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Erganzungen und Anderungen in dieser Revision

Das Kapitel ,,Bevor Sie das Handbuch lesen...* wurde im VORWORT hinzugefiigt.
- Ergénzung durch Sicherheitsvorkehrungen beim Teachen.

- Modifikation unscharfer Zeichnungen.
- Fehler im vorherigen Handbuch wurden korrigiert.

Teil Seite Details zu Erganzungen und Anderungen
Erganzung : Der folgende Satz wurde ergénzt:
: SchlieRen Sie das TP1 nicht an die folgenden
) Robotersteuerungen an. Das Anschlieen des TP1 an die
VORWORT v folgenden Robotersteuerungen kann zu Fehlfunktionen des

Geréates fiihren, da die Anschlussbelegungen
unterschiedlich sind.
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1.2 Sicherheitsvorkehrungen 3 Erganzung :

Der folgende Satz wurde erganzt:
Nur autorisiertes Personal, das an Sicherheitsschulungen
teilgenommen hat, darf das Robotersystem teachen oder
kalibrieren.
Die Sicherheitsschulung ist ein Programm fiir Industrie-
Roboter-Bediener, das den nationalen Gesetzen und
Regelungen entspricht. An der Sicherheitsschulung
teilnehmendes Personal erlangt Wissen uber Industrie-
Roboter (Betrieb, Teachen usw.).
Personal, das an der Robotersystemschulung, die vom
Hersteller, Handler oder von Reprasentanten vor Ort
durchgefuihrt wurde, teilgenommen hat, darf mit der
Wartung des Robotersystems betraut werden.

3.4.1 Typischer Kabelanschluss 14 Anderung
15 Ergénzung

Kabel beschreibungen wurden geéndert. (Schalter A und B)
i Der folgende Satz wurde erganzt:

SchlieRen Sie das TP1 nicht an die folgenden
Robotersteuerungen an. Das Anschlieen des TP1 an die
folgenden Robotersteuerungen kann zu Fehlfunktionen des
Gerates fuhren, da die Anschlussbelegungen
unterschiedlich sind.

RC420 / RC520 / SRC5** | SRC-3** | SRC-2**

3.6 Wandhalterung 17 Anderung

| Das Diagramm wurde geéndert, um den Fleck zu entfernen.

Betrieb

5. Ersatzteilliste und Option
88 Ergéanzung

CK1 wurde im Abschnitt Hinwels als Umriistsatz erganzt.
Der Betriebsartenschliissel wurde im Abschnitt Hinweis unter
Schlissel erganzt.
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VORWORT

GARANTIE

Vielen Dank, dass Sie unsere Roboterprodukte erworben haben.

Dieses Handbuch beinhaltet die nétigen Informationen fir die richtige Bedienung des
Bedienpults.

Bitte lesen Sie dieses und die anderen relevanten Handblicher sorgfétig, bevor Sie das
Raobotersystem installieren.

Bewahren Sie dieses Handbuch so auf, dass es jederzeit griffbereit ist.

Das Robotersystem sowie alle optionalen Teile werden vor der Lieferung strengen
Qualitétskontrollen, Tests und Prifungen unterzogen. So wird sichergestellt, dass das
System in einem einwandfreiem Zustand ist und unseren hohen L el stungsanforderungen
genugt.

Produktfehler, die trotz normalen Betriebs und normaler Handhabung entstehen, werden
innerhalb der normalen Garantiezeit kostenlos repariert. (Bitte informieren Sie sich bei
Ihrem Héandler Gber die Ubliche Garantiezeit.)

Fir die Reparatur folgender Sch&den muss der Kunde selbst aufkommen (selbst wenn sie
innerhalb der Garantiezeit auftreten):

1. Schéden oder Fehlfunktionen durch bestimmungswidrige oder nachlssige Verwendung.
Es handelt sich um eine Verwendung die in diesem Handbuch nicht als bestimmungsgemar?
beschrieben wird.

2. Fehlfunktionen durch unerlaubte Demontage durch den Kunden.

3. Schéaden durch unerlaubte Einstellungen oder Reparaturversuche

4. Schaden durch Naturkatastrophen (wie z. B. Erdbeben, Uberschwemmung oder
Hochwasser usw.)

Warnhinweise, Nutzung:

1. Werden das Robotersystem oder die mit ihm verbundene Ausriistung nicht entsprechend
den festgel egten Betriebsbedingungen und Produktspezifikationen, die in diesem
Handbuch angegeben sind, betrieben, verféllt der Garantieanspruch.

2. Wenn Sie Sicherheitshinweise in diesem Handbuch, die mit WARNUNG und VORSICHT
gekennzeichnet sind, nicht befolgen, Ubernehmen wir keine Haftung fir Fehlfunktionen
oder Unfélle, die aus dieser Nichtbeachtung resultieren. Dies gilt auch fur Unfélle, die zu
Verletzungen oder zum Tod fihren.

3. Wir kénnen nicht alle mdglichen Gefahren und die daraus resultierenden Folgen
vorhersehen. Aus diesem Grund kann dieses Handbuch den Nutzer nicht vor alen
Gefahren warnen.
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WARENZEICHEN

Microsoft, Windows, und das Windows-L ogo sind eingetragene Warenzeichen oder

Marken und Produktnamen sind Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen der

jeweiligen Inhaber.

WARENZEICHEN IN DIESEM HANDBUCH

HINWEIS

KONTAKT

Betriebssystem Microsoft® Windows® XP

Betriebssystem Microsoft® Windows® 2000

Windows X P und Windows 2000 beziehen sich in diesem Handbuch auf die o. g.
Betriebssysteme. In manchen Féllen bezieht sich Windows allgemein auf Windows XP
und Windows 2000.

Kein Teil dieses Handbuchs darf ohne Genehmigung vervielfaltigt oder reproduziert
werden.

Wir behalten uns vor, die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen ohne
Vorankindigung zu éndern.

Bitte benachrichtigen Sie uns, wenn Siein diesem Handbuch Fehler finden, oder uns
etwas zum Inhalt mitteilen mochten.

Bel Reparaturen, Inspektionen oder Neueinstellungen wenden Sie sich bitte an das unten
angegebene Service-Center.

Sollten an dieser Stelle keine Information beziiglich Thres Service-Centers angegeben sein,
wenden Sie sich bitte an ihren Handler.

Bitte halten Sie folgende Informationen bereit, wenn Sie sich an uns wenden.

- Das Steuerungsmodell und die Seriennummer

- Das Manipulatormodell und die Seriennummer

Die Softwareversion I hres Robotersystems

Die Beschreibung des Problems

SERVICE-CENTER
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Bevor Sie das Handbuch lesen...

mnwels  Schliefien Sie das TP1 nicht an die folgenden Robotersteuerungen an. Das Anschliefien
& des TP1 an die folgenden Robotersteuerungen kann zu Fehlfunktionen des Gerétes fihren,
da die Anschlussbelegungen unterschiedlich sind.
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Funktionen und
Installation

Dieser Teil enthalt Informationen Uber Funktionen und
Installation des Teach-Pendants, die vor dem Betrieb
und der Wartung bekannt sein missen.







Funktionen und Installation 1. Sicherheit

1. Sicherheit

1.1 Konventionen

Wichtige Sicherheitsaspekte sind in diesem Handbuch durch folgende Symbole
gekennzeichnet. Lesen Sie die Beschreibungen zu jedem Symbol.

Dieses Symbol weist Sie auf die Gefahr schwerer Verletzungen
oder Lebensgefahr hin, die besteht, wenn die zugehérigen
WARNUNG Anweisungen nicht befolgt werden.

Dieses Symbol weist Sie auf die Gefahr schwerer Verletzungen
oder Lebensgefahr durch elektrischen Schlag hin, die besteht,
WARNUNG wenn die zugehodrigen Anweisungen nicht befolgt werden.

Sachschdden an der Ausristung oder am System hin, die
entstehen konnen, wenn die zugehdrigen Anweisungen nicht
befolgt werden.

i Dieses Symbol weist Sie auf mdgliche Personen- oder

VORSICHT

1.2 Sicherheitsvorkehrungen

Weitere Informationen zur Sicherheit entnehmen Sie dem Benutzerhandbuch 2. Sicherheit. Sie
missen das Kapitel gelesen und verstanden haben, bevor Sie das Robotersystem in Betrieb
nehmen.

B Nur geschultes Personal darf das Robotersystem zusammenbauen und
installieren. Geschultes Personal ist Personal, das an Robotersystemschulungen
und Wartungsschulungen teilgenommen hat, die vom Hersteller, Handler oder
Reprasentanten vor Ort durchgefihrt werden. Geschultes Personal ist auch das
Personal, das die Handbicher vollstédndig versteht und tber das Wissen und die
Qualifikationen verflgt, die dem Wissen des Personals entsprechen, das an den
Schulungen teilgenommen hat.

A B Nur autorisiertes Personal, das an Sicherheitsschulungen teilgenommen hat, darf
WARNUNG das Robotersystem teachen oder kalibrieren.
Die Sicherheitsschulung ist ein Programm fiir Industrie-Roboter-Bediener, das den
nationalen Gesetzen und Regelungen entspricht. An der Sicherheitsschulung
teilnehmendes Personal erlangt Wissen Uber Industrie-Roboter (Betrieb, Teachen
usw.).
Personal, das an der Robotersystemschulung, die vom Hersteller, Handler oder
Représentanten vor Ort durchgefuhrt wurde, teilgenommen hat, darf mit der
Wartung des Robotersystems betraut werden.

TP1 Rev.2 3



Funktionen und Installation 1. Sicherheit

/N

WARNUNG

W Nur autorisiertes Personal, das an Sicherheitsschulungen teilgenommen hat, darf
mit der Wartung des Robotersystems betraut werden.
Die Sicherheitsschulung ist ein Programm fir Industrie-Roboter-Bediener, das den
nationalen Gesetzen und Regelungen entspricht. An der Sicherheitsschulung
teilnehmendes Personal erlangt Wissen Uber Industrie-Roboter (Betrieb, Teachen
usw.), uUber Inspektionen und Uber entsprechende Regeln / Vorschriften. Personal,
das an der Robotersystemschulung und der Wartungsschulung, die vom Hersteller,
Héandler oder von Repréasentanten vor Ort durchgefihrt wurde, teilgenommen hat,
darf mit der Wartung des Robotersystems betraut werden.

H Driicken Sie sofort den Not-Aus-Schalter, wenn Sie eine Gefahr vermuten.
Das Teach-Pendant ist mit einem Not-Aus-Schalter ausgeriistet. Bevor Sie das
Teach-Pendant betreiben, stellen Sie sicher, dass der Not-Aus-Schalter am Teach-
Pendant richtig funktioniert. Der Betrieb des Teach-Pendant ist extrem geféahrlich,
wenn der Schalter nicht richtig funktioniert und kann zu schweren koérperlichen
Verletzungen und / oder ernsten Schaden an der Ausrlstung fihren, da der
Schalter seine bestimmungsgemaRe Funktion im Notfall nicht erfillen kann.
Wenn keine Anzeige auf dem Anzeigefenster erscheint, ist das Teach-Pendant
nicht an die Steuerung angeschlossen. In diesem Fall funktioniert der Not-Aus-
Schalter am Teach-Pendant nicht.

B Wenn das Teach-Pendant nicht an die Steuerung angeschlossen ist, stellen Sie es
wahrend des Betriebs NICHT so auf, dass es leicht zu erreichen ist. Sie kénnten im
Notfall versehentlich den Not-Aus-Schalter am nicht angeschlossenen Teach-
Pendant driicken, um das Robotersystem im Notfall anzuhalten. Das Driicken des
Not-Aus-Schalters am nicht angeschlossenen Teach-Pendant im Notfall ist sehr
gefahrlich und kann ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

B Wenn Sie den Bereich der Sicherheitsabschrankung zum Teachen betreten, &ndern
Sie den Modus des Teach-Pendant auf TEACH und ziehen Sie den Schlissel des
Betriebsarten-Schlisselschalters heraus. Betreten Sie den Bereich der
Sicherheitsabschrankung dann mit dem Schliissel. Es ist sehr gefahrlich, den
Schlussel im Betriebsarten-Schlisselschalter zu lassen und es kann schwere
Sicherheitsprobleme verursachen, wenn eine andere Person den Modus
versehentlich auf Automatikbetrieb umstellt.

/A

WARNUNG

B Schliel3en Sie die Kabel zwischen der Steuerung und dem Teach-Pendant richtig
an. Setzen Sie die Kabel keinen unndtigen mechanischen Beanspruchungen aus.
(Stellen Sie keine schweren Objekte auf die Kabel. Verbiegen oder ziehen Sie die
Kabel nicht gewaltsam.) Eine unnétige mechanische Beanspruchung der Kabel
kann zu Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung und /
oder zu Kontaktfehlern fihren. Beschadigte Kabel, Unterbrechungen oder
Kontaktfehler sind sehr gefahrlich und kénnen zu einem elektrischen Schlag und /
oder einer Fehlfunktion des Systems fihren. Verwenden Sie die Kabel nicht in der
Nahe von Hitze oder Feuer.
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Funktionen und Installation 1. Sicherheit

AN

VORSICHT

B Setzen Sie das Teach-Pendant keinen Erschitterungen aus und stellen Sie keine
Objekte darauf. Fir die Teach-Pendant-Anzeige wird eine FlUssigkristallanzeige
verwendet. Wenn das Display beschadigt ist, kann Flissigkristall auslaufen.
Flussigkristall ist gesundheitsgefdhrdend. Wenn es auf lhrer Haut oder Kleidung
haften bleibt, sdubern Sie lhre Haut bzw. Kleidung sofort griindlich mit sauberem
Wasser und Seife.

B Das Teach-Pendant muss innerhalb der Umgebungsbedingungen betrieben
werden, die in diesem Handbuch beschrieben werden. Dieses Produkt ist
ausschlief3lich fir den Gebrauch in normaler Innenraumumgebung entworfen und
hergestellt worden. Die Verwendung dieses Produkts in einer Umgebung, die nicht
diesen Bedingungen entspricht, kann nicht nur die Lebensdauer des Produktes
verkurzen, sondern auch ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

B Bauen Sie das Teach-Pendant nicht selbst auseinander, reparieren oder
modifizieren Sie es nicht selbst. Das Auseinanderbauen, Reparieren oder
Modifizieren des Teach-Pendant kann nicht nur eine Fehlfunktion des
Robotersystems sondern auch ernste Sicherheitsprobleme verursachen.

TP1 Rev.2

Sicherheitsbezogene Anforderungen

Spezifische Toleranzen und Betriebsbedingungen fir die Sicherheit sind in den
Handbuchern fir den Roboter, die Steuerung und andere Geréte enthalten. Lesen Sie auch
diese Handblicher.

In diesem Kapitel werden der Sicherheitsstandard des Robotersystems und andere
Beispiele angegeben. Um sicherzustellen, dass die Sicherheitsvorkehrungen vollstandig
sind, lesen Sie bitte auch die aufgelisteten Normen.

(Hinweis: Im Folgenden ist nur ein Teil der Liste der notwendigen Sicherheitsnormen

dargestellt.)

EN 61000-6-2 Elektromagnetische Vertréglichkeit (EMV)
Fachgrundnormen. Storfestigkeit fr Industriebereiche

EN 61000-6-4 Elektromagnetische Vertréglichkeit (EMV)
Fachgrundnormen. Stéraussendung fir Industriebereiche

IEC 61131-2 Speicherprogrammierbare Steuerungen — Teil 2:
Betriebsmittel anforderungen und Prifungen

EN ISO 12100-1 Sicherheit von Maschinen - Grundbegriffe, allgemeine
Gestaltungsleitsitze — Teil 1: Grundsétzliche Terminologie,
Methodologie

EN ISO 12100-2 Sicherheit von Maschinen - Grundbegriffe, allgemeine
Gestaltungsleitsétze — Teil 2: Technische Leitsédtze

EN 418 Sicherheit von Maschinen — NOT-AUS-Einrichtung,
funktionelle Aspekte - Gestaltungsleitséize

EN 614-1 Sicherheit von Maschinen - Ergonomische
Gestaltungsgrundsétze - Teil 1: Begriffe und allgemeine
Leitsitze




Funktionen und Installation 1. Sicherheit

EN 894-1

EN 894-2

EN 894-3

EN 954-1
(1SO 13849-1)

EN 60204-1

UL 508
(=CSA C22.2 Nr.14)

EN 50178
EN 61131-1 (IEC1131-1)
EN 61131-2 (IEC1131-2)
UL 1740

ANSI/RIA R15.06,
(=CSA-Z434-94)

1SO 11161

EN 12417
EN 14070

Sicherheit von Maschinen - Ergonomische Anforderungen
an die Gestaltung von Anzeigen und Stellteilen - Teil 1:
Allgemeine Leitsétze fir Benutzer-Interaktion mit Anzeigen
und Stellteilen

Sicherheit von Maschinen - Ergonomische Anforderungen
an die Gestaltung von Anzeigen und Stellteilen - Teil 2:
Anzeigen

Sicherheit von Maschinen - Ergonomische Anforderungen
an die Gestaltung von Anzeigen und Stellteilen - Teil 3:
Stellteile

Sicherheit von Maschinen - Sicherheitshezogene Teile von
Steuerungen — Teil 1: Allgemeine Gestaltungsleitsétze

Sicherheit von Maschinen. Elektrische Ausriistung von
Maschinen. Allgemeine Anforderungen

Industrielle Regel einrichtungen

Ausriistung von Starkstromanlagen mit el ektronischen
Betriebsmitteln

Speicherprogrammierbare Steuerungen — Teil 1: Allgemeine
Informationen

Speicherprogrammierbare Steuerungen — Teil 2:
Betriebsmittelanforderungen und Prifungen

Industrieroboter und Robotersysteme

Nationale US-amerikanische Norm; Industrieroboter und
Robotersysteme - Sicherheitsanforderungen

Sicherheit von Maschinen - Integrierte Fertigungssysteme -
Grundlegende Anforderungen

Werkzeugmaschinen - Sicherheit - Bearbeitungszentren

Sicherheit von Werkzeugmaschinen - Transfer- und
Einzweck- oder Sondermaschinen

TP1 Rev.2



Funktionen und Installation 1. Sicherheit

1.3 Not-Aus

W Driicken Sie sofort den Not-Aus-Taster, wenn Sie eine Gefahr vermuten.
Das Teach-Pendant ist mit einem Not-Aus-Taster ausgestattet. Bevor Sie das Teach-
Pendant betreiben, stellen Sie sicher, dass der Not-Aus-Taster am Teach-Pendant richtig
funktioniert. Der Betrieb des Teach-Pendant ist extrem gefahrlich, wenn der Taster nicht
A richtig funktioniert und kann zu schweren Verletzungen und / oder ernsten Schéaden an
der Ausristung fuhren, da der Taster seine bestimmungsgemal3e Funktion im Notfall nicht
erfullen kann.
Wenn keine Anzeige auf dem Anzeigefenster erscheint, ist das Teach-Pendant nicht an
die Steuerung angeschlossen. In diesem Fall funktioniert der Not-Aus-Taster am Teach-
Pendant nicht.

WARNUNG

Wenn der Not-Aus-Taster gedriickt wird, wird die Ausfiihrung der Programme gestoppt
und die Roboter-Ansteuerung wird angehalten. Progamme und Punktedateien werden
nicht beschadigt.

Wenn gedriickt, hdlt der Not-Aus-Taster diese Position mechanisch und den NOT-AUS-
Status elektrisch.

Um den Betrieb neu zu starten, lesen Sie Abschnitt 1.6 Not-Aus zurlicksetzen.

1.4 Betriebsarten-Schliisselschalter

Der Betriebsarten-Schllsselschalter wird verwendet, um den TEACH- oder AUTO-
Modus auszuwdhlen. Zur Sicherheit werden alle Tasks gestoppt, wenn der Modus
wahrend der Programmausfihrung gewechselt wird.

Bevor Sie vom AUTO- in den TEACH-Modus wechseln, sollten Sie, wenn Tasks
ausgefuhrt werden, zuerst die Stop-Taste driicken, um alle Tasks normal anzuhalten.
Drehen Sie den Betriebsarten-Schllissel schalter dann auf ,, Teach”.

Um vom TEACH- in den AUTO-Modus zu wechseln, drehen Sie den Betriebsarten-
Schltsselschalter auf ,, Auto® und schlief3en Sie den Verriegelungs-Freigabe-Eingang.

TP1 Rev.2 7



Funktionen und Installation 1. Sicherheit

Wenn die Sicherheitstir gedffnet ist, kann der Benutzer den Roboter einrichten und mit
langsamer Geschwindigkeit im Teach-Modus verfahren, wenn der Zustimmtaster betétigt
ist.

Personal, das mit dem Teach-Pendant arbeitet, sollte grindlich in der Verwendung des
Teach-Pendants geschult sein.

Beachten Sie Folgendes, wenn Sie das Teach-Pendant im Bereich der
Sicherheitsabschrankung verwenden:

(1) Schalten Sie den Betriebsarten-Schllissel schalter auf ,, Teach*-Modus bevor Sie den
Bereich der Sicherheitsabschrankung betreten.

(2) Betreten Sie den Bereich der Sicherheitsabschrankung und filhren Sie das Einrichten
durch.

(3) Verlassen Sie den Bereich der Sicherheitsabschrankung und schlieRen Sie die
Sicherheitsabschrankung.

(4) Schalten Sie den Betriebsarten-SchlUissel schalter zurtick auf , Auto”.

(5) Schlieffen Sie den Verriegelungs-Freigabe-Eingang. (Weitere Informationen Uber die
Anschlussbelegungen des EMERGENCY-Anschlusses finden Sie  unter
Einstellungen und Betrieb 9.3 Anschlussbelegungen im Handbuch der RC170
Steuerung.

Gehen Sie folgendermal3en vor, um den Not-Aus-Zustand zurlickzusetzen:

(1) Beseitigen Sie den Grund fur das Not-Aus und Uberprifen Sie, ob es sicher ist, das
Raobotersystem wieder zu betreiben.

(2) Entriegeln Sie den Not-Aus-Schalter. Um die mechanische Verriegelung freizugeben,
drehen Sie den Not-Aus-Schalter nach rechts.

(3) Drehen Sie den Betriebsarten-Schllissel schalter auf , Teach”.

(4) Dricken Sie die Reset-Taste auf dem Not-Aus-
Bedienpult, um das Not-Aus

gz Leuchte
zurlickzusetzen.

(5) Stellen Siesicher, dassdie Not-Aus-
Leuchte auf dem Bedienpult nicht
leuchtet.

Reset-Taste

8 TP1 Rev.2



Funktionen und Installation 2. Spezifikationen

2. Spezifikationen

2.1 Bauteilenamen und -funktionen

Vorderansicht

(4)

Rickansicht

TP1 Rev.2 9



Funktionen und Installation 2. Spezifikationen

10

D

(2)

3

(4)

(5)

(6)

(7)

Betriebsarten-Schlisselschalter

Der Betriebsarten-Schliisselschalter wird verwendet, um zwischen den Modi TEACH
und AUTO zu wechseln. Der Modus kann fixiert werden, indem der Schiiissel
herausgezogen wird. Wenn der Modus umgeschaltet wird, wahrend ein Programm
ausgefuhrt wird, stoppt das Programm.

Schlief3en Sie den Verriegelungs-Freigabeeingang, wenn Sie vom TEACH-Modus in
den AUTO-Modus wechseln.

Not-Aus-Taster

Wenn dieser Schalter gedriickt wird, wird der Not-Aus-Zustand sowohl mechanisch als
auch elektrisch gehalten. Das Driicken des Schalters stoppt das Programm, trennt die
Robotermotoren von der Stromversorgung und stoppt sofort die Bewegung des
Manipulators.

Um den Not-Aus-Zustand aufzuheben, drehen Sie den Not-Aus-Taster zuerst nach
rechts, um die mechanische Verriegelung freizugeben. Drehen Sie dann den
Betriebsarten-SchlUsselschalter auf ,Teach”. Dricken Sie die Reset-Taste, um den
elektrisch gehaltenen Not-Aus-Zustand zuriickzusetzen. Die Not-Aus-Anzeige erlischt.

Anzeige
Zeigt verschiedene Informationen an.

Bedienpult
Der Teachbetrieb, der automatische Betrieb und die Dateneingabe sind verfigbar.

Anschlusskabel
Mit diesem Kabel kénnen Sie Teach-Pendant und Steuerung verbinden.
Am Ende des Kabelsist ein Stecker befestigt.

Zustimmtaster

Dies ist ein Drei-Positionen-Schalter. Bewegungs- und E/A-Ausgangs-Befehle sind nur
dann verfligbar, wenn der Schalter betétigt wird und das Teach-Pendant im TEACH-
Modus betrieben wird. In der Mittelstellung ist der Taster EIN, voll betétigt oder
losgelassen ist der Taster AUS.

Handgriff
Verwenden Sie dieses Teil als Handschlaufe, wahrend Sie das Teach-Pendant
verwenden.

TP1 Rev.2



Funktionen und Installation 2. Spezifikationen

2.2 Standard-Spezifikationen

Parameter Spezifikation
Nennspannung 24V DC
Allgemeine | Stromverbrauch 10 W oder weniger
Spezifikationen | Gawicht 10759
(inklusive Not-Aus-Taster und Betriebsarten-
Schlissel schalter, ohne Kabel)
Display- Display-Element F-STN-Typ Schwarz-Wei3-LCD
L Kontrast 8-stufig (Grauskala)
Spezifikationen
Hintergrundbeleuchtung || LED (Farbe: weil3)
Spezifikationen | Elektrische Konform mit RS-422A-Standard
der seriellen | Eigenschaften
Schnittstelle
TP1 Rev.2 11



Funktionen und Installation 2. Spezifikationen

*7
LT
[~———
N

o
N
— 1
|
37 55 |22 251,9 (Einheit : mm)
HINWEIS Verwenden Sie den optionalen Wandhalter, um das Teach-Pendant an einer Platte oder
&~ Annlichem befestigen.
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Funktionen und Installation 3. Installation

3. Installation

3.1 Inhalt

TP1 (mit Kabeln) 11 Teil
Betriebsarten-SchlUisselschalter : 2 Teile

3.2 Umgebungsbedingungen

Das Teach-Pendant muss in einer Umgebung verwendet werden, die die folgenden
Anforderungen erflillt, damit ein sicherer und zuverl&ssiger Betrieb gewahrleistet werden

kann.
Parameter Bedingung

Umgebungs- 0 bis50 ° C (mit minimaler Schwankung)

temperatur

Relative 5bis95 %

Luftfeuchtigkeit

Schutzklasse IP65 (ausgenommen Stecker)

Umgebung - Halten Sie Staub, &ligen Rauch, Sazhaltiges,
Metallstaub und andere Fremdkorper fern.

- Halten Sie entflammbare oder &zende FlUssigkeiten

und Gase fern.

3.3 Vorkehrungen flr den Betrieb

/N

VORSICHT

B | assen Sie das Teach-Pendant nicht fallen und schlagen Sie es nicht hart gegen
andere Gegenstande, um Schaden zu vermeiden. Das Gehause des Teach-
Pendant kann dabei beschéadigt werden, da das Gehduse aus Kunstharz besteht.

BVerwenden Sie die Halteschlaufe, um zu verhindern, dass das Teach-Pendant
wahrend des Betriebs herunterfallt.

B Schlagen Sie die Anzeige des Teach-Pendant nicht gegen harte Gegenstande und
Uiben Sie keinen tbermaRigen Druck auf die Anzeige aus. Die Anzeige ist aus Glas.
Daher kann sie beschadigt werden, wenn ibermaRiger Druck ausgeiibt wird.

B Driicken oder reiben Sie die Oberflache der Frontplatten-Druckknodpfe nicht mit
harten Gegenstanden wie beispielsweise Werkzeugen. Die Oberflache der Knopfe
kénnte beschadigt werden.

B\Wischen Sie an der Oberflache der Teach-Pendant-Anzeige haftenden Dreck und
Ol mit einem weichen Tuch ab, das mit einem neutralen Reinigungsmittel oder
einem alkoholischen Losungsmittel getrankt ist.

TP1 Rev.2
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Funktionen und Installation 3. Installation

3.4 Verbindung

In diesem Abschnitt wird die Verbindung von Steuerung und Teach-Pendant beschrieben.

B Schlieen Sie die Kabel der Steuerung und des Teach-Pendant richtig an. Setzen
Sie die Kabel keinen unnétigen mechanischen Beanspruchungen aus. (Stellen Sie
keine schweren Objekte auf die Kabel. Verbiegen oder ziehen Sie die Kabel nicht
gewaltsam.) Eine unndtige mechanische Beanspruchung der Kabel kann zu

Schaden an den Kabeln, zur Unterbrechung der Stromversorgung und / oder zu

& Kontaktfehlern fuhren. Beschadigte Kabel, Unterbrechungen oder Kontaktfehler

sind sehr gefahrlich und kdnnen zu einem elektrischem Schlag und / oder

VORSICHT|  epifunktionen des Systems fiihren.

B Der Stecker am Ende des Kabels ist ein universeller Stecker. Wenn Sie den
Stecker anschlieRen, beachten Sie, dass die Wasser- und Staubdichtigkeit des
Steckers nicht der IP65 entsprechen.

3.4.1 Typischer Kabelanschluss

Das Teach-Pendant und das Bedienpult werden am TP / OP-Port der Steuerung
(ngas angeschlossen.

Wenn der TP/ OP-Port nicht belegt ist, wird der Not-Aus-Zustand der Steuerung aktiviert.

Wenn das Teach-Pendant oder das Bedienpult nicht angeschlossen sind, stecken Sie den

TP/ OP-Bypass-Stecker ein.

Beispiel
A: Nur das Teach-Pendant wird verwendet (TP-Kabel A).

TP-Kabel Teach-
Steuerung O(_I—_;I(A | Pendant

\
TP-Adapter CK1

B: Nur das Teach-Pendant wird verwendet (TP-Kabel B).

TP-Kabel Teach-
Steuerung € <—B Pendant

C: Nur das Bedienpult wird verwendet.

- Bedien-
Steuerung CJM{ oult

D: Teach-Pendant und Bedienpult werden verwendet.

_Kabel Bedien- TP-Kabel | Teach-
Steuerung O<—0QP-Kabel , ; pult Q A Pendant

14 TP1 Rev.2




Funktionen und Installation 3. Installation

HINWEIS

&

HINWEIS

=

HINWEIS

=

Die Formen des Kabelanschlusses in Verbindung A, D und B sind verschieden.
TP-Kabel A:  Runder Anschluss zum Anschlief3en des Bedienpults.

(Eine Direktverbindung ist mit dem TP-Adapter CK1 mdglich).
TP-Kabel B:  D-Sub-Anschluss fiir einen direkten Anschluss an der Steuerung.

Wenn das Teach-Pendant Uber das Bedienpult-Kabel mit dem TP-Port des
Bedienpults verbunden ist, sind sowohl das Bedienpult als auch das Teach-Pendant
verfugbar.

(Verbindung D)

Schlief?en Sie das TP1 nicht an die folgenden Robotersteuerungen an. Das
Anschlieffen des TP1 an die folgenden Robotersteuerungen kann zu Fehlfunktionen
des Gerétes fiihren, da die Anschlusshelegungen unterschiedlich sind.

RC420 / RC520 / SRC5** /| SRC-3** [ SRC-2**

3.4.2 Verbindung zur Steuerung

)

&)

HINWEIS

=

HINWEIS

=

Stellen Sie sicher, dass die Steuerung und der Roboter ordnungsgemal’ angeschlossen
sind.

Stecken Sie den Stecker des Teach-Pendant-Kabels in den TP / OP-Port der
Steuerung ein.

Schalten Sie die Steuerung ein.

Der Teach-Pendant-Stecker kann eingesteckt und entfernt werden, wéhrend die
Steuerung eingeschaltet ist.

Wenn der Teach-Pendant-Stecker von der Steuerung entfernt wird, wahrend der
Betriebsarten-Schliisselschalter des Teach-Pendant in der Position ,, Teach" steht,
wird der TEACH-Modus al's Betriebsmodus beibehalten. Es kann nicht in den AUTO-
Modus gewechselt werden. Stellen Sie sicher, dass der Teach-Pendant-Stecker
entfernt wird, nachdem der Wechsel in den AUTO-M odus stattgefunden hat.

3.4.3 AnschlieRen des Bedienpults

D
)

3)
(4)

HINWEIS

=

TP1 Rev.2

Stellen Sie sicher, dass die Steuerung und der Roboter ordnungsgeméal’ angeschlossen
sind.

Stecken Sie den Stecker des Teach-Pendant-Kabels in den TP / OP-Port der
Steuerung ein.

Schalten Sie die Steuerung ein.

Stecken Sie den Stecker des Teach-Pendant in das Bedienpult ein.

Der Teach-Pendant-Stecker kann eingesteckt und entfernt werden, wahrend die
Steuerung eingeschaltet ist.

Stellen Sie sicher, dass die Steuerung ausgeschaltet ist, wenn der Bedienpult-Stecker
eingesteckt oder entfernt wird.

15



Funktionen und Installation 3. Installation

HINWEIS

&

(®)

HINWEIS

&

HINWEIS

&

Wenn der Teach-Pendant-Stecker von der Steuerung entfernt wird, wéhrend der
Betriebsarten-Schlissel schalter des Teach-Pendant in der Position ,, Teach” steht, wird
der TEACH-Modus als Betriebsmodus beibehaten. Es kann nicht in den AUTO-
Modus gewechselt werden. Stellen Sie sicher, dass der Teach-Pendant-Stecker
entfernt wird, nachdem der Wechsel in den AUTO-Modus stattgefunden hat.

Verbinden Sie das Bedienpult und das Teach-Pendant.

Der Teach-Pendant-Stecker kann eingesteckt und entfernt werden, wahrend die
Steuerung eingeschaltet ist.

Wenn der Teach-Pendant-Stecker von der Steuerung entfernt wird, wahrend der
Betriebsarten-Schllisselschalter des Teach-Pendant in der Position , Teach® steht,
wird der TEACH-Modus als Betriebsmodus beibehalten. Es kann nicht in den AUTO-
Modus gewechselt werden. Stellen Sie sicher, dass der Teach-Pendant-Stecker
entfernt wird, nachdem der Wechsel in den AUTO-Modus stattgefunden hat.

3.5 Stromversorgung

16

Die Stromversorgung des Teach-Pendant findet Uber den TP / OP-Anschluss der
Steuerung stett.

Nach der Beendigung der Kommunikation zwischen Steuerung und Teach-Pendant
erscheint der folgende Bildschirm auf dem Display des Teach-Pendant.

TEACH-Modus

Jog&Teach Points.pts
cCurrent Fosition

X o a.o0o00 ¥ :  490.000
Z : 6/75.000 o: 0.oo00
-90.,000 W : -50.000

Faint :0 Label :

Speed tHigh Arm :0 Tool :0
Jog Mode:TWorld 00
Jog Dist:Mediwun

X
5 H
Vo

1.00 S 1.00
1.00 m: 1.00
1.00 o 1.00

P# +/—:E

AUTO-Modus

TP1 Rev.2




Funktionen und Installation 3. Installation

[Einheit :mm]

201,4
. 100
56,2 J
- 6
< N
—
(90] : ﬁ E
S——
o .
S o Detail : J
N
L
K
Vorderansicht Detail : K
akenA\ 118
39,6
o
A
()]
o™
Rickansicht Seitenansicht
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18

Montage und Verwendung

Gehen Sie folgendermalden vor, um das Teach-Pendant an der Wandhalterung zu
befestigen:

(1) Befestigen Sie die Wandhalterung mit drei Schrauben an der Wand (die Positionen
werden durch die gepunkteten Linien in AulRenabmessungen angezeigt).

(2) Befestigen Sie den Handgriff des Teach-Pendant an Haken A.

(3) Befestigen Sie das Kabel des Teach-Pendant an Haken B.

Teach-Pendant

Kabel

TP1 Rev.2



Funktionen und Installation 4. Betriebsmodus (TEACH/AUTO)

4. Betriebsmodus (TEACH/AUTO

4.1 Ubersicht

Das Robotersystem verflgt Uber die beiden Betriebsmodi TEACH und AUTO.

TEACH- Dieser Modus erméglicht das Teachen und die Uberpriifung von
Modus Punktdaten nahe dem Robotersystem mithilfe des Teach-Pendant.

Der Roboter wird im Status ,, Begrenzt“ (Low Power) betrieben.

AUTO-Modus Dieser Modus ermdglicht den automatischen Betrieb
(Programmausfiihrung) des Robotersystems wahrend des
Produktionsbetriebs. AulRerdem ermdglicht dieser Modus das
Programmieren, das Debuggen, die Einstellung und die Wartung des
Robotersystems.

Wahrend die Schutzabschrankung gedffnet ist, kdnnen in diesem Modus
keine Roboter betrieben oder Programme ausgef ihrt werden.

— TEACH-Modus Teachen Einrichten » 2.1 Einrichten

RC170 —

—» 2.3 Andern der Schrittweitedaten

—» 2.4 Arm / Tool / Local / ECP

—» 2.5 Ausfiihren von E/A-Befehlen

I~ Punkteeditor = 2.2 Editieren von Punkten

L Bewegungsbefeh 2.6 Ausfiihren von

Bewegungsbefehlen
L~ Wartung Kalibrierung -|:: 2.7 Kalibrierung (E2-Serie)

2.8 Kalibrierung (PS-serie)

Bremse
] (6-Achsraboter)

» 2.9 Bremse losen
(nur PS3)

L AUTO-Modus

TP1 Rev.2 19



Funktionen und Installation 4. Betriebsmodus (TEACH/AUTO)

4.2 \Wechsel der Betriebsart

Wechseln Sie mithilfe des Betriebsarten-Schllisselschalters am Teach-Pendant zwischen
dem TEACH- und dem AUTO-Modus.

TEACH-Modus Stellen Sie den Betriebsarten-Schlissel schalter auf , Teach”, um
den Roboter im TEACH-Modus zu betreiben.
Das Programm wird unterbrochen, wenn in den TEACH-Modus
gewechselt wird, wahrend ein Programm ausgefihrt wird.
Der Roboter in Betrieb wird durch Quick Pause gestoppt.
AUTO-Modus Stellen Sie den Betriebsarten-Schllsselschalter auf ,, Auto® und
schlieffen Sie den Verriegel ungs-Freigabeeingang.
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Funktionen und Installation 5. Bedienpult (Tastenbeschreibung)

5. Bedienpult (Tastenbeschreibung)

Tastenbeschreibung

Not-Aus-Leuchte

/

"

3 Sicherheits-
- K
- - leuchte

Eingabetasten fur - -
Buchstaben und : > Verfahrtasten

Ziffern -

+ : £ Reset-Taste
€« ¥ » 1/
Pfeiltasten ——

Motor-Taste

Abbruchtaste /

Teach-Tasten

Home-Taste
/

OK-Taste

Funktionstasten

Eingabetasten fur Buchstaben und Ziffern

Stellen Sie den Eingabemodus auf Buchstaben oder Ziffern ein, indem Sie die , Alph*-
Leuchte ein- oder ausschalten.

Driicken Sie die Taste <Alph / Num>, um die, Alph*-Leuchte ein- oder auszuschalten.

LAlph" Modus Taste Funktion
AUS Zifferneingabemodus Ohbis9 Zifferneingabe
- (minus)
. (Punkt)
EIN Buchstabeneingabemodus | ABC bisWXYZ | Buchstabeneingabe
SP L eerzeicheneingabe
(Leerzeichen)
alA Auswahl Klein-/
Grofl3schreibung
Sym Symboleingabe
Fur beide Modi CLR Ziffern und Buchstaben
|6schen
Enter Ziffern und Buchstaben
Ubernehmen
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Funktionen und Installation 5. Bedienpult (Tastenbeschreibung)

Pfeiltasten

Moduswechsel durch An- / Ausschalten der ,, F5-8"-Leuchte.
Driicken Siedie Taste <F1-4 / F5-8>, um die ,, F5-8"-Leuchte ein- oder auszuschalten.

,F5-8" Modus Taste Funktion
AUS | Normaer Modus | T Wert +1
Bewegt den Cursor nach oben.
J Wert -1
Bewegt den Cursor nach unten.
<« Bewegt den Cursor nach links.
— Bewegt den Cursor nach rechts.
EIN Scroll-Modus A Wert +10
Wechselt zur vorherigen Seite.
v Wert -10
Wechselt zur néchsten Seite.
<< Schnelle Cursorbewegung nach
links.
>> Schnelle Cursorbewegung nach
rechts.
Funktionstasten

Dricken Sie die Taste <F5-8>, um die ,F5-8‘-Leuchte ein- oder auszuschaten. Die
Anzeige andert sich.

Beispiel: Einrichten-Bildschirm

Jog&Teach Points.pts
Current Fosition

X o a.o0o0o ¥ :  490.000
Z : 675.000 o : 0.oo0
-90.,000 W -50.000

Faint Hu Lakbel :

Speed :High Arm 0 Tool 0
Jog Mode:TWorld OO0
Jog Dist:Mediun

X 1.00 ¥ o: 1.00
Z 1.00 o: 1.00
Vo 1.00 oo 1.00

Edit Disc@Motion

Pi <F1> <F2> <F3> <F4>

P{<F5> —: 100 <F6> <F7> <F8> F5-8" ON

“F5-8" OFF

Beispidl: Driicken Sie <F3>, um den Bewegungsbildschirm anzuzeigen.
HINWEIS

i Wenn eine Funktionstaste keinem Bildschirm zugewiesen wurde, ist sie ungtiltig.
Beispidl: <F7>
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Funktionen und Installation 5. Bedienpult (Tastenbeschreibung)

TP1 Rev.2

Verfahrtasten

Die Verfahrtasten sind nur im TEACH-Modus verfligbar.

Taste

Funktion

Bewegt die Zielachse (X bis W, J1 bis J6) in — Richtung

+

Bewegt die Zielachse (X bis W, J1 bis J6) in + Richtung

Teach-Tasten

Die Teach-Tasten sind nur im TEACH-Modus verfligbar.

Taste Funktion
Save Points | Speichert die Punktedaten in einer Datei
Load Points | Liest die Punktedaten aus einer Datei

Jog Mode | Legt den Verfahrmodus fest
Jog Dist Legt die Schrittweite fest
Speed L egt die Verfahrgeschwindigkeit fest
Teach Speichert die aktuellen Positionsdaten

Andere Tasten

Taste Funktion
Cancel Beendet die Einstellung und wechselt zum vorherigen
Bildschirm
OK Speichert die Einstellungen und wechselt zum néchsten
Bildschirm
Reset Stellt den urspriinglichen Status wieder her
M otor* Schaltet den Motorstrom ein oder aus
Home* Bewegt den Roboter in seine Home-Position
*: Tasten mit einer *-Markierung sind nur im TEACH-Modus verfuigbar.
Leuchten
Leuchte Funktion
Not-Aus L euchtet, wenn die Not-Aus-Taste gedriickt wurde
(E-Stop)
Sicherheit | Leuchtet, wenn die Sicherheitsabschrankung getffnet
(Safety) wurde
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Funktionen und Installation 6. Freigabeschalter

6. Zustimmtaster

Im TEACH-Modus erfordern einige Vorgadnge die Verwendung des 3-Positionen-
Zustimmtasters, der links auf der Rickseite des Teach-Pendants angebracht ist. Der
Zustimmtaster kann mit beiden Hénden bedient werden.

Wenn der Zustimmtaster erforderlich ist, um einen Vorgang auszufiihren, miissen Sie den
Schalter in der mittleren (Freigabe-) Position halten. Ziehen Sie den Taster dazu mit den
Fingern, bis er genau in der Mittelstellung stoppt. Wenn Sie stérker ziehen oder den Taster
loslassen, wird der Taster gedffnet und der VVorgang wird abgebrochen.

Zustimmtaster (fur die linke Hand) Zustimmtaster (fur die rechte Hand)
Qﬂ -
M— —
N |/
Ansicht von rechts Rickansicht Ansicht von links

Betatigung des Zustimmtasters:

Betétigen Sie den Schalter mit einem Finger der Hand, mit der Sie den Handgriff halten.
Beispiel: Betatigung mit der linken Hand:
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Betrieb

Dieser Teil enthdt Informationen zum Betrieb und zur Wartung
des Teach-Pendants.







Betrieb 1. Teach-Betrieb

1. Teach-Prozeduren

Im Folgenden werden die grundlegenden Verfahr- und Teach-Prozeduren beschrieben.

Stellen Sie den Betriebsarten-Schitsselschalter auf , Teach”. Der folgende Bildschirm
wird angezeigt.

Jog&Teach Points.pts
Current Position

X 0.oo00 ¥ :  490.000

Z ¢ &75.000 oo 0. ooo
—-90.000 w: -90.000

Foint Hul Lakhel :

Speed tHigh Arm :0 Tool :0

Jog Mode:World OO
Jog Dist:Mediwn

X 1.00 Fi- 1.00
4 H 1.00 o 1.00
Vo 1.00 m: 1.00

Edit Disc@Motion

FH +/—:!

1.1 Verfahrbetrieb

Bewegen Sie den Roboter in die Teach-Position, indem Sie eines der folgenden
Verfahren anwenden (schrittwei se bewegen, kontinuierlich bewegen).

Schrittweise bewegen

Im schrittweisen Betrieb bewegt sich der Roboter jedes Mal, wenn Sie eine Verfahrtaste
driicken.

Die Schrittweite des Roboters wird vorher festgelegt.

Driicken Sie die Taste <Jog Dist>, um die Schrittweite festzulegen (Long, Medium,
Short).

Fihren Sie den schrittweisen Betrieb aus, indem Sie gleichzeitig den Freigabeschalter und
die TEACH-IN-Taste betétigen.

Kontinuierlich bewegen

Im kontinuierlichen Betrieb bewegt sich der Roboter, wéhrend Sie eine Verfahrtaste
gedriickt halten.

Dricken Sie <Jog Dist> und wahlen Sie ,Cont Jog” als Schrittweite aus. Fihren Sie
kontinuierliche Bewegungen aus, indem Sie gleichzeitig den Zustimmtaster und eine
Verfahrtaste betétigen.
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1.2 Teachen

Weisen Sie die Roboterposition (Ausrichtung) der angegebenen Punktnummer zu.

(1) Geben Siedie Punktnummer an, indem Sie den Wert unter [Point] &ndern.
Die [Label]-Anzeige andert sich bei Anderung der Punktnummer.

(2) Dricken Siedie Taste <Teach>.

(3) Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Driicken Sie die Taste <OK>.

Ready to assign current position
to point.
Point Hul

Continue?

Vi H O Cance

(4) Dricken Siedie Taste <SavePoints>.
(5) Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Geben Sie den Dateinamen ein und
dricken Sie die Taste <Enter>.

Save Points

Foint File Name:
Points.pts

Save: @Y Cance ]8haud=gl

(6) Driicken Siedie Taste <OK>, um die Datei zu sichern.
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1.3 Direktes Teachen

Sie kénnen den Roboter ,, direkt teachen®, indem Sie die zu teachende Achse auf Servo-
OFF stellen.
Weisen Sie die Roboterposition (Ausrichtung) der angegebenen Punktnummer zu.
(1) Geben Siedie Punktnummer an, indem Sie den Wert unter [Point] andern.
Die [Label]-Anzeige andert sich bei Anderung der Punktnummer.

(2) Dricken Sie <Jog Dist> und wéhlen Sie ,Free Joint” als Schrittweite aus.
Wahlen Sie fur jede Achse Servo ON oder OFF aus.

Taste <-> . Frei : Achse auf Servo OFF stellen
Taste <+> . Ein : Achse auf Servo ON stellen
Taste <F2> . Allefre : Alle Achsen auf Servo OFF stellen
Taste <F3> . Alleein :Alle Achsen auf Servo ON stellen

(3) Achsen, die auf Servo OFF gestellt wurden, kénnen manuell bewegt werden.
Bewegen Sie den Roboterarm zu der zu teachenden Position (Ausrichtung).

(4) Dricken Siedie Taste <Teach>.

(5) Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Driicken Sie die Taste <OK>.

Ready to assign current position
to point.
Point Hl

Continue?

FEEH O HC ance

(6) Dricken Siedie Taste <SavePoints>.

(7) Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Geben Sie einen Dateinamen ein und
driicken Sie die Taste <Enter>.

FPoint File MName:
Points.pts

Save: Cance 1eEhlg=g

(8) Dricken Siedie Taste <OK>, um die Datei zu sichern.
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Betrieb 2. TEACH-Modus

2. Teach-Modus

Stellen Sie den Betriebsarten-Schllsselschalter auf ,, Teach”, um in den TEACH-Modus
zu gelangen. In diesem Modus kénnen Verfahr- und Teach-Vorgange, Betriebsbefehle,
E/A-Befehle und andere Vorgange und Befehle mithilfe des Teach-Pendant ausgefihrt
werden.

Beachten Sie jedoch, dass keine Programme ausgefiihrt werden kénnen.

Einrichten | — 2.1 Einrichten
Punkteeditor —— 2.2 Punkte editieren
Entfernung editieren | — 2.3 Schrittweitedaten éandern
Arm/Tool/Local/lECP | — 2.4 Arm / Tool / Local / ECP
E/A-Befehl — 2.5 E/A-Befehle ausfihren
Bewegungsbefehl | — 2.6 Bewegungsbefehle ausfiihren
Teachen
Wartung
Wartung Kalibrierung —I:: 2.7 Ursprung kalibrieren (E2-Serie)
2.8 Ursprung kalibrieren (PS-Serie)
Bremse — 2.9 Freigeben der Bremse (nur
PS-Serie)
Einrichten |.................. Bildschirmname
............................... Funktionstaste
T Referenzseite

TP1 Rev.2

31



Betrieb 2. TEACH-Modus

2.1 Einrichten [Jog & Teach]

In diesem Abschnitt werden ale Einstellungen beschrieben, die auf dem [Einrichten]-
Bildschirm (Jog & Teach) vorgenommen werden kdnnen.

(1) Stellen Sie den Betriebsarten-Schliisselschalter auf , Teach”. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

Jog&Teach Points.pts

Current FPozition bArm 0 Tool By
o 0.o0o00 ¥ ¢ 450.000
IS &75.000 T o.ooo
o —S0.00a wo: —S0.000
FPoint 0

Lakbel

Jog Mode:World 00 Speed tHigh
Tog Dist:Mediwm

H ot 1.00 Y4 1.00

Z 1.00 oo 1.00
Vo 1.00 m: 1.00
P# +.f"—:!

(2) Stellen Sie die Datenelemente ein, die auf dem [Einrichten]-Bildschirm (Jog & Teach)
angezeigt werden. (Siehe auch Kapitel 2.1.1 bis2.1.7.)

(3) Merken Sie die aktuellen Positionsdaten des Roboters vor.
(Siehe auch Kapitel 2.1.10.)

(4) Sichern Sie die Punktedaten in einer Datei. (Siehe auch Kapitel 2.1.11.)

2.1.1 Punktnummer festlegen

Andern Sie den Wert unter [Point], um eine Punktnummer festzulegen. Bei Anderung
einer Punktnummer &ndert sich auch die Anzeige unter [Label].

2.1.2 Verfahrmodus festlegen

Driicken Sie die Taste <Jog Mode> und legen Sie den Verfahrmodus fest (World, Tool,
Joint, ECP).Die Standardeinstellung ist ,, World“.

World : Verféhrt den Roboter schrittweise entlang der X-, Y-, Z-Achsen im aktuellen
Local, Tool, Arm und ECP.
Bei Robotern mit 4 Freiheitsgraden kdnnen Sie au3erdem U einrichten (rollen).
Bel Robotern mit 6 Freiheitsgraden konnen Sie U (rollen), V (nicken) und W
(gieren) einrichten. World ist die Vorgabeeinstellung.

Tool : Verféhrt den Roboter schrittwelse in dem Koordinatensystem, welches durch das
aktuelle Tool definiert ist.

Joint : Verféhrt jede Achse des Roboters schrittweise.
Ein separater Satz Anzeigefelder erscheint, wenn Sie den Achsen-Modus bei
Verwendung nicht-kartesi scher-Roboter wahlen.

ECP : Verfahrt den Roboter schrittweise im Koordinatensystem, definiert durch den
aktuellen externen Steuerungspunkt (ECP). Bei den Koordinaten handelt es sich
um World-K oordinaten.
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2.1.3 Schrittweite festlegen

Die Entfernung, die ein Roboter zuriicklegt, wenn eine Verfahrtaste einmal gedriickt
wird, ist die so genannte Schrittweite.

Driicken Sie die Taste <Jog Dist> und legen Sie die Schrittweite fest (Long, Medium,
Short, Cont Jog, Free Joint).

Long : Lange Schrittweite
Medium : Mittlere Schrittweite
Short : Kurze Schrittweite

Cont Jog : Der Roboter bewegt sich kontinuierlich, solange eine Verfahrtaste gedriickt
gehalten wird.

Free Joint : On/Off fur jede Achse wird festgel egt.
2.1.4 Verfahrgeschwindigkeit festlegen

Dricken Sie die Taste <Speed> und legen Sie die Verfahrgeschwindigkeit fest (Low,
High).

Low : Niedrige Verfahrgeschwindigkeit

High : Hohe Verfahrgeschwindigkeit

2.1.5 Ausfiuihren des schrittweisen Betriebs

Im schrittweisen Betrieb bewegt sich der Roboter immer dann, wenn eine Verfahrtaste

gedriickt wird.

Stellen Sie vorher die Entfernung ein, die der Roboter zurticklegen soll.

(1) Dricken Sie die Taste <Jog Dist> und legen Sie die Schrittweite fest (Long,
Medium, Short).

(2) Um den schrittweisen Betrieb auszufiihren, driicken Sie eine Verfahrtaste, wahrend
Sie den Freigabeschalter gedriickt halten.

2.1.6 Ausfuhren des kontinuierlichen Betriebs

Im kontinuierlichen Betrieb bewegt sich der Roboter kontinuierlich, solange eine

Verfahrtaste gedriickt gehalten wird.

(1) Dricken Sie die Taste <Jog Dist> und legen Sie als Schrittweite ,, Cont Jog" fest.

(2) Um kontinuierliche Bewegungen auszuftihren, halten Sie eine Verfahrtaste, und den
Freigabeschalter gedriickt.
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2.1.7 ON/OFF

Beim direkten Teachen (manuelles Bewegen des Roboters zum Teachen) stellen Sie die
Achse(n) auf Off.

Driicken Sie die Taste <Jog Dist> und legen Sie als Schrittweite ,, Free Joint* fest.

Waéhlen Sie fur jede Achse Servo ON oder OFF aus.

Taste <-> Frei : Achse auf Servo OFF stellen
Taste <+> . Ein : Achse auf Servo ON stellen

Taste <F2> : Allefrei : Alle Achsen auf Servo OFF stellen
Taste <F3> : Alleein : Alle Achsen auf Servo ON stellen

2.1.8 Motoren ein-/ausschalten

Driicken Sie die Taste <Motor>, um die Motoren ein- oder auszuschalten.

Hinweis: Dies kann im TEACH-Modus jederzeit durchgefiihrt werden.

2.1.9 In die Home-Position zuriickkehren

Driicken Sie die Taste <Home>, um den Roboter in seine Home-Position zu bringen.

Hinweis: Dies kann im TEACH-Modus jederzeit durchgefiihrt werden.

2.1.10 Teachen

Die aktuellen Positionsdaten werden unter der angegebenen Punktnummer gespeichert.
(1) Dricken Siedie Taste <Teach>.

(2) Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Driicken Sie die Taste <OK>.
fesch

Teach

Ready to assign current position
to point.

Point Hl

Continue?

Tes @y No:[SEhes

Hinweis: Dies kann auch vom [Punkteeditor]-Bildschirm (Point Editor) aus
ausgefihrt werden.
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2.1.11 Punktedaten in einer Datei speichern

(1) Dricken Siedie Taste <SavePoints>.

(2) Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Geben Sie den Dateinamen ein und
driicken Sie die Taste <Enter>.

Sawve Points

Foint File Name:
Points.pts

Save @y Cance ] SChiul Nl
(3) Driicken Siedie Taste <OK>, um die Punkte in der Datei zu speichern.

Hinweis: Dies kann auch vom [Punkteeditor]-Bildschirm (Point Editor) aus
ausgeflihrt werden.

2.1.12 Punktedaten aus einer Datei laden

(1) Dricken Siedie Taste <L oadPoints>.
(2) Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Wahlen Sie mit dem Cursor eine Datei aus.

Load Points
Point File:

Foint=s.PTH

Select.: Load: Cance 1SNl

(3) Dricken Sie die Taste <OK>, um die Punktedaten der Datei in den Speicher zu
laden.

Hinweis: Dies kann auch vom [Punkteeditor]-Bildschirm (Point Editor) aus
ausgefuhrt werden.
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2.2 Punkte editieren

In diesem Abschnitt werden alle Einstellungen beschrieben, die auf dem [Punkteeditor]-
Bildschirm (Point Editor) vorgenommen werden kénnen.

(1) Drucken Sieim [Einrichten]-Bildschirm (Jog & Teach) die Taste <F1>. Der
folgende Bildschirm wird angezeigt.

Foint :0 Label :

Position

- ¥ :4590.000
Z 675,000 o :

YV o:-90.000 W -90.000
Hand :Ricghty Elhow: Ahove
Wrist:Mo Flip

Local:0

Gelect: HSet:GH

(2) Stellen Sie die Datenelemente ein, die auf dem [Punkteeditor]-Bildschirm (Point
Editor) angezeigt werden. (Siehe auch Kapitel 2.2.1 his2.2.4.)

(3) Merken Sie sich die aktuellen Positionsdaten des Roboters vor. (Siehe auch Kapitel
2.1.10)

(4) Sichern Sie die Punktedaten in einer Datei. (Siehe auch Kapitel 2.1.11.)

2.2.1 Punktnummer festlegen

(1) Andern Sie den Wert unter [Point], um eine Punktnummer festzulegen. Bei
Anderung einer Punktnummer &ndert sich auch die Anzeige unter [Label].

(2) Dricken Siedie Taste <Enter>.

(3) Dricken Siedie Taste <OK>, um die Eingabe zu speichern.

2.2.2 Punktlabel andern

(1) Dricken Siedie Taste <F1> und bewegen Sie den Cursor zu [Label].

(2) Geben Sie den Namen des Labels unter [Label] ein, um den Namen festzulegen.
(3) Dricken Siedie Taste <Enter>.

(4) Dricken Siedie Taste <OK>, um die Eingabe zu speichern.
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2.2.3 Koordinatendaten und Positions-Flag andern

(1) Dricken Siedie Taste <F2> und bewegen Sie den Cursor zu [Position: X].

(2) Bewegen Sie den Cursor zu jeder Achse und stellen Sie die Koordinatendaten / das
Positions-Flag ein.

(3) Dricken Siedie Taste <Enter>.

(4) Dricken Siedie Taste <OK>, um die Eingabe zu speichern.

2.2.4 Punktedaten I6schen

Driicken Sie die Taste <F3>, um Punktedaten zu |6schen.
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2.3 Schrittweitedaten andern

38

In diesem Abschnitt werden ale Einstellungen beschrieben, die auf dem [Einrichten]-
Bildschirm (Jog & Teach) vorgenommen werden kdnnen.

Dricken Sie im [Einrichten]-Bildschirm (Jog & Teach) die Taste <F2>. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

Jog Distance
Distance:MNedium

B 1.00 [1ozn]
¥ 1.00 [zen]
z 1.00 [zen]
U 1.00 [deg]
v 1.00 [deq]
W 1.00 [deg]

dJelect: Set.: OK: Cancel:

Wenn ein Wert gedndert wird, driicken Sie <Enter>, um den Wert zu Ubernehmen. Sie
muissen <OK> driicken, um die Einstellungen zu speichern.
2.3.1 Entfernungsdaten andern

Stellen Sie die Entfernung fur jede Achse ein.

(1) Bewegen Sie den Cursor zu [Distance] und dricken Sie <Jog Dist>, um die zu
andernde Schrittweite (Long, Medium, Short) auszuwahlen.

(2) Bewegen Sie den Cursor zu jeder Achse und stellen Sie die Werte ein.

2.3.2 Standarddaten wieder einstellen

Driicken Sie <F1>, um die Standard-Schrittweitedaten wieder einzustellen.
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2.4 Arm/Tool/Local/ECP

In diesem Abschnitt werden alle Einstellungen beschrieben, die auf dem Bildschirm
[Arm/Tool/Local/ECP] vorgenommen werden kénnen.

Dricken Sieim [Einrichten]-Bildschirm (Jog & Teach) die Taste <F5> oder <F6>. Der
folgende Bildschirm wird angezeigt.

Arm/ Tool/Local/ECP

i
Tool :0
Lacal:00

ECF :00

Wenn ein Wert gedndert wird, driicken Sie <Enter>, um den Wert zu Ubernehmen. Sie
miissen <OK> driicken, um die Einstellungen zu speichern.

2.4.1 Armnummer andern
(1) Dricken Siedie Taste <F1> und bewegen Sie den Cursor zu [Arm].
(2) Stellen Siedie Armnummer ein.

2.4.2 Toolnummer andern
(1) Dricken Siedie Taste <F2> und bewegen Sie den Cursor zu [Toal].
(2) Stellen Sie die Toolnummer ein.

2.4.3 Localnummer andern
(1) Dricken Sie die Taste <F3> und bewegen Sie den Cursor zu [Local].
(2) Stellen Sie die Localnummer ein.

2.4.4 ECP-Nummer andern

(1) Dricken Siedie Taste <F4> und bewegen Sie den Cursor zu [ECP].
(2) Stellen Sie die ECP-Nummer ein.
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2.5 E/A-Befehle ausfihren
In diesem Abschnitt werden alle Einstellungen beschrieben, die auf dem [E/A-Befehle]-
Bildschirm (1/0 Command) vorgenommen werden kdnnen.
Dricken Sie im [Einrichten]-Bildschirm (Jog & Teach) die Taste <F4>. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

I/0 Cormand
Input
Bit# Status Lahel
E o

i On

2 On

3 On

4 On

5 Oon

& On

7 on
Select:

2.5.1 Wechsel der Anzeige von Eingangs- und Ausgangsstatus
Dricken Sie <F3>, um zwischen der Eingangsstatus- und der Ausgangsstatusanzeige zu
wechseln.

2.5.2 Ausgang ein- / ausschalten

(1) Dricken Sie <F3>, um den Ausgangsstatus anzuzeigen.

I/0 Command

output
Bit# Status Label
BB o=

1 Off
2 Qff
3 Off
9 Qff
5 Off
& Qff
7 Off

Zelect:

(2) Bewegen Sie den Cursor zu dem Ausgang, den Sie &ndern mochten.
(3) Schalten Sie den Ausgang ein oder aus (ON / OFF).

Taste <F1>: Ein

Taste <F2>: Aus
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2.6 Bewegungsbefehle ausflihren

TP1 Rev.2

2.6.1 E2-Serie

Im Folgenden wird der Vorgang zum Ausfiihren von Bewegungsbefehlen beschrieben,

wenn Roboter der E2-Serie verwendet werden.

(1) Drucken Sieim [Einrichten]-Bildschirm (Jog & Teach) die Taste <F3>. Der
folgende Bildschirm wird angezeigt.

Motion Command

Jumap: Z (0]
Jump

5o

Howve

Are

Arel

[0, Q- S Y

Jelect : Execute :E

(2) Bewegen Sie den Cursor zum gewunschten Bewegungsbefehl und driicken Sie die
Taste <OK>.

(3) Der [Bewegungsbefehl]-Bildschirm (Motion Command) wird angezeigt.
Stellen Sie die fur den Befehl benétigten Informationen ein und driicken Sie
<Enter>, um die Einstellungen zu Gbernehmen.

(4) Dricken Siedie Taste <OK>, um den Befehl auszufiihren.

2.6.2 PS-Serie

Im Folgenden wird der Vorgang zum Ausfiihren von Bewegungsbefehlen beschrieben,

wenn Roboter der PS-Serie verwendet werden.

(1) Dricken Sie im [Einrichten]-Bildschirm (Jog & Teach) die Taste <F3>. Der
folgende Bildschirm wird angezeigt.

Motion Command

Mowe
Jurnp3
Jump3CP
Are
Arel

[, Y-S 2 I S

Select : Execute :E

(2) Bewegen Sie den Cursor zum gewinschten Bewegungsbefehl und driicken Sie die
Taste <OK>.

(3) Der [Bewegungsbefehl]-Bildschirm (Motion Command) wird angezeigt.
Stellen Sie die fur den Befehl benétigten Informationen ein und driicken Sie
<Enter>, um die Einstellungen zu Gbernehmen.

(4) Dricken Siedie Taste <OK>, um den Befehl auszufiihren.
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2.7 Ursprung kalibrieren (E2-Serie)

42

Im Folgenden wird das Kalibrieren des Ursprungs beschrieben, wenn Roboter der E2-

Serie verwendet werden.

Gehen Sie folgendermallen vor, um den [Kalibrieren]-Bildschirm (Calibration)

anzuzeigen.

(1) Drucken Sie im [Einrichten]-Bildschirm (Jog & Teach) <F8>, um den Bildschirm
zur Passworteingabe anzuzeigen.

Maintenance

Fassword:

OF: Cance 1 : syisl=Nl

(2) Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Joint #

1 Joint #2
2 Joint #3
3 Joint #4
4 Rigry/Lefty Lrm

Gelect : OK:@ Cancel : pEhiapl
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2.7.1 Ursprung der 3. Achse kalibrieren

/N

VORSICHT

® Wenn mehr als eine Achse kalibriert wird, missen Sie die 3. Achse zuerst
kalibrieren. Wenn die 3. Achse zu niedrig positioniert ist, kann sie mit
Peripheriegeraten kollidieren und die Peripheriegerate beschadigen, wahrend
die anderen Achsen kalibriert werden.

TP1 Rev.2

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Kalibrieren]-Bildschirm (Calibration) auf , Joint #3"
und driicken Sie die Taste <OK>.
Wenn ein Encoder-Alarm auftrat, lassen Sie die Stromzufuhr mindestens drei
Minuten lang eingeschaltet, um den Kondensator hinreichend aufzuladen. Fahren Sie
anschliefRend mit dem néchsten Schritt fort.

Calibration Joint #3

Then an encoder aslarm has occurred,
leawve the power ON for 3 minutes to
sufficiently charge the capacitor.

(2) Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Calibration Joint #3

Hanually move Joint to its
approximate 0 pulse position.
Joint :#3
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Bewegen Sie die 3. Achse manuell in ihre ungeféhre 0-Pulse-Position.

0-Pulse-Position der 3. Achse: Obere Grenzposition im Bewegungsbereich

Obere Grenze: %ﬁ

0- Pulse IT .
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(3) Dricken Siedie Taste <F2>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Calibration Joint #3

Jet the DIF switch on the back of the
manipulator to the ON position.
DIP switch 3

Then, press and hold the reset switch
on right side of the DIP switch for 1
or more seconds.

Acrylplatte

(5) Stellen Sie den DIP-Schalter 3" der 3. Achsein die ,, ON“-Position.

Sensormonitor

sleiste! [o]

@

\
DIP-Schalter Reset-Schalter

(6) Driicken Sie den Reset-Schalter mindestens eine Sekunde lang.

(7) Dricken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen.

Calibration Joint #3

The encoder power is turned off.

Cance 1 : Syisl=pl
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©)

9)

Dricken Sie die Taste <F2>. Die Steuerung wird neu gestartet und der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

Calibration Joint #3

The motor power is turned on.
Please press the Motor Key ont the
pendant .

mc ancel : =Vlsd=Rl

Dricken Sie die Taste <Motor>, um die Motoren einzuschalten. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

Calibration Joint #3

Return the DIF switch to the OFF
rosition.
DIF switch 3

When the F2 key iz pressed, current
position is set 0 pulse position.

(10) Stellen Sie den DIP-Schalter in die OFF-Position und befestigen Sie die Acrylplatte

am Sensormonitor.

Acrylplatte

(11) Dricken Sie die Taste <F2> und legen Sie die aktuelle Position als 0-Pulse-Position

46

fest. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Calibration Joint #3

Foint =0 Lahel :**Ffsttsaitarssts

Select point date that is easy to
wverify the accuracy of Joint from

the currently registered point data.
Joint :#3

Eﬁﬂ I
P§ +/-: % Cancel : SERg1
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HINWEIS

&

(12) Wéahlen Sie aus den aktuell aufgelisteten Positionsdaten die Positionsdaten, die
leicht die Genauigkeit der 3. Achse Uberprifen lassen, und dricken Sie dann

<Enter>.

Der Manipulator bewegt sich nicht in die exakte Position. Obwohl der Fehler

kleiner ist as eine Motorumdrehung, sollten Sie Vorsichtsmal3nahmen treffen, damit

der Manipulator nicht mit Peripheriegeréten kollidiert.

Eine Umdrehung des Motors der 3. Achse:

(13) Driicken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen.

Calibration Joint #3

Jump PO 12101 is executed.

Please grip the Ensble switch, then

press and hold down the OK key.

(14) Halten Sie die Taste <OK> und den Zustimmtaster gedriickt, um den Befehl Jump

P:Z(0) auszufiihren.

Der Befehl Jump P:Z(0) wird ausgefiihrt und der folgende Bildschirm wird

angezeigt.

Calibration Joint #3

Plesase move the Joint #3 to Point
accurately with Jog kew.

Foint =0

Speed :Low
Jog Mode:World
Jog Distc:Long a

o o.oo0 ¥{ 0.
Z : o.oo0 10/5H 0.

Cancel :[sEhd-al

(15) Betétigen Sie die Verfahrtasten um die Hohe der 3. Achse einzustellen.
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(16) Dricken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen, der den Abschluss der
Kalibrierung (Calibration complete) mitteilt.

Calibration Joint #3

Calibration complete.

oK : |8
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2.7.2 Die 1., 2. und 4. Achse kalibrieren

Die 1., 2. und 4. Achse werden auf dieselbe Weise kalibriert. Gehen Sie folgendermal3en
vor, um jede der Achsen zu kalibrieren.

/N

VORSICHT

® Wenn mehr als eine Achse kalibriert wird, missen Sie die 3. Achse zuerst
kalibrieren. Wenn die 3. Achse zu niedrig positioniert ist, kann sie mit
Peripheriegeraten kollidieren und die Peripheriegerate beschadigen, wahrend

die anderen Achsen kalibriert werden.

TP1 Rev.2

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Kalibrieren]-Bildschirm (Calibration) auf die Achse,
deren Ursprung kalibriert werden soll, und driicken Sie die Taste <OK>.
Wenn ein Encoder-Alarm auftrat, lassen Sie die Stromzufuhr mindestens drei

)

Minuten lang eingeschaltet, um den Kondensator hinreichend aufzuladen. Fahren Sie

anschlief3end mit dem nachsten Schritt fort.

Calibration Joint #1

When an encoder alarm has occurred,
legve the power ON for 3 minutes to
sufficiently charge the capacitor.

Cancel: [l

Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Calibration Joint #1
Manually move Joint to 1ts
approximate 0 pulse positcion.
Joint :#1

Cancel : [s=hild
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Bewegen Sie die Achse, die kalibriert werden soll, manuell in ihre ungeféhre 0-Pulse-

Position.
0-Pulse-Position der 1. Achse: Position an der X-Achseim Manipulator-
K oordinatensystem ausgerichtet
-0-Pulse
0-Pulse-Position der 2. Achse: Position, in welcher der 1. und der 2. Arm auf
einer geraden Linie sind
(Unabhangig von der Richtung der 1. Achse)
0-Pulse
0-Pulse-Position der 4. Achse: Position, in der die flache Seite der Achse der
Spitze des 2. Arms gegenuibersteht.
N
s

(3) Dricken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen.

Calibration Joint #1

Z3et the DIP switch on the back of the
manipulator to the CON position.
DIF switch 1

Then, press and hold the reset switch
on right side of the DIP switch for 1
or more seconds.

Cancel : kNl
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(4) Offnen SiedieAcrylplatte auf dem Sensormonitor an der Anschlussplatte.

Acrylplatte

:
&

*—— ° oo

(5) Stellen Sieden DIP-Schalter der Achse, deren Ursprung kalibriert werden soll, in die

ON-Position.

SensorMonitor

i
2

ON
OFF

=
~CHE

[ [wCEs

efejetle] ol

©

\
DIP-Schalter

Reset-Schalter

(6) Dricken Sie den Reset-Schalter mindestens eine Sekunde lang.

(7) Dricken Sie die Taste <F2>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Der Encoder
wird ausgeschaltet.

Calibration Joint #1

The encoder power is turned off.

Cance 1 : syisl=Nl
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©)

9)

Dricken Sie die Taste <F2>. Die Steuerung wird neu gestartet und der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

Calibration Joint #1

The motor power is turned on.
Please press the Motor Key ont the
pendant .

mc ancel : =Vlsd=Rl

Dricken Sie die Taste <Motor>, um die Motoren einzuschalten. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

Calibration Joint #1

Return the DIF switch to the OFF
rosition.
DIF switch 1

When the F2 key iz pressed, current
position is set 0 pulse position.

(11) Stellen Sie den DIP-Schalter in die OFF-Position und befestigen Sie die Acrylplatte

am Sensormonitor.

Acrylplatte

(12) Dricken Sie die Taste <F2> und legen Sie die aktuelle Position als 0-Pulse-Position

52

fest. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Calibration Joint #1

Foint =0 Lahel :**Ffsttsaitarssts

Select point date that is easy to
wverify the accuracy of Joint from

the currently registered point data.
Joint :#1

Eaa!ﬂl‘lll
P§ +/-: % Cancel : SERg1

TP1 Rev.2



Betrieb 2. TEACH-Modus

(13) Wahlen Sie aus den aktuell aufgelisteten Positionsdaten die Positionsdaten, die

leicht die Genauigkeit der Achse Uberprifen lassen, deren Ursprung ausgerichtet
wird, und driicken Sie dann <Enter>.

HINWEIS  Der Manipulator bewegt sich nicht in die exakte Position. Obwohl der Fehler kleiner
& ist als eine Motorumdrehung, sollten Sie Vorsichtsmal3nahmen treffen, damit der
Manipulator nicht mit Peripheriegerdten kollidiert.

Eine Umdrehung des Motorsder 1. Achse:  + 4,5 Grad
Eine Umdrehung des Motors der 2. Achse:  + 7,2 Grad
Eine Umdrehung des Motorsder 4. Achse:  + 22,5 Grad

(14) Dricken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen.

Calibration Joint #1

Jump PO 1Z210) i=s executed.

Please grip the Enable switch, then
press and hold down the OK kevy.

Cancel : ek Nl

(15) Halten Sie die Taste <OK> und den Zustimmtaster gedriickt, um den Befehl Jump
P:Z(0) auszufiihren.

Der Befehl Jump P:Z(0) wird ausgefthrt und der folgende Bildschirm wird
angezeigt.

Calibration Joint #1

Manually mowve the joint to Point

Foint :0
Joint #3 can be lowered by pressing and
holding down the brake release button.

Cancel : bl

(16) Schalten Sie die Servo-Steuerung fur die 3. Achse sowie fir die Achse, fir die die
Ursprungspositionen ausgerichtet werden missen, aus, damit Sie die Achsen
manuell bewegen kénnen.

Bewegen und positionieren Sie die Achse, die kalibriert werden soll, manuell in die

Ursprungsposition, wahrend Sie den Bremsfreigabetaster der 3. Achse driicken und
die 3. Achse absenken.
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(17) Dricken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen, der den Abschluss der
Kalibrierung (Calibration complete) anzeigt.

Calibration Joint #1

Calibration complete.

oK : |8

(18) Schalten Sie die Servo-Steuerung fur die kalibrierten Achsen und die 3. Achse
wieder ein.
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2.7.3 Righty/Lefty einstellen

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Kalibrieren]-Bildschirm (Calibration) auf

)

©)

(4)

»Righty/Lefty” und driicken Sie die Taste <OK>.

Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Wahlen Sie Positionsdaten, die leicht die
Genauigkeit Uberprifen lassen, aus den Daten des erreichbaren Bereiches fir die

Rechts- und Linksarmausrichtung.

Bewegen Sie den Cursor zu [Point] und wéhlen Sie die Punktnummer, die eingestel It

werden soll.

Calibration Righty/Lefty

Foint 0 Lakhel ;FFEEXTXREXTLRAET

Select point data that is easy to wverify
the accuracy of Arm from the currently
registered point data.

Eag!ﬁ!l‘ll|
PH O+ % Cance 1 : M=ol

Driicken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen.

Calibration Righty/Lefry
Jump PO iz executed.

Hold the Enable switch.
Then, press the OE key and hold down.

Execute:!i Cancel : ek Nl

Halten Sie die Taste <OK> und den Zustimmtaster gedriickt, um den Befehl Jump

auszuftihren.

Der Befehl Jump wird ausgefiihrt und der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Calibration Righty/Lefty
The arw orientation is switched hetween
the right and left.
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(5) Dricken Sie die Taste <F2>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Wechseln Sie

(6)

()

©)

die Armausrichtung zwischen Rechtsarm und Linksarm.

Calibration Righty/Lefty

Jump POOOO :Z{0) /L is executed.

Hold the Enable switch.
Then, press the COE key and hold down.

Execute:gi Cancel : iRl

Halten Sie die Taste <OK> und den Zustimmtaster gedriickt, um den Befehl Jump
P:Z(0) auszufiihren.

Der Befehl Jump P:Z(0) wird ausgefihrt und der folgende Bildschirm wird
angezeigt.

Calibration Righty/Lefty
3Free is executed, and the servo control
of all joints is stopped.

After executing SFree, manually move
each joint to point.
Foint Hel

Free All:Ei Cance 1 : schid=-gi

Schalten Sie die Servo-Steuerung fur ale Achsen aus. Driicken Sie die Taste <OK>,
um den Befehl SFree auszufiihren. Nachdem SFree ausgefiihrt wurde, fihren Sie alle
Achsen zu P1 und kalibrieren Sie die Abweichung.

Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Schalten Sie die Servo-Steuerung fir ale
Achsen wieder ein.

Driicken Sie die Taste <OK>, um den Befehl SLock auszufihren.

Calibration Righty/Lefty

dLock is executed after the movement
to Point is completed, and the servo
control of all joints is started.
Point Hel

Lock All:EE Cance 1 : sEytsd=gi
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(9) Der folgende Bildschirm wird bei Abschluss der Kalibrierung (Calibration complete)
angezeigt.

Calibration Righty/Lefty

Calibration complete.

oK : |8
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2.8 Ursprung kalibrieren (PS-Serie)
Im Folgenden wird das Kalibrieren des Ursprungs beschrieben, wenn Roboter der PS-
Serie verwendet werden.
Gehen Sie folgendermal3en vor, um den [Kalibrieren]-Bildschirm (Calibration)
anzuzeigen.
(1) Drucken Sie im [Einrichten]-Bildschirm (Jog & Teach) <F8>, um den Bildschirm
zur Passworteingabe anzuzeigen.

Maintenance

Fassword:

OK : [RRge Cancel :[SEtaaen
(2) Geben Sie das Passwort ein und driicken Sie die Taste <Enter>. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.
Bewegen Sie den Cursor zu ,, Calibration* und driicken Sie die Taste <OK>.

Maintenance

0 Calibration
1 Erake

SJelect : OK: Cance ] : Syae Nl

(3) Der folgende Bildschirm wird angezeigt.
Calibration
Jaint:

Feference point
Joint #1
Joint #2
Joint #3
Joint #4
Joint #5
Joint f#6

[n S ) Y~ TR e

Select: OK: Cancel : kNl
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2.8.1 Basisposition fur Ursprungskalibrierung speichern

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Kalibrieren]-Bildschirm (Calibration) auf , Reference

)

©)

(4)

Point“ und dricken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.
Waéhlen Sie aus den aufgelisteten Punktdaten eine Basisposition fir zukinftige
Ursprungskalibrierungen.

Feference Foint

Foint =0 Lahel :*+F*sstssittassts

Select the point data of the refernce
roint that will be used for the
calibration int the future from the
currently registered point data.

I
ré +/-: % Cancel: SEVAagl

Bewegen Sie den Cursor zu [Point] und wéhlen Sie die Punktnummer, die eingestel It
werden soll.
Driicken Sie die Taste <F2>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Feference Foint

The pulse walues of Point
are preserwved.
Foint :0

QK: m Cance ]l : shla=pl

Driicken Sie die Taste <OK>, um die Pulse-Werte der Basisposition zu speichern.
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2.8.2 Urprungskalibrierungsverfahren

D

&)

®)

4

Bewegen Sie den Cursor im [Kalibrieren]-Bildschirm (Calibration) auf die Achse,
deren Ursprung kalibriert werden soll, und driicken Sie die Taste <OK>. Der
folgende Bildschirm wird angezeigt.

Calibration

Please move the Joint to 0O pulse
position with Jog key.

Joint :#1

Speed :Low
Jog Mode:Joint
Jog Dist:Long

J1: o.oo0 JE 0.oo
J35: 0.0oo0 e o.oo
J5: 0.00 J&: 0.00

Betétigen Sie die Verfahrtasten, um die Achse in die 0-Pulse-Position zu bringen.
Wenn die 0-Pulse-Position nicht verfigbar ist, bewegen Sie die Achse zu der
Kontrollmarkierung, siehe Manipulatorhandbuch Einstellungen und Betrieb 3.6
Einstellung der Basisposition zur Kalibrierung.

Driicken Sie die Taste <F2>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt. Der Encoder
wird zurlickgesetzt und der Roboter kann nicht mehr in seine vorherige Teach-
Position zurtickkehren.

Calibration
The encoder is initialized.

Encoder Reset can cause all previously
taught points to be wrong.

Driicken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen.

Calibration
Reference Point
Point :0

[
e Frn

Wéhlen Sie die Positions (Punkte)-Daten der registrierten Positionen (Punkte), mit
denen die Genauigkeit der Achsenkalibrierung Gberpriift werden kann.
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(5) Dricken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen.
Calibration
Select direction:

Fﬁﬂ [
Select: C%

Wahlen Sie die Versatzrichtung (offset direction) aus, um Kollisonen mit
Peripheriegeréten zu vermeiden.
(6) Dricken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen.

Calibration
Select offset [mm] :

Fﬁﬂ [
Select: C%

Wahlen Sie den Versatz (offset distance) aus.
(7) Dricken Sie <F2>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen.

Calibration
Go PO-TLZ (20)

Hold the Enable switch.
Then, press the OE Eey and hold down.

Release the Enable switch or OE EKey
to Stop motion.

Execute:&i Cancel : SEhita=gl
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(8) Bewegen Sie den Manipulator zu der eingestellten Position (Punkt), indem Sie
sowohl den Zustimmtaster als auch die Taste <OK> gedriickt halten. Nach der
Bewegung erscheint der folgende Bildschirm.

Calibration

Flesse move the Joint to reference
point with Jog key.

Joint :H1

Speed :Low
Jog Mode:Joint
Jog Dist:Medium

o 0.10 ¥ 0.10
Z: 0.10 o 0.10
Vo 0.10 w 0.10

(9) Betédtigen Sie die Verfahrtasten, um die Achse so genau wie moglich in die
Basisposition zu bewegen.

(10) Dricken Sie <OK>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen, der den Abschluss
der Ursprungskalibrierung (Calibration complete) anzeigt.

Calibration Joint #1

Calibration complete.
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2.9 Freigeben der Bremse (nur PS-Serie)

Die Bremse kann fiir jede der Achsen ein- und ausgeschaltet werden.

(1) Dricken Sieim [Einrichten]-Bildschirm (Jog & Teach) <F8>, um den Bildschirm
zur Passworteingabe anzuzeigen.

MNaintenance
Password:

OK: Cancel : seyaa=p
(2) Geben Sie das Passwort ein und driicken Sie die Taste <Enter>. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

Maintenance

Select.: OK: Cance 1 : scyisl=Nl
(3) Bewegen Sie den Cursor zu ,,Brake" und driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

J1: on Ja: On
J3: On J4: Oon
J5: on JE: On
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Gehen Sie folgendermalfden vor, um die Bremse einzuschalten:
(4) Dricken Sie die Taste <Jog+> der Achse, deren Bremseneinstellung geéndert
werden soll, und schalten Sie die Bremse ein.
(5) Dricken Siedie Taste <OK>. Die Bremse ist verriegelt.

Gehen Sie folgendermalden vor, um die Bremse auszuschalten:
(4) Dricken Sie die Taste <Jog-> der Achse, deren Bremseneinstellung gedndert werden
soll.
Die folgende Bestétigungsmeldung wird angezeigt:
Frage

Erake

Warning:

ERAEKE OFF can be cause the specified
joint to fall.Ensure that the joint is

properly supported.

Do you want to continue?

P o |
(5) Dricken Siedie Taste <F1>.
Die Bremse wird freigegeben und die angegebene Achse kann manuell bewegt

werden.
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3. AUTO-Modus

Stellen Sie den Betriebsarten-Schliisselschalter auf ,,Auto®, um in den AUTO-Modus zu

schalten. In diesem Modus kénnen Verfahr- und Teach-Vorgénge, Betriebsbefehle, E/A-

Befehle und andere Vorgénge und Befehle mithilfe des Teach-Pendant ausgefiihrt

werden.

Beachten Sie jedoch, dass keine Programme ausgefiihrt werden kdnnen.

AUTO-Modus

—{ Ausgabefenster ‘

—  E/A-Monitor |

—{ Merker-Monitor ‘ >
|
|

—{ Tasks

—{ Systemhistorie
—{ Programmiermodus ‘ >

4{ Programm &ffnen ‘ >

Eingeben

Speichern
Beenden

Suchen

Jump

4‘ Projekte generieren ‘ >
4‘ Projekte sichern ‘ >
4{ Projekte ‘ >
4{ Dateien importieren ‘ >
4{ Dateien exportieren ‘ »
4{ System sichern ‘ >
4{System wiederherstellen‘ >
4{ Geschwindigkeit ‘ >

4{ Konfiguration ‘

Programmeditor
- freiaeben
4{ Anzeigesprache ‘ >
4{ Systemsoftware aktualisieren {—»

n

A

i

—{Sichern/wiederherstell‘ >
—{ Steuerungsstatus ‘ >
—{ Datum und Zeit ‘ >
— Helligkeit und >
L Kontrast einstellen
‘ Fehlermeldungen ‘ >
----------- Bildschirmname
e e T Element ansehen

TP1 Rev.2

3.1 Programmbefehlanzeige
3.2 E/A-Monitor

3.3 Merker-Monitor

3.4 Task-Monitor

3.5 Systemhistorie

3.6 Programmiermodus

3.6.1 Programme 6ffnen

3.6.2 Projekte generieren
3.6.3 Projekte sichern

3.6.4 Projekte wiederherstellen
3.6.5 Dateien importieren
3.6.6 Dateien exportieren
3.6.7 System sichern
3.6.8 System wiederherstellen
3.6.9 Geschwindigkeit andern
3.6.10 Konfiguration

3.6.11 Anzeigesprache andern
3.6.12 Systemsoftware aktualisieren
3.7 Sichern / wiederherstellen
3.8 Steuerungsstatus speichern
3.9 Datum und Zeit anzeigen

3.10 Helligkeit und Kontrast
einstellen

3.11 Fehlermeldungen
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Stellen Sie den Betriebsartenschalter auf ,,Auto”, um den [Ausgabe]-Bildschirm (Print)
anzuzeigen. Befolgen Sie die Anweisungen auf dem Bildschirm und driicken Sie <F4>,

um den [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) anzuzeigen.

HMenu
Print Panel
1 I/Q Monitor
2 Memory I/O Monitor
3 Task Monitor
4 System History
5 Prograrming Mode
[
7
=
=]

Backup / Restore
Controllor 3tatus...
Date / Time
Erightness / Contrast

Select,: 5o t.D:

3.1 Programmbefehlanzeige

Hier werden Meldungen aus dem Programm und Antworten auf Anfragen angezeigt.
Der [Ausgabe]-Bildschirm (Print) wird angezeigt, wenn der Betriebsarten-
Schliisselschalter auf ,,Auto* gestellt wird.

Um den [Ausgabe]-Bildschirm (Print) anzuzeigen, bewegen Sie den Cursor im
[Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) auf [ Ausgabefenster]/(Print Panel) und driicken
Sie die Taste <OK>.

Wenn nur eine Meldung angezeigt wird:
Programmierbeispiel:
PRINT #24,“Test Print”

FPrint

Test Print

<F4> Der [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) wird angezeigt.

Eine Meldung wird angezeigt und eine Antwort wird angefordert:
Programmierbeispiel:

PRINT #24,“Test Print”
INPUT #24,a$

Frint
Te=st Print

Geben Sie die Antwort auf die Meldung an der Cursorposition ein (Zeichen oder

numerische Werte).
<F1> Loscht alle eingegebenen Zeichen oder numerischen Werte.

<F4> Der [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) wird angezeigt.
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3.2 E/A-Monitor

Der Monitor zeigt den E/A-Status an.

Bewegen Sie den Cursor im [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) auf [E/A- Monitor]
und driicken Sie die Taste <OK>.

E/A-Status (Eingange, Bit-Einheiten)

/0 Monitor
Inputs:
Eit# Status Label

o On
on
On
on
Cn

on
on

MNext: Previous:

<F1> Wechselt zwischen Eingéngen und Ausgéngen.
<F2> Wechselt die E/A-Statusanzeige (Bit: Bit-Einheiten, Port: Porteinheiten).

=1 Mo oW W

3.3 Merker-Monitor

Der Monitor zeigt den Merker-Status an.

Bewegen Sie den Cursor im [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) auf [Merkermonitor]
/(Memory I/0 Monitor) und driicken Sie die Taste <OK>.

Merker-Status (Bit-Einheiten)

Bit# Status Label
o OQff

QOff

Qff

QOff

QOff

Qff

QOff

Off

Next:n Previous:

<F2> Wechselt die E/A-Statusanzeige (Bit: Bit-Einheiten, Port: Porteinheiten).

Sl Mmook W
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3.4 Task-Monitor
Der Monitor zeigt den Status der Tasks an.

Bewegen Sie den Cursor im [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) auf [Taskmonitor]
und d

riicken Sie die Taste <OK>.
Task HMonitor
# State Name

[ T [ Y [ - A VT

HNext:f| Previous:

Next:f] Previous:

<F2> Zeigt den Ausfiihrungsstatus und die Zeile aller Tasks im durch den Cursor angegebenen

Programm an.

Task Monitor

# State Line # State Line
1 =]
10
11
1z
13
14
15
18

m -] ook WM

Menu
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3.5 Systemhistorie

Dieser Bildschirm zeigt die Historie von aufgetretenen Fehlern, Vorgdngen und
Warnungen an.

Bewegen Sie den Cursor im [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) auf [Systemhistorie]
und driicken Sie die Taste <OK>.

Von links nach rechts werden Objektnummer, Typ, Achsennummer, Tasknummer und
Datum angezeigt.

Systemhistorie Hauptbildschirm

u} u} 05/30/06 10:12

123 u} u} 05/29/06 20:55
126 a a 05/2%/06 Z0:55
121 u} u} 05/z9/06 20:54
127 u} u} 05/29/06 Z0:54
1z0 u} u} 05/29/06 20:54
1107 u} u} 05/29/06 20:54

1 u} u} 05/29/06 20:54 ¥

Jelect:

<F2> Zeigt die Details des durch den Cursor angegebenen Fehlers an.

tem His v
Error#:1202 Category: ERREOR
Joint#:0 Task# :0
Date :05/31/06 Time 110:51
Datal 37 Dataz : a
Function:
Message:

Unsupported. Uncommmon error. U-
nsupported parsmeter is specif~
ied

Scroll:
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3.6 Programmiermodus

70

In diesem Abschnitt werden alle Einstellungen beschrieben, die im [Programmieren]-
Bildschirm (Programming) vorgenommen werden kénnen.

Gehen Sie folgendermaBlen vor, um den [Programmieren]-Bildschirm (Programming)
anzuzeigen.

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) auf

[Programmiermodus]/(Programming Mode) und driicken Sie die Taste <OK>.
Programing
Password:

OK: Cance 1 : Skl

(2) Geben Sie das Passwort ein.

(3) Driicken Sie die Taste <Enter>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Backup Project

Restore Project...

Iwport File...

Export File...

System Backup...

System Restore. ..

Speed Factor...

Configuration... ¥

LTu s BEE B R RN R |

Select: GO tD: Cance 1 : ehile=gl

TP1 Rev.2



Betrieb 3 AUTOMATIK-Modus

3.6.1 Programme 6ffnen

TP1 Rev.2

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf

[Programm 6ffnen]/(Open Program) und driicken Sie die Taste <OK>.

Der angezeigte Bildschirm variiert je nach der Anzahl der gespeicherten Dateien.

Gehen Sie folgendermalien vor, wenn nur eine Datei vorhanden ist:

sub

Select: Open: Cance 1 : [oEtiss]

Gehen Sie folgendermalien vor, wenn zwei oder mehr Dateien vorhanden

sind:

Wihlen Sie die Datei aus und driicken Sie <OK>, um die Datei zu 6ffnen.

Open Progrsam
Jelect file:

progi -prog

SJelect : Open: Cancel : S=hile=gl

Bildschirm (Program Edit) angezeigt.

(2) Wenn die Datei wie oben beschrieben geéffnet wird, wird der [Programm editieren]-

[Programm editieren]-Bildschirm (Program edit), (Beispiel)

Function main|

Hogr
Hgr
! Hogr
! Hgr
Hygr
Hgr
Hygr
Hgr

Hygr

unicl)
unitz |
OPUnit3d |
EtherUnit4)
LoopTask)
LoopTaskz |
LoopTask3 )
LoopTask4 )|
LoopTasks)
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Programme eingeben

Abhéngig davon, ob die ,,Alph“-Leuchte ein- oder ausgeschaltet ist, ist der Eingabemodus

Zeichen oder der Eingabemodus Numerische Werte aktiv.

Driicken Sie die Taste <Alph / Num>, um ,,Alph* ein- oder auszuschalten.

LAlph* Modus Taste Funktion
AUS Eingabe numerischer 0bis 9 Eingabe numerischer
Werte - (minus) Werte
. (Punkt)
EIN Eingabe von Zeichen ABC bis | Eingabe von Zeichen
WXYZ
SP Leerzeicheneingabe
(Leerzeichen)
a/A Wechsel von Grof3- und
Kleinschreibung
Sym Symboleingabe
Fiir beide Modi CLR Loscht numerische Werte
und Text.
Enter Legt numerische Werte
und Zeichen fest.

Bedienpult (Auszug)
i 2 3

4 5

Eingabetasten ST

Taste <Alph/Num>

fur Zeichen / i g < Taste <CLR>
numerische “i"'/
Werte " o —Taste <Enter>

Pfeiltasten v

Zeichen eingeben:
Jeder Eingabetaste fiir Text / numerische Werte sind mehrere Zeichen zugeordnet. Das
Zeichen éndert sich bei jedem Driicken der Taste.
Beispiel: Wenn die Taste <ABC/2> gedriickt wird (wenn die ,,Alph”-Leuchte
eingeschaltet ist), dndert sich das Zeichen in folgender Reihenfolge: ,,a* — ,,b*

113
—,,C .

Um die Eingabe mit derselben Taste fortzusetzen, driicken Sie die Taste <—>, um den

Cursor vorwérts zu bewegen.
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Beispiel: Eingabe ,,Teach 170
(1) ,,Teach* eingeben:
Driicken Sie <Alph/Num>, damit ,,Alph” aufleuchtet.
Driicken Sie die Taste <a/A/->, um Grof3buchstaben eingeben zu konnen.
Driicken Sie die Taste <TUV/8> einmal.
Driicken Sie die Taste <a/A/->, um Kleinbuchstaben eingeben zu kénnen.
Driicken Sie die Taste <DEF/3> zweimal.
Driicken Sie die Taste <ABC/2> einmal. Driicken Sie die Taste <—>, um den
Cursor vorwirts zu bewegen.
Driicken Sie die Taste <ABC/2> dreimal.
Driicken Sie die Taste <GHI/4> zweimal.
(2) Leerzeichen eingeben:
Driicken Sie die Taste <Space/1> einmal.
(3) 170 eingeben:
Driicken Sie <Alph/Num>, damit ,,Alph” nicht mehr leuchtet.
Driicken Sie die Taste <Space/1> einmal.
Driicken Sie die Taste <PQRS/7> einmal.
Driicken Sie die Taste <Sym/0> einmal.

Symbole eingeben:
(1) Driicken Sie <Alph/Num>, damit ,,Alph” aufleuchtet.

(2) Driicken Sie <Sym/0>, um den folgenden Bildschirm anzuzeigen.

Bresse () v+, - ./

L A 2 U T I A |

3P TAE

Zelect gl OK: Cance 1 : SV a=gl

(3) Wihlen Sie das Symbol aus und driicken Sie die Taste <Enter>.
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74

Texteingabe unter Verwendung von Schlisselwortern:

Infrage kommende Befehlsanweisungen werden wihrend der Texteingabe vorausgesehen

und angezeigt. Bewegen Sie den Cursor zu der gewiinschten Befehlsanweisung und
driicken Sie die Taste <OK>.

gt

Hgr

Hygr

Hgr

Hygt

Hgr
Fl

LoopTasks)
LoopTask9)
LoopTasklo)
LoopTaskll|
LoopTasklz )
LoopTaskl3 |

Fend Find FindPos Fine Fix Flip
FutZtr Fmt3tr§ For Function

Texteingabe mit Syntaxhilfe
Wenn Sie ein Leerzeichen ( ) = > nach einer bestimmten Befehlsanweisung, wie z. B.

»MOTOR* oder ,,POWER®, eingeben, werden infrage kommende Zeichen angezeigt, die

einzugeben sind.

Fend|

B on

Function main|
String data$)
Print #z4,
Inpur #24,
Print #24,

Function sub|

"Test Print™)
datad |
dataf |

Bewegen Sie den Cursor zu dem gewiinschten Zeichen und driicken Sie die Taste <OK>.
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Programme speichern

Gehen Sie folgendermalen vor, um Programme nach dem Editieren zu speichern:
(1) Driicken Sie die Taste <F1>, um die Programmdatei zu speichern. Der folgende

Bildschirm wird wéhrend des Speicherns der Programmdatei angezeigt.

o Ve

(2) Nach dem Speichern wird wieder der [Programm editieren]-Bildschirm (Program

Edit) angezeigt.

Programm editieren beenden

Gehen Sie folgendermaBlen vor, um ,,Programm editieren* zu beenden:
(1) Driicken Sie die Taste <F2>, um die Programmdatei zu verlassen.
(2) Nach dem Speichern wird wieder der [Programm editieren]-Bildschirm
(Program Edit) angezeigt.
Der folgende Bildschirm wird angezeigt, wenn die Programmdatei geédndert, aber

nicht gespeichert wurde.

File nste

Program file hawve been changed but not
saved.

Do you want to save this now

and continue?

EEE.IIWQ!lﬁ!’III...
Cancel:

<F1> Speichert die Datei und kehrt zum [Programm editieren]-Bildschirm (Program edit)

zuriick.
<F2> Wechsel zum [Programmieren]-Bildschirm (Programming), ohne die Anderungen der

Programmdatei zu speichern.
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Zeichenketten suchen

Gehen Sie folgendermalien vor, um das Programm nach Zeichenketten zu durchsuchen:.
(1) Driicken Sie die Taste <F3>. Der folge

Find
Find what:

nde Bildschirm wird angezeigt.

Doy

Set: Select: Cance 1 :[srhls

<|>  Zeigt eine Liste von Suchtextfolgen an.

<F1> Andert die Suchreihenfolge (absteigend, aufsteigend).

(2) Geben Sie die zu suchende Zeichenkette ein und driicken Sie die Taste <Enter>.
Wihrend der Suche wird der folgende Bildschirm angezeigt.

Find

Searching character string

(3) Wenn die Zeichenkette gefunden wird, bewegt sich der Cursor zum Anfang dieser
Zeichenkette.

Wenn die Zeichenkette nicht gefunden wird, bleibt die Cursorposition unveriandert.
Jump

In diesem Abschnitt werden alle Einstellungen beschrieben, die im [Programmieren]-
Bildschirm (Programming) vorgenommen werden kénnen.

Driicken Sie im [Programm editieren]-Bildschirm (Program edit) die Taste <F4>. Der
folgende Bildschirm wird angezeigt.

P

Function

Select,: OK: Cancel :[shde=al
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Gehen Sie folgendermallen vor, um zu einer bestimmten Zeile im Programm zu
springen:
(1) Bewegen Sie den Cursor zu ,,Zeile” / (,,Line*) und driicken Sie die Taste <Enter>.

Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Go to line
Enter line nuwbher:

OK: Cancel: hde=gl

(2) Geben Sie unter [Zeilennummer eingeben]/(Enter line numer) einen numerischen
Wert ein, um die Zeilennummer festzulegen.

(3) Driicken Sie die Taste <Enter> und bewegen Sie den Cursor zu der angegebenen
Zeile.

Gehen Sie folgendermalen vor, um in der Programmdatei zu einer ,Funktion” zu

springen.
(1) Bewegen Sie den Cursor zu ,,Function” und driicken Sie die Taste <Enter>. Der

folgende Bildschirm wird angezeigt.

>0 to Function

countup

Page:

(2) Bewegen Sie den Cursor zu der gewiinschten Funktion und driicken Sie die Taste
<OK>.
Wihrend der Ausfithrung wird der folgende Bildschirm angezeigt.

o to Function

Finding Function.....

(3) Der Bildschirm fiir die angegebene Funktion wird angezeigt.
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3.6.2 Projekte generieren

Gehen Sie folgendermalien vor, um Projekte zu generieren.

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf
[Generieren...]/(Build Project...) und driicken Sie die Taste <OK>. Die Generierung

des Projekts wird gestartet. Wihrend der Ausfithrung wird der folgende Bildschirm
angezeigt.

Starting project build

Wenn die Generierung erfolgreich war

(2) Wenn die Projektgenerierung erfolgreich abgeschlossen wurde, wird der folgende
Bildschirm angezeigt.

Build complete, no srrors

Select: 30 to:

Wenn die Generierung fehlgeschlagen ist
(2) Eine Fehlermeldungsliste erscheint.

Bewegen Sie den Cursor zum gewiinschten Fehler und driicken Sie die Taste <OK>.
Build sborted

0 #3311 Line 1 in mwainZ.prg.obj

Select: 30 to:

(3) Die fehlerhafte Datei erscheint und die Fehlerzeile wird durch den Cursor angezeigt.
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3.6.3 Projekte sichern

Gehen Sie folgendermaflen vor, um Projekte auf dem USB-Speicher zu sichern.

(1) Stecken Sie den USB-Speicher in die Steuerung ein.

(2) Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf

[Projekt sichern...]/(Backup Project...) und driicken Sie die Taste <OK>. Der
folgende Blldschlrm wird angezeigt.

Backup : Cancel : Sehls=gl

(3) Driicken Sie die Taste <OK>, um die Projektsicherung auszufiihren.
Wenn bereits ein Projekt mit dem gleichen Namen auf dem USB-Speicher existiert,

erd der folgende Bildschirm angezeigt.

Project TP_Euild
already exist.

Crrerwrite?

Crrerwrite @3 Cancel : SEhdsld]

<OK> Uberschreibt das Projekt.
<Cancel> Bricht die Projektsicherung ab.

3.6.4 Projekte wiederherstellen

Gehen Sie folgendermallen vor, um auf dem USB-Speicher gesicherte Projekte in der

Steuerung wiederherzustellen.

(1) Stecken Sie den USB-Speicher in die Steuerung ein.

(2) Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf
[Projekt wiederherstellen...]/(Restore Project...) und driicken Sie die Taste <OK>.
Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Restm:e project from U3E memory stick.

Please press the OK key to select the
project.

OK: Cance ] : SEhid-gl
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(3) Driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.
Festore
Jelect Project:

Te=t 4ME

Select: Open:m Cance ] : Sl

(4) Bewegen Sie den Cursor zum gewiinschten Projekt und driicken Sie die Taste

<OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Restore

/EpsonRC50/Projects/Test

Feady to restore the project files.
Continue?

(5) Driicken Sie die Taste <F1>, um die Wiederherstellung des Projekts auszufiihren.

3.6.5 Dateien importieren

80

Importiert ,,Prg”-, ,,Inc”- und ,,Pts”-Dateien vom USB-Speicher in Projekte auf der
Steuerung.

Es konnen nur Dateien importiert werden, die dieselben Namen haben wie die Dateien im

Projekt.

(1) Stecken Sie den USB-Speicher in die Steuerung ein.

(2) Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf [Datei
importieren...]/(Import File...) und driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

Zelect file:

Zelect : Import : Cance ] : [SEhiu=gl

<Enter> Zeigt die Hierarchie in der Ebene unter dem ausgewéhlten Ordner an.

<F1> Zeigt die Hierarchie in der Ebene iiber dem ausgewéhlten Ordner an.

(3) Bewegen Sie den Cursor auf die zu importierende Datei und driicken Sie die Taste

<OK>, um den Dateiimport auszufiihren.
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Wenn der Dateiname bereits existiert, wird der folgende Bildschirm angezeigt.
Import File

file already exist.

crreryrite?

ﬁgﬁlll‘g! !E!rlllll
Cancel:

<F1>  Uberschreibt die Datei.

<F2> Wechselt in den [Programmieren]-Bildschirm (Programming).
3.6.6 Dateien exportieren

Gehen Sie folgendermallen vor, um ,,Prg”-, ,Inc”- und ,,Pts”-Dateien aus Projekten auf
der Steuerung auf den USB-Speicher zu exportieren.

(1) Stecken Sie den USB-Speicher in die Steuerung ein.

(2) Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf [Datei

exportieren...]/(Export File...) und driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

Main.obj
Points.pts
TP_Euild.=spr]
TP_Build.ohj

Zelect : Exportc : Cancel : [sEhd=gl

<Enter> Zeigt die Hierarchie in der Ebene unter dem ausgewéhlten Ordner an.

<F1> Zeigt die Hierarchie in der Ebene iiber dem ausgewéhlten Ordner an.

(3) Bewegen Sie den Cursor auf die zu exportierende Datei und driicken Sie die Taste
<OK>, um den Dateiexport auszufiihren.

Wenn der Dateiname bereits existiert, wird der folgende Bildschirm angezeigt.

Export File
Main.prg

file already exist.

Crrerwrite?

EQEIIIWQ! !EIFIIII.
Cancel:

<F1>  Uberschreibt die Datei.

<F2>  Wechselt in den [Programmieren]-Bildschirm (Programming).
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3.6.7 System sichern

82

Gehen Sie folgendermalBlen vor, um die Systemdateien der Steuerung auf dem USB-

Speicher zu sichern.

(1) Stecken Sie den USB-Speicher in die Steuerung ein.

(2) Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf
[System-Sicherung...]/(System Backup...) und driicken Sie die Taste <OK>. Der
folgende Bildschirm wird angezeigt.

Geben Sie den Dateinamen ein.

Svstem Backup
Backup robot parameters to s file.
FPlease enter the Backup file namwe.

Neame :

OK: Cance | : Sehi=gl

(3) Driicken Sie die Taste <Enter>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Zystem EBackup

Eackup
To Save System files in the Folder

CE: EECance E

<OK> Wenn die Taste <OK> gedriickt wird, ohne dass ein Ordner ausgewdhlt wurde,

werden die Sicherungsdateien direkt auf dem USB-Speicher gespeichert.
(4) Driicken Sie die Taste <F2>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Waihlen Sie den Ordner aus, in dem die Sicherungsdaten gesichert werden sollen.
System Backup
Zelect Backup Folder.

5 66 Z0060525120843

Ep=onRCE50

Select: EBackup : Cancel : s=istad=gl
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®)

(6)

<F1>
<F2>
(7)

Driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

ystem Backup
Eackup
To Z3ave 3ystem files in the Folder

CE: EECance E

Driicken Sie die Taste <OK>, um die Systemsicherung auszufiihren.

Wenn der Dateiname bereits existiert, wird der folgende Bildschirm angezeigt.

Gystem Backup
3Y3
file already exist.

rrerwrite?

H |!r
Cancel:

Uberschreibt die Datei.

Wechselt in den [Programmieren]-Bildschirm (Programming).

Nachdem die Ausfithrung abgeschlossen ist, wird der folgende Bildschirm

angezeigt.

System Backup

Backup completed successfully.

OF:[E3
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3.6.8 System wiederherstellen

84

Gehen Sie folgendermaBlen vor, um auf dem USB-Speicher gesicherte Systemdateien in

der Steuerung wiederherzustellen.

(1)
2)

)

(4)

Stecken Sie den USB-Speicher in die Steuerung ein.

Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf
[System wiederherstellen...]/(System Restore...) und driicken Sie die Taste <OK>.
D

er folgende Bildschirm wird angezeigt.
Zvstem Restore

Restore robot parameters from o file.
Flease press the OK key to select
the configuration.

Q@3 Cance ] :[ehde=pl

Driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.
Sy=stem Restore
SJelect Backup files.

3 66 ZODG0O529120543

Ep=onRC50)

Select: Festore : Cance 1 : [sEhtg

Bewegen Sie den Cursor zur gewiinschten Sicherungsdatei und driicken Sie die
Taste <OK>.

Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Sy=tem Re

store

Bestore completed successfully.

oF: 88
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(5) Driicken Sie die Taste <F1>, um die Wiederherstellung auszufiihren.

Nachdem die Ausfithrung abgeschlossen ist, wird der folgende Bildschirm
angezeigt.

Svstem Restore

Restore completed successfully.

or: 8%
(6) Driicken Sie die Taste <OK>. Die Steuerung wird neu gestartet.
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3.6.9 Geschwindigkeit andern

Gehen Sie folgendermallen vor, wum die Betriebsgeschwindigkeit der

Roboterbewegungsbefehle (Go, Jump-Pulse-Befehle, etc.) im Programm zu dndern.

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf [Speed
Factor...] und driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird

angezeigt.
Gpeed

Zet speed factor:
Speed :100

Jer: OK: Cance 1 : [shilel=Nl

(2) Geben Sie den Faktor (Einheit: %¢1 bis 100, ganze Zahlen) in Bezug zur maximalen
Geschwindigkeit ein. Driicken Sie die Taste <Enter> und {ibernehmen Sie den
numerischen Wert.

(3) Driicken Sie <F1>, um den Standardfaktor (100) wiederherzustellen.

(4) Driicken Sie die Taste <OK>, um den Wert einzustellen.

3.6.10 Konfiguration

Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf

[Configuration...] und driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird
angezeigt.
Configuration

0 Editor]
1 Backup 3creen

Select,: Go to: Cance] : 6=l gl
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Programmeditor konfigurieren

Nehmen Sie die Voreinstellungen fiir den Programmeditor vor.
(1) Bewegen Sie den Cursor im [Konfiguration]-Bildschirm (Configuration) auf [Editor]

und driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Configuration
Jert Preferences for Editor

Gehen Sie folgendermal3en vor, um ein

Edit HF i Le] i 5 .

Ton Stop - Element zu dndern:

7 E M Bewegen Sie den Cursor in die linke
S3yntax Help @ ¥

Spalte.
Gehen Sie folgendermaflen vor, um

Einstellungen zu éndern:

Bewegen Sie den Cursor in die rechte

Zelect: OK: Cancel : [sEhdu=al

Spalte.

(2) Wenn eine Einstellung geéndert wurde, driicken Sie die Taste <OK>, um die
Einstellungen zu speichern.
Das Driicken der Taste <F1> stellt die Standardeinstellungen wieder her. Der
Bildschirm in Schritt (1) zeigt die Standardeinstellungen an.

Driicken Sie die Taste <OK>. Die Steuerung wird neu gestartet.

Andern des Programmeditierbereichs
(1) Driicken Sie die Tasten <1><|>, um den Cursor zu [Editieren]/(Edit) zu bewegen.
(2) Driicken Sie die Taste <—>, um den Cursor nach rechts zu bewegen.
(3) Driicken Sie die Tasten <> <|>, um den Cursor in den Programmeditierbereich zu
bewegen (Function, File).
Function : Stellt den Bereich fiir eine bestimmte Funktion ein.

File . Stellt den Bereich fiir die gesamte Datei ein.

Tabulatorbreite des Programmeditors andern
(1) Driicken Sie die Tasten <> <|>, um den Cursor zu [Tabulatorsprung]/(Tab Stop) zu
bewegen.
(2) Driicken Sie die Taste <—>, um den Cursor nach rechts zu bewegen.
(3) Geben Sie die Tabulatorbreite ein (Einheit: Zeichen 1 bis 8)

Anzeigefunktion fir Schlisselwortkandidaten im Programmeditor ein- / ausschalten
(1) Driicken Sie die Tasten <{> <|>, um den Cursor zu [Schliisselwort]/(Key Word) zu
bewegen.
(2) Driicken Sie die Taste <—>, um den Cursor nach rechts zu bewegen.
(3) Driicken Sie <1> <|>, um On / Off auszuwihlen.

Die Vorgabeeinstellung ist ,,On*.
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Syntaxhilfefunktion im Programmeditor ein- / ausschalten
(1) Driicken Sie die Tasten <1> <|>, um den Cursor zu [Syntax Help] zu bewegen.
(2) Driicken Sie die Taste <—>, um den Cursor nach rechts zu bewegen.
(3) Driicken Sie <1> <|>, um On / Off auszuwéhlen.

Die Vorgabeeinstellung ist ,,On*.
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Ausflhrung im Hauptmenu freigeben

Normalerweise werden die folgenden Punkte im Programmiermodus nach Eingabe des
Passworts eingestellt:

- Projekt sichern / wiederherstellen

- System sichern / wiederherstellen

- Dateien importieren / exportieren

Elemente, die zur Ausfiihrung freigegeben sind, werden dem Menil im Bildschirm

[Backup] hinzugefiigt. (Siehe Betrieb, 3.7 Sichern / Wiederherstellen.)

Gehen Sie folgendermaflen vor, um die Ausfithrung im Hauptmeni freizugeben.

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Konfiguration]-Bildschirm (Configuration) auf
[Sichern/Wiederherstellen Fenster]/(Backup Screen) und driicken Sie die Taste
<OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Configuration

Gehen Sie folgendermafen vor, um ein

Element zu dndern:

Export File
S3y=tem Restore
Restore Project
Inmport File

Bewegen Sie den Cursor in die linke
Spalte.
Gehen Sie folgendermaflen vor, um

Einstellungen zu éndern:

Bewegen Sie den Cursor in die rechte

Zelect: OK: Cancel : sl Spalte'

(2) Andern Sie die Einstellungen der einzelnen Elemente und driicken Sie <OK>, um
die Einstellungen zu speichern.
Ja(Yes) : Freigegeben
Nein (No) : Nicht freigegeben
Das Driicken der Taste <F1> stellt die Standardeinstellungen wieder her. Der
Bildschirm in Schritt (1) zeigt die Standardeinstellungen an.

Driicken Sie die Taste <OK>. Die Steuerung wird neu gestartet.
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3.6.11 Anzeigesprache andern

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf

[Language] und driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird
angezeigt.

Language

Select Language

1 German
Z Japanese
3 French

Zelect : QF: Cancel : SEhd=gl

(2) Bewegen Sie den Cursor zur gewiinschten Anzeigesprache und driicken Sie die
Taste <OK>.
Driicken Sie die Taste <OK>. Die Steuerung wird neu gestartet.
3.6.12 Systemsoftware aktualisieren

Gehen Sie folgendermallen vor, um die Systemsoftware zu aktualisiern, sodass sie dem
Stand der Software auf dem USB-Speicher entspricht.

(1) Stecken Sie den USB-Speicher in die Steuerung ein.

(2) Bewegen Sie den Cursor im [Programmieren]-Bildschirm (Programming) auf

[Update System Software] und driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende
Bildschirm wird angezeigt.

Update = em Software

Update system software.

Please press the OF key to select
the system software file.

OF: @y Cancel : sehilw=l

(3) Driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Tpdate JIystem Joftware

Select system software file

20080531

3 0_z0060531105805

Select: Update :m Cancel : s=hl==pl

<Enter> Zeigt die Hierarchie in der Ebene unter dem ausgewéhlten Ordner an.

<F1> Zeigt die Hierarchie in der Ebene tiber dem ausgewéhlten Ordner an.
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(4) Bewegen Sie den Cursor zu dem Ordner, der aktualisiert werden soll und driicken

)

Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Tpdate System Software

Setup.cdpBackup.txt

Feady to update the System Software
Cotinue?

Driicken Sie <F1>, um die Aktualisierung auszufiihren. Nachdem die Software

aktualisiert wurde, wird der folgende Bildschirm angezeigt.

tem Joftware

UTpdating. ...

Copying ©3.....
Copying the files.....
Completed
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3.7 Sichern / Wiederherstellen

Normalerweise werden die folgenden Einstellungen im Programmiermodus nach Eingabe
des Passworts gemacht:

- Projekt sichern / wiederherstellen

- System sichern / wiederherstellen

- Dateien importieren / exportieren

Elemente, bei denen unter ,,Ausfiihrung im Hauptmenii freigeben” (execution in the main
menu enabled) ,,Ja* (Yes) eingestellt wurde, konnen eingestellt werden.
(1) Bewegen Sie den Cursor im [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) auf [Backup...]
und driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.
Beispiel fiir [Backup]-Bildschirm

up

em Backup...
1 Backup Project
2 Export File...

Select: elu] to: Cance ] : SEhde=gl

(2) Bewegen Sie den Cursor zum gewiinschten Element und driicken Sie die Taste
<OK>.

(3) Stellen Sie alle Elemente ein.

Projektsichern ............... Betrieb, 3.6.3 Projekte sichern

Projekte wiederherstellen . ... ... Betrieb, 3.6.4 Projekte wiederherstellen
Dateien importieren . .......... Betrieb, 3.6.5 Dateien importieren
Dateien exportieren. . .......... Betrieb, 3.6.6 Dateien exportieren
System sichern ............... Betrieb, 3.6.7 System sichern

System wiederherstellen. . ...... Betrieb, 3.6.8 System wiederherstellen
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3.8 Steuerungsstatus speichern

Gehen Sie folgendermaBlen vor, um die Steuerungsstatus als Datei auf dem USB-Speicher

zu sichern. .

(1) Stecken Sie den USB-Speicher in die Steuerung ein.

(2) Bewegen Sie den Cursor im [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) auf
[Steuerungsstatus...] (Controller States) und driicken Sie die Taste <OK>. Der

folgende Bildschirm wird angezeigt.

Controller 3tatus Preservation
Controller status are preserved in the
U3E memory stick with the file.

Please press the OF to preserve.

Preserve:[@d Cancel :|[s=hta-gl

(3) Driicken Sie die Taste <OK>, um die Status zu sichern.

3.9 Datum und Uhrzeit anzeigen

Gehen Sie folgendermalien vor, um Datum und Uhrzeit der Steuerung auf der Anzeige
anzuzeigen.
Bewegen Sie den Cursor im [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) auf [Date / Time] und

driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Date & Time

Date : Z0O0&/05/30
Tite @ 10:36:23

OF 1 e

<F1> Wechselt zuriick in den [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu).
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3.10 Helligkeit und Kontrast einstellen

(1) Bewegen Sie den Cursor im [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu) auf [Brightness /

1| - Brightness + 1t

+~ — Contrast + -

or : B

<! ><t > Mitdiesen Pfeiltasten konnen Sie die Helligkeit einstellen.

<+« ><— > Mit diesen Pfeiltasten konnen Sie den Kontrast einstellen.

(2) Driicken Sie die Taste <OK>, um die Einstellungen zu tibernehmen.

3.11 Fehlermeldungen

Wenn ein Fehler auftritt, wird der folgende Bildschirm angezeigt.

Error#:2053

execution file

Execute file update.

Updating the

Contrast] und driicken Sie die Taste <OK>. Der folgende Bildschirm wird angezeigt.

Erightness / Contrast

1 CF
<F4> Wechselt zuriick in den [Hauptmenii]-Bildschirm (Main Menu).
<OK> Wechselt zuriick in den Bildschirm, der vor Auftreten des Fehlers gedffnet war.
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4. Fehlerbehebung

Anzeigefeld ist leer

[ Abhilfe]

- Die Steuerung liefert 24VDC.
Uberpriifen Sie, ob die Steuerung eingeschaltet ist.

- Uberpriifen Sie, ob das Gerét richtig an den TP/ OP- Anschluss der Steuerung
angeschlossen ist.

Wenn die Anzeige nach Durchfiihrung dieser Gegenmal3nahmen noch immer leer ist, kann
eine Betriebsstdrung des Geréts vorliegen.
Wenden Sie sich in diesem Fall an das Service-Center oder den Hersteller.

Ein Fehlercode erscheint und der Roboter arbeitet nicht
bestimmungsgemal

[Abhilfe]
- Lesen Sie bitte den Abschnitt Uber Fehlercodes im Steuerungshandbuch.

Roboter bewegt sich nicht, wenn eine Verfahrtaste gedrickt wird

[Abhilfe]

- Fiihren Sie den Befehl Motor On aus, um die Robotermotoren mit Strom zu versorgen.
(Siehe auch ,Motor On” in der SPEL+ Sprachreferenz.)

- Versorgen Sie die Robotermotoren mit Strom.
(Siehe auch ,SLOCK” in der SPEL+ Sprachreferenz.)

- Moglicherweise wurde die Schrittweite , Klein“ ausgewahlt.
Uberpriifen Sie den Wert im [Schrittweite]-Bildschirm (Jog Distance) und @ndern Sie,
wenn nétig, die Einstellung auf die Schrittweite ,, Grof3*.
(Siehe auch Betrieb 2.3 Schrittweitedaten éandern.)

Wenn sich der Roboter nach Durchfiihrung dieser Gegenmal3nahmen noch immer nicht
bewegt, kann eine Betriebsstérung des Geréts vorliegen.
Wenden Sie sich an das Service-Center oder den Hersteller.

Die Betriebsart wechselt nicht vom TEACH- in den AUTO-Modus

[Abhilfe]
- Senden Sie das Verriegelungs-Freigabe-Eingang-Signal, um die Verriegelung
freizugeben.

Wenn sich der Zustand nach Durchfihrung dieser Gegenmal3nahme nicht andert, kann
eine Betriebsstorung des Geréts vorliegen.
Wenden Sie sich an das Service-Center oder den Hersteller.
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5. Ersatzteilliste und Option

Achten Sie bei der Bestellung von Ersatzteilen auf die richtige Bestellnummer und
Option.

Ersatzteilbezeichnung Bestellnummer Spezifikation
Kabel: Runder
Anschluss ( 5m )

TypA | R12B120101

Typ B R12B120102 |Kabel: D-Sub-Anschluss ( 5m )

TP1 (mit Kabeln) Kabel: Runder

TYpC | RI2BI20103 |\ (o e (15m)

Typ D R12B120104 |Kabel: D-Sub-Anschluss (15m )

Schlissel R13B060901 |Betriebsarten-Schliisselschalter
Wandhalterung R12B120105 |Option
Umrlstsatz R12B120111 |Option CK1
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