wie beim defekten Endlagenschalter belegen
- Deckel des Endlagenschalters schliel3en

b) Abstand der Rolle entsprechend dem defekten voreinstellen
c) Endlagenschalter (3) montieren

d) Hohe (H) der Rolle (4) zur Linearfuhrung (1) einstellen

e) Trittblech montieren

f) Funktion prufen
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Fahrwagen

9.6 Fahrwagen

9.6.1 Getriebe mit Motor 5 (H-Achse)

Hinter der Abdeckung der Hubséule

Abb. 9-7: Getriebe mit Motor 5 (H-Achse)

Information

Das Getriebe wird mit Ol geliefert.

Ausbau

a) Motorstecker (1) ziehen

b) Befestigungsschrauben (3) I6sen
c) Getriebe mit Motor abnehmen

d) Antriebsritzel demontieren
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Fahrwagen

Einbau

Information

Die Einheit langsam drehen, bis das Antriebsritzel in die Zahnstange
eingreift.

a) Getriebe mit Motor vorsichtig einsetzen

b) Position der Oleinfiillschraube (2) beachten

c) Befestigungsschrauben und Scheiben anlegen
d) Befestigungsschrauben mit 10 Nm anziehen
e) Motorstecker (1) einstecken
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Fahrwagen

9.6.2 Referenzpunkt einstellen

Referenzpunktfahrt

(0 Seite 9-11)

HPO Wert um

180° &ndern
%7 (L Seite 9 -11)

Stoppt Achse am
Endschalter ?

nein Referenzpunkt-
fahrt

HPO (Home Position Offset) ermitteln
(LT Seite 9-12)

Parameter P207
der Achse auf 0
setzen

(LJ Seite 9-19)

Stoppt Achse am
Endschalter ?

nein
Neuer HPO

Vi

HPO Anderung
speichern

HPO &andern und speichern

\ (O Seite 9-14)
\

Parameter P207

(LI Seite 9 - 14)

MPRHO3.BIN mit Rho File

bestimmgn Manager sichern
(Referenzpunktistwert) _
(0 Seite 9 - 16) (U Seite 7 - 14)

negaxiv P 207 A 6

]

= negativ P207 A_5

Abb. 9-8: Bestimmung der Referenzpunkt Parameter
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Fahrwagen

Referenzpunktfahrt

a) Hauptschalter einschalten
b) Steuerung hochlaufen lassen
c) <ANLAGE EIN> driicken

Information

Wahrend der Referenzfahrt kann die geénderteAchse durch den Endlagen-
schalter gestoppt werden. In diesem Fall andern Sie den HPO Wert um 180°.
Andernfalls Setzen Sie die Prozedur bei Punkt c) fort.

d) <STEUERUNG EIN> driicken

Der Roboter fuihrt eine Referenzfahrt durch.

HPO um 180° andern

a) Inbetriebnahme-Kabel in AMU-Schnittstelle COM1 oder COM2 einstecken
(evtl. anderes Kabel ausstecken)

b) Inbetriebnahme-Kabel in Antriebsverstarker-Buchse X6 einstecken
c) AMU OS/2-Fenster 6ffnen
d) In das Verzeichnis “C:\MOOG” wechselod(moog )

e) Kommunikations-Programm “Terminal oder BOSCHTRM” aufrufen
(boschtrm )

f) <C> fur konfigurieren eingeben

g) Konfiguration einstellen
- Communication Mode RS 232 <1>
- Communication Port CcCOoM1 <1>

COM2 <2>
- Interface Typ IQ140/RHO3 CAN<2>
- Help File IQ140/RHO3  <2>
h) <ENTER> dricken bis folgende Meldung erscheint::
Enter first
letter of a
command or H
for help > Eingabe: <SHIFT> + <*>
Privileged
Mode
(Y/N) >> Eingabe: <Y>
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Fahrwagen

Password ?
OK!
Eingabe: <7>, <8>, <2>, <3>

Enter first Eingabe: <0>,<0> Buchstaben
letter of a

command or H

for help >

Home Position iEingabe: <ENTER>
Offset [Deg]

12

-more-

Offset [Deg] Eingabe: Alter Wert um 180° geén-

0 -360 dert (+ oder -), <ENTER>
?

i) RESET an der Netzteilkarte PS75 driicken.

]) Steuerung hochlaufen lassen
Der Roboter fihrt eine Referenzfahrt durch.

Resolver-Nullpunkt (HPO) ermitteln

Ermitteln des Offset zwischen Referenzpunktschalter und Nullmarke des Motor-
Mel3-Systems nach mechanischen Veranderungen am Antrieb

a) Maschinenparameter P207 und HPO-Wert der jeweiligen Achse nachsehen
- direkt in der rho Steuerung bzw. im Antriebsverstarker
- auf den Datenblattern

b) Testprogramm aufrufe + <Totmann> driicken

. + <Totmann> drucken (TEST)
. + <Totmann> drticken (installation)
. + <Totmann> drticken (offset robot)

. + <Totmann> driicken (Homepos. Offset)
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Fahrwagen

AML2 TEST V 2.2.0

HOME POSITION OFFSET
0 cancel
go on with ENTER

drive ROBOT in
secure area

0 cancel

go on with ENTER

X: 2222?22 ?2?2?2.277
Z. ???.2?7?R: ???.7277
H: 2?2?2.2?2?V:. ?2?2?2.2?7
0 cancel

detecting HPO

?. axis

0 next axis

go on with ENTER

gearing faktor
1 131
2 100
PRESS ENTER

type in the actual
value P207 of
?.axis

499 DOC B00 018

Wartungs-Handbuch

Eingabe:

ACHTUNG!
%

o Der Roboter streckt sich aus
und konnte mit der E/A-Ein-
heit kollidieren.

Positionieren Sie den Roboter
mit ausreichendem Abstand.

Eingabe:

Es erscheint das Menu “Achsen verfahren”.

Den Roboter mit ausreichendem Abstand
zur E/A-Einheit positionieren.

Verlassen Sie das Positionieren r@

Achse auswahlen m
Weiter zur nachsten Achse rr@

Getriebe auswéahlen m

( Menu erscheint nur bei Achse 1)

bestatigen

Aktuellen Wert von P207 eintragen.
(siehe Software Backup)

Seite 9 - 13



type in the actual
Home Position Offset
of ? .axis

measuring HPO
? .axis

Fahrwagen

Aktuellen Wert von HPO Wert eintragen.
(siehe Software Backup)

Anzeige der ermittelten Werte.

Abweichende Werte notieren.

Eingabe:

Anderung und Speicherung des neuen HPO Wertes

0 cancel
go on with ENTER

» (falls das Kommunikatins-Programm noch aktiv ist,
entfallen die Schritte a)- h) )

a) Inbetriebnahme-Kabel in AMU-Schnittstelle COM1 oder COM2 einstecken
(evtl. anderes Kabel ausstecken)

b) Inbetriebnahme-Kabel in Antriebsverstérker-Buchse X6 einstecken
c) AMU OS/2-Fenster 6ffnen
d) In das Verzeichnis “C:\MOOG” wechselod(moog )

e) Kommunikations-Programm “Terminal oder BOSCHTRM” aufrufen
(boschtrm )

f) <C> flr konfigurieren eingeben
g) Konfiguration einstellen

- Communication Mode RS 232 <1>
- Communication Port COM1 <1>
COM2 <2>
- Interface Typ IQ140/RHO3 CAN<2>
- Help File IQ140/RHO3  <2>
h) <ENTER> drticken bis folgende Meldung erscheint
Enter first
letter of a
command or H
for help > Eingabe: <SHIFT> + <*>
Privileged
Mode
(Y/N) >> Eingabe: <Y>

Seite 9 - 14 Wartungs-Handbuch
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Fahrwagen

499 DOC B00 018

Password ?
OK!

Eingabe: <7>, <8>, <2>, <3>

Enter first
letter of a
command or H
for help >

Eingabe: <0>,<0> Buchstaben

Home Position
Offset [Deg]
12

-more-

IEingabe: <ENTER>

Offset [Deg]
0-360
?

Eingabe: notierter HPO Wert,
<ENTER>

Enter first
letter of a
command or H
for help >

Eingabe: <C>

Sure (Y/N)?

Eingabe: <Y>

EEPROM ID ?

Eingabe: Nummer der Achse,
<ENTER>

Wait-

Saving Defaults

Gaints in EEPROM

Wartungs-Handbuch

<ESC><Y>
Verlassen des Programms
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Fahrwagen

Referenzpunktistwert P207 ermitteln

a) RESET an der Netzteilkarte PS75 dricken
Steuerung hochlaufen lassen.
Der Roboter fihrt eine Referenzfahrt durch.

b) Referenzpunktversatz ausmessen und notieren
- Maleinheit [mm]

c) <STEUERUNG AUS> drticken

d) Nacheinande dricken (Diagnose)
e) Nacheinande driicken (Maschinen-Parameter)
f) Nacheinande dricken (Maschinen-Parameter setzen)

g) Parameter einstellen: Nummer eingeben und bestatigen

h) Solange driicken bis gewtinschte Achse im Display erscheint

- P207 A 5: wenn Achse 5 geandert
- P207 A_6: wenn Achse 6 geandert

i) Neue Werte berechnen
- Abbildung (O “Bestimmung der Referenzpunkt Parameter” ab Seite 9 - 10)
- Aus notiertem Wert und angezeigtem Wert neuen Parameter berechnen

j) Mit die Eingabe beenden
k) Mit die Eingaben in den EEPROM schreiben

[) Die Sicherheitsabfrage m bestatigen (ab Betriebssystem TO03)
Es wird automatisch ein RESET durchgefuhrt.

m) Steuerung hochlaufen lassen
n) <ANLAGE EIN> drlicken
0) <STEUERUNG EIN> driuicken

Der Roboter fuihrt eine Referenzfahrt durch.
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Fahrwagen

Teachen mit Trace “KRN8”

a) Fenster “Trace” im Menu “View” 6ffnen
b) Online anwéhlen

C) TracelD KRN8 anwahlen

d) Nach-Teacher{ Seite 5 - 6)

10:25:53:97 03800 AMUTT05: DL diffX = 10.%= 7. 2= Z .
10:25:64:06 03500 AMUTT05: DR diff = -9.% = 1.2= -2
10:25:54:06 035600 AMUTT0E: UL diff X = 0.%= 2.Z= 7.
List of TracelD's
KRM & v . {
Online
KRN & Format | File
G | ®ON | Cancel | Help
ART 0(4000) — | /
ART1 Filename:
ART 2 ;
ART 3 w | ChAMIUNLOGS-TRC\Trace.001

Abb. 9-9: Fenster Trace mit KRN8

e) Im Fenster “Trace” werden die Differenzen angezeigt: bei Versatzwerten > 100

die Werte vom Datenblatt korrigieren
f) Referenzpunktversatz kontrollieren, ggf. Vorgang wiederholen

g) Datei “MPRHO3.BIN” mit dem Rho File Manager sichern (+ AMU Referenz-

Handbuch ,Rho File Manager®)

h) Geéanderte Werte in der Mappe ,Software Backup® in die Listen eintragen

- Home Position Offset (HPO) - Verstarkerparameter
- Referenzpunktistwert P207 - Maschinenparameter rho3
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Hubséaule

9.7 Hubsaule

9.7.1 Faltenbalge

(O “Faltenbalge” ab Seite 9 - 3)

9.7.2 Motor 6 (V-Achse)

hinter der Abdeckung der Hubsaule

Abb. 9-10: Motor 6 (V-Achse)

WARNUNG!
A Sichern Sie unbedingt den Hubwagen mit der Klemmvorrichtung, bevor Sie

den Motor ausbauen!

Die Bremse auf dem Motor blockiert den Hubwagen. Beim Entfernen des
Motors Iost sich der Hubwagen und rutscht herunter!

Verletzungsgefahr!
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Hubséaule

0

»I

A, ©

Abb. 9-11: Klemmvorrichtung Hubséaule

Ausbau

a) Hubwagen sichern
- Faltenbalg zuriickschieben
- Klemmvorrichtung unter dem Hubwagen anlegen und festziehen

b) Abdeckung 6ffnen

c) Motorstecker I6sen

d) Befestigungsschrauben l6sen
e) Motor abnehmen

f) Kupplungsteile demontieren

Einbau

a) Kupplungsteile montieren
b) Motor vorsichtig einsetzen

Information

Den Motor langsam drehen, bis die Vielkeilwelle einrastet.

c) Befestigungsschrauben und Scheiben einsetzen

d) Befestigungsschrauben tber Kreuz mit 20 Nm anziehen
e) Motorstecker einstecken

f) Abdeckung schlie3en

g) Klemmvorrichtung entfernen

Referenzpunkt einstellen

(O Seite 9 - 10)
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9.7.3

Hubséaule

Getriebe (Achse 6)

Seite 9 - 20

hinter der Abdeckung der Hubsaule

Abb. 9-12: Getriebe Hubsé&ule (Achse 6)

WARNUNG!

Sichern Sie unbedingt den Hubwagen mit der Klemmvorrichtung, bevor Sie
das Getriebe ausbauen.

Die Bremse auf dem Motor blockiert den Hubwagen. Beim Entfernen des
Motors oder des Getriebes Iost sich der Hubwagen und rutscht herunter!

Verletzungsgefahr!

Ausbau

a) Hubwagen sichern
- Faltenbalg zurtickschieben
- Klemmvorrichtung unter dem Hubwagen
anlegen und festziehen

b) Roboter demontierenl( “Roboter” ab Seite 9 - 26)
c) Abdeckung 6ffnen
d) Motor ausbaueri{ “Motor 6 (V-Achse)” ab Seite 9 - 18)

e) Verkleidungsblech entfernen
- Muttern (4 Stick) von innen l6sen

f) Befestigungsschrauben lésen
g) Getriebe abnehmen
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Hubséaule

9.7.4

Einbau

a) Getriebe einsetzen

b) Befestigungsschrauben und Scheiben einsetzen

c) Befestigungsschrauben Gber Kreuz mit 20 Nm anziehen
d) Motor einbauenl{ “Motor 6 (V-Achse)” ab Seite 9 - 18)
e) Roboter montiereri{ “Roboter” ab Seite 9 - 26)

f) Verkleidungsblech montieren

g) Abdeckung schliel3en

h) Klemmvorrichtung entfernen

i) Faltenbalg anbringen

Referenzpunkt und Resolver-Nullpunkt (HPO) einstellen

(O Seite 9 - 10)

Energiefihrung

499 DOC B00 018

Position

hinter der Abdeckung der Hubsaule

Aus- und Einbau

(O “Kettenglied Energiefihrung” ab Seite 9 - 4)

Wartungs-Handbuch
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Hubséaule

9.75 Referenzschalter Achse 6

Unter der Abdeckung der Hubsaule

Abb. 9-13: Referenzschalter Hubséule (Achse 6)

Ile

Abb. 9-14: Klemmvorrichtung Hubs&ule

WARNUNG!

Sichern Sie unbedingt den Hubwagen mit der Klemmvorrichtung, bevor Sie
den Referenzschalter ausbauen.

Der Hubwagen kann herunterrutschen!
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Hubséaule

Ausbau

a) Hubwagen sichern
- Faltenbalg zurtickschieben
- Klemmvorrichtung unter dem Hubwagen
anlegen und festziehen

b) Faltenbalg zurtickschieben

c) Abstand (A) des defekten Referenzschalters (1) ausmessen und notieren
d) Stecker (2) lI6sen

e) Kontermutter (3) I6sen

f) Referenzschalter ausbauen

Einbau

a) Referenzschalter einsetzen

b) Abstand (A) einstellen

c) Kontermutter anziehen

d) Stecker einstecken

e) Klemmvorrichtung entfernen

f) Funktion prufen: Fahrt der Roboter auf die Referenzposition?
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Hubséaule

9.7.6 Endlagenschalter Achse 6

Unter der Abdeckung der Hubsaule

hier markieren

s I

Abb. 9-15: Endlagenschalter Hubséule (Achse 6)

>

>|

O

Abb. 9-16: Klemmvorrichtung Hubs&ule

WARNUNG!

Sichern Sie unbedingt den Hubwagen mit der Klemmvorrichtung, bevor Sie
den Endlagenschalter ausbauen.

Der Hubwagen kann herunterrutschen!
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Hubséaule

Ausbau

a) Hubwagen sichern
- Faltenbalg zurtickschieben
- Klemmvorrichtung unter dem Hubwagen
anlegen und festziehen

b) Faltenbalg zurtickschieben

c) Position des defekten Endlagenschalters (1) markieren
d) Befestigungsschrauben (2) l6sen

e) Endlagenschalter abnehmen

f) Endlagenschalter abklemmen
- Deckel des defekten Endlagenschalters 6ffnen
- Klemmenbelegung notieren
- Kabel abklemmen

Einbau

a) Endlagenschalter anklemmen
- Deckel des neuen Endlagenschalters 6ffnen
- Klemmen wie beim defekten Schalter belegen
- Deckel des Schalters schliel3en

b) Endlagenschalter montieren und dabei an der Markierung ausrichten
c) Befestigungsschrauben anziehen

d) Klemmvorrichtung entfernen

e) Funktion prifen
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Roboter

9.8 Roboter

Der Roboter wird immer komplett ausgetauscht

I

Abb. 9-18: Roboterkonsole von unten

WARNUNG!
Beim Losen der Befestigungsschrauben fallt der Roboter vom Hubwagen!
Sichern Sie unbedingt den Roboter vor der Demontage:

* hangen Sie den Roboter an ein Hebezeug oder
 stltzen Sie den Roboter mit einer geeigneten Vorrichtung sicher ab
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Roboter

9.8.1

Information

Der Roboter wiegt ca. 55 kg.

Ausbau

9.8.2

a) Greifer demontieren] Seite 9 - 35)
b) Unteres Abdeckblech der Roboterkonsole entfernen

c) Stecker l6sen
- Mehrfachstecker (2)
- Pneumatikschlauch (3)
- Koaxialkabel (4)

d) Schraube (5) entfernen
e) Schrauben (1) entfernen
f) Roboter abnehmen

Einbau

a

a) Roboter vor der Hubs&ule positionieren
b) Befestigungsschrauben anlegen
c) Befestigungsschrauben mit 80 Nm anziehen
d) Stecker einstecken
- Mehrfachstecker (2)
- Pneumatikschlauch (3)
- Koaxialkabel (4)
ACHTUNG!

Pneumatikschlauch nicht knicken!

e) Abdeckblech der Hubplattform montieren

499 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch
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Roboter

9.8.3 Parameter des Roboterdatenblatts einstellen

a) PHG im Roboterschrank einstecken

b) Hauptschalter einschalten
Das PHG-Display zeigt:

** AUTOMATIC ***

(c) 1991 BOSCH

C) Nacheinande dricken (Diagnose)
d) Nacheinande driicken (Maschinen-Parameter)
e) Nacheinande dricken (Maschinen-Parameter setzen)

f) Parameter einstellen: Nummer eingeben und bestatigen

P207 A_*.  Referenzpunkt-Istwert der Achsen 1 - 4
P307 Achslaenge 1

P307 Achslaenge 2

P310 Offset of world coordinate system

g) Mit die Eingabe beenden

h) Mit die Eingaben in den EEPROM schreiben

i) Die Sicherheitsabfrage m bestatigen (ab Betriebssystem TO03)

Es wird automatisch ein RESET durchgefihrt.
J) Steuerung hochlaufen lassen
k) Roboter von Hand ausstrecken

Seijte 9 - 28
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9.84 Resolver-Nullpunkt (HPO) einstellen

a) Hauptschalter einschalten

b) Inbetriebnahme-Kabel in AMU-Schnittstelle COM1 oder COM2 einstecken
(evtl. anderes Kabel ausstecken)

c) Inbetriebnahme-Kabel in Antriebsverstérker-Buchse X6 einstecken
d) AMU OS/2-Fenster 6ffnen

e) In das Verzeichnis “C:\MOOG” wechseln (cd moog)

f) Kommunikations-Programm “BOSCHTRM” aufrufen (boschtrm)

g) Konfiguration einstellen
- Communication Mode RS 232 <1>
- Communication Port CcCOM1 <1>

COM2 <2>
- Interface Typ IQ140/RHO3 CAN<2>
- Help File IQ140/RHO3  <2>
h) <ENTER> drucken bis folgende Meldung erscheint
Enter first
letter of a
command or H
for help > Eingabe: <SHIFT>+<*>
Privileged
Mode
(Y/N) >> Eingabe: <Y>
Password ?
OK!
Eingabe: <7>, <8>, <2>, <3>
Enter first
letter of a
command or H
for help > Eingabe: <o0>, <o0>
Home Position
Offset [Deg]
12
-more- Eingabe: <ENTER>
Offset [Deg] Eingabe: HPO Wert vom Roboter-
0 -360 datenblatt, <ENTER>
?
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Enter first Eingabe: <C> (Speichern)

letter of a

command or H

for help >

Sure (Y/N)? Eingabe: <Y>

EEPROM ID ? Eingabe: Nummer der Achse, dann

mit <ENTER> bestatigen

Wait-

Saving Defaults
Gaints in EEPROM

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <ESC>

i) Inbetriebnahme-Kabel ausstecken (evtl. anderes Kabel einstecken)
- AMU Schnittstelle
- Antriebsverstarker-Buchse X6

9.8.5 Achse 1 parallel zum Fahrweg ausrichten (mit Mef3uhr)
(O Seite 6 - 5)

9.8.6 Achse 1 parallel zum Fahrweg ausrichten (mit Greifer)
(O Seite 6 -9)

9.8.7 Achse 4 (Rollachse) senkrecht zum Fahrweg ausrichten (ohne
Greifer)

(O Seite 6 - 13)
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9.8.8 Greiferfunktionen testen

(O Seite 6 -19)
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9.9 Roboter Installationssatz

Der Installationssatz wird immer komplett ausgetauscht.

Abb. 9-20: Unterseite der Roboterkonsole
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991 Ausbau

a) Abdeckplatte von der Unterseite der Roboterkonsole entfernen

b) Verbindungen ausstecken
- Harting Stecker (2)
- Sub D Stecker
- Luftschlauch (3)
- Koaxial Kabel (4)

Fig. 9-21: Plastic Abdeckung an der Roboter Konsole
c) Entfernen der Plastic Abdeckung auf der Roboter Konsole

d) Nahrungsschalter 1.0 und 1.1 ausstecken
e) Kabel von der Konsole entfernen

Abb. 9-22: Plastic Abdeckung zwischen Achse 1 und 2

f) Motor- und Resolverstecker Achse 1, 2, 3 und 4 ausstecken
g) Plastic Abdeckung zwischen Achse 1 und 2 entfernen
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Fig. 9-23: aluminium profile between axis 2 and axis 3

h) Metallabdeckung zwischen Achse 2 und 3 entfernen.
i) N&hrungsschalter 2.0 und 2.1 ausstecken

]) Kabelbinder an Achse 3 entfernen

k) Obere Plasticabdeckung Achse 3 entfernen

[) N&hrungsschalter 3.0 und 4.0 ausstecken

m)Kabel zum Greiferkabelschlepp ausstecken

99.2 Einbau

umgekehrte Reihenfolge
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9.10 Greifer

9.10.1 Parallel-Greifer

Information

» Greifer fur grof3e Medien Best Nr. 401 004 920
(Lucke zwischen Greiferbacken > 3 mm)
fur 1/2 Inch Kassetten, VHS, TK, DTF-Large, 8mm-Kassetten (Exabyte),
Travan, D2 Small und D2 Medium

» Greifer fur kleine Medien Best. Nr. 401 004 930
(Lucke zwischen Greiferbacken ca. 3 mm)
fur 1/2 Inch Kassetten, VHS, TK, DTF-Large, 8mm-Kassetten (Exabyte),
Travan, OD-Reflection, OD-512, 4mm DDS, CD-ROM (Caddy)

Werkzeug und Hilfsmittel

+ Schlitzschraubendreher, klein
* |Innensechskantschliissel 4 mm

9.11 Alte Software sichern

a) Machen Sie ein Software Backup Software Backup):
- Robot & Tower Software (alte Steuerungs-Software)
- sichern Sie die Dateien ,C:\AMU\AMUCONF.INI*, ,C:\AMU\KRN-
REFPT.RO1"
- sichern Sie mit derRFM (0 Rho File Manager) irService-Menu der
AMU die Dateien ,*.BIN“, ,*.DAT" in Verzeichnis ,C:\\ROBOT\BACKUP*
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9.12 Neue Software installieren und Parameter editieren
a) Kopieren Sie die Installationdiskette auf die Festplatte
b) Entpacken Sie die Software
c) Kopieren Sie die benotigten Dateien in ein Arbeitsverzeichnis
aus - Datei bendtigt bei Umbe_nennen
Verzeichnis in
bin mprho3.bin identisch mit Version 2.20
pic ig_AML2.p2x immer erforderlich ig_AML2.p2
(Steuerprogramm PIC) | x
prs alle in Verzeichnis MOOG
kopieren fur
Parametrierung der
Antriebsverstarker
sourcen nit.ird immer erforderlich
perman.ird
amulese.ird
amuschr.ird
pteach.ird
prack.ird
pbarcode.ird
pnewgrip.ird
ptest.ird
plwmulti.ird erforderliche fiur alle Lauf-
werke aul3er 3490
plw3490.ird erforderlich fur 3490
Laufwerke
plw3480.ird erforderlich fur 3480
Laufwerke mit Klappe
exprog.dat immer erforderlich
: (Dateien nicht verandern)
version.dat
kopplung.dat
ptest.ger bendtigt fur deutsches ptest.dat
Roboter-Testprogramm
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499 DOC B00 018

aus Datei bendtigt bei Umbgnennen
Verzeichnis in

ptest.dat bendtigt fur englisches
Roboter-Testprogramm

homepos.dat immer erforderlich
(identisch zur Version
2.2.0)

konfig.bas immer erforderlich, Para- | konfig.dat
meter von Vers. 2.2.0 uber-
tragen bzw. neu ermitteln

plw34907.dat erforderlich wenn ein
Laufwerk in AMU als D7
definiert ist

plw34909.dat erforderlich wenn ein
Laufwerk in AMU als D9
definiert ist
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d) Editieren Sie die Datei KONFIG.DAT:

e) Ubernehmen Sie die Parameter nach folgender Tabelle aus dem vorherigen

Software Backup

NEU ALT _
Variablenname | © )
. =) Erklarun
g | 2 g 2 (z.T. neu) k7 g
a 3 a 3 <
N N

1 12 1 22 T_ADR_RHO Adresse der Steuerung

2 13 3 24 T_EAL_TYP Typ E/A-Einheitl

3 14 4 25 T_EA2_TYP Typ E/A-Einheit2

4 15 5 26 G_EA1_Nr Logische Nr. E/A-Einheit 1

5 16 6 27 G_EA2_Nr Logische Nr. E/A-Einheit 2

6 17 7 31 G_RobotNr Logische Nr. Roboter

7 21 8 35 T_Cart_Typel Datentragertypl

8 22 9 36 T_Cart_Type2 Datentragertyp2

9 23 10 37 T_Cart_Type3 Datentragertyp3

82 177 59 134 Lwi Logische Bezeichnung fur Lauf-
werkstyp 1

83 178 60 135 Lw2 Logische Bezeichnung fur Lauf-
werkstyp 2

84 179 61 136 LW3 Logische Bezeichnung fur Lauf-
werkstyp 3

85 180 62 137 Lw4 Logische Bezeichnung fur Lauf-
werkstyp 4

96 194 71 149 FZ_Unload[1] Y = Unload betéatigen N = Unload
nicht betatigen

104 | 205 80 161 FZ_Unload[2] Y = Unload betatigen N = Unload
nicht betatigen

112 | 216 89 173 FZ_Unload[3] Y = Unload betatigen N = Unload
nicht betatigen

120 | 227 98 185 FZ_Unload[4] Y = Unload betatigen N = Unload
nicht betatigen

145 | 264 103 196 G_X_MAXLIMIT Maximaler Wert der X-Koordinate.

146 | 265 104 197 G_X_MINLIMIT Minimaler Wert der X-Koordinate.

147 | 266 105 198 G_Z_MAXLIMIT Maximaler Wert der Z-Koordinate|

148 | 267 106 199 G_Z MINLIMIT Minimaler Wert der Z-Koordinate.

149 | 268 107 201 G_H_SAVEELBO Positionsgrenze sicherer Ellbogen-
umschlag

150 | 272 113 210 D_HANDL Langsame Geschw. bei Linear-
Interpolation.
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NEU ALT _
Variablenname | @ )
. . =] Erklarun
g | 2 g 2 (z.T. neu) k> g
a a a a <
N N

151 | 276 116 216 G_PHGECHO 0: PHG nicht angeschl., 1: PHG
angeschlossen

160 | 293 136 243 G_BCErrign Reaktion auf BC-Lesefehler,
0- Abbruch; 1 Weiter

163 | 300 117 220 D_TIME1l Timeout Quadroturm.

164 | 301 118 221 D_TIME2 Timeout E/A-Bereich

165 | 302 120 223 D_WARTE_KEEP Timeout bei Laufwerk-Keep.

166 | 306 99 189 D ZTOV Verhaltnis Verfahrbewegung Z- z
Hub-Achse.

167 | 307 100 190 D_Y_Elb Abs. Y-Pos. bei verfahren zw.
Racks und LWen

170 | 311 108 202 G_UMSCHLAG O=beliebiger Ellbogen 1=linker E.
2=rechter E.

171 | 312 109 203 G_FIRSTTOWER Nummer (Adresse) des 1. Turm

f) Tragen Sie den Parameter flr den Greifertyp ein

499 DOC B00 018

NEU ALT _
Variablenname | © B}

: : =} Erklarun
g 2 g | 2 (z.T. neu) £ d
a 3 a Q <

N N
159 | 292 - - G_Parallel Grippertyp:
0 = for small medias
(401 004 930)
1 = for large medias
(401 004 920)
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g) Tragen Sie die Parameter vom Greiferdatenblatt ein

NEU ALT _ —

sle | g2 | e 2 Erkiarung

o N o N <
153 | 282 - - G_X_TEACH X-Teach-Offset
154 | 283 - - G_Y_TEACH Y-Teach-Offset
155 | 284 - - G_Z TEACH Z-Teach-Offset
156 | 286 156 274 G_X_ OFFSET Greifer-Offset X-Koordinate
157 | 287 157 275 G_Y_OFFSET Greifer-Offset Y-Koordinate
158 | 288 158 276 G_Z _OFFSET Greifer-Offset Z-Koordinate

h) Ubertragen Sie die neue Software in die Steuerung miRtierfiille Manager
(O AMU Referenz-Handbuch ,Rho File Manager®)

Wartungs-Handbuch
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9.13 Laufwerke einrichten

Information

Fur Standard-Laufwerke sind die Paramter bereits ermittelt und liegen auf
der Installationsdiskette als Beispiel-Dateien vor (z. Bplwodr.dta ).

Ist fur Ihr Laufwerk keine passende Datei vorhanden oder es gibt Bedien-
Probleme, dann veréndern Sie nachfolgende Parameter.

a) Richten Sie die Laufwerksdateien wie folgt ein:

- wenn z. B. ein ODR-Laufwerl@) als erstes (1.) in der ,KONFIG.DAT*
deklariert ist, mit
copy plwodr.dta plwdatl.dat

- definieren Sie fur jedes weitere Laufwerk die Datei ,PLWDAT?.DAT*
(?=1..7), maximal 7 verschiedene Laufwerks-Typen

- definieren Sie fur DTF medium und small sowie D2 medium und small
jeweils zwei Laufwerkstypen

b) Schicken Sie die Dateien mit détho File Manager (O AMU Referenz-
Handbuch ,Rho File Manager®) zur Steuerung

c) Starten Sie die Anlage neu

9.13.1 Bedeutung der Laufwerksparameter

Information

Wenn Wartezeiten und Verfahrwege den Wert ,,0“ haben, ist die entspre-
chende Funktion ausgeschaltet.
Geschwindigkeitsfaktoren durfen nicht den Wert ,,0“ haben.
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GET-Befehl
Situation Parameter Erklarung
INIT Startposition fir die Laufwerks-
Laufwerk Bedienung. Die Parameter wer-
(KX' Y, 'Z’k | den zu den Teachpunkten
—— IPPWINKEL, - addiert.
— — Winkel-Offset
Verkleidung)
1. Bewegung Erste Bewegung beim Get-
D_X_GET_1_, Befehl
< —  Die Geschwindigkeit kann mit
Laufwerk )/l ®  dem Parameter D_Vel FctG1im
N: Bereich 0.1 - 1 verandert wer-
= 0 den. Zielpunkt der Bewegung ist
die Position, wo der Greifer auf
D_Vel FctG1l das Medium wartet
G_Detect Der Paramete®_Detect
bestimmt den Zustand des
Pushers beim Warten:
* 0 = Pusher mit reduziertem
Druck
* 1 = Pusher drucklos
D_Wait_Get Nach dem Entladen des Medi-
Laufwerk ums (Betéatigung des Pusher-
Sensors) wartet der Roboter die
2 — im ParameteD_Wait_Get
eingestellte Zeit (Sekunden)
2. Bewegung Mit der zweiten Bewegung
D_X GET 2, bewegt sich der Greifer zur Posi-
- El tion um den Greifer zu schlie-
Laufwerk )/l o) Ben.
N
— o' An dieser Position wird der
Greifer sofort geschlossen
Seite 9 - 42 Wartungs-Handbuch 499 DOC BO0O 018



Laufwerke einrichten

Situation Parameter Erklarung
D_X_Put_Ra Kann nicht nachgegriffen wer-
Laufwerk den, wird Uber den Parameter
D_ X Put_Ra der Weg in der
[ = Tiefe beim nachfolgenddrut
reduziert.
3. Bewegung Mit dem Sensor ,Pusher hinten”
™, erkennt der Greifer, ob das
i Medium richtig im Greifer liegt:
Laufwerk O _ o )
N * Medium richtig im Greifer:
- == 0O px GE'T 3 Roboter fahrt sofort in die
S Endposition
¢ Medium nicht richtig gegrif-
fen:
Greifer 6ffnet und die Nach-
greif-Routine wird gestartet
4. Bewegung, Nachgreifen Der Roboter fahrt wieder in
-D_X_GET_3,, Richtung Laufwerk, bis das
< ' Medium vollstandig gegriffen
Laufwerk )/l o wurde.
N
I ——— Q
Der Greifer wird geschlossen
Laufwerk
] =
5. Bewegung Die flinfte Bewegung fuhrtin die
Endposition
Laufwerk
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Seite 9 - 44

PUT-Befehl
Situation Parameter Erklarung
INIT Startposition fir die Laufwerks-
Laufwerk Bedienung. Die Parameter wer-
(>_<' Y, Z den zu den Teachpunkten
Kippwinkel, addiert.
Winkel-Offset
Verkleidung)
1. Bewegung Erste Bewegung beim Put-
D_X_PUT_1* Befehl
b_op_Fet ~_  Die Geschwindigkeit kann mit
Laufwerk 55 dem Parametdd_Vel_FctP1
a o' im Bereich 0.1 - 1 verandert
- = ';@ werden. Zielpunkt der Bewe-
gung ist der Umkehrpunkt der
D_Vel_FctP1 Bewegung im Laufwerk
Der Greifer wird nach dem
Laufwerk durch den Parameter D_Op_Fct
festgelegten Teilstrecke geodffnet
L=
Die erste Bewegung wird mit
D_X_PUT_1* etffnetem Greifer fortgesetzt
Laufwerk (1D op_Fah) 9 9

Laufwerk

L F—

D Z PUT _1*
(1-D_Op_Fct)

D_Bgl

Wartungs-Handbuch

Nachschieben des Mediums mit
dem Pusher:

e 1 = Medium wird mit vollem
Druck mit dem Pusher
geschoben

e 2 = Medium wird mit redu-
ziertem Druck mit dem
Pusher geschoben

e 3 = Medium wird nicht
geschoben
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Situation Parameter Erklarung
2. Bewegung Der Greifer fahrt zum Nach-
gl schieben zuriick
|_
Laufwerk E'T/(
N Y
[ — © b X _PUT Ba
G_Close Greiferstellung beim Nachschie-
Laufwerk ben:
* 1 = Nachschieben mit
ij{ geschlossenem Greifer
* 2 = Nachschieben mit offe-
nem Greifer
3. Bewegung Bewegung des Nachschiebens,
Laufwerk D X PUT 2 w mit der mit D_ Vel Fct P2 fest-
- <+— 9 gelegten Geschwindigkeit
L N:
Q
D_Vel_Fct_P2
4. Bewegung Die finfte Bewegung fuhrt in die
Endposition
Laufwerk V
L
1 =
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UNLOAD-Befehl

Seite 9 - 46

Situation Parameter Erklarung
G_GRP_DIS Startposition fir die Bedienung
Laufwerk der Taster am Laufwerk (Unoad

und Not Ready).

[
] == Mit dem Parameter G_GRP_DIS
wird die Greiferstellung fur das
Entladen festgelegt

e 0 = Greifer 0°, Pusher mit
reduziertem Druck

» 1 = Greifer 0°, Pusher voller
Druck

o 2 = Greifer 7°, Pusher druck-
los

» 3 = Greifer 0°, Pusher druck-
los

1. Bewegung Erste Bewegung beim Unload-

Befehl
Laufwerk V\T
| ==

0

Der geschlossene Greifer posi-
tioniert 20 mm vor dem ersten
D X EJECT 1 Taster

D_Y EJECT_1

D_Z_EJECT_1
2. Bewegung Der Greifer betétigt den (ersten)
20 mm Taster
-
Laufwerk
=
3. Bewegung Die dritte Bewegung fuhrt in die

Ausgangsposition

Laufwerk T/(
= ]
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Situation Parameter Erklarung
G_Scnd_Btn  Bedienung eines zweiten Tasters
» 1 =zweiten Taster betatigen
e 0 = nur einen Taster betétigen
4. Bewegung Vierte Bewegung beim Unload-
~, Befehl
|_
O
Laufwerk H
”:| Der geschlossene Greifer posi-
% % - tioniert 20 mm vor dem zweiten
D X EJECT 2 Taster
D_Z_EJECT_2
5. Bewegung Der Greifer betatigt den (zwei-
20 mm ten) Taster
Laufwerk
6. Bewegung Die sechste Bewegung fuhrt in
die Ausgangsposition
Laufwerk V
I >
1 ===
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Laufwerke einrichten

Close Unit Befehl

Information

Diese Konfiguration gilt nur fir lineare Bewegungen beim Klappe schlie3en.
Verwenden Sie fur die IBM 3480 Laufwerke mit der Klappe die Laufwerks-
routine ,PLW3480.IRD“ und die zugehérige Konfigurationsdatei.

Situation Parameter Erklarung

Ausgangsposition

Laufwerk
i
—1
1. Bewegung Erste Bewegung beim Close
Unit-Befehl
~ Der geschlossene Greifer fahrt in
Laufwerk g die Aussparung in der Lauf-
~ werksklappe
< A
D_X_CL_2
2. Bewegung Der Greifer fahrt nach unten
A
Laufwerk l o
NI
=t ]
3. Bewegung Der Greifer verlafit die Klappe
—»
Laufwerk 35 mm

=
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Situation Parameter Erklarung
4. Bewegung Der Greifer pruft mit dem
D X CL 3 Pusher Sensor, ob die Klappe
<.+—— @ geschlossen ist.
Laufwerk O
N
(@]
3. Bewegung Der Greifer fahrt in Ausgangs-
position
Laufwerk V
—>
— =

9.13.2 LPLWDAT?.DAT“ fir AML/2, Software-Version 2.3.0

499 DOC B00 018

% Name Beschreibung

9 D X PUT_2 Nachschieben des Datentragers in das Laufwerk

11 D X EJECT_1 X-Koordinate des 1. Entladeknopfes (20mm vor Knopf), Konfiguration, ob
Knopf gedriickt werden muf3, ilber KONFIG.DAT

12 D_Y EJECT 1 Y-Koordinate des 1. Entladeknopfes

13 D Z EJECT_1 Z-Koordinate des 1. Entladeknopfes

15 G_Scnd_Btn 1= 2. Entladeknopf muf} gedriickt werden O=kein 2. Entladeknopf

16 D_X_EJECT_2 X-Koordinate des 2. Entladeknopfes (20mm vor Knopf)

17 D_X_EJECT_2 Y-Koordinate des 2. Entladeknopfes

18 D_X_EJECT_2 Z-Koordinate des 2. Entladeknopfes

20 G CL U 1=Laufwerksklappe muf} geschlossen werden 0=keine Klappe schlief3en

21 D X CL 1 X-Koordinate fiir Greifer in Vertiefung der LW-Klappe

22 DZCL1 Z-Koordinate fir Greifer in Vertiefung der LW-Klappe

23 D ZCL2 Z-Wert SchlieRen der Klappe, Bewegung des Greifers nach unten

24 | D_X_CL_3 X-Koordinate zum Tasten, ob Klappe geschlossen ist
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ewe-

ffne-

Ge-

ewe-

hrt

n des

ntra-

ntra-

An
fer
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E Name Beschreibung

25 D zZ CL3 Z-Koordinate zum Tasten, ob Klappe geschlossen ist

27 D_X_Put_Ra Reduziertes Ablegen der Kassette im Rack, falls Datentrager
Laufwerk nicht vollstandig im Greifer ist und nicht nachgegriffen
werden kann

29 D X PUT 1 X-Koordinate fiir Legen des Datentragers in das Laufwerk, 1. B
gung

30 D Z PUT 1 Z-Koordinate fir Legen des Datentragers in das Laufwerk

31 D_Vel_FctP1 Geschwindigkeitsfaktor, mit dem die 1. Bewegung ausgefiihrt wird.
1 = volle Geschw. (0.1-1.0)

32 D_Op_Fct Faktor fiir 1. Bewegung, ab hier wird die 1. Bewegung mit ged
tem Greifer fortgefiihrt (0-1)

33 D_X PUT_Ba X-Koord. Zurtickfahren zum Nachschieben mit geschlossenem
Greifer. 0 = kein Nachschieben

34 D_z PUT Ba Z-Koordinate fur Zurlickfahren zum Nachschieben

35 G_Close 1=Greifer schlieRen zum Nachschieben

36 G_Bdgl noch nicht genutzt

37 D_Vel FctP2 Geschwindigkeitsfaktor, mit dem der Datentrager in das Laufwerk
nachgeschoben wird (Distanz siehe Wert 1, Zeile 52) 1.0 = max
schwindigkeit

38 D_Wait_Push Wartezeit, bis der Greifer nach dem Nachschieben wieder aus dem
Laufwerk herausfahrt [sek]

40 D X GET 1 X-Koordinate zum Holen des Datentragers aus Laufwerk, 1. B
gung

41 D Z GET_1 Z-Koordinate zum Holen des Datentragers aus Laufwerk

42 D_Vel_FctG1 Geschwindigkeitsfaktor, mit dem die erste Bewegung ausgeful
wird. 1 = volle Geschwindigkeit (0.1-1.0)

43 D_Wait_Get Wartezeit zwischen Erkennen des Datentrégers und Schliel3e,
Greifers

44 D X GET_2 X-Koordinate Vorfahren des Greifers nach Erkennen des Date
gers

45 D Z GET_ 2 Z-Koordinate Vorfahren des Greifers nach Erkennen des Date
gers

46 D X GET 3 X-Koordinate Zurtickfahren mit dem Datentrager aus Laufwerk.
diesem Punkt wird Gberprift, ob der Datentrager richtig im Gre
ist und gegebenenfalls nachgegriffen. 0 = kein Nachgreifen

a7 D Z GET_3 Z-Koordinate Zuriickfahren

49 G_Detect Erkennung des Datentréagers am LW: 0 = Pusher leicht beaufs

1 = Pusher drucklos

chlagt,

Wartungs-Handbuch
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(]

T Name Beschreibung

N

50 G_GRP_DIS Greiferstellung beim Driicken des Entladeknopfes: 0 = 0°, Pusher
leicht beaufschlagt; 1 = 0°, Pusher unter Druck; 2 = 7°, Pusher
drucklos; 3 = 0°, Pusher drucklos

51 reserve Reserve

52 reserve Reserve

53 INIT darf nicht geandert werden

54 X-Koordinate Globales Anfahren des Laufwerks im Hauptpro-
gramm

55 Y-Koordinate Globales Anfahren des Laufwerks im Hauptpro-
gramm

56 Z-Koordinate Globales Anfahren des Laufwerks im Hauptpro-
gramm

57 Kippwinkel des Greifers Globales Anfahren des Laufwerks im
Hauptprogramm

58 Winkel des Laufwerks zur Verkleidung Globales Anfahren des
Laufwerks im Hauptprogramm
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9.14 Greifertausch

9.14.1 Demontage des alten Greifers

a) Fahren Sie die Anlage herunteh§tdown AML)

b) Demontieren Sie den alten Greifer:
- schrauben Sie die Steckerhalterung ab
- ziehen Sie den Stecker
- l6sen Sie die Befestigung des Pneumatikschlauchs,
ziehen Sie den Schlauch ab
- schrauben Sie die 4 Befestigungsschrauben mit dem
Innensechskantschlissel 4 mm ab

9.14.2 ~KONFIG.DAT" editieren

(O “Neue Software installieren und Parameter editieren” ab Seite 9 - 36)

9.14.3 Montage des neuen Greifers (Parallel-Greifer)

a) Montieren Sie den Parallel-Greifer (= neuer Greifer)
- schrauben Sie die 4 Befestigungsschrauben fest
(Innensechskantschlissel 4 mm)
- befestigen Sie den Pneumatikschlauch am Greifer
- montieren Sie den Stecker und schrauben Sie die Steckerhalterung fest

9.14.4 Teachen des Systems

a) Starten Sie die Anlage neu

b) Ermitteln Sie die Teachpunkte mit dem PHG neu, positionieren Sie dabei den
Pusher moglichst genau auf das Teach-Label

c) Tragen Sie die Werte degach Coordinates vom PHG in digGraphical
Configuration ein

d) Teachen Sie nun alle Komponenten UberM&06 dialog.
Zeitdauer: wie bei Systemen ohne Parallel-Greifer

e) Testen Sie das Handling an allen Komponenten mit Get und Put Befehlen

f) Korrigieren Sie bei Bedarf die Offset-Werte in der KONFIG.DAT und die Off-
setwerte fur die Laufwerke in den entsprechenden Parameterdateien der Lauf-
werke
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9.14.5 Austausch Parallelgreifer - Parallelgreifer

Der Greifer wird immer komplett ausgetauscht

Abb. 9-24: Befestigung Greifer

9.14.6 Vorbereitung

Alle Parameter des Greiferdatenblattes in der Datei “KONFIG.DAT” &ndern.

a) Rho File Manager aufrufen (+ AMU Referenz-Handbuch ,Rho File Manager*)
b) Receive von Rho anwéhlen

c) Partner auswahlen (Robotersteuerung)

d) Datei “KONFIG.DAT” markieren

e) Zielverzeichnis auswahlen

f) Start Receive anklicken

g) OS/2 Fenster 6ffnen

h) In gewahltes Zielverzeichnis wechsetd (. )
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i) Mit Editor “EPM” Datei 6ffnen EPM KONFIG.DAT)

[ C:\rho\BAS\KONFIG.DAT o |0
File Edit Search Options Command Help
Top of File :
A e e e +———-————-————-————-————-————-—-5
;| PROGRAM-NAME: D(ONFIG DAT | DATE OF LAST CHANGE: 07.12.93 |
;| CHANGED BY: | HISTORY OF CHAMGES AT END OF FILE | :
e +———————————————————————————————§
;| PROGRAM IS PART OF: Robot-SW version 2.00A for ABBA/E v
Line 2 of 297 Column 24 1 File Insert Modified

Abb. 9-25: Fenster OS/2-Editor EPM
]) Werte aus Greiferdatenblatt in “KONFIG.DAT” tbertragen

Information

Werte auch in die Parameterliste eintragen!

k) Datei speichern

[) Editor verlassen

m)In Rho File Manager wechseln
n) Send to Rho anwahlen

0) Verzeichnis anwéhlen

p) Datei “KONFIG.DAT” markieren
q) Select anklicken

r) Start Send anklicken

S) Rho File Manager verlassen

t) <STEUERUNG AUS> drticken
u) Hauptschalter ausschalten
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9.14.7 Ausbau

a) Abdeckung der Anschlisse entfernen

Abb. 9-26: Anschliisse Greiferkabel am Greifer (Barcode-Scanner)

b) Kabel ausstecken
- Greiferkabel (2)
- Pneumatikschlauch (4)

ACHTUNG!

(]
!k Der Greifer kann herunterfallen.
Den Greifer bei der Demontage festhalten.

c) Befestigungsschrauben (1) an der Ruckseite des Greifers entfernen
d) Greifer horizontal aus den Fixierbohrungen herausziehen

9.14.8 Einbau

e) umgekehrte Reihenfolge

'll ACHTUNG!
u
J Achten Sie auf richtige und saubere Montage der

« Kabel-Verbindungen
* Pneumatikschlauch-Verbindung

Sichern Sie Kabel und Schlauch gegen versehentliches Abziehen.
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Information

Anzugsmoment der Befestigungsschrauben 5,5 Nm
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9.14.9

Greiferfunktionen testen

a) Hauptschalter einschalten und Steuerung hochlaufen lassen
b) <STEUERUNG EIN> dricken

c) Testprogramm aufrufe + <Totmann> drlcken
d) + <Totmann> drticken (TEST)

e) + <Totmann> drucken (installation)

f) + <Totmann> drlicken (gripper test)

Q) + <Totmann> drticken (gripper test)

. Abbrechen des Greifertest in der

1 base position Normallage*
0O goon . @ Start Greifertestes
ENTER end

. Abbrechen des Greifertest in der

aktuellen Position

h) Greiferfunktionen kontrollieren
i) Wechsel der einzelnen Bewegungsfunktionen

J) Greifertestprogramm verlassen n@

499 DOC B00 018

K) Inbetriebnahme verlassen n@

l) Robotertestprogramm beenden @
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9.14.10 Teacheinrichtung Uberprifen

a) Offnen Sie das Fenstirace im Meniiliew

b) Wahlen Siednline

c) Wahlen Sie di#racelD KRN8

d) Startrn Sie eifeach Befehl (Nachteachen)J( Seite 5 - 16)

10:25:53:97 03800 ALITT05: DL diff = =
10:25:54:06 03800 AMUTT05: DR diff = -9,
10:25:54:06 03800 AMUTT0S: UL diffe= 0,

—
=
o

1
P

n
ra

4 [>]
List of TracelD's

| Select Al |

KRN 4
KRM &
KRM 6

(L) OFF

J (&) 0N | Cancel | Help
ART 0 (4000)

ART Filenarne:

ART 2
ART3 ~| ‘C:\AMU\LOGS—TP\C\TraCE.Dm |

| Format | File

Abb. 9-27: Trace Fenster mit KRN8

e) DasTrace Fenster zeigt die Abweichungen an:
Wenn ein Wert der Abweichungen > 60 ist,
- Wiederholen Sie digeach-Prozedur an einem weiteren Segment
- Wenn die Abweichung nun < 60, dann erstes Segment noch einmal nach-
teachen
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9.14.11 Handling uberprifen

a) Geschwindigkeit auf 10 % reduzieren (PHG Mode 11.4)

- drUcken; , (12) drUcke dricken (Hilfsfunktionen)
- drUcken; drUcken dricken (VFAKTOR einstellen)
- @ @ (0.2) drUcken driicken

b) AMU BefehlePut undGet an allen Einheiten testen

c) Kontrollieren, ob Greifer sauber in die Facher ein- und ausfahrt (kein Anstol3en
an den Kanten des Faches)

d) Evtl. Handlingwertel{ Tabelle) in der Datei “KONFIG.DAT” korrigieren

9.14.12 Barcode lesen Uberprifen

e) Inventurbefehlnventory oderLook Befehl starten

f) Kontrollieren, ob Barcode sofort gelesen wird

g) Evtl. Barcode-Lesen im Roboter-Testprogramm optimiereiséite 6 - 21)
h) Geschwindigkeit wieder auf “1” setzen

9.14.13 Software Sicherung

a) Geadnderte Datei KONFIG.DAT auf die Diskette ,robot&tower software*
kopieren

b) Geé&nderte Parameter in die Liste ,Software Backup* eintragen

499 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 9 - 59



Greifertausch

9.14.14 Greiferkabelschlepp

Vorbereitung am Greifer

Abb. 9-28: Anschliisse Greiferkabel am Greifer

a) Abdeckung der Anschliisse entfernen

b) Kabel ausstecken
- Greiferkabel (1)
- Pneumatikschlauch (3)

Seite 9 - 60 Wartungs-Handbuch 499 DOC B0O 018



Greifertausch

Vorbereitung am Roboter

Abb. 9-29: Anschliisse Greiferkabel am Roboter

c) Abdeckung entfernen

d) Kabel ausstecken
- Greiferkabel (1)
- Pneumatikschlauch (2)

An der Hubachse des Roboters

Abb. 9-30: Kabelzufiihrung Greifer

Ausbau

a) Befestigungsschrauben losen
- 2 an der Greiferbefestigung (2)
- 2 am Alu-Profil oben (1)
- 2 am Alu-Profil unten

b) Kabelzufiihrung herausnehmen
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Einbau

ACHTUNG!

Die Kettenglieder-Anzahl der neuen Kabelzufihrung muf3 mit der
alten Ubereinstimmen.

Achten Sie auf richtige und saubere Montage der

» Kabel-Verbindungen
* Pneumatikschlauch-Verbindung

Sichern Sie Kabel und Schlauch gegen versehentliches Abziehen.

» umgekehrte Reihenfolge

Nach dem Einbau

a) Kabel- und Schlauchverbindungen einstecken
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E/A-Einheit/A

9.15 E/A-Einheit/A
9.15.1  Uberblick
\ L
Druckluftversorgung

Abb. 9-31: E/A-Einheit/A Uberblick

499 DOC B00 018

Wartungs-Handbuch

Bedienfeld/Klemmenkasten

Problembox

Positionsschalter Dreheinheit

Pneumatik-Zylinder

Positionsschalter
Pneumatik-Zylinder
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9.15.2 Positionsschalter Drehbewegung

Hinter den Abdeckungen der Dreheinheit auf der Bedienerseite
(insgesamt 4 Positionsschalter)

Abb. 9-32: Positionsschalter Drehbewegung

Ausbau

a) Handlingkoffer falls vorhanden herausnehmen

b) Abdeckung entfernen
- oben und unten jeweils 2 Schrauben entfernen

c) Stecker l6sen
d) Befestigungsmuttern l6sen
e) defekten Positionsschalter (1) herausnehmen

Einbau

a) Positionsschalter einsetzen

b) Abstand zum Schaltblech (2) auf 2 mm einstellen
c) Befestigungsmuttern anziehen

d) Stecker einstecken

e) Funktion priufen

f) Abdeckung montieren

g) Handlingkoffer einstellen
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9.15.3 Positionsschalter Zylinderhub

Roboterseite der E/A-Einheit

Abb. 9-33: Positionsschalter Zylinderhub

Information

Fur den Austausch des hinteren Positionsschalters ist die Demontage der
Ruckwand nicht erforderlich.

Ausbau

a) Handlingkoffer herausnehmen

b) Ruckwand ausbauen

c) Klemmung (2) lI6sen

d) Positionsschalter (1) herausziehen
e) Stecker abziehen

Einbau

Information

Funktionskontrolle vor der Montage der Rickwand.

a) umgekehrte Reihenfolge
b) Funktion kontrollieren
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9.154 Pneumatik-Zylinder

Bediener- bzw. Roboterseite der E/A-Einheit unter der Dreheinheit

Abb. 9-35: Pneumatik-Zylinder, Ventil und Drosseln
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Ausbau

a) Handlingkoffer entnehmen

b) Verbindung (2) Kolbenstange-Verschiebeeinheit [6sen

c) Befestigungsschrauben der Halterung (1) des Zylinders I6sen

d) Zylinder mit den angebauten Teilen auf der Roboterseite herausziehen
e) Pneumatikschlauche l6sen

f) angebaute Teile demontieren
- Halterung (1)
- Verbindungsteil auf der Kolbenstange (2)
- Positionsschalter (4)
- Drosselventile (3, 5)

Einbau

a) Teile montieren
- Drosselventile
- Positionsschalter { Seite 9 - 65)
- Verbindungsteil auf der Kolbenstange
- Halterung

b) Pneumatikschlauche verbinden

c) Zylinder mit den angebauten Teilen von der Roboterseite her montieren
d) Verbindung Kolbenstange-Verschiebeeinheit herstellen

e) Handlingkoffer einsetzen

f) Funktionskontrolle auf allen vier Positionen der Dreheinheit
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9.155 Pneumatik-Ventil

Roboterseite des E/A-Bereichs

Abb. 9-36: Pneumatik-Ventil und Magnet

Ausbau

a) Befestigungsschrauben (1) I6sen

Information

Notieren Sie sich die Position der Pneumatikschlauche.

b) Pneumatikschlauche und Schalldampfer entfernen
c) Magnet (2) durch Losen der Randelmutter entfernen

Einbau

a) Magnet am Ventil montieren

b) Pneumatikschlauche und Schallddmpfer entsprechen der Position des alten Ven-
tils montieren

c) Ventil montieren
d) Funktion prifen
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9.15.6 Drosselventil

integriert in den Schlauchanschluf® des Pneumatik-Zylinders

Abb. 9-37: Drosselventil

Ausbau

a) Pneumatikschlauch entfernen
b) Drosselventil (1) entfernen

Einbau

a) Drosselventil montieren
b) Pneumatikschlauch montieren

c) Mit dem Drosselventil die Geschwindigkeit der Kolbenbewegung
einstellen
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E/A-Einheit/A

9.15.7 Lichtschranken Dreheinheit

Roboterseite der E/A-Einheit

Abb. 9-38: Lichtschranken Dreheinheit

Ausbau

a) Kabel ausstecken
b) Lichtschranke demontieren

Einbau

a) Lichtschranke montieren
b) Kabel einstecken
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E/A-Einheit/A

9.15.8 Lichtschranke Problembox

Roboterseite der E/A-Einheit

Abb. 9-39: Lichtschranke Problembox

Ausbau

a) Kabel ausstecken
b) Lichtschranke demontieren

Einbau

a) Lichtschranke montieren
b) Kabel einstecken
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9.15.9 Bedienfeld

links neben dem Bedienfeld

I

il

Abb. 9-40: Bedienfeld

Ausbau

a) Verkleidungsblech demontieren (je 2 Schrauben innen und oben)
b) 3 Stecker ausstecken
c) Bedienfeld demontieren

Einbau

a) umgekehrte Reihenfolge
b) Bedienfeld testeri{ Seite 6 - 47)
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9.16 E/A-Einheit/B

9.16.1 Uberblick

Rolladenmotor

Problembox
Klemmenkasten
/
| | — Lichtschranke Problembo
-58 4| —— Rolladenschalter oben

O1-57 <NOT-AUS> Taster

0 |-H1

O |-He,-s9 Taster

Handlingkoffer

Schalter Handlingkoffer

W -si -s2 561 | Tiirverriegelung

/ Rolladenschalter unten

Druckluftversorgung

AnschluRfeld
-S85

Compressor -X1E

-x1p X

Abb. 9-41: E/A-Einheit/B Uberblick
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9.16.2 Anschluf3feld

Unten in der E/A-Einheit hinter der Verkleidung Seite 9 - 63)

» XI1E: Anschlul3stecker
* X10: Spannungsversorgung 230 V fur Kompressor

Steckerbelegund{ Schaltplan)

9.16.3 Rolladenschalter oben

S8 an der Innenseite der E/A-Einhéit Seite 9 - 63)

Abb. 9-42: E/A-Einheit/B Problembox Innenansicht

Ausbau

a) Rolladen ausbauenl (Seite 9 - 75)
b) Schalter ausbauen
c) Schalter abklemmen

Einbau
ACHTUNG
n - -
L Die Schaltrolle muf3 im Betrieb oberhalb des Rolladennockens laufen.

a) umgekehrte Reihenfolge
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9.16.4

Rolladenschalter unten

9.16.5

S6 an der Innenseite der E/A-Einhéit Seite 9 - 63)

Ausbau

a) 2 Verkleidungsbleche demontieren

b) Position des Befestigungsblechs markieren
c) Schalter mit Befestigungsblech demontieren
d) Schalter von Befestigungsblech trennen

e) Kabel abklemmen

Einbau

a) Kabel einziehen und anklemmen

b) Schalter auf Befestigungsblech montieren

c) Befestigungsblech an den Markierungen ausrichten und festschrauben
d) 2 Verkleidungsbleche montieren

Rolladen mit Motor

Oben in der E/A-Einheit’{ Seite 9 - 63)

Ausbau

a) E/A-Tur o6ffnen

b) Klemmenkasten 6ffnen

c) Rolladenmotor abklemmen

d) Innere Verkleidung oberhalb des Rolladens l6sen

e) Rolladenabdeckung demontieren

f) 7 Befestigungsschrauben vom Dach der E/A-Einheit [6sen
g) Rolladen herausziehen
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Einbau

a) Kabel in den Klemmenkasten einfadeln

b) Rolladen montieren

c) Befestigungsschrauben festziehen

d) Rolladenabdeckung montieren

e) Verkleidung montieren

f) Rolladenmotor im Klemmenkasten anklemmen

9.16.6 Drucktaster

H2 und S9 an der linken Seite der E/A-EinhEit $eite 9 - 63)

Aus- und Einbau

a) Tragerblech demontieren
b) weiter (I “Betriebarten-Wahlschalter und Taster” ab Seite 10 - 10)

9.16.7 <NOT-AUS> Taster

S7 an der linken Seite der E/A-Einhéit Seite 9 - 63)

Ausbau

a) Tragerblech demontieren
b) Stecker-Arretierung durch Drehen |6sen
c) Schaltteil ausbauen

Einbau

a) Schaltteil montieren
b) Stecker einstecken
c) Tragerblech montieren
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9.16.8

t/B

Tirverriegelung

499 DOC B00 018

S6 an der rechten Seite der E/A-EinhEit $eite 9 - 63)

Ausbau

a) 2 Verkleidungsbleche demontieren
b) Turverriegelung demontieren
c) Turverriegelung abklemmen (Klemmenbelegung notieren)

Einbau

a) Turverriegelung anklemmen (Klemmenbelegung beachten)
b) Turverriegelung montieren

c) 2 Verkleidungsbleche montieren

d) Funktion prufen

Wartungs-Handbuch
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E/A-Einheit/B

9.16.9 Lichtschranke Problembox

Im Klemmenkasten neben der Problembiaxeite 9 - 63)

Abb. 9-43: E/A-Einheit/B Problembox Innenansicht

nnnnnnnnnnnn

Abb. 9-44: E/A-Einheit/B Klemmenkasten

Ausbau

a) E/A-Tur offnen

b) Klemmenkasten 6ffnen

c) Lichtschranke ausstecken

d) Befestigungswinkel der Lichtschranke demontieren
e) Lichtschranke vom Befestigungswinkel l6sen

Einbau

a) umgekehrte Reihenfolge

Seite 9 - 78 Wartungs-Handbuch 499 DOC BO0O 018



Quadroturm

9.17 Quadroturm

9.17.1 AnschlufR¥feld

Steckerbelegund{ Schaltplan)
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Quadroturm

9.17.2 Haupt- und Nebenturm-Motor

Hinter den Verkleidungsttiren des Quadroturms

* links: Hauptturm-Motor
* rechts: Nebenturm-Motor

Abb. 9-46: Nebenturm-Motor
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Ausbau

a) Verkleidungstlre 6ffnen
b) Motorstecker (1) ziehen
c) Motorschrauben (3) l6sen
d) Motor (2) demontieren

Einbau

a) Motor vorsichtig einsetzen

Information

Den Motor langsam drehen, bis die Vielkeilwelle einrastet.

a) Motorschrauben und Scheiben einsetzen

b) Erdungsleitung (4) in eine Schraubverbindung einlegen
c) Motorschrauben Uber Kreuz mit 45 Nm anziehen

d) Motorstecker einstecken

e) Verkleidungstire schlie3en

Wartungs-Handbuch
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9.17.3 Haupt- und Nebenturm-Getriebe

Vorbereitung

Quadroturm so positionieren, dafl’ der Schaltnocken beim Referenzschalter steht
(O Seite 9 - 86).

Position

Hinter den Verkleidungsttiren des Quadroturms

 links: Hauptturm-Getriebe
» rechts: Nebenturm-Getriebe

Abb. 9-47: Antriebseinheit Nebenturm
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Ausbau

a) Motor demontieren{ Seite 9 - 80)

b) Schmiernippel (4) demontieren

c) Schmierbtichse (1) herausdrehen

d) Anschluf3 der Schmierblichse demontieren

e) Abstand des Referenzschalters (2) zum Schaltnocken
messen und notieren

f) Nur bei Nebenturm: Referenzschalter und Winkel (2) demontieren

g) Montageplatte (3) demontieren
- Befestigungsschrauben (5) I6sen und demontieren

h) Antriebsritzel von Getriebewelle demontieren
i) Getriebe von der Montageplatte demontieren

Einbau

a) Getriebe auf die Montageplatte montieren
- Anzugsmoment 10 Nm

b) Antriebsritzel auf die Getriebewelle montieren

c) Montageplatte (3) einsetzen

d) Schrauben (5) nur leicht anlegen

e) mit der Exzenterschraube (6) das Zahnflankenspiel einstellen

Abb. 9-48: Zahnflankenspiel Hauptturm
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Abb. 9-49: Zahnflankenspiel Nebenturm

- Montageplatte so einstellen, daf3 kein Spiel mehr
feststellbar ist

- MefRuhr (Genauigkeit 0,01 mm) am Rahmen des
Quadroturms anbringen

- Taster der Mel3uhr (7) auf einen Zahn am Antriebsritzel
aufsetzen

- Zahnflankenspiel auf 0,05 mm einstellen

f) Befestigungsschrauben (5) mit 20 Nm anziehen
g) Zahnflankenspiel Uberprifen, falls erforderlich nochmals einstellen

h) Nur bei Nebenturm: Referenzschalter und Winkel (2) montieren
- Abstand zum Schaltnocken einstellen

i) Montieren:
- Anschlufd der Schmierbiichse
- Schmierblchse
- Schmiernippel

J) Motor montieren[J Seite 9 - 80)
k) Quadroturm mit gedffnetem Fenster “Trace” teacherBSeite 9 - 17)
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9.17.4 Hauptturm Referenzschalter

Mitte Quadroturm unter dem unteren Abdeckblech

Abb. 9-50: Hauptturm Referenzschalter

Vorbereitung

Quadroturm so positionieren, daf’ der Schaltnocken (1) am Referenzschalter (2)
steht.

Ausbau

a) Ausmessen und Mal3e notieren
- Abstand zum Schaltnocken (1): 2 mm
- Lage zum Schaltnocken (Referenzpunkt-Nonius benttzen)

b) Referenzschalter (2) demontieren und abklemmen

Einbau

a) Referenzschalter anklemmen und montieren

b) Referenzschalter einstellen
- Abstand zum Schaltnocken: 2 mm
- Lage zum Schaltnocken

c) Funktion prufen
d) Quadroturm mit getffnetem Fenster “Trace” teaclhérbeite 9 - 17)

e) Hat sich die Position des Referenzschalters um mehr als 5 mm verschoben,
den Quadroturm Nach-Teachen
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9.17.5

Quadroturm

Nebenturm Referenzschalter

Seite 9 - 86

hinter der rechten Verkleidungstire des Quadroturms beim Motor

Abb. 9-51: Nebenturm Referenzschalter

Vorbereitung

Quadroturm so positionieren, dafd der Schaltnocken (1) am Referenzschalter (2)
steht.

Ausbau

a) Ausmessen und Mal3e notieren
- Abstand zum Schaltnocken (1): 2 mm
- Lage zum Schaltnocken

b) Referenzschalter (2) demontieren und abklemmen

Einbau

a) Referenzschalter montieren und anklemmen

b) Referenzschalter einstellen
- Abstand zum Schaltnocken: 2 mm
- Lage zum Schaltnocken

¢) Funktion prifen
d) Quadroturm mit getffnetem Fenster “Trace” teachérbeite 9 - 17)
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Quadroturm

9.17.6

Speicherbox

al

im Speicherturm

Abb. 9-52: Speicherbox

Ausbau

a) Verkleidungsbleche demontieren

Information

Die Verkleidungsbleche sind von unten mit der Grundplatte verschraubt.

b) Klemmbleche (1) l6sen

ACHTUNG!

Merken Sie sich die Reihenfolge der Speicherboxen.
Alle Medien missen wieder an der selben Position stehen!

c) Speicherboxen (2) von oben her entfernen
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Quadroturm

Einbau

ACHTUNG!

Verwechseln Sie nicht

» die Positionen der einzelnen Medien
» die Speicherboxen (mit oder ohne Teach-Label)

a) die einzelnen Medien in die neue Speicherbox umsetzen
b) neue Speicherbox einsetzen

'l' ACHTUNG!
u
.‘ Beachten Sie die Reihenfolge der Speicherboxen!

a) die anderen Speicherboxen einsetzen

b) Klemmbleche montieren

c) Verkleidungsbleche montieren

d) Turmsegment mit gedffnetem Fenster “Trace” teaches€ite 9 - 17)
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Instandsetzung elektrische Anlage

10 Instandsetzung elektrische Anlage

10.1 Zu lhrer Sicherheit

Instandsetzungsarbeiten darf nur entsprechend VBG 4, VDE 0105 und VDI 2853
geschultes Fachpersonal ausfihren.

Voraussetzung sind Kenntnisse der Sicherheitsbestimmungen fur Arbeiten an elek-
trotechnischen Anlagen.

WARNUNG!
A Beachten Sie bei allen Arbeiten die sicherheitstechnischen Anweisungen im

Kapitel 3 “Zu lhrer Sicherheit” ( O Seite 3 - 1).

10.2 Vorbereitung

WARNUNG!
A Alle Instandsetzungsarbeiten grundsatzlich nur im ausgeschalteten,

spannungslosen Zustand durchfihren.

Der Hauptschalter und der Drucktaster <ANLAGENBELEUCHTUNG> ste-
hen auch bei ausgeschaltetem Hauptschalter unter Spannung. Ziehen Sie bei
Arbeiten an diesen Bauteilen den Stecker XB1 im Steckerfeld des Bedien-
schranks (J Seite 10 - 6).

* Schalten Sie vor der Arbeit an den anderen elektrischen Bauteilen die
Stromzufuhr am Hauptschalter ab und sichern Sie ihn mit einem Vorhan-
geschlol3.

* \Verwahren Sie den Schliissel sicher bzw. fihren Sie ihn mit sich.

» Schalten Sie das AML/2-System vorher aus] Operator-Handbuch)
Ausnahmen:

* Funktionsprifung

» Ermitteln und Ubertragen von Parametern
Bringen Sie das Warnschild an[l Seite 3 - 14).
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10.3

Wiederinbetriebnahme

Wiederinbetriebnahme

10.4

WARNUNG!

Vor dem Starten des AML/2-Systems Uberzeugen Sie sich unbedingt,
daf’ dadurch keine

* Gefahr fur Personen besteht
» Sachen beschadigt werden

Starten Sie das AML/2-Systerml (Operator-Handbuch).

Uberblick Uiber die Schaltschréanke

Seite 10 - 2

Das AML/2-System hat 3 Schaltschranke. Sie enthalten Funktionsgruppen:

Bedienschrank

» Geratefeld

* AMU-Rechner

» Bedienfeld

* AnschlufZkasten (im Doppelboden)

Roboterschrank

* Antriebsverstarker fir den Roboter
» Steuerung rho fur den Roboter

* Netz-Einschub mit Sicherungen

* Anschluf3feld Roboterschrank

Quadroturmschrank

* Antriebsverstarker fir max. 3 Quadrotirme
» Steuerung rho fir max. 3 Quadrotirme

* Netz-Einschub mit Sicherungen

* Anschlu3feld Quadroturmschrank
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Bedienschrank

10.5 Bedienschrank

10.5.1 Uberblick

p— Geratefeld

. — Monitor

/ Bedienfeld

T Tastatureinschub

| AMU-Rechner

/ AnschlufRkasten

Abb. 10-1: Uberblick Bedienschrank
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Bedienschrank

10.5.2 Geréatefeld Einspeisung

Position

oben im Bedienschrank

Geréatefeld 1 (vordere Ebene)

Kanal 6@x25

FI_F2 F3 F4 F6 Fit F12 F13
cJojofo]o oJoJjofo]e

Kanal 6@x25

Kanal 6@x4@

PE 1-18 H-14 15-20 21-25 26-38 il

X1

Kanal 6@x25

Abb. 10-2: Gerétefeld 1

* F1: Service Steckdose

 F2: Anlagenbeleuchtung |

 F3: Anlagenbeleuchtung Il

* F4: Sicherung Hauptstromkreis Roboter |
* F6: Sicherung Hauptstromkreis Drehturm |
* F11: Steckdosen

* F12: Sicherung Netztell

» F13: Sicherung 24V DC

 X1: Klemmen

» X10: Service Steckdose
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Bedienschrank

Geratefeld 2 (mittlere Ebene)

nal 4@x25

Ka

Kanal 40x25

K3

K4

K6

Kanal 40x25

Gl

K1

K2

1K1

K2

Kanal 40x25

Abb. 10-3: Gerétefeld 2

K3:
K4.
K6:
G1:
K1:
K2:
1K1:

499 DOC B00 018

Steuerung Ein

Steuerung Aus
Anlagenbeleuchtung
Netzgerat fur NOT-AUS Kreise (Schitze); Sicherung 5 A T
NOT-AUS Gesamtanlage

NOT-AUS Gesamtanlage
Automatik Roboter 1

1K2: Automatik Roboter 1

Wartungs-Handbuch
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Steckerfeld Einspeisung (hintere Ebene)

o
° o o
o ° o0

-XIRI

-XB3

-X1D1 oI

Seite 10 - 6

Abb. 10-4: Steckerfeld Einspeisung

Wartungs-Handbuch

Bedienschrank
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Bedienschrank

10.5.3 Hauptschalter

Im AML/2 Bedienfeld (1)

1
@) omoem O
o

Abb. 10-5: AML/2 Bedienfeld

Ausbau

a) Hauptschalter vom Netz trennen: Steckerfeld Einspeisung XB3efte 10 - 6)
b) Trennstelle sichern
c) Bedienfeld aufklappen: Knopf nach oben driicken

Abb. 10-6: Verriegelungs-Knopf Bedienfeld

d) Kontakte durch drehen I6sen (Ruckseite)

e) Schraube im Zentrum des Schalters I6sen (Vorderseite)
f) Drehknebel und Abdeckplatte abnehmen

g) Mutter lI6sen

h) Schalter nach hinten herausziehen

Einbau

a) umgekehrte Reihenfolge
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Bedienschrank

10.5.4 NOT-AUS Taster

Im AML/2 Bedienfeld (1)

1
@ omommE O
o

Abb. 10-7: AML/2 Bedienfeld

Abb. 10-8: schematischer Aufbau <NOT-AUS> Taster
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Bedienschrank

Ausbau

a) Bedienfeld aufklappen: Knopf nach oben drticken

Abb. 10-9: Verriegelungs-Knopf Bedienfeld

b) Dréhte abklemmen

c) Durch Betatigen der Arretierung (2) mit einem Schraubendreher den Kontakt-
block vom Halteteil (3) l6sen

d) Schrauben (6) lI6sen
e) Vorsatzteil (5) durch linksdrehen vom Halteteil [6sen
f) Alle Teile entfernen

Einbau

a) Schildtrager (4) auf Vorsatzteil (5) stecken

b) Vorsatzteil von vorne durch die Bohrung des Bedienfeldes schieben
c) Halteteil (3) von hinten auf das Vorsatzteil stecken

d) Vorsatzteil durch rechtsdrehen im Halteteil arretieren

e) Schrauben (6) leicht anziehen

f) Schildtrager und Halteteil ausrichten

g) Schrauben anziehen

h) Kontaktblock montieren

i) Drahte anklemmen

J) Bedienfeld zuklappen
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Bedienschrank

10.5.5 Betriebarten-Wahlschalter und Taster

Im AML/2 Bedienfeld (1)

1
@ omoemE O
o

Abb. 10-10: AML/2 Bedienfeld (2 Betreibsarten-Wahlschalter nur bei Doppelsystemen)

Abb. 10-11: Demontage-Werkzeug (2) und Montageschliissel (3)

Ausbau

a) Bedienfeld aufklappen: Knopf nach oben driicken

Abb. 10-12: Verriegelungs-Knopf Bedienfeld

b) Kontakte l6sen
c) Kontaktblock mit Demontage-Werkzeug (2) abziehen
d) Konterring mit Montageschliissel (3) I6sen
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Bedienschrank

e) Schalterteile entfernen

Einbau

a) umgekehrte Reihenfolge

10.5.6 Anschluffkasten

unter dem Bedienschrank im Doppelboden

Abb. 10-13: Anschlu3kasten Bedienschrank

Information

Der Anschlul3kasten ist im Doppelboden unter dem Bedienschranks “ver-
steckt”. Zugang nur nach dem Offnen des Doppelbodens.
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10.6 Roboterschrank

Roboterschrank

10.6.1 Uberblick

114 | s Y et Y s [ s

[ e e e e G

mn

gHa5ees

_/

,/

Lafter-Einschub fur Leistungselektronik

Leistungselektronik fir Motoren

H— Netzteil 160

Antriebsverstarker

—

rho Steuerung

m———— Karte CP/MEM

T———— Karte NC-SPS-I/O

T——— Netzteil PS75

m———— Eingangs- und Ausgang-Karten

Lafter fur rho

TM—  Schnittstelle zum PHG

Netz-Einschub mit Sicherungen

| Anschluffeld Roboterschrank

Abb. 10-14: Uberblick Roboterschrank

Seite 10 - 12
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Roboterschrank

10.6.2 19" Rack fur Antriebsverstarker

Oben im Roboterschrankl(Seite 10 - 12)

Abb. 10-15: 19” Rack fiir Antriebsverstéarker

Ausbau

a) Hauptschalter ausschalten

b) Alle Karten demontieren
- Karten kennzeichnen und Positionen notieren
- Befestigungsschrauben der Karten l6sen
- Karten ausstecken

c) Befestigungsschrauben fir Lufter-Einschub 16sen
d) Luftereinschub herausziehen und ablegen

e) Steuereinheit-Seitenwand abbauen

f) Alle Kabel aus dem 19” Rack ausstecken

g) Befestigungsschrauben 19" Rack I6sen

h) 19” Rack demontieren

Einbau

a) umgekehrte Reihenfolge
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Roboterschrank

10.6.3 Netzteil 160 fur Antriebsverstarker

Oben im Roboterschranki( Seite 10 - 12)

T T TEE——— —

Abb. 10-16: Roboter-Verstéarker Frontansicht

Ausbau

a) Hauptschalter ausschalten
b) Befestigungsschrauben l6sen
c) Karte herausziehen
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Roboterschrank

Einbau

ACHTUNG!

Position des Lastwiderstand-Steckers beachten. Der interne Lastwiderstand
(untere Steckerposition) ist nicht fur die verwendeten Motoren ausgelegt.

Abb. 10-17: Netzteil 160: Lastwiderstand-Stecker

Den Stecker auf die obere Position (extern) einstecken.

a) Karte konfigurieren
- Lastwiderstands-Stecker auf “Extended Regeneration” stecken
- Jumper JW1 auf “E” stecken (3-Phasen-Ausfalliberwachung aktiv)

i M@w E

S

LED 1t 1) @

LeD 2

LED 3

LED 4

LEO 5 1)) @

LED 8

LED T i

q%\\ ) o X1
JW1  JW2

E I -

Abb. 10-18: Netzteil 160: Jumper

b) Karte einstecken
c) Befestigungsschrauben montieren
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Roboterschrank

10.6.4 Antriebsverstarker

Oben im Roboterschranki( Seite 10 - 12)

Antriebsverstarker

Motorstecker

CAN-Bus

Resolverstecker

Abb. 10-20: Antriebsverstérker Riickansicht

Uberprifen des aktullen HPO Parameters

Verbindung zur Karte herstellen

a) Hauptschalter einschalten

b) Inbetriebnahme-Kabel in AMU-Schnittstelle COM1 oder COM2 einstecken
(evtl. anderes Kabel ausstecken)

c) Inbetriebnahme-Kabel in Antriebsverstarker-Buchse X6 einstecken
d) AMU OS/2-Fenster 6ffnen

e) In das Verzeichnis “C:\MOOG” wechseltd(moog )

f) Kommunikationsprogramm ,BOSCHTRM” aufrufebdschtrm )
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Roboterschrank

g) <C> fur konfigurieren eingeben
h) Konfiguration einstellen

- Communication Mode RS 232 <1>
- Communication Port coMm1i <1>
COM2 <2>
- Interface Typ IQ140/RHO CAN<2>
- Help File IQ 140/RHO 3 <2>
i) <ENTER> drtcken und warten, bis folgende Meldung erscheint:
Enter first
letter of a
command or H
for help > Eingabe: <SHIFT>+<*>
Privileged
Mode
(Y/N) >> Eingabe: <Y>
Password ?
OK!
-more- Eingabe: <7>, <8>, <2>, <3>
Enter first
letter of a
command or H
for help > Eingabe: <o0>, <o> (Buchstaben)
Home Position
Offset [Deg]
12
-more- Eingabe: <ENTER>
Offset [Deg] den angezeigten Wert mit dem
Software Backup vergleichen
0 - 360 (gegebenenfalls Software Backup
2 aktualisieren) <ENTER>
Ausbau

a) Hauptschalter ausschalten

b) Steckverbindungen losen

c) Befestigungsschrauben l6sen
d) Karte herausziehen

499 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch
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Roboterschrank

10.6.5 Antriebsverstarker Typ T161 - 6xx
Einbau
Antriebsvestarker Jumper
Achse Motor Position
Typ Bosch Grau MCO
D 313 T161 3842 | 15A 200
1 L15 612 | 404498 036 | o3
5 D 313
LO5
T161 3842 | 15A 200 L1-L2
3 D 312 611 404 497 035
4 LO5
5 e L2-L3
T161 3842 | 15A 200
. D 314 613 404 499 037 Lo
L20
Main D 315
fower | MO | 7161 3842 | 15A200 |, .,
AUX. D 315 613 404 499 037
Tower L10
Beachten Sie die Position des Jumpers auf dem MCO Modul
1 Jumper Position{ Tabelle)
=)
" £
il
efegt
Laiie
i S
Abb. 10-21: Antriebsverstarker: MCO-Modul
a) Setzen Sie den Jumper (1) auf dem MCO ModuTébelle)
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Roboterschrank

b) Kontrollieren Sie die Software Version (Nummer auf EPROM’s)

Version of

EPROM | Version der Roboter Software Robot and Tower Software

AS > B80858-001 > B80858-002

A6 > B80859-001 > B80859-002

c) Karte einstecken
d) Befestigungsschrauben montieren

ACHTUNG!
y'l

= Ist der Antriebsverstarker noch unparametriert, vor der Inbetriebnahme die
Parameter laden.

Ein Betrieb ist nur mit Parametern moglich.
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Roboterschrank

Antriebsverstarker parametrieren :

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <STRG> + <T>

File Transfer function.

‘D' to down load from a disk file to the RMC.
'U' to up-load data from the RMC to a disk file.
'Q' to return to emulator

Please enter option: Eingabe: <D>

Please enter the source filename with
no extension followed by return.

Source file: Eingabe: Dateiname, <ENTER>

Dateinamen:

« BA1G100
oder
BA1G131

« BA2G100

« BA3G60

« BA4G29

» BA5GS8

» BA6G9

e BHTURM

* BNTURM

Writing parameters to EEPROM.
Please wait
Writing new values in EEPROM.

Ctrl - X to restart with new parameters.
>

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <STRG> + <X>

Defaults Set
from EEPROM
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Roboterschrank

Moog T161-21X

6/4/92

EEPROM ID Eingabe: <ENTER>
- more -

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <SHIFT>+<*>

Privileged
Mode
(Y/N) >> Eingabe: <Y>

Password ?
OK!
-more- Eingabe: <7>, <8>, <2>, <3>

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <o0>, <o> (Buchstaben)

Home Position

Offset [Deg]

12

-more- Eingabe: <ENTER>

Offset [Deg] Eingabe des HPO Parameters vom
(O Software Backup) <ENTER>

0-360
?

Enter first Eingabe: <C> (save)
letter of a

command or H

for help >

Sure (Y/N)? Eingabe: <Y>

EEPROM ID ? Eingabe: Nummer der Achse,
<ENTER>

Wait-

Saving Defaults
Gaints in EEPROM
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Roboterschrank

Enter first
letter of a

command or H
for help > Eingabe: <ESC> ,<Y>

e) Inbetriebnahme-Kabel ausstecken (evtl. anderes Kabel einstecken)
- AMU Schnittstelle
- Antriebsverstarker-Buchse X6

f) OS/2 Fenster verlassen
g) Steuerung zuriicksetzen: Reset-Taster auf Netzteil PS75 dricken
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Roboterschrank

10.6.6 Antriebsverstarker Typ T161 - 2xx

Einbau
ACHTUNG!
9‘1
= Verwechseln Sie nicht den Typ des Antriebsverstarkers und des MCO-Moduls
Antriebsverstarker MCO-Modul
Achse Motor
Typ Bosch Grau Typ Bosch Grau
Achse 1 D 313 T 161 3842 15A B 48 3842 15A
L15 212 403 198 | 200 009 | 518-303 | 403 202 | 200 013
Achse 2 D 313 B 48 3842 15A
LO5 518-301 | 403 201 | 200 012
T 161 3842 15A
Achse 3| 319 211 403197 | 200008 | g 4q 3842 15A
Achse 4 LO5 518-201 | 403 200 | 200 011
Achse 5 D 315 B 48 3842 15A
L10 T 161 3842 15A 518-510 403 442 | 200 043
Achse & D 314 213 403199 | 200003 | g g 3842 15A
L20 518-412 403 205 | 200 014
Haupt-
turm D315 | T161 | 3842 15A B 48 3842 | 15A
L10 213 403 199 | 200 003 | 518-510| 403 442 200 043
Neben-
turm
a) Beachten Sie die Einbaulage des MCO-Moduls
1
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Roboterschrank

Abb. 10-22: Antriebsverstéarker: MCO-Modul

Die Markierungen (1) auf der Karte und dem MCO-Modul missen Uberein-
stimmen.

b) MCO-Modul einstecken
c) Karte einstecken
d) Befestigungsschrauben montieren

ACHTUNG!

Ist der Antriebsverstarker noch unparametriert, vor der Inbetriebnahme die
Parameter laden.

Ein Betrieb ist nur mit Parametern maoglich.

a) Verbindung zur Karte herstellen
b) Hauptschalter einschalten

c) Inbetriebnahme-Kabel in AMU-Schnittstelle COM1 oder COM2 einstecken
(evtl. anderes Kabel ausstecken)

d) Inbetriebnahme-Kabel in Antriebsverstarker-Buchse X6 einstecken
e) AMU OS/2-Fenster 6ffnen

f) In das Verzeichnis “C:\MOOG” wechseln (cd moog)

g) Kommunikationsprogramm ,Terminal” oder ,BOSCHTRM” aufrufen
h) <C> fir konfigurieren eingeben

i) Konfiguration einstellen
- Communication Mode RS 232 <1>
- Communication Port COM1 <1>

COM2 <2>
- Interface Typ IQ140/RHO CAN<2>
- Help File IQ 140/RHO 3 <2> (nur bei BOSCHTRM)

Antriebsverstarker parametrieren (Achse 1-4, Achse 6)

Information
Achse 5, Hauptturm und Nebenturm (O Seite 10 - 28))

a) <ENTER> drucken und warten, bis folgende Meldung erscheint:

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <SHIFT> + <*>
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Roboterschrank
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Privileged
Mode
(Y/N) >> Eingabe: <Y>
Password ?
OK!
Eingabe: <7>, <8>, <2>, <3>
Enter first
letter of a
command or H
for help > Eingabe: <D>
Sure (Y/N)? Eingabe: <Y>
Moog T161-21X
6/4/92
EEPROMID O
- more - Eingabe: <ENTER>
Drive Disabled
RHO Sample
Period [ms]
? Eingabe: <2>, <0>, <ENTER>
Controller: -
e.g. T161-211 Eingabe: [0 Software Backup),
?T161-21 <ENTER>
Motor:-
e.g. D314 .. L10
304 - 111A
? Eingabe: <D>
?D31_ Eingabe: [J Software Backup)
?D31* .. L_ Eingabe: J Software Backup),
<ENTER>
T161-21*
D31* .. L**
OK (Y/N) ?_ Eingabe: <Y>

Wait ...

CAN Position Loop

Defaults Set

Wartungs-Handbuch

Seite 10 - 25



Roboterschrank

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <STRG> + <T>

File Transfer function.

'D' to down load from a disk file to the RMC.
‘U’ to up-load data from the RMC to a disk file.
'Q' to return to emulator

Please enter option: Eingabe: <D>

Please enter the source filename with
no extension followed by return.

Source file: Eingabe: Dateiname, <ENTER>

Dateinamen:

« A1G100
oder
Al1G131

« A2G100

 A3G60

e A4G29

« A6G9

Writing parameters to EEPROM.
Please wait

Writing new values in EEPROM.

Ctrl - X to restart with new parameters.
>

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <STRG> + <X>

Defaults Set
from EEPROM

Moog T161-21X

6/4/92

EEPROM ID Eingabe: <ENTER>
- more -
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Roboterschrank
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Enter first
letter of a
command or H
for help >

Eingabe: <SHIFT>+<*>

Privileged
Mode
(Y/N) >>

Eingabe: <Y>

Password ?
OK!
-more-

Eingabe: <7>, <8>, <2>, <3>

Enter first
letter of a
command or H
for help >

Eingabe: <o0>, <o> (Buchstaben)

Home Position
Offset [Deg]
12

-more-

Eingabe: <ENTER>

Offset [Deg]

0-360
?

Eingabe des HPO Parametersvom
(O Software Backup)
<ENTER>

Enter first
letter of a
command or H
for help >

Eingabe: <C> (save)

Sure (Y/N)?

Eingabe: <Y>

EEPROM ID ?

Eingabe: Nummer der Achse,
<ENTER>

Wait-

Saving Defaults
Gaints in EEPROM

Enter first
letter of a
command or H
for help >

Wartungs-Handbuch

Eingabe: <ESC> <Y>
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Roboterschrank

b) Inbetriebnahme-Kabel ausstecken (evtl. anderes Kabel einstecken)
- AMU Schnittstelle
- Antriebsverstarker-Buchse X6

c) OS/2 Fenster verlassen
d) Steuerung zurlicksetzen: Reset-Taster auf Netzteil PS75 dricken

Antriebsverstarker parametrieren
(Achse 5, Hauptturm und Nebenturm)

a) <ENTER> drlcken und warten, bis folgende Meldung erscheint:

Seite 10 - 28

Enter first
letter of a
command or H
for help >

Eingabe:

<SHIFT> + <*>

Privileged
Mode
(Y/N) >>

Eingabe:

<Y>

Password ?
OK!

Eingabe:

<7>, <8>, <2>,<3>

Enter first
letter of a
command or H
for help >

Eingabe:

<D>

Sure (YI/N)?

Eingabe:

<Y>

Moog T161-21X
6/4/92
EEPROMID O
- more -

Eingabe:

<ENTER>

Drive Disabled
RHO Sample

Period [ms]
?

Eingabe:

<2>, <0>, <ENTER>

Controller: -
e.g. T161-211
?2T161-21_

Wartungs-Handbuch

Eingabe:

<3>, <ENTER>
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Motor:-
e.g. D314 .. L10
304 - 111A
? Eingabe: <D>
?D31_ Eingabe: <5>
?D315.. L_ Eingabe: <1>, <0>, <ENTER>
T161-213
D315 .. L10
OK (Y/N) ?_ Eingabe: <Y>
Non Standard
Motor
Enter Parameters
(Y/N) ? Eingabe: <Y>
Kt [Nm/A] Eingabe: <0>, <.>, <5>, <9>,
2 <ENTER>
Number
Motor Poles
? Eingabe: <1>, <2>, <ENTER>
Motor
Current
Limit [A]
? Eingabe: <2>, <5>, <ENTER>
Max Speed Eingabe: <5>, <8>, <0>, <0>,
[RPM] ? <ENTER>
Wait ...
CAN Position Loop
Defaults Set
Enter first
letter of a
command or H
for help > Eingabe: <STRG> + <T>

File Transfer function.

'D' to down load from a disk file to the RMC.
‘U’ to up-load data from the RMC to a disk file.
'Q' to return to emulator

Please enter option: Eingabe: <D>
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Roboterschrank

Please enter the source filename with
no extension followed by return.

Source file: Eingabe: Dateiname, <ENTER>

Dateinamen Quadroturm:

e HTURM
* NTURM

Dateiname Achse 5:

* A5GS8

Writing parameters to EEPROM.
Please wait
Writing new values in EEPROM.

Ctrl - X to restart with new parameters.
>

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <STRG> + <X>

Defaults Set
from EEPROM

Moog T161-21X

6/4/92

EEPROM ID Eingabe: <ENTER>
- more -

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <SHIFT>+<*>

Privileged
Mode
(Y/N) >> Eingabe: <Y>

Password ?
OK!
-more- Eingabe: <7>, <8>, <2>, <3>

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <0>, <0> (Buchstaben)
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Roboterschrank

Home Position

Offset [Deg]

12

-more- Eingabe: <ENTER>

Offset [Deg] Eingabe des HPO Parameters vom
(O Software Backup)

0-360 <ENTER>

2

Enter first Eingabe: <C> (save)

letter of a

command or H

for help >

Sure (Y/N)? Eingabe: <Y>

EEPROM ID ? Eingabe: Nummer der Achse,
<ENTER>

Wait-

Saving Defaults

Gaints in EEPROM

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <ESC> <Y>

b) Inbetriebnahme-Kabel ausstecken (evtl. anderes Kabel einstecken)
- AMU Schnittstelle
- Antriebsverstarker-Buchse X6

c) OS/2 Fenster verlassen
d) Steuerung zurlicksetzen: Reset-Taster auf Netzteil PS75 driicken
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Roboterschrank

10.6.7 Karte CP/MEM

Mitte im Roboterschrank{ Seite 10 - 12)

Karte CP/MEM

Abdeckung
(EPROM-Modul, Batterie)

Abb. 10-23: rho Steuerung

Ausbau der Karte

a) Hauptschalter ausschalten

b) Steckverbindungen l6sen

c) Befestigungsschrauben l6sen

d) Hebel zum Ldsen oben und unten gleichmallig nach aul3en driicken
e) Karte herausziehen

Einbau der Karte

a) Karte einstecken

b) Karte stark eindricken

c) Befestigungsschrauben festziehen
d) Stecker einstecken

e) PHG einstecken

f) Hauptschalter einschalten

g) Steuerung hochlaufen lassen
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Uberprifen der Betriebssystem-Version

PHG-Mode 7.11

a) Nacheinande driicken (Diagnose)
b) Nacheinande dricken

- (Betriebssystem-Version)Version muf “TO02F” oder héher sein
C) Nacheinande dricken (Ruckkehr in das Hauptmeni)

Betriebssystem-Wechsel (EPROM-Karte) (nur wenn erforderlich)

a) Abdeckung (EPROM-Modul, Batterie) demontieren
b) alte EPROM-Karte ziehen und neue EPROM-Karte einschieben
c) Abdeckung montieren

Einstellen der Kopplungs-Schnittstelle

PHG-Mode 9.1.1

a) Nacheinande @ dricken (Datei E/A)
b) Nacheinande drticken (Schnittstellen)
C) Nacheinande dricken (Kopplung)

(O “Systemfehler 102 ‘falsche MK-Bestueck™ ab Seite 11 - 15)

Schnittstelle 0
- Baudrate 9600
- Stopp-Bit Anzahl 1
- Paritat 2 (gerade)
- Wortlange 8
- Soft-Hardware Hsh 0

- Timeout beim Einlesen -1
- Timeout beim Ausgeben 5000
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Roboterschrank

Karte parametrieren

a) AMU Rho File Manager aufrufen

b) Dateien in der rho Steuerung auflisten

c) Alle Dateien in der rho Steuerung léschen

d) Sicherungsdiskette in AMU einlegen

e) In das Verzeichnis “A:\\ROBOT” wechselod(robot )

f) Alle Dateien “*.BIN” mit Send to Rhe Ubertragen (Speicherkonfiguration)
g) Das Verzeichnisend to Rho schliel3en

h) Restore starten

i) Rho File Manager verlassen

]) Steuerung zurlcksetzen: Reset-Taste auf Netzteil PS75 driicken
k) Nach Hochlauf <STEUERUNG EIN> driicken
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Roboterschrank

10.6.8 Karte NC-SPS-1/0O (PIC-Karte)

Mitte im Roboterschrank{ Seite 10 - 12)

Karte NC-SPS-I/O

Abb. 10-24: rho Steuerung

Ausbau der Karte

a) Hauptschalter ausschalten

b) Steckverbindungen lésen

c) Befestigungsschrauben l6sen
d) Karte herausziehen

Einbau der Karte

a) Karte einstecken
b) Karte stark eindriicken
c) Befestigungsschrauben montieren
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Karte parametrieren

a) Stecker einstecken

b) Hauptschalter einschalten

c) Steuerung hochlaufen lassen (nicht <STEUERUNG EIN> driicken)
d) AMU Rho File Manager aufrufen

e) MenlUpunksSend to rho aufrufen

f) Partner selektieren (Roboter-Steuerung)

g) Sicherungsdiskette in AMU einlegen

h) Wechseln in das Verzeichnis “A:\\ROBOTEd robot )

i) Datei IQ _ROBO.P2X bzw. IQ_TURM.P2X anwéhlen

]) Select klicken

k) Send klicken

[) Rho File Manager verlassen

m) Steuerung zurticksetzen: Reset-Taste auf Netzteil PS75 driicken
n) Nach Hochlauf <STEUERUNG EIN> drticken

Die Anlage ist betriebsbereit.
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Roboterschrank

10.6.9 Netzteil PS75 fir rho

Mitte im Roboterschrank{ Seite 10 - 12)

Netzteil PS75

Abb. 10-25: rho Steuerung

Sicherung

Typ: F10 A

Ausbau der Karte

a) Hauptschalter ausschalten

b) Steckverbindungen lésen

c) 24 V/0 V Zuleitung abklemmen
d) Befestigungsschrauben losen
e) Karte herausziehen

Einbau der Karte

a) Karte einstecken

b) Befestigungsschrauben montieren
c) Stecker einstecken

d) 24 V/0 V Zuleitung anklemmen
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Roboterschrank

10.6.10 Eingangs-Karten

Mitte im Roboterschrank{ Seite 10 - 12)

Eingangs-Karten

Abb. 10-26: rho Steuerung

Ausbau

a) Hauptschalter ausschalten

b) Steckverbindungen l6sen

c) Befestigungsschrauben l6sen
d) Karte herausziehen

Einbau

a) Adresse einstellenl( Seite 4 - 27)
- Karte 1: Adresse 0 (alle Schalter auf “OFF”)
- Karte 2: Adresse 4 (nur Schalter 3 auf “ON”, restliche Schalter auf “OFF”)

b) Karte einstecken

c) Karte stark eindriicken

d) Befestigungsschrauben montieren
e) Stecker einstecken
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Roboterschrank

10.6.11 Ausgangs-Karte

Mitte im Roboterschrank{ Seite 10 - 12)

Ausgangs-Karte

Abb. 10-27: rho Steuerung

Ausbau

a) Hauptschalter ausschalten
b) Befestigungsschrauben l6sen
c) Karte herausziehen

Einbau

a) Adresse 0 einstellen: alle Schalter auf “OHE” $eite 4 - 31)
b) Karte einstecken

c) Karte stark eindricken

d) Befestigungsschrauben montieren

e) Stecker einstecken
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Roboterschrank

10.6.12  Lufter rho Steuerung

Mitte im Roboterschrank{ Seite 10 - 12)

Abb. 10-28: Liifter fir Eingangs- und Ausgangskarten

Der Lufter fur die Karten CP/MEM bis Netzteil PS75 befindet sich unter diesen.

10.6.13  Sicherungen rho Steuerung

Mitte im Roboterschrank{ Seite 10 - 12)

Abb. 10-29: Sicherungen rho Steuerung

Information

Die Sicherung F5 (ganz rechts) ist eine Schmelzsicherung (6 A 380 V) und
kein Sicherungsautomat wie die anderen Sicherungen.
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Roboterschrank

10.6.14  Schnittstellen-Modem

Unten im Roboterschrank]( Seite 10 - 12)

Power supply —
24V DC RS-232-C

/ﬁ/— interface 7
SlciSiSISISISIS

R S 2 3 2
2a¥_ 0¥ NG TxD RxD CTS RTS GND

® \

®
®
K

X PSM-EG-RS232/RS422-P/dl

oe
e
& "\ @
@ As422
T(a) T(B) R(A) RB) Ca) CE) (a) 1(B)
R S 4 2 2

SASISISISISISIS
LA A 4

RS-422
interface

Abb. 10-30: Schnittstellen-Modem

Ausbau

a) Hauptschalter ausschalten
b) Schirmkontakt am Gehausestift des Sub-D Steckers abschrauben
c) Stecker ziehen

d) Mit Schraubendreher auf den roten Schnapphebel an der Unterseite des Schnitt-
stellenwandlers driicken

e) Modul von der Fiihrungsschiene nach oben aushangen
f) PE-Anschluf3 I6sen

Einbau

a) Voreinstellungen tberprifen
- Am Gehause Deckel an markierter Stelle mit Schraubendreher unterhaken
und abnehmen
- Schalterstellung S1 auf DTE uberprifen
- Jumper-Einstellung X6: Verbindung Stift 2 und 4
- Deckel schliel3en

b) PE-Leitung anschlie3en

¢) Modul auf Tragschiene von oben einhdngen und einrasten
d) Stecker oben und unten in das Modul einstecken

e) Schirmleitung an Steckergehause anschrauben
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10.6.15 Anschluf3feld Roboterschrank

Roboterschrank

Position

Unten im Roboterschrankl( Seite 10 - 12)

XIR]  [X2R] X3R] X5R] X7R] [X8R] [XOR]
— ol
-
Ve
E_\:j O ['\. O ™
—

X4R X6R

Abb. 10-31: Anschlu3feld Roboterschrank

Seite 10 - 42
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Quadroturmschrank

10.7 Quadroturmschrank

10.7.1 Uberblick

||l — Lufter-Einschub fur Leistungselektronik

Leistungselektronik fir Motoren
T Netzteil 160

Antriebsverstarker
-/

T rho Steuerung
N HRER
T LT Karte CP/MEM
] L Karte NC-SPS-I/0
[ H BEIBLLL || ||| Netzteil PS75
0|k e | Eingangs- und Ausgang-Karten
ERERE]
00| Bk Lifter fir rho
[ 0 E /;:::/ Schnittstelle zum PHG
B B
/

|| — Netz-Einschub mit Sicherungen

W """" ‘;;55535555§55555§555555§"j Anschluf3feld Quadroturmschrank

EEa0eHs

Abb. 10-32: Uberblick Quadroturmschrank
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Quadroturmschrank

10.7.2 Netzteil 160 fur Antriebsverstarker
(O “Netzteil 160 fur Antriebsverstarker” ab Seite 10 - 14)
10.7.3 Antriebsverstarker
(O “Antriebsverstarker” ab Seite 10 - 16)
10.7.4 Karte CP/MEM
(O “Karte CP/MEM” ab Seite 10 - 32)
10.7.5 Karte NC-SPS-I/O (PIC-Karte)
(O “Karte NC-SPS-I/O (PIC-Karte)” ab Seite 10 - 35)
10.7.6 Netzteil PS 75 fur rho
(O “Netzteil PS75 fur rho” ab Seite 10 - 37)
10.7.7 Eingangs-Karten
(O “Eingangs-Karten” ab Seite 10 - 38)
10.7.8 Ausgangs-Karte
(O "Ausgangs-Karte” ab Seite 10 - 39)
10.7.9 Lafter rho Steuerung

(O “Lufter rho Steuerung” ab Seite 10 - 40)
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10.7.10 Sicherungen rho Steuerung

(O “Sicherungen rho Steuerung” ab Seite 10 - 40)

10.7.11  Anschlu3feld Quadroturmschrank

Position

e Untenim QuadroturmschraanJ(Serite 10 - 43)

REE0R

Abb. 10-33: Anschlu3feld Quadroturmschrank
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Fehlermeldungen und Fehlerbehebung

11

Fehlermeldungen und Fehlerbehebung

11.1

Allgemeine Informationen

Die Ausgabe aller Meldungen einschlie3lich Fehlermeldungen erfolgt im Log-
Fenster der AMU-Bedieneroberflache ARB). Am Ende der Meldung steht die
Fehler-Nr. in spitzen Klammern.

Zusatzlich erhéalt der Host-Rechner eine Fehlerinformation.

Sie kdnnen mit der Fehler-Nummer auf Betriebssystem-Ebene (in einem OS/2
Fenster) zusatzliche Informationen abrufen.

a) Geben Sie dazu ein hemuxxxx ,
xxxx ist die Fehler-Nummer

Wenn keine Maflinahme zur Behebung aufgefiuhrt ist oder der Fehler sich nicht
beheben laf3t, verstandigen Sie den Wartungstechniker des Service-Partners oder
ADIC/GRAU Storage Systems.

VORSICHT!

Missen Sie zum Feststellen oder Beheben eines Fehlers das Archiv betreten,
dann befolgen Sie unbedingt die Sicherheitsbestimmungen (Seite 3 - 1).
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AML/2 Steuerflul3 wahrend der Startphase

11.2 AML/2 Steuerflul3 wahrend der Startphase

<Hauptschalter ein> Robotersteuerung|

Amplifier Initialisation

Turn

Main Power Switch on

:

24 V Robot Control
cabinet

green LED (24V on

power supply PS75))

(red LED flashing)

Amplifier and CAN-bus ready ?
(24V on X5:13-14)

Error PHG
mode 7.2

Rho control
initialisation
(steps on PHG)

Seite 11 - 2

Ready LED
power supply PS75
on
(ready 2 signal X20)

v

Start PIC program
in
board NC-SPS/IO

v

1/0 unit/B door locked
(output A3.6)

Wartungs-Handbuch

Rho control
ready

Error
PHG mode 7.2
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AML/2 Steuerflu3 wahrend der Startphase

<Hauptschalter ein> Turmsteuerungl

Amplifier Initialisation

Turn
Main Power Switch on

.

24V Tower Control
cabinet
green LED (24V on power
supply PS75)

(red LED flashing)

Amplifier and CAN-bus ready ?
(24V on X5:13-14)

1 impulse ready
LED power
supply PS75

399 DOC B00 018

Ready LED
power supply PS75
on
(ready 2 signal X20)

v

Start PIC program
in
board NC-SPS/IO

Wartungs-Handbuch

Rho control
initialisation
(steps on PHG)

no
Rho control

ready

yes

Error
PHG mode 7.2
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AML/2 Steuerflul3 wahrend der Startphase

Betriebsartenwahlschalter

Press

<PLANT ON>

Green LED
<Plant on>

no

activ?

EMERGENCY STOP
(Operator intervention
necessary)

b

Relay K1 and K2 on
(AMU cabinet)

Check:

24V in AMU cabinet (yellow LED <CONTROL OFF>on ?

archive door closed ?

I/O unit/B door closed ?
EMERGENCY STOP buttons released? /

Press

<CONTROL ON>

Relay K 3 on
(AMU cabinet)

manual

All tower door
of the robot

Operating mode
switch

open

Ready for start up
manual operation

Operator intervention
required

Seite 11 -4

Ready for start up
automatic operation

Wartungs-Handbuch
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AML/2 Steuerflu3 wahrend der Startphase

<STEUERUNG EIN> Turmsteuerung

<CONTROL ON>

\VA

‘ Contactor K1+ K2 on (tower cabinet) ‘

v

AC 3 phase 220 V on power supply 160

(red LED 3~ off)

no

no

AMU message:
"Initialization tower failed"

399 DOC B00 018

v

‘ Delay time ‘

\/
DC 310V active

(intermediate circuit)
green LED on

power supply 160 ready ?

Set Input E 0.7

Vi

Rho control allowed feed to
amplifier
(green LED on in Amplifier)

-

Rho control start program INIT

Rho control switch in
communication mode - 3964R
AMU message:"Initialisation”

Al

v

y

INIT start program PERMAN

Reference main tower

Reference point reached?

Reference Auxilary tower

Reference point reached?

AMU message:
"tower ready"

Wartungs-Handbuch
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AML/2 Steuerflul3 wahrend der Startphase

<STEUERUNG EIN> Roboter Steuerung

<CONTROL ON>

robot control
Input E 0.5 on ?

Contactor K1+ K2 on (robot cabinet)

v

Check:
> robot axis 5 and 6 on
position limit switch?

AC 3 phase 220 V on power supply 160
(red LED 3~ off)

v

delay time

v

DC 310 V active (intermediate circuit)
green LED on

power supply 160 ready ?

set Input E 0.7

V4

rho control allowed feed to amplifier
(green LED on in Amplifier)

Amplifier axis 3 and 6
released brake

AMU message:"E/I/F closed

Seite 11 -6

D{ rho control start program INIT

rho control switch in
communication mode - 3964R

AMU message:"Initialisation"

‘ gripper test ‘

v

‘ reference axis 3, 5 and 6 ‘

v

‘ reference axis 1, 2 and 4 ‘
V2
robot move to prefered arm
position
Coor: (-10,40,400,100,0)

n
1/0 unit door correct closed

yes

‘ AMU message:"E/I/F ready" ‘

Wartungs-Handbuch

INIT started program PERMAN

AMU message
robot ready
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Fehlersuche bei NOT-AUS

11.3 Fehlersuche bei NOT-AUS

Das AML/2-System ist mit mehreren Stromkreisen abgesichert. Diese sind

* NOT-AUS Stromkreis
« STEUERUNG EIN Stromkreis Roboter-Schaltschrank
e STEUERUNG EIN Stromkreis Quadroturm-Schaltschrank

Jeder Stromkreis enthalt zur Absicherung mehrere Sicherheitseinrichtungen wie

* <NOT-AUS> Taster
» Sicherheitsschalter, Endlagenschalter, Turverriegelungen
« Abfragen der Ready-Signale (rho Steuerung, Antriebsverstéarker)

Das Ausldsen einer Sicherheitseinrichtung unterbricht den Stromkreis.

11.3.1 NOT-AUS Kreis

Der ANLAGE EIN Stromkreis aktiviert den NOT-AUS Kreis. Nach einem NOT-
AUS ist dieser Stromkreis unterbrochen.

Ein NOT-AUS bewirkt das Abschalten der Leistungselektronik (Schiitz im
Bedienschrank) sowie das Offnen der Stromkreise STEUERUNG EIN und
ANLAGE EIN.

WARNUNG!
A Gefahrliche Spannung!
Durch das Driicken eines <NOT-AUS> Tasters wird nicht das gesamte

AML/2-System stromlos. Nur die Antriebsverstarker werden abgeschaltet.

In den NOT-AUS Kreis sind eingebunden:

* <NOT-AUS> Taster
- an der E/A-Einheit
- am Bedienfeld des Bedienschranks
- auf dem PHG des Roboter-Schaltschranks (bzw. Dummy-Stecker)
- auf dem PHG des Quadroturm-Schaltschranks (bzw. Dummy-Stecker)
- im Archiv (bei neueren Anlagen)
» Sicherheitsschalter
- Zugang zum Archiv
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Fehlersuche bei NOT-AUS

11.3.2 STEUERUNG EIN Stromkreis (nur bei AML/2)

Voraussetzungen fiir das Schliel3en des Stromkreises:

* ANLAGE EIN Stromkreis geschlossen
» Betriebsart “AUTO”

Dieser Stromkreis schaltet das Schiitz in den Netz-Einschiiben

* des Roboter-Schaltschranks
e des Quadroturm-Schaltschranks

Der Netz-Einschub versorgt das Netzteil 160 der Antriebsverstéarker (220 V, 3 Pha-
sen). Der Netz-Einschub des Quadroturm-Schaltschranks versorgt zusatzlich die E/
A-Einheit/A (400 V).

In den STEUERUNG EIN Stromkreis des Roboter-Schranks sind eingebunden:

» Roboter-Endlagenschalter
- Achse 5 (?? nicht hinter der Markierung und nicht an vorderen Anschlag ??)
- Achse 6: Sie kdnnen die Achse freifahren, wenn kein Motorschaden vorliegt:
Hauptschalter einschalten, <ANLAGE EIN> driicken, <STEUERUNG
EIN> driicken, PHG-Taster im Roboter-Schaltschrank driicken bis Achse 6
referiert hat, weiter wie normale Startprozedur
» Ready-Signal der rho Steuerung (LED Ready 2 auf dem Netzteil PS 75)
» Ready-Signal der Antriebsverstarker (LED 3)

In den STEUERUNG EIN Stromkreis des Quadroturm-Schranks sind
eingebunden:

» Turverriegelungen Quadroturm

- offen in der Betriebsart “AUTO”

- geschlossen in der Betriebsart “MANUELL”
» Ready-Signal der rho Steuerung (LED Ready 2 auf dem Netzteil PS 75)
» Ready-Signal der Antriebsverstarker (LED 3)
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Storungen beim Barcode-Lesen

11.4

Stérungen beim Barcode-Lesen

Magliche
Ursachen

Abhilfe

Ausfall der
Hardware

Kontrollieren:

e \Verbindungskabel
* Spannungen am Gleichstrom-Wandler Tabelle)

rho und scanner riicksetzen
(Spannung fur Robotersteuerschrank ab- und anschalten

Im Notfall kann das System auch ohne Barcodelesen arbe

a) 24 V auf Eingang 3.0 (Roboter Steuerung)beim System
b) HOST Befehl ,BOFF* abschicken

unleserliches
Barcode-Label

Beschédigtes oder verschmutztes Barcode-Label austaus
ACHTUNG!
= Uberprifen Sie die Ursache der Beschadigung

Bei schlecht eingestelltem Handling kann der
Greifer das Barcode-Label beschéadigen.

schlechte

Justage bei der

Inbetrieb-
nahme

Parameterfehler: Bei der Inbetriebnahme werden Parame
fur das optimale Barcode-Lesen eingestellt.

Bei Anderungen wie

* Greifertausch
+ andere oder neue Medien
* anderen Lichtverhaltnisse

mussen diese Parameter korrigiert werden:

» Greifer-Verstarkung des Vision-Systems einstellen
(O Seite 9 - 35)

» Parameter mit Roboter-Testprogramm ermitteln
(O Seite 6 - 21)

o Parameter in KONFIG.DAT eintragen

* Geanderte Parameter prifen (mehrere Stellplatze an ve
schiedenen Speichertirmen)

« Parameter in Datenblatter eintragen

* KONFIG.DAT sichern

diten

start

chen.

ter

D
T

399 DOC B00 018

Klemmenbelegung des Gleichstrom Wandlers am Scanner
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Stérungen beim Barcode-Lesen

Pin Farbe Spannung
1 braun +24V
2 blau ov
3 schwarz -12V
4 violet +12V
5 pink 5V
6 grun/gelb GND

Seite 11 - 10
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Fehlermeldungen der Antriebsverstarker

11.5

Fehlermeldungen der Antriebsverstarker

115.1 Uberpriufung des Antriebsverstarkers mit dem Programm “Boschtrm”

399 DOC B00 018

Hauptschalter einschalten

Inbetriebnahme-Kabel in AMU-Schnittstelle COM1 oder COM2 einstecken
(evtl. anderes Kabel ausstecken)

Inbetriebnahme-Kabel in Antriebsverstarker-Buchse X6 einstecken

AMU OS/2-Fenster offnen

In das Verzeichnis “C:\MOOG” wechseln (cd moog)
Kommunikations-Programm “BOSCHTRM” aufrufen (boschtrm)

<C> fur konfigurieren eingeben

Konfiguration einstellen

- Communication Mode RS 232 <1>

- Communication Port COM1 <1>
COM2 <2>
- Interface Typ IQ140/RHO3 CAN<2>
- Help File IQ140/RHO3  <2>
<ENTER> driicken und warten, bis folgende Meldung erscheint:
Enter first Aufruf der Motor-Variablen
letter of a
command or H
for help > Eingabe: <?>

Wartungs-Handbuch Seite 11 - 11
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Fehlermeldungen der Antriebsverstarker

Motor-Variable eingeben

- <F> Fehler

- <V> Winkelgeschwindigkeit der Motorwelle [1/min]
- <L> Stromgrenzwert [A]

- <B> Endstufen-Temperatur [°C]

- <M> Motor-Temperatur [°C]

... Occured aufgetretener protokollierter Fehler
.. Present aktiver Fehler

Nachster Fehler: <ENTER>
Nach dem letzten Fehler erscheint:

Enter first

letter of a

command or H

for help > Eingabe: <ESC>

Inbetriebnahme-Kabel ausstecken (evtl. anderes Kabel einstecken)
- AMU Schnittstelle

- Antriebsverstarker-Buchse X6

Diskette “Robot & Tower Software” entnehmen

OS/2 Fenster verlassen

Wartungs-Handbuch 399 DOC B0O 018



Fehlermeldungen der Antriebsverstarker

11.5.2 Liste der Fehler

Der Antrieb wird in jedem zweiten Communication_Cycle (Kommunikationszyklus) von einem Logikmodul auf Fehler hin tGberprift. Bei
einem Fehler erfolgt eine Zustandsanderung.

Fehler Hinweise Abhilfe

Jede der drei Motorphasen ist mit einem Stromfiihler ausgestattet. Dauert ein Kurzschlilfiekanifen: Verbindungskabel zum Motor evtl.
Bridge Short Circuit Fault |ger als 5 Mikrosekunden, werden die Leistungstransistoren durch eine Hardware-Vorrithatmgoder Verstarker tauschen
ausgeschaltet, und ein Signal wird fiir spétere MaZnahmen vom Logikmodul gespeichert.

In jedem zweiten Communication_Cycle (Kommunikationszyklus) tberwacht ein Logikvieostarker oder Netzteil tauschen

Analog Power Supply Fault dul die Komparatoren, die lhrerseits die +15 V und -15 V Stromversorgung Uberprufen.

Das Logikmodul tberprift in jeder Startzeit die Stromversorgung auf Netzteil oder Antriebsverstarker tauschen
e Temperatur >110 °C

» Zwischenkreis-Spannung >420 V

» Phasenverlust fur 100 Millisekunden
Tritt eine oder mehrere der obigen Bedingungen auf, werden die Leistungstransistoren inner-
halb einer Startzeit ausgeschaltet.

300 V Power Supply Fault

Commutation Fault Das Logikmodul stellt fest, ob das MCO installiert ist. MCO Modul Uberprufen
Das Modul der Cosinus- und Sinus-Signale des Resolvers wird in jedem Verbindungskabel zum Motor Uberprufen evtl. Motor
Resolver Fault Communication_Cycle (Kommunikationszyklus) Gberprift. Betragt es weniger als die [dédfeAntriebsverstarker tauschen

des richtigen Wertes, wird zweimal eine Fehlermeldung an das Logikmodul tibergebep.

Ein Parameterfehler liegt vor, wenn dem Antrieb aufgrund eines Initialisationsfehlers oBarameter neu laden, evtl. Verstarker tauschen
RAM-Defekts keine gultigen Parameter /keine glltige Software zu Verfligung stehen. |Alle

Parameter werden von einer Priifsumme erfal3t, die nach je 64 Communication_Cycles

(Kommunikationszyklen) uberpruft wird. Ist die Prifsumme falsch, wird dem Logikmodul

eine Fehlermeldung ubergeben. (Jedes Datenelement, das nicht immer wieder von neuem

berechnet wird, wird als Parameter aufgefaf3t).

Parameter Fault

Die Kuhlkorpertemperatur des Leistungstransistors wird nach je 64 Kommunikationszykiéer und Raumtemperatur kontrollieren evtl.
Bridge Temperature Fault |(= 1s) berprift. Uberschreitet sie 85 °C, wird ein Briickentemperaturfehler an das Logikinizbsverstérker tauschen
dul gemeldet, und der Antrieb wird inaktiviert.

Uberschreitet die Temperatur der Motoren 155 °C fiir 0,75 Sekunden, wird ein MotortePapameter (iberpriifen (neu laden) evtl. Motor tau
raturfehler gemeldet und der Antrieb inaktiviert. schen

Uberschreitet die Temperatur der Motoren 130 °C fiir 0,75 Sekunden oder die Kihlkérpeerprifen Raumtemperatur, Lufter
Thermal Warning temperatur der Leistungstransistoren 70 °C, gibt der Antrieb eine Thermische-Uberlast-War-
nung an die RHO aus.

Motor Temperatur Fault
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Fehlermeldungen der Antriebsverstarker

Fehler

Hinweise

Abhilfe

CAN Bus-Fault

« Wahrend eines Kommunikationszyklus wird kein Synchronisierungstelegramm
empfangen.

¢ Das Synchronisierungstelegramm wird empfangen, aber das geschieht weder in de
noch in der letzten Startzeit eines Communication-Cycle (Kommunikationszyklus).

« Innerhalb von 2 Millisekunden nach einem Synchronisierungs-Vorgang wird kein
COMMAND (Sollwert-) Telegramm empfangen.

« Das ACTUAL (Istwert-) Telegramm kann nicht gesendet werden.

MPRHO3.BIN in der rho: Zykluszeit Uberprifen
P0O05 Parameter in Antriebsverstarker neu laden ¢
raeigiebsverstarker tauschen

v,

CAN Interpolation Fault

Die im COMMAND_TELEGRAM (Sollwert-Telegramm) enthaltene
COMMAND_POSITION (Lage-Sollwert) muf3 innerhalb eines Communication_Cycle
(Kommunikationszyklus) (= Zeit zwischen Synchronisierungs-Vorgangen) angefahren
den. Dies ergibt eine bestimmte Geschwindigkeit. Die Antriebsverstarker-Geschwindi
wird jedoch immer auf einen Wert 8 Geschwindigkeitsgrenzwert des Hand- bzw. Auto
betriebs Uberwacht.

Erfordert die RHO Implizit einen gréReren Geschwindigkeitswert als den durch den
Geschwindigkeitsgrenzwert des Hand- bzw. Automatikbetriebs festgelegten Wert, set
Antriebsverstarker das CAN_INTERPOLATOR_FAULT_BIT (CAN-Interpolationsfehle
Bit) (Bit 9) des im ACTUAL (Istwert-) Telegramm enthaltenen STATUS-Wortes. Der
Antriebsverstarker setzt bzw. setzt dieses Bit zuriick, sobald der Fehler auftritt/behob

Mechanik, Bremse Uberprufen, Verbindungskabel
kontrollieren, Parameter kontrollieren evtl. Verstar
teerschen

gkeit

matik-

7t der

en wird.

ker

CAN Global Fault

Dieses Bit wird vom Antriebsverstarker-Logikmodul gesetzt, sobald es einen Zustand
erkennt, der die Freigabe des Antriebs verhindert. Dieses Bit wird nie flr sich alleine

gesetzt.

399 DOC B00 018
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rho-Steuerungsfehler

11.6 rho-Steuerungsfehler

11.6.1 Systemfehler 102 ‘falsche MK-Bestueck’

Nach Initialisierung des Steuerungs-Betriebssystems erscheint auf dem PHG:

Systemfehler 102
falsche MK- Bestueck

ENTER --> MP aendern

Information

Die folgenden Handlungen erméglichen ein Neuparametrieren der Karte

a) dricken ; (Masch.Param.Programm)

b) Nacheinande driicken; (Parameter aendern)
C) Nacheinande dricken; (Para.fuer PC-Kopplung)

d) Die folgenden Parameter sind zu bestatigen, oder zu Uberschreiben:

0 ;Schnittstelle

9600 ;Baudrate

1.0 ;Stop-Bit

gerade ;Paritat ,Eingali®

8 ;\Wortlange

1 ;Soft-Hardw. Hsh(0/1)
-1 :Timeout b.Einlesen:
5000 ;Timeout b.Ausgeben:

399 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 11 - 15



rho-Steuerungsfehler

Es erscheint auf dem PHG:

Para. f. PC-Kopplung

ENTER --> MP aendern

e) driicken ; (MP progr.)
f) Menu “Parameter aendern” verlassen

g) Menl “Masch.Parm.Programm® verlassen

Es erscheint auf dem PHG:

Systemfehler 102
falsche MK- Bestueck

ENTER --> MP aendern

h) dricken ; (Masch.Param.Programm)

i) Nacheinandefroos driicken; (ROB_1 MP SET)
i) Nacheinande@ @ @ @ @ @ driicken

;(Password fur die Systemparameter, es werden nur * geschrieben)

k) Solange dricken, bis PHG Anzeige erscheint:

Parameter-Nr.:#

)] Nacheinande @ dricken ;(Maschinenparameter 401)
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rho-Steuerungsfehler

m)Die folgende Tabelleneintrage bestatigen und nur (CAN Stecker-

Nummer und CAN Modu-Eingange) Uberschreiben

Tabelle Parametersatz P 401

P 401 Bestiickung der Mel3-Systemkarten
A01 Servo-K.:

1
AO01 CAN Stecker- Nummer X ; :
1

AO01 CAN Modul- Nr.:

AO01 CAN Modul- Eingang .
0

AO01 Ref.-Mode:

AO01 Pulse/Umdrehung 65536
AO01 Mel3system-Bewertung 1000.0
A01 Sollw.-Ausg.: 1

A02 Servo-K.:

1
A02 CAN Stecker- Nummer X ; :
2

A02 CAN Modul- Nr.:

A02 CAN Modul- Eingang .
0

A02 Ref.-Mode:

A02 Pulse/Umdrehung 65536
A02 Mel3system-Bewertung 1000.0
A02 Sollw.-Ausg.: 2

n) Mit Menii ,ROB_1 MP SET“verlassen

0) Mit Menu “Masch.-Param.Programm® verlassen

Es erscheint auf dem PHJab Betriebssystem TO03G)

Masch.Param.Programm
Aenderungen ueber-
nehmen? (J=1/N=0):#

p) Mit ; die Sicherheitsabfrage zum Schreiben in den EEPROM besta-

Es wird automatisch ein RESET durchgefihrt.
g) Steuerung hochlaufen lassen und Karte CPMEM parametrieren
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rho-Steuerungsfehler

Karte CPMEM parametrieren

a) AMU Rho File Manager aufrufen

b) Sicherungsdiskette in AMU einlegen

c) In dasjeweilige Verzeichnis z.B."A:\\ROBOT” wechsetnl fobot )

d) Alle Dateien “*.BIN” mit Send to Rhe Ubertragen (Speicherkonfiguration)
e) Das VerzeichniSend to Rho schlief3en

f) Restore starten

g) Rho File Manager verlassen

h) Kontrollieren Sie die rho-Verzugszeitdn (‘Einstellung der AMU-Kopplungs-
schnittstelle” ab Seite 7 - 5)

i) Aktivieren Sie den Schreibschutz an der Karte CP/MEM (S1 auf 1 = Schreib-
schutz)

]) Steuerung zurlcksetzen: Reset-Taste auf Netzteil PS75 driicken
k) Nach Hochlauf <STEUERUNG EIN> driicken
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Verwendete Begriffe

12

Anhang

12.1

Verwendete Begriffe

499 DOC B00 018

AML/2

AMU

AMU-Bedienoberflache

Archiv

Archivkatalog

Archivkoordinaten

Auftrag, Befehl

Barcode-Label

A utomatische®®andkassetteBedienungsArchiv;
AML/2-Software und physikalisches Archiv.
/2 steht fur die zweite Version.

AML M anagementnit
Zentrale Intelligenz des AML/2-Systems.
Besteht aus Hard- und Software.

OS/2-Programm zum Bedienen des AML/2-
Systems (CON.EXE).

Das Archiv besteht aus

e physikalischem Archiv und
* logischem Archiv.

Das physikalische Archiv besteht aus Speichertur-
men zur Aufbewahrung der Kassetten/Optical
Disks (= Medien). Das logische Archiv (Archivka-
talog) ist die Zuordnung der Volser zu den Stellplat-
zen im physikalischen Archiv.

Eine OS/2-Datenbank mit dem logischen Archiv.
Enthalt die Zuordnung der Volser zu den Stellplat-
zen im physikalischen Archiv sowie weitere wich-
tige Informationen tber die Medien und Laufwerke.

Definieren den Stellplatz eines Mediums im
physikalischen Archiv.

An das AML/2-System Ubermitteltes Kommando:

* vom Host-Rechner
« direkte Eingabe durch den Operator Uber die-
AMU Bedieneroberflache

Aufkleber auf dem Medium. Dieser tragt die Volser
des Mediums in einer flr den Roboter lesbaren
Form (Strichcode).
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Seite 12 - 2

Bedienfeld

Dreheinheit

E/A-Einheit

Handlingkoffer

Host-Rechner

Klicken

Konfiguration

Linearregal

Medium

Medien-Montage

Operator

Optical Disk (OD)

Problembox

Wartungs-Handbuch

Verwendete Begriffe

Bedienfeld am Bedienschrank um Ein- und Aus-
schalten und zur Kontrolle des AML/2-Systems.

Teil der E/A-Einheit/A. Eine Dreheinheit nimmt
vier Handlingkoffern in ihren Sektionen auf.

Ein-/Ausgabe-Bereich. Uber die E/A-Einheit wer-
den die (Speicher-)Medien ein- bzw. ausgelagert.
Es gibt 2 Varianten:

* Typ A: mit Dreheinheiten
» Typ B: ohne Dreheinheiten

Speicherbox fir Medien in der E/A-Einheit.

Grof3-Rechner.
Die Daten des Host-Rechners sind im Archiv des
AML/2-Systems auf den Medien gespeichert.

Kurzes Driicken und Loslassen der Maustaste.

Festlegung des AML/2-Systems.
In der Konfiguration sind die Komponenten und
deren Verbindungen untereinander definiert.

* Host-Rechner
 AMUs

* rhos

» Speichertirme
* Linearregale

* Handlingeinheit
» Specials

* Laufwerke

Speicherarchiv (nur eine Speicherebene).

Speichermedium im Archiv, z. B. Magnetband-
Kassette oder Optical Disk.

Das Einlegen (MONT) eines Mediums in ein Lauf-
werk wird als Montieren, das Entfernen (KEEP)
eines Mediums als Demontieren bezeichnet.

Unterwiesener Bediener des AML/2-Systems.
Optisches Speichermedium (CD).

9 besondere Stellplatze in der E/A-Einheit:
Diese nehmen auf:

* nicht identifizierte Medien
* Medien im Fall einer Roboterstérung
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Verwendete Begriffe

499 DOC B00 018

Quadroturm

Scratch-Medien

Segment

Systemfremde Medien

System-Medien

Teachen

Teach-Label

Unspezifische Medien-
Anforderung

Volser, VSN

Speicherarchiv mit 32 Segmenten.

Scratch-Medien sind zum Wiederbeschreiben frei-
gegebene Medien des Archivs. Sie werden ohne
Angabe der \olser zur Datenausgabe verwendet
(unspezifische Medien-Anforderung).

Alle Ubereinander liegenden Reihen in einem Spei-
cherturm.

Medien, die nicht mit einer Volser im Archivkata-
log verzeichnet sind. Sie werden vom AML/2-
System Uber die E/A-Einheit verarbeitet.

System-Medien haben eine Volser, sind im Archiv
eingelagert und diesem bekannt.

Einlernen des Robotersystems.

Weil3e Referenzmarken. Diese werden raumlich
erfal3t (auf 1/100 mm genau). Sie dienen zum
Berechnen aller Punkte im System, die der Roboter
anfahren muf3.

Die Koordinaten aller geteachten Punkte werden in
der Datei KRNREFPT.ROX gespeichert (X steht fur
den jeweiligen Roboter 1-4).

Montage-Auftrag flr ein Scratch-Medium oder eine
Reinigungs-Kassette.

englisch:volumeseral number

Eine sechsstellige (mit fullenden Nullen) alphanu-
merische Zeichenfolge. Sie bezeichnet jeweils ein
Medium (Kassette, Optical Disk) im Archiv.Die
\olser ist als Barcode-Label auf dem Medium auf-
geklebt und kann vom Roboter gelesen werden.
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Verwendete Begriffe

12.2 Ergdnzungen zur AMU Bedieneroberflache
12.2.1 Komponenten-Typen
Laufwerkstypen
Typ Laufwerksname und Nummer Medium Hersteller
D1 Colorado T1000 TRAVAN HP
D2 6380 3480 Kassette COMPAREX
D2 7480 3480 Kassette HDS
D3 6390 3490 Kassette COMPAREX
D3 7490 3490 Kassette HDS
D7 3480 mit ACL 3480 Kassette IBM
D7 3580 mit ACL 3480 Kassette  SNI
D8 3480 mit Klappe 3480 Kassette IBM
D8 3480 mit Klappe 3480 Kassette  SNI
D9 5480 3480 Kassette MEMOREX
D9 60/3590E 3490 Kassette = MEMOREX
D9 3580, ohne Klappe 3480 Kassette  SNI
D9 3590 3490 Kassette  SNI
D9 3480 ohne Klappe 3480 Kassette IBM
D9 3490 3490 Kassette IBM
D9 3490-TA91 3490 Kassette  DIGITAL
D9 9309 2 3490 Kassette IBM
DA ER90 D2 small AMPEX
DA DST 310 D2 small AMPEX
DB ER 90, DST 310 D2 medium AMPEX
DC 8205-8mm 8mm Kassette EXABYTE
DC 7208 011, Mammouth 8mm Kassette IBM
DC DC MK 13 8mm Kassette  SNI
DE DLT 2000 (modifiziert) TK Kassette ADIC
DE DLT 4000 (modifiziert) TK Kassette ADIC
DF DDS 7206 005 4 mm Kassette IBM
DF HP 6400/1300 S (DDS-1) 4 mm Kassefte HP
DF HP 6400/4000 DC (DDS-2) 4 mm Kassette HP
DH HP 1300 OD 512 HP
DJ 3995 Jukebox OD 512 IBM
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Verwendete Begriffe

Typ Laufwerksname und Nummer Medium Hersteller
DK 4480 3480 Kassette STK
DL 4490 Silverstone 3480 Kassette STK
DL 9490 Timberline 3480 Kassette STK
DN 3591 3591 Kassette  SNI
DN 3590 Magstar 3590 Kassette IBM
DN 8590 3590 Kassette  ADIC
DO RF7010E, MF for external unit| OD Reflection PLASMON
DO RF7010X, MF OD Reflection PLASMON
DP IFD-1300-A Subsystem OD 512 FUJITSU
DP OD 1300T OD 512 HP
DP OD 6300 650/A OD 512 HP
DP NWP-559 OD 512 SONY
DP MOD 2,6 GB OD 512 SNI
DP 0S 13 OD 512 SNI
DP Gigaburst OD 512 STORM
DQ M2485 3490 Kassette  Fujitsu
DQ M2483K-3480/90 3480 Kassette  Fuijitsu
DQ LMS TD 3610 3480 Kassette  Philips
DQ 7492 3490 Kassette HDS
DS 3588-GL 3480 Kassette  SNI
DS 4890 TwinPeak 3480 Kassette  STK
DT 5180 3480 Kassette TANDEM
DU 5190 3480 Kassette TANDEM
DV RSP 2150 Mountaingate VHS Kassette METRUM
DW OS 25 (HR 650) CD-ROM SNI
DW XM 3501B CD-ROM Toshiba
DW w2001 CD-ROM SNI
DX AKEBONO (GY-10D) DTF-Small SONY
DX AKEBONO (GY-10C) DTF-Large SONY
DZ BetaCAM BTS PBC 2800P BetaCAM Beta CAM
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Verwendete Begriffe

E/A-Einheit
Typ Komponente
PO Problembox (10 Platze drehbar)
P1 Problembox tiber E/A-Einheit/A (9 Platze drehbar)
p2 Problembox tiber E/A-Einheit/B (9 Platze fix)
P3 Problembox tber E/A-Einheit/B Mixed-Media (9 Platze fix)
P4 Problembox (7 Platze fix)
P5 Problembox uber E/A-Einheit/C (schmal)
P6 Problembox uber E/A-Einheit/A (Mixed Media)
EO E/A-Einheit/A 120 mit 4 Handlingkoffern
E1l E/A-Einheit/A 240 mit 8 Handlingkoffern
E2 E/A-Einheit/B 60 mit 2 Handlingkoffern
E3 E/A-Einheit/B 120 mit 4 Handlingkoffern
E5 E/A-Einheit/C
E6 E/A-Einheit/D (HighCap)
E7 E/A-Einheit/E
Roboter

* RO: Robotersystem (AML/2)
* R3: Handlingeinheit (AML/E)
* R4: Handlingeinheit (AML/J)

AMU

* AO0: AMU ohne Backup AMU
* Al: AMU mit Backup AMU
* A2: Backup AMU (nicht verwendet)
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Verwendete Begriffe

Host-Rechner

« HO:
e HI1:
e H2:
e H3:
e H4:
e H5:
e H6:
e H7:

MVS-HACC Host-Rechner

VM-HACC Host-Rechner

ROBAR (< V2.5) 66 Byte Stringlange

ROBAR (80 Byte Stringlange), HACC/VMS
HACC/Guardian Host-Rechner (66 Byte Stringlange)
HACC/Guardian Host-Rechner (80 Byte Stringlange)
HACC/DAS

HACC/AS400, ADIC-\olServ

Speichereinheiten

Typ

Komponente

T0

Grau Quadroturm 18R

T1

Grau Quadroturm 15R

T2

Grau Quadroturm 12R

T3

Grau Hexaturm 18R

T4

Grau Hexaturm 15R

T5

Grau Hexaturm 12R

LO

Grau Linearregal 18R

L1

Grau Linearregal 15R

L2

Grau Linearregal 12R

L3

Grau Linearregal Uber 1 kleinem Laufwerk

L4

Grau Linearregal Uber 2 kleinem Laufwerken

L5

Grau Linearregal volle Héhe

L6

Grau Linearregal Uber 4 kleinem Laufwerken

L7

Grau Linearregal Uber 5 kleinem Laufwerken

L8

Grau Linearregal unter E/A-Einheit/C

L9

Grau Linearregal Uber 3 Laufwerken

LA

Grau Linearregal Giber 1 groRem Laufwerk

LB

Grau Linearregal Uiber 2 grof3en Laufwerken

LC

Grau Linearregal Uber 3 grofl3en Laufwerken
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Wartungs-Handbuch

Seite 12 - 7



12.2.2 Medien-Typen

Verwendete Begriffe

« CO:
« C1.
 OO0:
« O1.
 VO:
e VI1:
e V2:
e V3:
e V4.
e V5
 V6:
e V7.

Seite 12 - 8

1/2 inch Cartdridges
TK85

OD Reflexion (9 mm)
Optical Disk (11mm)
VHS Kassetten
Exabyte 8mm
Exabyte 4mm

D2 small (25 GByte)
D2 medium (75 GByte)
Travan

DTF small

DTF medium

Wartungs-Handbuch
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Verwendete Begriffe

12.3

Schmiermittel

499 DOC B00 018

Die folgende Tabelle enthalt die zugelassenen Schmiermittel.

Typ ol Abgabe- Abfall-
At (Hersteller) Artikel-NE o heit (AE) Verwendung schlussel
S . Schmi Schmierblchsen fur
tgj:lgwls 134 000 000 t(): ruler- Zahnstange/Ritzel | 54 113
lib uc ST) Achsen 5 +6 (2 AE/| 0 1 unten
(Kluber) 125 m Roboter)
Getriebe Achsen 5 +
Syntheso 6 (1 AE/Roboter) 54 401
HT 220 178000003 500 ml |und Quadroturm- d 2 unt
ol | (Kliber) Antrieben (1 AE/ unter
Turm)
Gegol BG Komplett- | Roboter Getriebe 4113
46 SAE 90 144 000 009 Set (01, |(1 AE/Roboter) S
. [J 1 unten
(Aral) Spritze)
Centoplex Schmier- | Linearfihrungen
GLP500 | 13, g0 gpp PUchse  AchseS 01 imter
(Kltiber) T 475 ml
Isoflex Spindel Achse 3
Topas Biichse | (=1 AE/Roboter); | 54202
NCA 52 178000000 4 ™ Fahrungen 0 3 unten
(Kliiber) E/A-Einhiet/A
Linearfihrung Achse
6
Retinax EP Kartusche | Vierpunktlager/ 54 202
Fett 5 (sheny | 178000001 “"4n0g  Kreuzrollenlager im 0 3 unter
Quadroturm
(Z 1 AE/Turm)
Grafloscon gcﬂmi_?crlung deQr 54 202
C-SGO Kartusche | £annraderim Qua- | 1 3 nten
¢
Ultra 178 000 079 400 g droturm
(Kluber) (X 1 AE/Turm)

Erlauterungen zum Abfallschlissel

1

Schmierbiichsen werden von ADIC/GRAU Storage Systems zurtickgenom-

men.

Nicht mit Mineraldl oder anderen Synthesedlen vermischen.
Nach Ricksprache mit den kommunalen Behérden als Altol der
Kategorie | (zur Wiederaufarbeitung geeignet) entsorgen.

Nach Ricksprache mit den kommunalen Behérden als Sonderabfall

Wartungs-Handbuch
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Verwendete Begriffe

(Verbrennung oder Spezialmulldeponie) entsorgen.
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Verwendete Begriffe

12.4 Ersatzteile

12.4.1 E/A-Einheit/A

19
(kompl.)

21

15, 16,
17, 18

10

13

11 (12)

499 DOC B0O 018 Wartungs-Handbuch Seite 12 - 11



Verwendete Begriffe
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Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
E/A Einheit /A Steuerung
i E32700004 /0 unit /A Control
NJ4-12GM40-| Naherungsschalter
1 15b330001 E2-V1 proximity limit switch
DSNU20-200-| DW-Zylinder
2 141000085 P_A cylinder
Flexo-Kupplung Fk M8
3 140000313 flexo coupling
SMTO-4-PS- | Naherungsschalter
4 15b380001 S-LED-24 | proximiy limit switch
Ventil MEH-5/2-1/8 24V
5 142000086 valve
SIM-K-GD- | Stecker m. Kabel
6 | 15x380001 2.5 plug with cable
Drossel GRO 1/8 GRLA 1/8 PK4
7 142000088 throttle
Drosselrickschlagventil GR 1/8
8 142000030 one-way restrictor
Frequenzumformer FAW 1015X
9 15u170002 frequency converter
MET-Master Einheit MET 29213
10 | 15a270002 MET master unit
40 SE Lichtschranke-Sender
11 | 15b430001 50010157LS | lightbarrier transmitter
40 SE Lichtschranke-Empfanger
12 | 15b430002 50010158LS | lightbarrier receiver
_Positionsschalter
Drehstrom-Stirnradgetriebemotor
14 | 15m170001 rotary current spur wheel back-geared
motor
Motorschutzschalter 0,4-0,6A
15 | 159010003 motor protection switch

499 DOC B00 018

Wartungs-Han
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Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
3TE20 10- | Schitz (nur bei 8 Handlingkoffern)
16 | 15k010054 OBB4 protecotor
EMG17-REL/ | Relais Modul 1W
17 | 15k020001 KSR-24/21 29 Relay module
53854
VS 27/4 Verstarker
18 | 15n430001 50017263 | amplifier
Druckluftaufbereitung EA komplett
19 | 322001840 air filter device
Reflex.-Lichtschranke IPRK 9544
20 | 15b430004 50019926 |  fiex. lightbarrier
Kompressor 6 Spezial
21 | 141000088 compressor 6 special
Schliel3bolzen
22 | 15y810001 346-980 RS o1e bolt
Filtereinsatz fur Kompressor mit Zube-
hor 40816
23 | 141000108 filterinsert for compressor with access
ries
Seite 12 - 14 Wartungs-Handbuch 499 DOC BO0O 018



Verwendete Begriffe

12.4.2 E/A-Einheit/B

............ 33
-x2

aghns I
PR L

i

[

K
"’“’ 1‘

2

26

/
=i / 32

—D/
O |-H1
0 ~H2,-59
30

29

-5 -p) ==]

/ -S6

— | =
Compressor -XIE
-x1p ™
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Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung

EA-Einheit/B (Ersatzteilpaket)
- E40100001 1O unit/B

Positionsschalter

24 | 15s010022/ 3SE3 200-1E (Handlingkoffer vorhanden)
position switch

Reflex.-Lichtschranke IPRK 9544

25 | 15b430004 50019926 | (Lichtschranke Problembox)
Reflex. light barrier

Positionsschalter

26 | 15s010105 3SE3 200-1U(Rolladenschalter oben)
position switch

Betatigungsmagnet BPS 33
27 | 15s410004 (Magnet am Rolladenschalter unten)
operating magnet

Positionsschalter NA

323004563 3SE32000XD (for S/N > xx-8791)
position swich (subsequent work)

28
Positionsschalter 3m Kabel

155410007 BNS 33-11zG (Rolladenschalter unten)
position switch 3m cable

Sicherheitsschalter AZM und

29 | 323002656 160-13YPA | Betatigungsriegel NA
operating bar and safety switch

Kunststoffreflektor TK 30x50mm

30 | 15b430003 50003189 | (fur Lichtschranke Problembox)
artificial reflector

Rolladen komplett

- | 116000106 complete shutters

Seite 12 - 16 Wartungs-Handbuch 499 DOC BO0O 018



Verwendete Begriffe

Steuerung
Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
EA-Einheit/B - Steuerung
- E40700003 (Ersatzteilpaket)

IO unit/B control

Auswerteeinheit AES 1126
evaluating unit

31 | 155410005

Taster Not-Aus
key emergency-off

relay module (for K1 - K3, K6)
15k020002 295032 3 | 2W EMG 22-REL/KSR-24/21-21
relay module

32 | 15s250001 1.30074.001

33
relay module (for K1.1 -1.3)
15k050004 730521 | 2W EMG 22-REL/KSR-24/21-21-29
(for new 1/O unit since 1995)
relay module (for K2)
34 | 15k0z0001 (for SIN > xx-8791)

Druckluftversorgung

35

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung

Kompressor Sondermodell 30/4

35 | 141000094 Compressor special model 30/4

499 DOC B0O 018 Wartungs-Handbuch Seite 12 - 17



Verwendete Begriffe

12.4.3 Quadroturm

Seite 12 - 18 Wartungs-Handbuch 499 DOC B0O 018



Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
Quadroturm 12/15/18R

- E32100001 (Ersatzteilpaket)
Quadro tower
Getriebe QT

Gear of Quadro tower

Elektromotor fir HT und NT
36 | 15m200007 3842 508 555electric motor for main tower and auxi-
liary tower

Planetengetriebe FABS 25-89 Serie

37 | 118000001 Robus (Hauptturm)
planetary gear

Planetengetriebe FABS 15-89 Serie

38 | 118000002 Robus (Nebenturm)
planetary gear

Verkleidung QT
Covering of Quadro tower

Federclip
spring clip

Sicherheitsschalter AZM
safety switch

39 | 119000306 717R0O1-AF

40 | 15s410002] 160-13YRPA

_ Positionsschalter
41 15s010022| 3SE3 200-1E positioning switch

Klammer SX-PN

323000530 0080 002 793 clamp

499 DOC BOO 018 Wartungs-Handbuch Seite 12 - 19




Verwendete Begriffe

12.4.4 Roboter SR 80G

44

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung

Schwenkarmroboter SR 80 G
Scara robot

Schwenkarmroboter kompl.

42 | 321000800 3842513 4ODcompIete scara robot

Energiefihrung Greifer

43 | 322000825 gripper power connection

Installationssatz fur Roboter
installation kit for robot

Nahrungsschalter (for Al - A4)
45 | 15b200001 M8 x 1 BDG:PNP
proximity switch

44 | 15a200033

Seite 12 - 20 Wartungs-Handbuch 499 DOC B0O 018



Verwendete Begriffe

12.4.5 Fahrweg

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
Fahrweg
) Track
Naherungsschalter

46 | 15b330002 NJ4-F1E2 proximity limit switch

Positionsschalter

47 | 15s010021] 3SE3210-1U positioning switch

160 000 Kettenglied
48 036 chain-link

499 DOC B0O 018 Wartungs-Handbuch Seite 12 - 21



Verwendete Begriffe

12.4.6 Fahrwagen

49

51

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung

Fahrwagen Roboter rechts
Right carriage of robot

Fuhrungswagen Gr. 35

49 | 127000001 guide carriage size 35

Ritzel mit Kerbverzahnung DIN 5480

50 | 117000001 pinion with serration

Antrieb kompl. fir Fahrwagen

51 | 322001001 complete drive of carriage

Seite 12 - 22 Wartungs-Handbuch 499 DOC B00 018



Verwendete Begriffe

12.4.7 Hubséaule
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Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung

Hubsaule
Lifting device

Fuhrungswagen Gr. 25

52 | 127000002 1622-293-1C guide carrage size 25

| Positionsschalter

Naherungsschalter

Antrieb kompl. fir Hubsaule

55 | 322001002 complete drive of lifting device

- 323001173 FUhrungsrolle Hubsaule

Sicherungsring fur Fihrungsrolle

- 113000086 Hubsaule

Seite 12 - 24 Wartungs-Handbuch 499 DOC BO0O 018



Verwendete Begriffe

12.4.8 Greifer

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
Pos.| Grau-No. | Manufac.-No. Description
Greifer
) Gripper
Greifer fur Barcode 39
321000400 Gripper for Barcode 39
56
Greifer fur STK-Label
321002480 Gripper for STK label
Greifer AML/2/E fur 3480 Kassette
57 | 401002100 gripper AML/2/E for 3480 cartridge
Greifer AML/2/E OD-Mixedmedia
58 | 401001220 Gripper AML/2/E OD mixedmedia
Greifer AML/2/E D2 Kassetten
59 | 401004050 Gripper AML/2/E D2 tapes

499 DOC B00 018
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Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
Pos.| Grau-No. | Manufac.-No. Description
Parallel-Greifer grof3e Medien
60 | 401004920 parallel gripper large media
Parallel-Greifer kleine Medien
61 | 401004930 parallel gripper small media
62 = 123000163 O-ring for gripper D2

Seite 12 - 26 Wartungs-Handbuch 499 DOC BO0O 018



Verwendete Begriffe

12.4.9 Schaltschranke

74 ®

75

T,

0000
A& B O

HEO®
ool
ojoliZie]

7
\ ;) —

sy jujs]
gooo

0ogg

e v
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Verwendete Begriffe

Pos.

Grau-Nr.

Hersteller-Nr.

Bezeichnung

E32700001

Steuerschrank Basisausstattung
Control cabinet basic equipment

63

15a200035

3842 403 49

Achskarte SM 3,5/8 GC (Achsen 2 - 4
7 (Antriebsverstarker)
axis board

15a200036

3842 403 49

Achskarte SM 4,7/20 GC (Achse 1)
3 (Antriebsverstarker)
axis card

15a200037

3842 403 49

Achskarte SM 6,5/30 GC EC
(Achsen 5, 6 und HT, NT)
(Antriebsverstarker)

axis board

2]

64

15a200005

3842 403 20

Stromver.-Einschub
6(Netzteil 160)
current supply plug-in package

65

15a200019

1070 047 96

Eingangs-Karte 24V/32F

1input adapter

66

15a200020

1070 050 56

Ausgangs-Karte 24V/0,5A

0output adapter

67

15a200010

3842 403 35

Servo-Rack fiir 6 Achsen
3(19” Rack fur Antriebsverstarker)
servo rack for 6 axis

68

15a200002

3842 404 09

Netzteil 5kVA
6(Netz-Einschub)
power pack

69

15a200039

1070075198 (Karte CP/MEM 5)

CP-MEMS5 Prozessorplatte 15 MHz

processor plate

70

15a200030

Operating system for rho 3 (TO03G)

15a200042

Operating system for rho 3 (TOO5L)

71

15a200016

1070 047 18

Netzteil PS75

1power pack

72

15a200017

1070 071 30

Steckkarte PC-I/0O+CAN
4(Karte NC-SPS-1/0)
plug-in card

Seite 12 - 28
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Verwendete Begriffe

499 DOC B00 018

Pos.

Grau-Nr.

Hersteller-Nr.

Bezeichnung

73

15a040001

Einschublifter SK3142 24VDC
(LGfter far Antriebsverstarker)
plug-in ventilator

74

15a200006

3842 403 46

PHG deutsch
OPHG German

75

15a200027

Folie (englisch) fur PHG
Foil in English for handheld pro-

gramming unit

Option Scanner

Power supply
24 V D

e

RS§-232-C
interface 7

SISISISISISISIS,

R

S 2 3 2

24V OV NC
P

-®
.-

@
E
K

T
AS232

76
\ @

PSM-EG-RS2! | /RS422-
N\

2761266

we
B -e

X ) e -}

N © &

@ Rs422 &

T4) TB) RMA) RE) CA) CE) (A 1®)
R S 4 2 2

SISISISISISISIS

g / 4_/

RS-422

interface

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
Steuerschrank Option Scanner
) E32700003 Control cabinet option Scanner
76 | 15020003 Konverter PSM-EG

Converter

Wartungs-Handbuch
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Verwendete Begriffe

12.4.10 Bedienschrank

Kenal 48125

77, 87 m IR —

79
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Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
- | E82700005 Operating cahinet
78 | 15k010014| 62-OBB4 62E ?foﬁgft OP;TH“Z (K3, K4)
79 | 15k010010, 40-OBB4 40E ?foﬁgft OP;THgo (1K1, 1K2)
80 | 15k010015 10-OAL2 HS ?foﬁgftos’f;ﬂém Licht)
81 | 15v240003 tE[D’ 32”(’) .
82 | 15v240001 tE[D) g:ggn
83 | 15q180001 :Zlijrﬁ)tssviirggl;[er Frontbefestigung

499 DOC B00 018
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Verwendete Begriffe

12.4.11 AMU
Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
- E32700007 AMU (AML Management Unit)
- 15a220001 3211 gCOM Packages -ARTICm/2
- | 15a230001 92F4520 | Token-Ring Adapter
Koaxkarte 3270 Conncection
- 15a230003 39F7597 | .,axial board
AMU kmpl. (Tastatur/Bildschirm/Maus
- 15a230004 complete AMU (keyboard/screen/
mouse)
BOCAMODEM Ultra Performance
- 152910001 M144GR
- | 15a230002 6451013 | Dual ASYNC Adapter
Etherlink Karte Koax 10BASE-T
) 15a930001 Etherlink Card coaxial
Seite 12 - 32 Wartungs-Handbuch 499 DOC BO0O 018



Verwendete Begriffe

12.4.12

Schmelz- und Feinsicherungen

Pos.

Grau-Nr.

Hersteller-Nr.

Bezeichnung

E32700006

Schmelz- und Feinsicherungen
Cut-out fuses and fine-wire fuses

84

15f110001

45G340

Feinsicherung 0,2 A MT
(BDE E/A-Einheit/A),
fine-wire fuse

85

15110002

45G622

Feinsicherung 6,3 A T
(E/A-Einheit/A),
fine-wire fuse

15f110003

45G600

Feinsicherung 2 A T (Ausgangs-Karte

fine-wire fuse

86

15110004

45G264

Feinsicherung 10 A F (Netzteil PS75),

fine-wire fuse

15110005

45G55

Feinsicherung 3, 15 AMT
(Karte NC-SPS-1/0),
fine-wire fuse

87

15110006

45G455

Feinsicherung5 AT
(Bedienschrank),
fine-wire fuse

15f106001

45G615

Feinsicherung 2,5 AT
(Netzteil 160 F1)
fine-wire fuse

15f110008

46G333

Feinsicherung 10 A T,
(Netzteil 160 F2)
fine-wire fuse

15f110009

45G323

Feinsicherung 1 AT
(Vision-System IRIS),
fine-wire fuse

15f110010

45G390

Feinsicherung 0,63 A MT
(DET),
fine-wire fuse

88

15f260001

Sicherung Neozed 10 A
fuse

15f110011

Behalter Typ: AB 6-12
box

499 DOC B00 018
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Verwendete Begriffe

[92)

D

12.4.13 Speicherboxen
Pos.| Grau-No. | Manufac.-No. Description

323000774 cover for all types of handling boxes
322000360 handling box for 3480/90 cartridges
323004757 box for 3480/90 cartridges
323004756 lk;(;)); Ifor 3480/90 cartridges with teach
402003490 handling box for D2 medium cartridge
402004600 box for D2 medium cartridges
402004610 :Jeo;CLolranilmedium cartridges with
402003110 handling box for D2 small cartridges
402004620 box for D2 small cartridges
402004630 Ibaobxelfor D2 small cartridges with teach
402002890 handling box for TK cartridges
402004680 box for TK cartridges
402004690 box for TK cartridges with teach label
402001120 handling box for VHS cartridges
402004700 box for VHS cartridges
402004710 box for VHS cartridges with teach labe
402002470 handling box for Optical Disc 512
402004640 box for Optical Disc 512
402004650 box for optical disc 512 with teach lab
402001180 handling box for optical disc reflection
402004660 box for optical disc reflection
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Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-No. | Manufac.-No. Description

402004670 It;%ﬂor optical disc reflection with teac
402003100 handling box for 8 mm cartridges
402004580 box for 8 mm cartridges

402004590 box for 8 mm cartridges with teach lah
402003320 handling box for 4 mm cartridges
402004560 box for 4 mm cartridges

402004570 box for 4 mm cartridges with teach lab

499 DOC B00 018
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Verwendete Begriffe

12.4.14  Hilfsmittel und Werkzeuge fur die Wartung

Schmierblichsen

D

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
Schmierblchse klein mit
- 134000000 Structovis BHD (Fahrwagen, Hubsaule
lubricating cartridge small
Schmierbiichse grol3 Centoplex GLP
- 134000002 500

lubricating cartridge big

Schmierstoffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
) 178000000 g;a;;lsseoflex Topas NCA 52
- | 178000001 gf;;?f“”ax =P 2
] 178000079 gSfehar;]Lerfett Grafloscon c-sg 0 Ultra
_ | 178000003 8: Syntheso HT 220
] 144000009 g:;rriiﬁesﬁeI;Gebinde Set
Loctite 572 Rohrgewindedichtmittel
- 173000004 572 Loctite pipe thread proofing
compound
- sraoo00os
Schlauche
Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
- | 140000240 ﬁfmiuocshe Fk))lIJaA(f:EChwarz
Seite 12 - 36 Wartungs-Handbuch 499 DOC BO0O 018
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Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung

Schlauch PU6 schwarz

i 140000332 PU6 hose black
Schlauch PU3 schwarz

i 140000210 PU3 hose black
Fettpresse 405mm (Achtung: nur in \&
bindung mit Panzerschlauch

- 144000010 140000364)
grease gun (Attention: only in connec-
tion with armoured tube 140000364)

) 140000364 Panzerschlauch 300mm

armoured tube

Verschiedenes

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
_ | 130000002 404603 E'Qj:fggf):e

_ | 130000003 404611 SKjgfr'irri]ggba" fing

_ | 130000004 404612 ﬂgfé";;’tiﬁsgcma”be

_ | 130000008 323541 ggttﬁgﬁtri'oixmix;ar

g p— Kogochmienipe ML
omows | paemesoa:
- | 119000000 E'aemg?r:;e%ﬁ)'\s’gscmug
g pr— o o

R prm— o o
e
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Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
- | 152200021 ;itlfaerrmggienéhﬁnéb(ijﬁ?eend?éguired)
- | 15a200034 Elitléerrm:gi?\gs gﬁs(b((\a/\i/r?eend?erguired)
- 170000000 Z:ZF;:Jg(g’Olmm)
- | 170000001 ;Ixa;::grgg\%grﬂll/:edf?;héauge
] 170000002 ,;rcl);cgln%gk\;vinkel 500x280
- 170000003 ESS%V\;%Z?: S00N
+ | 171000006 oosening 100l
- | 322002721 Eféwng?rl:éoéi\f/iijgerg?Ti?t?r:Z device
43 | 322000825 srr;sg%i:a L%ug?%;l;]e;ziron
.| 327000365 cystom cable
A.L.JBe[] Einspreng-Zangez
- | 171000047 51:—:'[{[21il:lijr?grurinnggs:JCI)il(la\ersl-l(l;ct));S Sﬂ:s)e roller of
lifting column)
171000029 }Ar\llreennkse(?czz:(ant Drehschlisselsatz
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Verwendete Begriffe

12.4.15

Standard-Ausriistung an Hilfsmitteln

Mechanisch
Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
o Bcs e om0
- | 401000305 Teach tomplate
o B S e P
- | ooon b
- | 401000635 Teach tomplate
- 401000402 TeachrLetre VHS Medu
i 401000403 Ezgﬂ-éen:lﬁa(t?f Refection
. 0003270 reach e 02
Teach-Lehre OD 512 Jukebox IBM
- | 401003280 3995,EA
Teach template
- 01003250
- 01001550 Teachenre trm HP
- 0100051 feach Letve o
. 01000822 Teach e bIT
- | 401001604 EZEE-::;enTE)TatSeTK 9490 Timberline
- | 401001851 Betacam Toach termpiate

499 DOC B00 018
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Verwendete Begriffe

Pos.| Grau-Nr. | Hersteller-Nr. Bezeichnung
Teach-Lehre SNI3588, STK4890, Mag
- 401001691 star
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