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Allgemeines

Geriatekonzept Das Roboter-Interface dient als Schnittstelle zwischen der Stromquelle und
standardisierten Busmodulen fiir verschiedenste Kommunikationsprotokolle.
Der Einbau des Roboter-Interface in die Stromquelle kann entweder bereits
werkseitig durch Fronius oder nachtraglich durch entsprechend geschultes Fach-
personal erfolgen.
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(1) Roboter-Steuerung
(2) Datenkabel SpeedNet
(3) Roboter-Interface
(4) Stromquelle
(5)  Kihlgerat
(6) Verbindungs-Schlauchpaket
(7 Drahtvorschub
(8) Roboter
Lieferumfang P (1)  RIFB Inside/i

(2) Datenkabel
4-polig

(3) 4 Kabelbinder

(4) Diese Bedienungsanleitung
(ohne Abbildung)




Umgebungsbe- /A VORSICHT!

dingungen
Gefahr durch unzuldssige Umgebungsbedingungen.
Schwere Gerateschaden konnen die Folge sein.
» Das Gerat nur bei den nachfolgend angegebenen Umgebungsbedingungen
lagern und betreiben.
Temperaturbereich der Umgebungsluft:
- beim Betrieb: -10 °C bis +40 °C (14 °F bis 104 °F)
- bei Transport und Lagerung: -20 °C bis +55 °C (-4 °F bis 131 °F)
Relative Luftfeuchtigkeit:
- bis 50 % bei 40 °C (104 °F)
- bis 90 % bei 20 °C (68 °F)
Umgebungsluft: frei von Staub, Saduren, korrosiven Gasen oder Substanzen,
usw.
Héhenlage Uber dem Meeresspiegel: bis 2000 m (6500 ft).
Technische Da- Spannungsversorgung intern (24 V)
ten
Schutzart IP 23
Sicherheit

/\  WARNUNG!

Gefahr durch Fehlbedienung und fehlerhaft durchgefiihrte Arbeiten.

Schwerwiegende Personen- und Sachschaden kdnnen die Folge sein.

» Alle in diesem Dokument beschriebenen Arbeiten und Funktionen dirfen
nur von geschultem Fachpersonal ausgefiihrt werden.

» Dieses Dokument lesen und verstehen.

» Samtliche Bedienungsanleitungen der Systemkomponenten, insbesondere
Sicherheitsvorschriften lesen und verstehen.

/\  WARNUNG!

Gefahr durch unplanmatiige Signaliibertragung.
Schwerwiegende Personen- und Sachschaden kénnen die Folge sein.
» Uber das Interface keine sicherheitsrelevanten Signale Ubertragen.

Deutsch 5



Anschlusse und Anzeigen am Roboter-Interface

Anschliisse am
Roboter-Inter-
face

(2)

Anschluss Stromversorgung
2-polig

(2)

Anschluss Datenkabel Speed-
Net

4-polig

(3)

Anschluss Busmodul




LEDs am Print
des Roboter-In-
terfaces

(2)

LED ETHa1

grin

(2)

LED ETH2

orange

Zur Diagnose der Netzwerk-Verbin-
dung.

Datails siehe nachfolgender Abschnitt
"LEDs zur Diagnose der Netzwerk-Ver-
bindung*

(3)

LED 3

grun

(4)

LED 4

grun

keine Funktion

(5)

LED 5

grin

- blinkt mit 4 Hz = keine Verbindung
zum SpeedNet

- blinkt mit 20 Hz = Verbindung
zum SpeedNet wird hergestellt

- blinkt mit 1 Hz = Verbindung zum
SpeedNet hergestellt

(6)

LED 6

rot

leuchtet bei internem Fehler.
Fehlerbehebung: Roboter-Interface
neu starten. Bringt dies keine Besse-
rung, den Servicedienst verstandigen.

(7)

LED +3V3

grun

(8)

LED +24V

grun

Zur Diagnose der Spannungsversor-
gung.

Datails siehe nachfolgender Abschnitt
"LEDs zur Diagnose der Spannugsver-
sorgung”
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LEDs zur Dia-
gnose der Span-
nugsversorgung

LEDs zur Dia-
gnose der Netz-
werk-Verbin-
dung

LED Anzeige | Bedeutung Ursache
- Stromversorgung fir
Keine Versorgungsspannun das Roboter-Interface
Aus .. gungssp g nicht hergestellt
flr das Interface vorhanden
- Stromversorgungs-Ka-
24V bel defekt
24 VDC Versorgungsspan-
Leuchtet | nung am Roboter-Interface
vorhanden
- 24 VDC Versorgungs-
Keine Betriebsspannung am spannung nicht vorhan-
Aus Roboter-Interface vorhan- den
den - Netzteil am Roboter-In-
+3V3 terface defekt
3 VDC Betriebsspannung
Leuchtet | am Roboter-Interface vor-
handen
LED Anzeige | Bedeutung Ursache
- Netzwerkverbindung
Keine Netzwerk-Verbindung flr das Interface nicht
Aus
vorhanden hergestellt
ETH1 - Netzwerk-Kabel defekt
Leuchtet Netzwerk-Verbindung vor-
handen
blinkt Datenibertragung aktiv
Aus Ubertragungsgeschwindig-
keit 10 Mbit/s
ETH2 - —
Leuchtet Ubertragungsgeschwindig-

keit 100 Mbit/s




Roboter-Interface konfigurieren

Funktion des
DIP-Schalters
am Interface

Konfiguration
der Prozessda-
ten-Breite

Der DIP-Schalter am Roboter-Inter-
face dient zur Einstellung:

- der Prozessdaten-Breite

- der Knoteadresse / IP-Adresse

Werksseitig sind alle Positionen des
DIP-Schalters in der Stellung OFF.
Dies entspricht dem binaren Wert 0.

HINWEIS!

Riskio durch unwirksame DIP-Schalter-Einstellungen.

Funktionsstorungen kénnen die Folge sein.

» Nach jeder Anderung der DIP-Schalter-Einstellungen einen Neustart des In-
terfaces durchfiihren. Nur dadurch werden die Einstellungen wirksam.

» Neustart des Interfaces = Unterbrechen und Wiederherstellen der Span-
nungsversorgung oder Ausfihren der entsprechenden Funktion auf der
Webseite der Stromquelle (SmartManager).

DIP-Schalter
8 7 6 | 5 4|3 | 2|1 Konfiguration
Standard Image
OFF OFF - - - - - - 320 Blt
) ) ) ) _ ) Economy Image
OFF | ON 128 Bit
Retro Fit
ON JOFF ) - - - - - | - Umfang abh#ngig von Busmodul
ON ON - - - - - - Nicht verwendet

Uber die Prozessdaten-Breite wird der Umfang der libertragenen Datenmenge
definiert.

Welche Datenmenge Ubertragen werden kann ist abhangig von
- der Roboter-Steuerung
- der Anzahl der Stromquellen
- der Art der Stromquellen
- ,Intelligent Revolution”
- ,Digital Revolution” (Retro Fit)

Deutsch 9



Knotenadresse
einstellen mit
DIP-Schalter
(Beispiel)

10

DIP-Schalter

8 7 6 5 4 3 2 1 Knotenadresse
- - | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | ON 1
- - OFF | OFF | OFF | OFF | ON | OFF 2
- - | OFF | OFF | OFF | OFF | ON | ON 3
- - ON | ON | ON | ON | ON | OFF 62
- - ON | ON | ON | ON | ON | ON 63

Die Knotenadresse wird mit den Positionen 1 bis 6 des DIP-Schalters eingestellt.
Die Einstellung erfolgt im Binarformat. Das ergibt einen Einstellbereich von 1 bis

63 im Dezimalformat

HINWEIS!

Nach jeder Anderung der DIP-Schalter Einstellungen ist ein Neustart des Inter-

face durchzufiihren damit die Anderungen wirksam werden.

(Neustart = Unterbrechen und Wiederherstellen der Spannungsversorgung
oder Ausflihren der entsprechenden Funktion auf der Webseite der Stromquelle)




Roboter-Interface einbauen

Sicherheit A WARNUNG!

Gefahr durch elektrischen Strom.

Schwere Verletzungen und Tod kdnnen die Folge sein.

» Vor Beginn der Arbeiten alle beteiligten Gerate und Komponenten ausschal-
ten und von Stromnetz trennen.

» Alle beteiligten Gerdte und Komponenten gegen Wiedereinschalten sichern.

» Nach dem Offnen des Gerates mit Hilfe eines geeigneten Messgerates si-
cherstellen, dass elektrisch geladene Bauteile (beispielsweise Kondensato-
ren) entladen sind.

/\  WARNUNG!

Gefahr durch elektrischen Strom wegen unzureichender Schutzleiter-Verbin-

dung.

Schwerwiegende Personen- und Sachschdden kdnnen die Folge sein.

» Immer die originalen Gehause-Schrauben in der urspriinglichen Anzahl ver-
wenden.

Vorbereitung

Deutsch 11
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Busmodul in das Roboter-Interface einbauen

Sicherheit

Busmodul ein-
bauen

14

/\  WARNUNG!

Gefahr durch elektrischen Strom.

Schwere Verletzungen oder Tod kdnnen die Folge sein.

» Vor Beginn der Arbeiten alle beteiligten Gerate und Komponenten ausschal-
ten und von Stromnetz trennen.

» Alle beteiligten Geradte und Komponenten gegen Wiedereinschalten sichern.

/\  WARNUNG!

Gefahr durch elektrischen Strom wegen unzureichender Schutzleiter-Verbin-

dung.

Schwerwiegende Personen- und Sachschdden kdnnen die Folge sein.

» Immer die originalen Gehause-Schrauben in der urspriinglichen Anzahl ver-
wenden.




Roboter-Interface ausbauen

Sicherheit

Vorbereitung

/\  WARNUNG!

Gefahr durch elektrischen Strom.

Schwere Verletzungen und Tod kdnnen die Folge sein.

» Vor Beginn der Arbeiten alle beteiligten Gerate und Komponenten ausschal-
ten und von Stromnetz trennen.

» Alle beteiligten Geradte und Komponenten gegen Wiedereinschalten sichern.

» Nach dem Offnen des Gerates mit Hilfe eines geeigneten Messgerates si-
cherstellen, dass elektrisch geladene Bauteile (beispielsweise Kondensato-
ren) entladen sind.

/\  WARNUNG!

Gefahr durch elektrischen Strom wegen unzureichender Schutzleiter-Verbin-

dung.

Schwerwiegende Personen- und Sachschdden kdnnen die Folge sein.

» Immer die originalen Gehause-Schrauben in der urspriinglichen Anzahl ver-
wenden.

Deutsch 15



Roboter-Inter-
face ausbauen

Abschlieflende
Tatigkeiten
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Busmodul ausbauen

Busmodul aus-

bauen

17
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General

Device Concept

Scope of supply

20

The robot interface serves as an interface between the power source and stan-
dardized bus modules supporting a wide range of communication protocols.
Fronius may factory-fit the robot interface in the power source but it can also be
retrofitted by appropriately trained and qualified personnel.

do
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Robot
Control
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(1) 2 @ @& (6 (6 (7) (8)

(1) Robot control system

(2) SpeedNet data cable

(3) Robot interface

(4) Power source

(5) Cooling unit

(6) Interconnecting hosepack
(7)  Wirefeeder

(8) Robot

(1) RI FB Inside/i

(2) Data cable
4-pin

(3) 4 cable ties

(4) These Operating Instructions
(not pictured)




Environmental

Conditions A CAUTION!

A risk is posed by prohibited environmental conditions.

This can result in severe damage to equipment.

» Only store and operate the device under the following environmental conditi-
ons.

Temperature range of ambient air:
- During operation: -10 °C to +40 °C (14 °F to 104 °F)
- During transport and storage: -20 °C to +55 °C (-4 °F to 131 °F)

Relative humidity:
- Upto50% at 40 °C (104 °F)
- Upto90% at20 °C (68 °F)

Ambient air: free of dust, acids, corrosive gases or substances, etc.

Altitude above sea level: up to 2000 m (6500 ft).

Technical data Power supply Internal (24 V)

Protection class IP 23

Safety /A WARNING!

Danger from incorrect operation and work that is not carried out properly.

Serious injury and damage to property may result.

» All the work and functions described in this document must only be carried
out by trained and qualified personnel.

» Read and understand this document.

» Read and understand all the Operating Instructions for the system compon-
ents, especially the safety rules.

/A  WARNING!

Danger from unplanned signal transmission.
Serious injury and damage to property may result.
» Do not transfer safety signals via the interface.

Englisch (US) 21



Connection Sockets and Indicators on the Robot
Interface

Connections on
the robot inter-
face

(1) Power supply connection
2-pin

(2) SpeedNet data cable connec-
tion
4-pin

(3) Bus module connection

22



LEDs on robot
interface PCB

(1) ETH1 LED Green For diagnosing the network connec-
tion.

For details, see section below titled

(2) ETH2 LED Orange | "| EDs for network connection diagno-
sis"

(3) LED 3 Green
No function

(4) LED 4 Green
- Flashes at 4 Hz = No SpeedNet

connection
- Flashes at 20 Hz = Establishing

(5) LED S Green SpeedNet connection

- Flashes at 1 Hz = SpeedNet con-
nection established

Lights up when an internal error oc-

curs.

(6) LED 6 Red Remedy: Restart the robot interface.
If this does not resolve the issue, in-
form the service team.

7 +3V3 LED Green For diagnosing the power supply.
For details, see section below titled

(8) +24V LED Green

"LEDs for power supply diagnosis"

Englisch (US)
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LEDs for power
supply diagnosis

LEDs for Net-
work Connection
Diagnosis

24

LED Display Meaning Cause
- Robot interface power
Off No supply voltage available supply not established
for interface - Power supply cable
+24V faulty
. 24 VDC supply voltage
Lights up present on robot interface
- 24 VDC supply voltage
Off No operating voltage not present
present on robot interface - Robot interface power
+3V3 supply unit is faulty
. 3 VDC operating voltage
Lights up present on robot interface
Indica-
LED tor Meaning Cause
- No network connection
Off No network connection established for inter-
face
ETH1 - Network cable faulty
. Network connection estab-
Lights Up | jished
Flashes Data transfer in progress
Transmission speed
off 10 Mbit/s
ETH2 —
Lights up Transmission speed

100 Mbit/s




Configuration of robot interface

Function of the
DIP switch on
the interface

Configuration of
the process data
width

The DIP switch on the robot interface
is used to configure:

- the process data width

- the node address/IP address

Factory default: all positions of the
DIP switch are in the OFF position.
This corresponds to the binary value O.

NOTE!

Risk due to invalid DIP switch settings.
This may result in malfunctions.
» Every time you change the DIP switch settings, re-start the interface after-

wards. This is essential for the changes to take effect.

» Interface re-start = disconnect and reconnect the power supply or execute

the corresponding function on the power source website (SmartManager).

Dip switch
8 7 6 | 5 4|3 | 2|1 Configuration
Standard image
OFF OFF - - - - - - 320 Blt
) ) ) ) _ ) Economy image
OFF | ON 128 Bit
Retro Fit
ON JOFF | - - - - - | - Scope dependent on bus module
ON ON - - - - - - Not used

The process data width defines the scope of the transferred data volume.

The kind of data volume that can be transferred depends on

the robot controls

the number of power sources

the type of power sources

- "Intelligent Revolution"

- "Digital Revolution" (Retro Fit)

Englisch (US) 25



Set node ad-
dress with dip
switch
(example)

26

Dip switch
8 7 6 5 4 3 2 1 Node address
- - OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | ON 1
- - OFF | OFF | OFF | OFF | ON | OFF 2
- - OFF | OFF | OFF | OFF | ON ON 3
- - ON | ON | ON | ON | ON | OFF 62
- - ON | ON | ON | ON | ON | ON 63

The node address is set with positions 1 to 6 of the dip switch.

The configuration is carried out in binary format. This results in a configuration

range of 1 to 63 in decimal format

NOTE!

After every change of the configurations of the dip switch settings, the inter-
face needs to be restarted so that the changes will take effect.

(Restart = interrupting and restoring the power supply
or executing the relevant function on the website of the power source)




Installing the Robot Interface

Safety

Preparation

/\  WARNING!

Danger from electric current.

This can result in serious injuries and death.

» Before starting work, switch off all the devices and components involved and
disconnect them from the grid.

» Secure all devices and components involved so they cannot be switched back
on.

» After opening the device, use a suitable measuring instrument to check that
electrically charged components (such as capacitors) have been discharged.

/\  WARNING!

Danger from electrical current due to inadequate ground conductor connection.
This can result in serious injury and damage to property.
» Always use the original housing screws in the original quantity.

Remove cable tie from power supply cable

Englisch (US) 27
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Lead the power supply cable out of the power
source
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Installing the bus module in the robot interface

Safety /\  WARNING!
Danger from electrical current.
Serious injuries or death may result.
» Before starting work, switch off all devices and components involved, and
disconnect them from the grid.
» Secure all devices and components involved so that they cannot be switched
back on.
/\  WARNING!
Danger from electrical current due to inadequate ground conductor connection.
Serious personal injury and property damage may result.
» Always use the original housing screws in the quantity initially supplied.
Installing the 1 2
Bus Module ~

30



Removing the robot interface

Safety

Preparation

/\  WARNING!

Danger from electric current.

This can result in serious injuries and death.

» Before starting work, switch off all the devices and components involved and
disconnect them from the grid.

» Secure all devices and components involved so they cannot be switched back
on.

» After opening the device, use a suitable measuring instrument to check that
electrically charged components (such as capacitors) have been discharged.

/\  WARNING!

Danger from electrical current due to inadequate ground conductor connection.
This can result in serious injury and damage to property.
» Always use the original housing screws in the original quantity.

Englisch (US) 31



Removing the ro-
bot interface

Final tasks

32

\V
*' 7
IAi:.." 7 '
N
o) N

’

N,
AN

R

THH




Removing the bus module

Removing the
bus module
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General

Concepto del
sistema

Alcance del su-
ministro

36

La interfaz de robot sirve como la interfaz entre la fuente de poder y los médulos
de bus estandarizados soportando una amplia variedad de protocolos de comuni-
cacion.
Fronius puede ajustar de fabrica la interfaz de robot en la fuente de poder, pero
también puede ser readaptada por personal debidamente formado y calificado.

Robot
Control
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(1) Sistema de control de robot

(2) Cable de datos de SpeedNet

(3) Interfaz de robot

(4) Fuente de poder

(5)  Unidad de enfriamiento

(6) Juego de cables de interconexion
(7) Alimentador de alambre

(8) Robot

(2)

RI FB dentro/i

(2)

Cable de datos
4 pines

(3)

4 sujeciones de cables

(4)

Este manual de instrucciones
(sin ilustraciones)




Condiciones am- A

bientales iPRECAUCION!

Las condiciones ambientales prohibidas representan un riesgo.
Esto puede resultar en dafios graves al equipo.
» Solo almacene y opere el equipo en las siguientes condiciones ambientales.

Rango de temperatura del aire ambiental:
- Durante la operacién: -10 °C a +40 °C (14 °F a 104 °F)
- Durante el transporte y almacenamiento: -20 °C a +55 °C (-4 °F a 131 °F)

Humedad relativa:
- Hasta 50 % a 40 °C (104 °F)
- Hasta 90 % a 20 °C (68 °F)

Aire ambiente: libre de polvo, acidos, gases o sustancias corrosivas, etc.

Altitud sobre el nivel del mar: hasta 2000 m (6500 ft).

Datos técnicos Alimentacién principal Interno (24 V)

Grado de proteccién IP23

Seguridad /A iPELIGRO!

Peligro por fallos del sistema y el trabajo que no es realizado de forma adecua-

da.

Puede resultar en lesiones graves y dafios a la propiedad.

» Todo el trabajo y las funciones que se describen en este documento deben
realizarse uUnicamente por personal calificado y capacitado.

» Leayentienda este documento.

» Leay entienda todo el Manual de instrucciones para los componentes del sis-
tema, especialmente las normas de seguridad.

/\  iPELIGRO!

Peligro por transmision de senal no planificada.
Puede resultar en lesiones graves y daios a la propiedad.
» No transfiera las sefales de seguridad a través de la interface.
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Bornas de conexion e indicadores en la interfaz de
robot

Bornas de con-
exion en la inter-
faz de robot

(1) Borna de conexion de la ali-
mentacion principal
2 pines

(2) Borna de conexién de cable de
datos de SpeedNet
4 pines

(3) Borna de conexion de médulo
de bus
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Luces LED en el
circuito impreso
de lainterfaz de
robot

(2)

LED ETHa1

Verde

(2)

LED ETH2

Naranja

Para diagnosticar la conexién de red.
Para obtener mas informacioén, consul-
te la secciodn a continuacion titula-

da “Luces LED para diagndsticos de
conexion de red”

(3)

LED 3

Verde

(4)

LED 4

Verde

Sin funcion

(5)

LED 5

Verde

- Destello a 4 Hz = Sin conexidon de
SpeedNet

- Destello a 20 Hz = Estableciendo
conexion de SpeedNet

- Destello a 1 Hz = Conexion de
SpeedNet establecida

(6)

LED 6

Rojo

Se ilumina cuando ocurre un error in-
terno.

Solucion: Reinicie la interfaz de robot.
Si esto no soluciona el problema, in-
forme al equipo de servicio.

(7)

LED +3V3

Verde

(8)

LED +24V

Verde

Para diagnosticar la alimentacion
principal.

Para obtener mas informacion, consul-
te la seccidn a continuacion titula-

da "Luces LED para diagnésticos de la
alimentacion principal”

Espanol
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Luces LED para
diagnosticos de
la alimentacidn
principal

Luces LED para
diagnésticos de
conexién de red

40

LED Pantalla | Significado Causa
- Alimentacion principal
. . . . de la interfaz de robot
Sin tension de alimentacion .
Apagado disponible para la interfaz no establecida
P P - Cable de alimentacion
+24V principal defectuoso
Luces Tension de alimentacion de
encendi- | 24 VDC presente en la in-
das terfaz de robot
- Tensién de alimentacion
Sin voltaje de funcionami- de 24.VDC no presente
. - La unidad de alimenta-
Apagado | ento presente en la interfaz . S .
de robot cioén principal de la in-
+3V3 terfaz de robot esta de-
fectuosa
Luces Voltaje de funcionamiento
encendi- | de 3 VDC presente en la in-
das terfaz de robot
Indica-
LED dor Significado Causa
- Sin conexién de red es-
tablecida para la inter-
Apagado | Sin conexion de red faz
- Cable de red defectuo-
SO
ETH1 Luces
. Conexion de red estableci-
encendi-
da
das
Transmision de datos en
Destello
progreso
Apagado Velocidad de transmision de
pag 10 Mbit/s
ETH2
;:zgzdi— Velocidad de transmision de
das 100 Mbit/s




Configuracion de la interfaz de robot

Funcion del in-
terruptor DIP en
la interfaz

Configuracion
del ancho de da-
tos del proceso

El interruptor DIP en la interfaz de ro-
bot se utiliza para configurar lo sigui-
ente:

- elancho de datos del proceso

- ladireccion del nodo/direccion IP

Configuracion predeterminada de
fabrica: todos los interruptores DIP
estan en la posicion APAGADO. Esto
corresponde al valor binario O.

jOBSERVACION!

Riesgo debido a configuracion invalida del interruptor DIP.

Esto puede resultar en fallos.

» Cada vez que cambie la configuracion del interruptor DIP, reinicie la interfaz
después. Esto es esencial para que los cambios se apliquen.

» Reinicio de la interfaz = desconecte y reconecte la alimentacion principal o
ejecute la funcion correspondiente en el sitio web de la fuente de poder

(SmartManager).
Interruptor DIP
8 7 6 5 43| 2|1 Configuracion
APA | APA Imagen estandar
GA- | GA- | - - - - - - 320 Bit
DO DO
EN- Imagen de economia
APA CEN 128 Bit
GA- - - - - - -
DO DI-
DO
EN- APA Readaptacion
CEN GA- | - ) ) } B ) Ambito dependiente del médulo de
DI- DO bus
DO
EN- | EN-
CEN | CEN
DL DI- - - - - - - No usado
DO DO

El ancho de datos del proceso define el &mbito del volumen de datos transfer-
idos.
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Configure la di-
reccion del nodo
con interruptor
DIP

(ejemplo)

42

El tipo de volumen de datos que pueden ser transferidos depende de

- los controles de robot
- el numero de fuentes de poder
- el tipo de fuentes de poder

- “Revolucion inteligente”

- "Revolucion digital” (readaptacion)

Interruptor DIP
8 7 6 5 In 3 2 1 Direccion del nodo
- - APA | APA | APA | APA | APA | EN- 1
GA- | GA- | GA- | GA- | GA- | CEN
DO DO DO DO DO DI-
DO
- - APA | APA | APA | APA | EN- | APA 2
GA- | GA- | GA- | GA- | CEN | GA-
DO DO DO DO DI- DO
DO
- - APA | APA | APA | APA | EN- | EN- 3
GA- | GA- | GA- | GA- | CEN | CEN
DO DO DO DO DI- DI-
DO DO
- - EN- | EN- | EN- | EN- | EN- | APA 62
CEN | CEN | CEN | CEN | CEN | GA-
DI- DI- DI- DI- DI- DO
DO DO DO DO DO
- - EN- | EN- | EN- | EN- | EN- | EN- 63
CEN | CEN | CEN | CEN | CEN | CEN
DI- DI- DI- DI- DI- DI-
DO DO DO DO DO DO

La direccion del nodo se configura con las posiciones del 1 al 6 del interruptor

DIP.

La configuracion se lleva a cabo en formato binario. Esto resulta en un rango de
configuracion del 1 al 63 en formato decimal

iOBSERVACION!

En cada cambio de las configuraciones del interruptor DIP, la interfaz debe ser
reiniciada para que los cambios se apliquen.

(Reinicio = interrumpir y restaurar la alimentacidén principal

o ejecutar la funcion relevante en el sitio web de la fuente de poder)




Instalar la interfaz de robot

Seguridad

Preparacion

/\  iPELIGRO!

Peligro por corriente eléctrica.

Esto puede resultar en lesiones graves y la muerte.

» Antes de empezar a trabajar, apague todos los dispositivos y componentes
involucrados y desconéctelos de la red de corriente.

» Asegure todos los equipos y componentes involucrados para que no puedan
ser encendidos de nuevo.

» Después de abrir el equipo, use un instrumento de medicion adecuado para
verificar que los componentes cargados eléctricamente (por ejemplo, con-
densadores) se han descargado.

/A\  iPELIGRO!

Peligro por corriente eléctrica debido a una conexion de conductor protector in-
adecuada.

Esto puede resultar en lesiones graves y danos a la propiedad.

» Siempre use los tornillos originales de la carcasa en la cantidad original.
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Remueva la sujecion de cables del cable de ali-
mentacion principal

6

Saque el cable de alimentacidn principal de la
fuente de poder

7

Saque el cable de datos de la fuente de poder

Asegure el cable de datos con sujeciones de ca-
bles



= 2N

~—]
[1
al

i—

U

S

[\

AE N

=

|

12

Espanol

45



Instalar el modulo de bus en la interfaz de robot

Seguridad

Instalar el
modulo de bus

46

/\  iPELIGRO!

Peligro por corriente eléctrica.

Se pueden ocasionar lesiones graves o incluso la muerte.

» Antes de empezar a trabajar, apague todos los dispositivos y componentes
involucrados y desconéctelos de la red de corriente.

» Asegure todos los equipos y componentes involucrados para que no puedan
ser encendidos de nuevo.

/A\  iPELIGRO!

Peligro por corriente eléctrica debido a una conexion de conductor protector in-

adecuada.

Puede resultar en lesiones personales graves y dafnos a la propiedad.

» Siempre use los tornillos originales de la carcasa en la cantidad suministrada
inicialmente.




Remover la interfaz de robot

Seguridad

Preparacion

/\  iPELIGRO!

Peligro por corriente eléctrica.

Esto puede resultar en lesiones graves y la muerte.

» Antes de empezar a trabajar, apague todos los dispositivos y componentes
involucrados y desconéctelos de la red de corriente.

» Asegure todos los equipos y componentes involucrados para que no puedan
ser encendidos de nuevo.

» Después de abrir el equipo, use un instrumento de medicion adecuado para
verificar que los componentes cargados eléctricamente (por ejemplo, con-
densadores) se han descargado.

/A\  iPELIGRO!

Peligro por corriente eléctrica debido a una conexion de conductor protector in-
adecuada.

Esto puede resultar en lesiones graves y dafos a la propiedad.

» Siempre use los tornillos originales de la carcasa en la cantidad original.
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Remover la in-
terfaz de robot

Tareas finales
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Remover el modulo de bus

Remover el
modulo de bus
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Généralités

Concept d'appa-
reil

Contenu de la li-
vraison

52

L'interface robot sert d'interface entre la source de courant et les modules de
bus standardisés pour différents protocoles de communication.

L'installation de linterface robot dans la source de courant peut étre effectuée
en usine par Fronius ou plus tard par un personnel qualifié formé en
conséquence.

do

L

Robot
Control

JH—

¢
y

(1) 2 @ @& (6 (6 (7) (8)

(1) Commande robot

(2) Cable de données SpeedNet

(3) Interface robot

(4) Source de courant

(5) Refroidisseur

(6) Faisceau de liaison

(7 Dévidoir

(8) Robot

(1) RI FB Inside/i

(2) Céable de données
4L-poles

(3) 4 attache-cables

(4) Les présentes instructions de
service
(non illustrées)




Conditions envi-
ronnementales

Caractéristiques
techniques

Sécurité

/\ ATTENTION!

Danger en cas de conditions environnementales non autorisées.

Cela peut entrainer de graves dommages matériels.

» Stocker et utiliser l'appareil uniqguement dans les conditions environnemen-
tales indiquées ci-apres.

Plage de température pour l'air ambiant :
- en fonctionnement : -10 °C & +40 °C (14 °F 4 104 °F)
- lors du transport et du stockage : -20 °C & +55 °C (-4 °F 4 131 °F)

Humidité relative de l'air :
- jusqu'a 50 % a 40 °C (104 °F)
- jusqu'a 90 % a 20 °C (68 °F)

Air ambiant : absence de poussiéres, acides, substances ou dégagements ga-
zeux corrosifs, etc.

Altitude au-dessus du niveau de la mer : jusqu'a 2 000 m (6500 ft).

Alimentation électrique interne (24 V)

Indice de protection IP 23

/\ AVERTISSEMENT!

Danger en cas d'erreur de manipulation et d'erreur en cours d'opération.

Cela peut entrainer des dommages corporels et matériels graves.

» Toutes les fonctions et tous les travaux décrits dans le présent document
doivent uniquement étre exécutés par du personnel qualifié.

» Le présent document doit étre lu et compris.

» Toutes les instructions de service des composants périphériques, en particu-
lier les consignes de sécurité, doivent étre lues et comprises.

/\ AVERTISSEMENT!

Danger en cas de transmission de sighal imprévue.
Cela peut entrainer des dommages corporels et matériels graves.
» Ne pas transmettre de signaux relatifs a la sécurité via l'interface.
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Connecteurs et voyants sur l'interface robot

Connecteurs sur
l'interface robot

(1) Connecteur de l'alimentation
électrique
2 poles

(2) Connecteur du cable de
données SpeedNet
4 poles

(3) Connecteur du module de bus
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LED sur le circuit
imprimé de l'in-
terface robot

(2)

LED ETHa1

Verte

(2)

LED ETH2

Orange

Pour le diagnostic de la connexion
réseau.

Pour plus de détails, voir la section
suivante « LED pour le diagnostic de la
connexion réseau »

(3)

LED 3

Verte

(4)

LED 4

Verte

Pas de fonction

(5)

LED 5

Verte

- Clignote a 4 Hz = pas de connexi-
on a SpeedNet

- Clignote a 20Hz = la connexion a
SpeedNet est en cours

- Clignote a 1 Hz = connexion a
SpeedNet établie

(6)

LED 6

Rouge

S'allume en cas d'erreur interne.
Elimination des erreurs : redémarrer
linterface robot. Si aucune améliorati-
on n'est visible, contacter le service
aprés-vente.

(7)

LED +3V3

Verte

(8)

LED +24V

Verte

Pour le diagnostic de l'alimentation
électrique.

Pour plus de détails, voir la section
suivante « LED pour le diagnhostic de
lalimentation électrique »

Francais
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LED pour le dia-
gnostic de l'ali-
mentation élec-
trique

DEL pour le dia-
gnostic de la
connexion
réseau

56

Af-
LED fichage Signification Cause
- Pas d'alimentation élec-
Aucune tension d'alimenta- trique active pour l'in-
Off tion disponible pour linter- terface robot
face - Cable d'alimentation
+24V défectueux
Tension d'alimentation
Allumée | 24 VDC disponible sur l'in-
terface robot
- Tension d'alimentation
24 VDC non disponible
Off Pas de tension électrique sur l'interface
sur linterface robot - Bloc d'alimentation sur
+3V3 linterface robot défec-
tueux
Tension de service 3 VDC
Allumeée | disponible sur l'interface ro-
bot
Af-
DEL fichage Signification Cause
- Pas de connexion
. . réseau active pour lin-
Aucune connexion réseau
Off disponible terface
P - Cable réseau défec-
ETH1 tueux
Allumée C_onneX|on réseau dispo-
nible
Clignote | Transfert de données actif
Vitesse de transmission
Off 10 Mbit/s
ETH2
. Vitesse de transmission
Allumée

100 Mbit/s




Configurer l'interface robot

Fonction du
commutateur
DIP sur linter-
face

Configuration de
la bande passan-
te des données
de processus

Le commutateur-DIP sur l'interface ro-

bot sert au réglage :

- de la bande passante de données
de process

- de l'adresse de nceud/l'adresse IP

Par défaut, toutes les positions du
commutateur DIP sont en position
OFF. Cela correspond a la valeur bin-
aire O.

REMARQUE!

Risque di a des réglages inefficaces du commutateur DIP.
Cela peut entrainer des dysfonctionnements.
» Redémarrer linterface aprés chaque modification des réglages du commuta-

teur DIP. C'est la seule fagon de rendre les réglages efficaces.

» Redémarrage de linterface = interruption et rétablissement de l'alimentation

électrique ou exécution de la fonction correspondante sur la page web de la
source de courant (SmartManager).

Commutateur DIP
8 7 6 | 5 4|3 | 2|1 Configuration
Image Standard
OFF | OFF | - | =) - | - | - | - 320 bits
) ) ) ) _ ) Image Economy
OFF | ON 128 bits
Retro Fit
ON | OFF | - - - - - - Volume dépendant du module de
bus
ON ON - - - - - - Non utilisé

Le volume de données transmises est défini par la bande passante des données
de processus.

Le volume de données pouvant étre transmises dépend des critéres suivants :

la commande robot

le nombre de sources de courant

le type de sources de courant

- «Intelligent Revolution » (« Révolution intelligente »)

-« Digital Revolution » (« Révolution numérique ») (Retro Fit)

Francais 57



Régler l'adresse
de nceud avec le
commutateur
DIP

(exemple)

58

Commutateur DIP

8 7 6 5 4 3 2 1 Adresse de nceud
- - | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | ON 1
- - OFF | OFF | OFF | OFF | ON | OFF 2
- - | OFF | OFF | OFF | OFF | ON | ON 3
- - ON | ON | ON | ON | ON | OFF 62
- - ON | ON | ON | ON | ON | ON 63

L'adresse de nceud est réglée avec les positions 1 & 6 du commutateur DIP.
Le réglage se fait au format binaire. Cela équivaut a une plage de réglage de 1 a

63 au format décimal.

REMARQUE!

Aprés chaque réglage du commutateur DIP, il est nécessaire de redémarrer l'in-
terface afin que les modifications soient appliquées.

(Redémarrage = interruption puis rétablissement de l'alimentation en tension
ou exécution de la fonction correspondante sur le site Web de la source de cou-

rant)




Installer l'interface robot

Sécurité

Préparation

/\ AVERTISSEMENT!

Risque d'électrocution.

Cela peut entrainer la mort et des blessures graves.

» Avant d'entamer les travaux, déconnecter tous les appareils et composants
concernés et les débrancher du réseau électrique.

» S'assurer que tous les appareils et composants concernés ne peuvent pas
étre reconnectés.

» Aprés ouverture de l'appareil, s'assurer, a l'aide d'un appareil de mesure ap-
proprié, que les composants a charge électrique (condensateurs, par ex.)
sont déchargés.

/\ AVERTISSEMENT!

Risque d'électrocution en cas de connexion de conducteur de terre insuffisante.
Cela peut entrainer des dommages corporels et matériels graves.
» Toujours utiliser le nombre initial de vis originales du boitier.

Enlever l'attache-cébles du céble pour l'alimen-
tation électrique
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Sortir le cadble d'alimentation de la source de
courant

7

Sortir le cdble de données de la source de cou-
rant

Sécuriser le cable de données avec des attache-
cables
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Monter le module de bus dans l'interface robot

Sécurité

Monter le modu-
le de bus

62

/\ AVERTISSEMENT!

Risque d'électrocution.

Cela peut entrainer la mort ou des blessures graves.

» Avant d'entamer les travaux, déconnecter tous les appareils et composants
concernés et les débrancher du réseau électrique.

» S'assurer que tous les appareils et composants concernés ne peuvent pas
étre remis en marche.

/\ AVERTISSEMENT!

Risque d'électrocution en cas de connexion de conducteur de terre insuffisante.
Cela peut entrainer des dommages corporels et matériels graves.
» Toujours utiliser le nombre initial de vis originales du boitier.




Démonter l'interface robot

Sécurité

Préparation

/\ AVERTISSEMENT!

Risque d'électrocution.

Cela peut entrainer la mort et des blessures graves.

» Avant d'entamer les travaux, déconnecter tous les appareils et composants
concernés et les débrancher du réseau électrique.

» S'assurer que tous les appareils et composants concernés ne peuvent pas
étre reconnectés.

» Aprés ouverture de l'appareil, s'assurer, a l'aide d'un appareil de mesure ap-
proprié, que les composants a charge électrique (condensateurs, par ex.)
sont déchargés.

/\ AVERTISSEMENT!

Risque d'électrocution en cas de connexion de conducteur de terre insuffisante.
Cela peut entrainer des dommages corporels et matériels graves.
» Toujours utiliser le nombre initial de vis originales du boitier.
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Démonter linter-
face robot

Etapes finales
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Démonter le module bus

Démonter le mo-
dule de bus
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VsSeobeché informace

Koncepce Rozhrani robota slouzi jako rozhrani mezi svafovacim zdrojem a standardizo-
pFistroje vanymi sbérnicovymi moduly pro nejriiznéjsi komunikacni protokoly.
Vestavba rozhrani robota do svarovaciho zdroje mize byt provedena bud stan-
dardné spole¢nosti Fronius nebo dodate€né, a to adekvatné proskolenym od-
bornym pracovnikem.

Robot
Control

/s
—_— t\o

(1) 2 @ @& (6 (6 (7) (8)

(1) Rizeni robota

(2) Datovy kabel SpeedNet

(3) Rozhrani robota

(4) Svafovaci zdroj

(5) Chladici modul

(6) Propojovaci hadicové vedeni

(7 Podavaé dratu

(8) Robot

Obsah baleni p (2) RI FB Inside/i

(2) Datovy kabel
4polovy

(3) 4 kabelové prichytky

(4) Tento navod k obsluze
(bez zobrazeni)
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Okolni podminky /A POZOR!

Nebezpecdi v dlisledku nepfipustnych okolnich podminek.
Maze dojit k vaznému poskozeni pristroje.
» Pristroj skladujte a provozujte jen za nize uvedenych okolnich podminek.

Teplotni rozmezi okolnhiho vzduchu:
- pfiprovozu: -10 °C az +40 °C (14 °F az 104 °F)
- pfiptepravé a skladovani: -20 °C az +55 °C (-4 °F az 131 °F)

Relativni vihkost vzduchu:
- do 50 % pfi 40 °C (104 °F)
- do 90 % pfi20 °C (68 °F)

Okolni vzduch: nesmi obsahovat prach, kyseliny, korozivni plyny ¢i latky apod.

Nadmotska vyska: do 2000 m (6500 ft).

Technické udaje Zdroj napéti interni (24 V)

Kryti IP 23

Bezpecnost /A VAROVANI!

Nebezpedi v disledku nespravné obsluhy a nespravné provedenych praci.

Nasledkem mohou byt tézka poranéni a materialni Skody.

» VesSkeré prace popsané v tomto dokumentu sméji provadét jen odborné
vyskolené osoby.

» Tento dokument je nutné precist a porozumét mu.

» VSechny navody k obsluze systémovych komponent, zejména bezpecnostni
predpisy, je nutné precist a porozumét jim.

/\ VAROVANI!

Nebezpecdi v disledku neplanovaného pfenosu signalu.
Nasledkem mohou byt tézka poranéni a materialni §kody.
» Pres toto rozhrani se nesmi prenaset zddné bezpecnosti signély.
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Pripojky a indikace na rozhrani robota

Pripojky na
rozhrani robota

(1) Pfipojka napajeni
2polova

(2) PF¥ipojka datového kabelu
SpeedNet
4polova

(3) PFipojka sbérnicového modulu
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Kontrolky LED
na PC-Boardu
rozhrani robota

(1) LED ETH1 zelend | Pro diagnostiku sitového spojeni.
v podrobnosti viz nasledujici oddil ,Kon-
(2) LED ETH2 oranzo | trolky LED pro diagnostiku sitového
va spojeni”
(3) LED 3 zelena
Bez funkce
(4) LED 4 zelend
- Blika se 4 Hz = bez pripojeni
k SpeedNet
. - Blika s 20 Hz = pfipojeni k Speed-
(5) |LEDS zelend Net se vytvaFi
- Blikd s 1 Hz = pfipojeni k Speed-
Net je vytvorené
Sviti pfi interni chybé.
(6) LED 6 cer- Odstranéni chyby: Restartujte rozhrani
vené robota. Pokud nedojde ke zlepSeni,
kontaktujte servisni sluzbu.
7 LED +3V3 zelen3a Pro diagnostiku napéjeni.
] podrobnosti viz nasledujici oddil ,,Kon-
(8) LED +24V zelena | trolky LED pro diagnostiku napajeni”
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Kontrolky LED
pro diagnostiku
napajeni

Kontrolky LED

pro diagnostiku
sitového pFipo-
jeni

72

Zobra-
LED zeni Vyznam Priéina
- Nebylo vytvofeno
Vv Napajeci napéti pro rozhrani napajeni pro rozhrani
yp- neni k dispozici robota
+24V - Vadny napéjeci kabel
Napéjeci napéti24 V DC na
Sviti rozhrani robota je k dispozi-
Ci
- Napajeci napéti24 V DC
. o , na rozhrani neni k dis-
Provozni napéti na rozhrani .
Vyp. T o pozici
robota neni k dispozici e .
- Vadny sitovy zdroj
+3V3 rozhrani robota
Provozni napéti 3V DC na
Sviti rozhrani robota je k dispozi-
ci
LED Indikace | Vyznam PFi€ina
- Nebylo vytvofeno sitové
Nesviti Chybi sitové pfipojeni pfipojeni pro rozhrani
- Vadny sitovy kabel
ETH1 T . .
Sviti §i|tove pripojeni je k dispozi-
Blika Aktivni pfenos dat
i Prenosova rychlost
Nesviti | 16 Mbit/s
ETH2 - -
Sviti PFenosova rychlost

100 Mbit/s




Konfigurace rozhrani robota

Prepina¢-DIP na rozhrani robota slouzi
k nastaveni:

- 8ifrky procesnich dat

- adresy uzlu / IP adresy

Funkce
piFepinace DIP
na rozhrani

Standardné jsou v§echny polohy
prepinace DIP v poloze OFF. To od-
povida binarni hodnoté O.

UPOZORNENTI!

Nebezpedi v disledku netéinnych nastaveni pfepinaée DIP.

Nasledkem mohou byt poruchy funkce.

» Po kazdé zméné nastaveni pfepinace DIP restartujte rozhrani. Jen tak budou
nastaveni uginna.

» Restart rozhrani = pferuSeni nebo obnoveni napajeni nebo provedeni
prislusné funkce na webové strance svafovaciho zdroje (SmartManager).

Konfigurace Piepinaé DIP
SiFky procesnich )
dat 8 7 6 |5 4| 3| 2|1 Konfigurace
Standardni bitovy obraz
OFF |OFF | - =1 - - | - |- 320 bit(
) ) ) ) ) ) Ekonomicky bitovy obraz
OFF | ON 128 bitld
Retro Fit
ON JOFF 1 - - - -] - |- Objem zavisi na sb&rnicovém modulu
ON ON - - - - - - Nepouzito

Prostfednictvim Sifky procesnich dat je definovan objem prenaseného souboru
dat.

Jaky objem dat mUze byt prenasen, zavisi
- nafizeni robota
- na poctu svarovacich zdroju
- natypu svarovacich zdrojl
- JInteligentni revoluce”
- ,Digitalni revoluce” (Retro Fit)
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Nastaveni adresy Piepinaé& DIP
uzlu pomoci
pFepinaée DIP 8 7 6 5 4 3 2 1 Adresa uzlu
(pFiklad) - - | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | ON 1
- - | OFF | OFF | OFF | OFF | ON | OFF 2
- - | OFF | OFF | OFF | OFF | ON | ON 3
- - | ON | ON | ON | ON | ON | OFF 62
- - | ON | ON | ON | ON | ON | ON 63

Adresa uzlu se nastavuje pomoci poloh prepina¢e DIP 1 az 6.
Nastaveni probiha v binarnim formatu. Z toho vyplyva rozsah nastaveni od 1 do 63
v desitkovém formatu.

UPOZORNENTI!

Po kazdé zméné nastaveni prepinace DIP je tifeba znovu spustit rozhrani, aby
zmény byly uéinné.

(Nové spusténi = prteruseni a obnoveni napajeciho napéti
nebo provedeni odpovidajici funkce na webové strance svafovaciho zdroje)
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Instalace rozhrani robota

Bezpecénost

PrFiprava

/\  VAROVANI!

Nebezpecdi zasahu elektrickym proudem.

Nasledkem mohou byt tézka zranéni a smrt.

» Pfed zahajenim praci vypnéte vSechny zaélenéné pristroje a komponenty a
odpojte je od elektricke sité.

» Zajistéte vSechny zaclenéné pristroje a komponenty proti opétovnému zap-
nuti.

» Po otevieni pFistroje se pomoci vhodného méficiho pFistroje ujistéte, ze
soucasti, které mohou mit elektricky ndboj (nap¥. kondenzatory), jsou vybité.

/\  VAROVANI!

Nebezpedi zasahu elektrickym proudem v disledku nedostateéného propojenis
ochrannym vodi¢em.

Nasledkem mohou byt tézka poranéni a materialni Skody.

» Vzdy pouzivejte originalni Srouby plasté v pdvodnim podctu.

Odstrarite kabelovou prichytku z kabelu pro
napdjeni
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Vyvedte kabel pro napdjeni ze svarovaciho zdro-
je
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Zajistéte datovy kabel kabelovymi pfichytkami
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Instalace sbérnicového modulu do rozhrani robo-

ta

Bezpeénost

Instalace sbérni-
cového modulu

78

/\  VAROVANI!

Nebezpedi zasahu elektrickym proudem.

Nasledkem mohou byt tézka zranéni nebo smrt.

» Pfed zahijenim praci vypnéte vSechny zaclenéné pristroje a komponenty a
odpojte je od elektrickeé sité.

» Zajistéte vSechny zaclenéné pfistroje a komponenty proti opétovnému zap-
nuti.

/\  VAROVANI!

Nebezpedi zasahu elektrickym proudem v disledku nedostateéného propojenis
ochrannym vodiéem.

Nasledkem mohou byt tézka poranéni a materialni Skody.

» Vzdy pouzivejte originalni $rouby plasté v pdvodnim poctu.




Odinstalace rozhrani robota

Bezpecénost

PrFiprava

/\  VAROVANI!

Nebezpecdi zasahu elektrickym proudem.

Nasledkem mohou byt tézka zranéni a smrt.

» Pfed zahajenim praci vypnéte vSechny zaélenéné pristroje a komponenty a
odpojte je od elektricke sité.

» Zajistéte vSechny zaclenéné pristroje a komponenty proti opétovnému zap-
nuti.

» Po otevieni pFistroje se pomoci vhodného méficiho pFistroje ujistéte, ze
soucasti, které mohou mit elektricky ndboj (nap¥. kondenzatory), jsou vybité.

/\  VAROVANI!

Nebezpedi zasahu elektrickym proudem v disledku nedostateéného propojeni s
ochrannym vodi¢em.

Nasledkem mohou byt tézka poranéni a materialni Skody.

» Vzdy pouzivejte originalni Srouby plasté v pdvodnim podctu.
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Odinstalace
rozhrani robota

Zavérecné ukony
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Odinstalace sbérnicového modulu

Odinstalace
sbérnicového
modulu
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VsSeobeché informacie

Koncepcia zaria-
denia

Rozsah dodavky

84

Rozhranie robota sluzi ako rozhranie robota medzi prudovym zdrojom a Standar-
dizovanymi zbernicovymi modulmi pre réozne komunika&né protokoly. (napr. Profi-
bus, ProfiNet, DeviceNet, CANopen atd.)

Montaz rozhrania robota do prudového zdroja sa méze vykonat bud z vyroby
firmou Fronius alebo dodatoéne prislusne vySkolenym odbornym personalom.

%QJ
Robot 7/
Control

(1) 2 @ @& (6 (6 (7) (8)

(1) Riadenie robota

(2) Datovy kabel SpeedNet

(3) Rozhranie robota

(4) Prudovy zdroj

(5) Chladiace zariadenie

(6) Spojovacie hadicové vedenie

(7 Podavaé drotu

(8) Robot

(1) RI FB Inside/i

(2) Datovy kabel
, 4-polovy

(3) 4 stahovacie pasky

(4) Tento navod na obsluhu
(bez ilustracie)




Okolité podmi-
enky

Technické udaje

Bezpeénost

/A POZOR!

Nebezpeéenstvo v désledku nedovolenych okolitych podmienok.

Nasledkom moézu byt vazne poskodenia zariadeni.

» Zariadenie skladujte a prevadzkujte len za okolitych podmienok uvedenych
dalej.

Teplotny rozsah okolitého vzduchu:
- priprevadzke: -10 °C bis +40 °C (14 °F do 104 °F)
- pripreprave a skladovani: -20 °C bis +55 °C (-4 °F bis 131 °F)

Relativna vlhkost vzduchu:
- do 50 % pri 40 °C (104 °F)
-  do 90 % pri20 °C (68 °F)

Okolity vzduch: bez prachu, kyselin, koréznych plynov alebo substancii atd.

Nadmorska vyska: do 2 000 m (6 500 ft).

Napajanie napatim interné (24 V)

Stupen krytia IP 23

/\ NEBEZPEGENSTVO!

Nebezpecéenstvo v dosledku nespravneho ovladania a nespravne vykonanych

prac.

Nésledkom mébZu byt vazne poranenia osbb alebo materialne Skody.

» Vsetky prace a funkcie opisané v tomto dokumente smie vykonavat iba od-
borne vySkoleny personél.

» Predcitajte si tento dokument tak, aby ste mu porozumeli.

» Precitajte si vSetky navody na obsluhu systémovych komponentov, najma bez-
pecnostné predpisy, tak, aby ste im porozumeli.

/\ NEBEZPECENSTVO!

Nebezpecéenstvo v dosledku neplanovaného prenosu signalu.

Nésledkom mdbZzu byt vazne poranenia osdb alebo materialne Skody.

» NeprenéSajte prostrednictvom rozhrania Ziadne signaly, od ktorych zavisi
bezpednost.
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Pripojky a zobrazenia na rozhrani robota

Pripojky na
rozhrani robota

86

(2)

Pripojka pradového napdéjania
, 2-poélova

(2)

Pripojka datového kabla
SpeedNet
, 4-poélového

(3)

Pripojka zbernicového modulu




LED diédy na do-
ske rozhrania ro-
bota

L
o
=
=
=
=
=
=
=
=
E=e.)
=
=
=
=
E=e)
E=e)
=
B
=
E=e)
=
Ee)
=
1

(1) LED ETH1 zelend | Na diagnostiku sietového pripojenia.
v Podrobnosti najdete v nasledujucej
(2) LED ETH2 oranzo | gasti,LED diédy na diagnostiku
va sietového pripojenia”
(3) LED 3 zelena
) LED 4 olong ziadna funkcia
- blika frekvenciou 4 Hz = ziadne
pripojenie k SpeedNet
- blika frekvenciou 20 Hz =
(5) LED 5 zelena nadvazuje sa pripojenie k Speed-
Net
- blika frekvenciou 1 Hz = pripojenie
k SpeedNet je vytvorené
svieti pri internej chybe.
- Odstranenie chyby: Restartujte
(6) LED 6 Sg;é rozhranie robota. Ak to neprinesie
zleps$enie, upovedomte servisnu
sluzbu.
7 LED +3V3 zelen3a Na diagnostiku napajania napatim.
Podrobnosti ngjdete v nasledujlcej
(8) LED +24V zelensa | Casti ,LED diody na diagnostiku
napajania napatim”

Slovensky
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LED di6dy na
diagnostiku
napajania
napatim

LED na diagnos-
tiku sietového
spojenia

88

Zobraze-
LED nie Vyznam Pric¢ina
- Neexistuje prudove
Pre rozhranie nie je k dis- napajanie pre rozhranie
VyPp. ozicii napajacie napatie robota
YRy P Pay P - Chybny kabel
prudoveého napajania
. Nap4jacie napatie na
Svieti rozhrani robota je 24 VDC
- Napajacie napatie 24
Vv Na rozhrani robota nie je VDC nie je k dispozicii
yp- ziadne prevadzkové napatie | - Chybny napdjaci zdroj
+3V3 na rozhrani robota
_ Napajacie napatie na
Svieti rozhrani robota je 3 VDC
Zobraze-
LED nie Vyznam Pri€ina
- Sietové spojenie pre
VYP Chyba sietové spojenie rozhranie nevytvorené
ETH1 - Chybny sietovy kabel
Svieti Sietové spojenie k dispozicii
Blika Prenos dat aktivny
Prenosova rychlost
VYP 10 Mbit/s
ETH2 — .
Svieti Prenosova rychlost

100 Mbit/s




Konfiguracia rozhrania robota

Funkcia
prepinac¢a DIP
na rozhrani robo-
ta

Konfiguracia
Sirky procesnych
udajov

Prepinac-DIP na rozhrani robota sluzi
na nastavenie:

- 8irky procesnych dat

- adresy uzla/IP adresy

Z vyroby su vSetky pozicie prepinaca
DIP v polohe OFF (VYP). To zodpoveda
binarnej hodnote 0.

UPOZORNENIE!

Riziko v désledku neplatnych nastaveni prepinaé¢a DIP.
Nasledkom mébzu byt poruchy funk&nosti.
» Po kazdej zmene nastaveni prepinaca DIP reStartujte rozhranie. Len vtedy

budu nastavenia platné.

» ReStartovanie rozhrania = preruSenie a obnovenie napdjania alebo vykonanie

prislusnej funkcie na webovej stranke pridového zdroja (SmartManager).

Prepinaé¢ DIP
8 7 6 | 5 4|3 | 2|1 Konfiguracia
Standard Image
OFF |OFF | — | = | = | = | = | = $20 bit
I I N R I Economy Image
oFF | ON 128 bit
Retro Fit
ON |[OFF | — | = | = | = | = | — rozsah zavisly od zbernicového mo-
dulu
ON ON | = | = | = | = | — | — Nie je pouzité

Sirkou procesnych Gdajov sa definuje rozsah prenaganého mnozstva udajov.

To, aké velké mnoZzstvo sa da preniest, zavisi od:

riadiacej jednotky robota,

poctu prudovych zdrojov,

druhu prudovych zdrojov,

- ,inteligentné revolucia”,

- ,Digital Revolution” (Retro Fit).
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Nastavenie
uzlovej adresy
pomocou
prepina¢a DIP
(priklad)

90

Prepinaé DIP
8 7 6 5 4 3 2 1 Uzlova adresa
- - VYP | VYP | VYP | VYP | VYP | ZAP 1
- - VYP | VYP | VYP | VYP | ZAP | VYP 2
- - VYP | VYP | VYP | VYP | ZAP | ZAP 3
- - ZAP | ZAP | ZAP | ZAP | ZAP | VYP 62
- - ZAP | ZAP | ZAP | ZAP | ZAP | ZAP 63

Uzlovéa adresa sa nastavuje poziciami 1 az 6 prepinac¢a DIP.

Nastavenie sa vykonéva v dvojkovom formate. Vyplyva z toho nastavovaci rozsah
od 1 do 63 v desiatkovom formate.

UPOZORNENIE!

Po kazdej zmene nastaveni prepinac¢a DIP sa musi vykonat reStart rozhrania, aby

boli zmeny
uéinné.

(restart = prerusenie a opatovné obnovenie napéajania napatim)
alebo vykonanie zodpovedajucej funkcie na webovej lokalite prudového zdroja)




Montaz rozhrania robota

Bezpecénost

Priprava

/\ NEBEZPECENSTVO!

Nebezpecéenstvo zasahu elektrickym pridom.

Nasledkom mébzu byt vazne poranenia a smrt.

» Pred zacCiatkom prac vypnite vSetky pouzivané zariadenia a komponenty a od-
pojte ich od elektrickej siete.

» VSetky pouzivané zariadenia a komponenty zaistite proti opatovnému zapnu-
tiu.

» Po otvoreni zariadenia pomocou vhodného meracieho pristroja sa uistite, ze
elektricky nabité kongtrukéné diely (napr. kondenzatory) su vybité.

/\ NEBEZPEGENSTVO!

Nebezpecéenstvo zasahu elektrickym priudom v désledku nedostatoéného pripo-
jenia ochranného vodica.

Nasledkom mézu byt vazne poranenia os6b alebo materialne Skody.

» PouZivajte vZdy origindlne skrutky od krytu, v pdvodnom podte.

Odstrdrite stahovaciu pdsku z kdbla napdjania
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Montaz zbernicového modulu do rozhrania robota

Bezpecnost /\ NEBEZPEGENSTVO!
Nebezpecéenstvo zasahu elektrickym pridom.
Nasledkom mébzu byt vazne poranenia alebo smrt.
» Pred zacCiatkom prac vypnite vSetky pouzivané zariadenia a komponenty a od-
pojte ich od elektrickej siete.
» VSetky pouzivané zariadenia a komponenty zaistite proti opatovnému zapnu-
tiu.
/\ NEBEZPECENSTVO!
Nebezpecéenstvo zasahu elektrickym priudom v désledku nedostatoéného pripo-
jenia ochranného vodica.
Nasledkom mézu byt vazne poranenia os6b alebo materialne Skody.
» Pouzivajte vzdy originalne skrutky od krytu, v pédvodnom pocdte.

Montaz zberni- 1 2
cového modulu

94



Demontaz rozhrania robota

Bezpecénost

Priprava

/\ NEBEZPECENSTVO!

Nebezpecéenstvo zasahu elektrickym pridom.

Nasledkom moézu byt vazne poranenia a smrt.

» Pred zacCiatkom prac vypnite vSetky pouzivané zariadenia a komponenty a od-
pojte ich od elektrickej siete.

» VSetky pouzivané zariadenia a komponenty zaistite proti opatovnému zapnu-
tiu.

» Po otvoreni zariadenia pomocou vhodného meracieho pristroja sa uistite, ze
elektricky nabité kongtrukéné diely (napr. kondenzatory) su vybité.

/\ NEBEZPEGENSTVO!

Nebezpecéenstvo zasahu elektrickym priudom v désledku nedostatoéného pripo-
jenia ochranného vodica.

Nasledkom mézu byt vazne poranenia osbb alebo materiadlne Skody.

» Pouzivajte vzdy originalne skrutky od krytu, v pédvodnom pocdte.
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