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1. Wstep

1 Wstep

1.1 Grupa docelowa

Niniejsza dokumentacja przeznaczona jest dla uzytkownikéw posiadajacych
nastepujace kwalifikacje:

®m zaawansowana wiedza z zakresu elektrotechniki

®m zaawansowana wiedza z zakresu systemu uktadu sterowania robota

®m zaawansowana wiedza z zakresu systemu operacyjnego WINDOWS

naszych klientéw do udziatu w szkoleniu w KUKA College. Informacije
odnosnie programu szkolenia sg dostepne na stronie www.kuka.com lub
bezposrednio w naszych filiach.

ﬂ Majac na uwadze optymalne wykorzystanie naszych produktow zachecamy

1.2 Dokumentacja systemu robota

W sktad dokumentaciji systemu robota wchodzi:

m instrukcja obstugi robota
® instrukcja obstugi uktadu sterowania robota

instrukcja obstugi i programowania dotyczaca Systemu Oprogramowania
KUKA (KUKA System Software)

m instrukcje dotyczace opcji i wyposazenia dodatkowego

Kazda instrukcja stanowi oddzielny dokument.

1.3 Symbole wskazéwek

Bezpieczenstwo Wskazoéwki, ktére sg oznaczone tym symbolem, stuzg bezpieczenstwu pracy
i nalezy ich przestrzegac.

Niebezpieczenstwo!

Niniejsza wskazéwka ostrzega przed ryzykiem utraty zycia, odniesienia
ciezkich obrazen lub powstania duzych strat materialnych, jezeli nie zostang
podjete czynnosci zapobiegawcze.

Ostrzezenie!

Niniejsza wskazowka ostrzega przed mozliwoscig utraty zycia, odniesienia
ciezkich obrazen lub powstania duzych strat materialnych, jezeli nie zostang
podjete czynnosci zapobiegawcze.

Uwaga!

Niniejsza wskazéwka ostrzega przed mozliwoscia odniesienia lekkich
obrazen lub powstania niewielkich strat materialnych, jezeli nie zostang
podjete czynnosci zapobiegawcze.

Wskazdwki, ktdére sg oznaczone tym symbolem, stuzg utatwieniu pracy lub
zawierajg odnosniki do dalszych informacji.

Wskazéwka

Wskazéwka dotyczaca utatwienia pracy lub odnosniki do dalszych
informaciji.

m DD P
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1.4 Stosowane pojecia

Pojecie Opis

DSE Cyfrowy wspomagajacy uktad elektroniczny

EMC (Electromagnetic | Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna
Compatibility)

Niezalezny KCP Programator KUKA (KUKA Control Panel)

KRL Jezyk programowania robota KUKA (KUKA
Robot Language)

KSS Oprogramowanie systemowe KUKA (KUKA
System Software)

MFC3 Karta wielofunkcyjna

RDW Enkoder cyfrowy (RDW)

RoboTeam Dostosowane do siebie czasowo lub czasowo i
pod wzgledem ruchu ruchy torowe kilku robotéw

SafeRobot Komponenty w postaci programoéw i sprzetu,

ktére umozliwiajg zastgpienie zwyktego uktadu
monitorowania obszaru osi

USB Universal Serial Bus. System magistral stuzacy
do potaczenia komputera z dodatkowymi
urzadzeniami.

VxWorks System operacyjny czasu rzeczywistego
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2 Opis produktu

21 Przeglad systemu robota

System robota sktada sie z nastepujgcych komponentéw:

Robot

Uktad sterowania robota
Programator KCP
Przewody taczace
Oprogramowanie
Opcje, akcesoria

Rys. 2-1: Przykladowy system robota

1 Robot 3 Uktad sterowania robota
2 Przewody taczace 4 Programator KCP
2.2 Uklad sterowania robota — zestawienie

Uktad sterowania robota stosowany jest w celu sterowania nastepujgcymi

systemami:
= Robot KUKA
= KMC

m  Zewnetrzna kinematyka

System sterowania robota sktada sie z nastepujacych komponentow:
Komputer uktadu sterowania

Modut zasilajacy

Programator KCP

Ukfad bezpieczenstwa ESC

Panel przytaczeniowy
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Rys. 2-2: Uktad sterowania robota - plan
1 Modut zasilajacy 4 Panel przytaczeniowy
2 Komp. ukt. ster. 5 Przestrzenh dla podzespotow
klienta

3 Uktad bezpieczenstwa (ESC) 6 KCP

23 Opis komputera uktadu sterowania

Funkcje

Zestawienie

10/ 149

Komputer steruje za pomocg wymiennych komponentéw wtykowych
wszystkimi funkcjami uktadu sterowania.

m interfejs graficzny systemu operacyjnego Windows z funkcjami
wizualizacji i wprowadzania danych

funkcje tworzenia, korygowania, archiwizowania i konserwacji programéow
sterowanie procesami

projektowanie toréw

sterowanie obwodem napeddéw

monitorowanie

elementy obwodu zabezpieczajgcego ESC

komunikacja z zewnetrznymi urzadzeniami peryferyjnymi (inne uktady
sterowania, komputer gtéwny, komputery, sie¢)

Na komputer uktadu sterujacego sktadajg sie nastepujgce komponenty:

Piyta gtébwna ze ztgczami

Procesor i pamie¢

Twardy dysk

Naped dyskietkowy

Naped CD-ROM

MFC3

KVGA

DSE-IBS-C33

Akumulatory

Podzespoty fakultatywne, np. karty magistrali polowej
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oy
Ve

W | | 4

Rys. 2-3: Komputer uklfadu sterowania - zestawienie

1 Komputer PC 4 Napedy
2 Standardowe ztacza PC 5 Akumulatory
3 Wentylator komputera

231 Standardowe ztacza PC

Zestawienie
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Rys. 2-4: Standardowe ztacza PC
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Poz. | Ziacze (interfejs) Poz. | Ziacze (interfejs)
1 Wtyczki PCI 1 do 6 11 X961 Zasilanie napieciem
(>>> 2.3.2 "Przyporzadkow DC 24V
anie wtyczek komputera"
strona 13)
2 Wtyczka AGP PRO 12 | X801 DeviceNet (MFC3)
3 USB 2x 13 | ST5 Seryjne ztacze
standardowe czasu
rzeczywistego COM 3
4 X804 Eternet 14 | ST6 ESC/KCP itp.
5 COM 1 Seryjne ztgcze 15 | ST3 magistrala napedu do
standardowe KPS600
6 LPT1 Réwnolegte ztacze 16 | ST4 seryjne zigcze
standardowe standardowe enkodera X21
7 COM 2 Seryjne ztacze 17 | X805 Wyswietlacz KCP
standardowe (KVGA)
8 USB 2x 18 | X821 zewnetrzny monitor
(KVGA)
9 Podtaczenie klawiatury 19 | 4 miejsce wtykowe
pozostaje wolne. Jesli do
MFC3 wiozone zostanie
drugie DSE-IBS-C33 AUX,
zajmuje ono miejsce
wtykowe 4.
10 | Podtaczenie myszy 20 | X2 DC wejécia i wyjscia.
Ztgcze SSB do ptyty CI3.

W celu aktywowania przytaczy USB, nalezy wprowadzi¢ nastepujace
ustawienia Bios.

1. W trakcie bootowania wejs¢ do Bios za pomocg F2.
2. Z menu Advanced wybra¢ Advanced System Configuration.
3. Aktywowac¢ wszystkie punkty menu poza USB Legacy Support.

Urzadzenia, ktére mogg by¢ podtgczone do USB, wymienione sg w pliku
tekstowym zlokalizowanym w C:/Windows/KUKA/USB/usb_devices.txt.
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2.3.2 Przyporzadkowanie wtyczek komputera

Zestawienie @ @ @ @ @ @ @
rﬁ rh i D fl _h F_H

»

afie [ e
R

Rys. 2-5: Wtyczki komputera

Do wtyczek komputera mozna podtgczy¢ nastepujace karty wtykowe:

Wtyczka Karta wtykowa
1

Karta Interbus (Swiattowdd) (fakultatywnie)
Karta Interbus (miedz) (fakultatywnie)
Karta do skanera LPDN (fakultatywnie)
Karta Profibus Master/Slave (fakultatywnie)
Karta LPCN ControlNet (fakultatywnie)
Karta CN_EthernetIP (fakultatywnie)

Karta do skanera LPDN (fakultatywnie)
Karta KVGA

Karta DSE-IBS-C33 AUX (fakultatywnie)

Karta MFC3

Karta sieciowa (fakultatywnie)

Karta do skanera LPDN (fakultatywnie)
Karta Profibus Master/Slave (fakultatywnie)
Karta LIBO-2PCI (fakultatywnie)

Karta modemowa KUKA (fakultatywnie)

7 wolna

DA B|WIDN

2.3.3 Plytagtéwna

Konstrukcja Na plycie gtéwnej znajduja sie:
m  Procesor
= Pamie¢ (RAM)
m  Zigcza do wszystkich komponentéw komputera
m  Karta sieciowa on-board
= Bios
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Rys. 2-6: Plyta gtéwna

Przylacza Poz. | Element Poz. | Element

1 Przytacza zewnetrzne 13 | Zewnetrzny czujnik
temperatury

2 Wentylator 1 14 | Panel sterowniczy LCD

3 RAM wtyczka A 15 | Wentylator 2

4 RAM wtyczka B 16 | Wentylator 3

5 Dioda Power ON Il 17 | FireWire (IEEE 1394)

6 Naped dyskietkowy 18 | Monitorowanie obudowy

7 Monitorowanie zasilania 19 | USB G/H

pradem

8 Panel sterowniczy 20 | Serial AT A1

9 Naped IDE 3/4 21 Serial AT A2

10 | Zasilanie pradem 22 | USBE/F

1 Naped IDE 1/2 23 Dodatkowe zasilanie
pradem +3 V

12 | Zworka 24 | Dodatkowe zasilanie
pradem +12 V

przez KUKA Roboter GmbH. Zmiany obtozenia niewykonane przez KUKA

ﬂ Plyta gtébwna zostata optymalnie wyposazona, przetestowana i dostarczona
Robot Group nie sg objete gwarancja.

2.3.4 Twardy dysk

Opis Twardy dysk jest dzielony na partycje w 2 "logicznych” napedach. Pierwsza
partycja jest wywotywana przy pomocy C:, a druga przy pomocy D: . Przewdéd
transmisji danych potaczony jest z ptyta gléwng wtyczkg IDE 1/2. Zworka musi
znajdowac sie w potozeniu master.

Na twardym dysku znajduja sie nastepujgce systemy:

m  Oprogramowanie systemowe KSS KUKA System Software
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= Windows XP
m  Pakiety technologiczne (fakultatywnie)

2.3.5 Naped CD-ROM

Opis Naped CD-ROM to urzadzenie stuzace do odczytywania ptyt CD.

2.3.6 Naped dyskietek

Opis Naped dyskietek stuzy do archiwizowania danych.

2.3.7 Karta wielofunkcyjna (MFC3)

Opis W zaleznosci od wymagan klienta w ukfadzie sterowania stosowane sg 2
rézne karty MFC3:

= MFC3-Standard
m MFC3-Tech

] D ]
O]
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Rys. 2-7: Karta MFC3
Przylacza Poz. Wtyczka Opis
1 X2 Zigcze do ptyty CI3
4 X801 Przytacze magistrali CAN
5 X3 Monitoring wentylatora PC
6 X6 ESC, KCP-CAN, COM, uzytkownik WE/
WY
7 X8101 Przytacze DSE
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Dioda Poz. Wtyczka Opis

2 Dioda 2 Magistrala DeviceNet CAN (dwukolorowe
wskazanie bitu danych)

3 Dioda 1 Magistrala DeviceNet CAN (dwukolorowe
wskazanie bitu danych)

MFC3-Standard MFC3-Standard zawiera systemy E/A i posiada nastepujace funkcje:

RTAcc Chip do VXWinRT (funkcja czasu rzeczywistego)
Przytagcze DeviceNet
Dla potaczenia zaméwionego przez klienta
Zalecana jest opcja Multi-Power-Tap.
Tylko jako obwdd master
m Interfejs serwomodutu elektronicznego DSE

W MFC3-Standard mogq znajdowac sie maks. 2 podzespoty DSE-IBS-
C33.

m  Zigcze do uktadu bezpieczenstwa CI3
= Kontrola wentylatoréw

Wiecej informacji na temat potgczenia z DeviceNet znajduje sie w
poszczegolnych dokumentacjach KUKA.

MFC3-Tech MFC3-Tech zawiera systemy E/A i posiada nastepujace funkcje:

= Wszystkie funkcje karty MFC3-Standard
m Zigcze standardowe do opcji CR (RoboTeam)

ﬂ Karte MFC3-Tech mozna stosowac tylko razem z kartg CI3-Tech.

2.3.8 Cyfrowy serwomodut elektroniczny (DSE-IBS-C33)
Opis DSE-IBSC33 natozony jest na MFC3 i kieruje serwomodutami. Odczytywane

z serwomodutéw informacije dotyczace bteddw i danej sytuacji sg dalej
opracowywane.

Jesli w urzadzeniu robota uzywane sg dwa enkodery (przy wiecej niz 8
osiach), kazdy z nich musi by¢ zaopatrzony w ptyte RDW-IBS-C33.

Jéz' LJ? |
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16/149 V1.1 25.09.2006 KRC-AD-KRC2ed05-BA pl




2. Opis produktu

Przytacza

Poz. Wtyczka Opis
1 X4 Przytacze regulatoréw napedow
2 X810 Przytacze do MFC3
Dioda Poz. Dioda Opis
3 Dioda Miga przy potaczeniu z MFC3

2.3.9 Karta KUKA VGA (KVGA)

Opis Do karty KVGA podtaczany jest KCP. Rozdzielczos¢ i liczba kolorow (16 wzgl.
256) ustawiane sg automatycznie podczas instalacji. Na karcie KVGA
znajdujg sie 2 przytagcza KCP. Réwnolegle mozna tu tez przytaczyé
standardowy monitor o rozdzielczosci VGA.

_ 7

ol OO { ] ][0

B [ [ ]
]
W o
Rys. 2-8: Karta KVGA
Przylacza Poz. Wtyczka
1 Zewnetrzne przytgcze monitora
2 Przytacze KCP
2.3.10 Akumulatory
Opis Uktad sterowania robota zasilany jest przez akumulatory nieprzerwanym

zasilaniem pradem 24 V. W przypadku awarii sieci akumulatory dbajg o
kontrolowane wylgczanie uktadu sterowania. Sg buforowane przez KPS600.
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Rys. 2-9: Akumulatory

24 Opis panelu sterowniczego KUKA Control Panel (KCP)

Funkcja KCP (KUKA Control Panel) jest programatorem uktadu sterowania robota.
KCP jest wyposazony we wszystkie funkcje, ktére sg konieczne do obstugi i
programowania uktadu sterowania robota.

241  Strona przednia

Przeglad

0o

Rys. 2-10: KCP Strona przednia

przetacznik trybéw roboczych
napedy Wt

napedy WYL / SSB-GUI
WYLACZNIK AWARYJNY
SpaceMouse

klawisze stanu po prawej
klawisz Enter

klawisze kierunkowe
klawiatura

© O NOoO OB~ WN -

10
11
12
13
14
15
16
17
18

blok klawiszy numerycznych
klawisze programowe
klawisz Start-Wstecz
klawisz Start

klawisz STOP

klawisz wyboru okna
klawisz ESC

klawisze stanu po lewej
klawisze menu
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2.4.2

Przeglad

Opis

2.5

Opis

V1.1 25.09.2006

Strona tylna

s e 8
(e A

Rys. 2-11: Tylna strona KCP

1 Tabliczka znamionowa 4 Przycisk zatwierdzajacy
2 Klawisz Start 5 Przycisk zatwierdzajacy
3 Przycisk zatwierdzajgcy

Element Opis

Tabliczka

. Tabliczka znamionowa KCP.
Znamionowa

Przy pomocy klawisza Start uruchomiony zostaje

Klawisz Start
program.
Przycisk zatwierdzajgcy ma 3 pozycje:
= Nie wcisniety
m  Pozycja srodkowa
= Caltkowicie wcisniety
Przycisk

Przycisk zatwierdzajgcy musi w trybach roboczych T1 i
T2 pozostawac¢ w pozycji Srodkowej, aby robot moégt
sie przesuwac.

zatwierdzajacy

W trybach roboczych Automatyka i Automatyka
zewnetrzna przycisk zatwierdzajacy nie posiada zadnej
funkgiji.

Logiczny uktad bezpieczenstwa Electronic Safety Circut (ESC)

Uktad bezpieczenstwa ESC (Electronic Safety Circuit) jest 2-kanatowym,
wspomaganym komputerowo systemem zabezpieczen. Monitoruje on
nieprzerwanie wszystkie podtaczone, istotne dla bezpieczenstwa
komponenty. W przypadku usterek lub przerwania obwodu bezpieczenstwa
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Wezet w KCP

20/ 149

uktad zasilania napieciem wytacza napedy i tym samym powoduje
zatrzymanie robota.

System ESC skfada sie z nastepujacych komponentéw:
Piyta CI3

KCP (Master)

KPS600

MFC (pasywny wezet)

System ESC z peryferig weztdéw zastepuje wszystkie ztgcza standardowe
klasycznego systemu bezpieczenstwa.

Uktad bezpieczenstwa ESC monitoruje nastepujace wejscia:

Lokalny WYLACZNIK AWARYJNY
Zewnetrzny WYLACZNIK AWARYJNY
Ochrona uzytkownika

Przycisk zatwierdzajacy

Napedy WYL.

Napedy WL.

Tryby pracy

Wejscia kwalifikujace

Rys. 2-12: Struktura obwodu ESC

1 KPS600 4 MFC3
2 Ptyta CI3 5 DSE
3 Niezalezny KCP 6 Komputer

Wezet w KCP jest nadrzedny i z tego miejsca nastepuje inicjacja.
Wezet otrzymuje dwukanatowe sygnaty z:

m  przycisku WYLACZNIKA AWARYJNEGO
m  przycisku zatwierdzajacego

Wezet otrzymuje jednokanatowe sygnaty z:

®  napedu wigczone
m trybu roboczego AUTO, trybu roboczego TEST

V1.1 25.09.2006 KRC-AD-KRC2ed05-BA pl



2. Opis produktu

KCP musi by¢ wiaczony do pracy obwodu ESC. Jesli KCP zostanie
odtgczony w trakcie pracy, natychmiast roztgczane sg napedy.

Wezly w KPS W KPS znajduje sie wezet ESC, ktéry w razie usterki wytgcza stycznik
napedéw.
Wezet na MFC3 Na ptycie MFC3 znajduje sie bierny wezet ESC nadzorujacy i przekazujacy do

uktadu sterowania informacje dotyczgce obwodu ESC.

251 Wezly ESC

Konstrukcja Kazdy wezet sktada sie z 2 chipéw ESC (A i B), ktore sie wzajemnie kontroluja.
ESC IN ESC OUT
TA(A) l l T T ——————» TA(B)
NA ———— «———— NA
ENA —m8 — 44— ENA
2581 ——— P 4 782
282 —— b — 752
ESC ESC
BA(A) ——————————p Chip A > Chip B < BA(T)
QF —— 44— QE
E2 ———p — 2
BS ——— 4——— BS
AF ———P — A

H

LNA <——
NAN ¢——
LNA €—
NAN €——
AE 44—

«—

b = —
<3 H
Rys. 2-13: Wezet ESC
Nazw
a Znaczenie Opis
sygna
tu

WYT | Wyjscie testowe | Napiecie impulsowe dla wejs¢ interfejsow

WA Lokalny Wejscie lokalnego WYLACZENIA
WYLACZNIK AWARYJNEGO (dwukanatowe). Po
AWARYJNY odtgczeniu sygnatu stycznik napedowy

natychmiast opada.
ZWA | Zewnetrzny Wejscie zewnetrznego WYLACZENIA
WYLACZNIK AWARYJNEGO (dwukanatowe). Po
AWARYJNY odtaczeniu sygnatu stycznik napedowy

stopniowo opada.
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Nazw

a Znaczenie Opis
sygna

tu

PZ1 Przycisk Wejscie zewnetrznego klawisza akceptaciji
zatwierdzajacy (dwukanatowy, jednostopniowy). Po
na KCP odfgczeniu sygnatu w trybie testowym

pPz2 Przycisk stycznik napedowy natychmiast opada.
zatwierdzajacy
stopnia
bezpieczenstwa

TR Tryb roboczy Wejscia zewnetrznego przetacznika trybéw
(A=Automatyka, | roboczych (jednokanatowe). Jesli tryb
T=Test) automatyczny i testowy zostang wigczone

jednoczesnie, stycznik napedowy
natychmiast opada.
WYW | Wyijscie funkcji Wyjscie stycznika napedow (dwukanatowe).
E Napedy WL Stycznik jest wigczany i wytaczany przez
wigczenie 24 V lub 0 V.

ZN Zwolnienie Wejscie zewnetrznego zwolnienia napedow
napedow (jednokanatowe). Po odtgczeniu sygnatu

stycznik napedowy natychmiast opada.

WK Wejscie Ten sygnat jest uzywany tylko dla
kwalifikujace dodatkowych osi lub stacji podawczych. Po

odtgczeniu sygnatu w trybie testowym
stycznik napedowy natychmiast opada.

E2 Specjalne -

zamkniecie
(zalezne od
klienta)

ou Ochrona Wejscie WYLACZNIKA AWARYJNEGO
uzytkownika drzwiczek ochronnych (dwukanatowe). Po

odtgczeniu sygnatu stycznik napedowy
stopniowo opada, wzglednie moze byc¢ takze
wylgczany natychmiast.

AN Napedy WL. Wejscie dla funkcji Napedy wi.
(jednokanatowe). Zbocze sygnatu jest
analizowane. Wiaczenie stycznika napedéw
jest na tym wejsciu mozliwe tylko przy
pozytywnym zboczu.

LNA | Lokalny Wyjscie lokalnego WYLACZNIKA
WYLACZNIK AWARYJNEGO (dwukanatowe). Wyjscie
AWARYJINY zostaje ustawione, gdy uruchamiane jest

lokalny lub zewnetrzny WYLACZNIK
AWARYJNY. Przy tym wariancie przekaznika
przy uruchomieniu lokalnego WYLACZNIKA
AWARYJNEGO styczniki sg otwarte.

AAUT | Tryby pracy Wyjscie (jednokanatowe) W zaleznosci od

o/ trybu roboczego ustawiane jest odpowiednie

ATES wyjscie. Przy tym wariancie przekaznika

T BA stycznik jest zamkniety, gdy wybrany zostat

odpowiedni tryb roboczy.

Strzatki w kierunku chipa ESC przedstawiaja wejscia sygnatéw, strzatki od
chipa ESC na zewnatrz przedstawiajg ich wyjscia. Sygnat WYT (A), WYT (B)
to napiecie pulsacyjne, w ktére zaopatrzone musi by¢ kazde wejscie.
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2.5.2 Plyty CI3 - zestawienie

Opis Ptyta CI3 faczy poszczegodlne wezty systemu ESC z interfejsem klienta.

W zaleznosci od wymagan klienta w uktadzie sterowania stosowane sg rézne
piyty:

wiasny

wezet Opis

plyta

Standardowa CI3 nie Wskazanie nastepujacych
(>>> 2.5.3 "Plyta CI3- stanow:

Standard" strona 23) = Lokalne WYLACZENIE

AWARYJNE
CI3-Extended tak Wskazanie nastepujacych

(>>> 2.5.4 "Ptyta CI3- stanow:

Extended" strona 26)

m  Tryby robocze

®m  Lokalny WYLACZNIK
AWARYJNY

= Napedy witacz.

Magistrala CI3 nie Plyta taczgca obwodu ESC i

(>>>2.5.5 "Plyta CI3 SafetyBUS p firmy PILZ
Bus" strona 28)

CI3-Tech tak Plyta ta potrzebna jest w
(>>> 2.5.6 "Plyta CI3- przypadku nastepujacych
Tech" strona 31) komponentéw:
KUKA.RoboTeam
KUKA.SafeRobot
Magistrala Safety Gateway

Wyjscie do szafy
nadstawianej (osie
dodatkowe)

m Zasilanie 2. enkodera przez
X19A

Wskazanie nastepujacych
stanéw:
= Tryby robocze

= Lokalny WYLACZNIK
AWARYJINY

= Napedy wigcz.

2.5.3 Plyta CI3-Standard

Opis Ta ptyta jest standardowo montowana w uktadzie sterowania i nie ma ona
wlasnego wezta. L aczy ona istniejgce wezty obwodu ESC i wysyta sygnaty do
pojedynczych ztaczy standardowych. Stan (unmapped Character
\x201e)Lokalny WYLACZNIK AWARYJNY” wskazywany jest przez
przekaznik. Obwéd ESC mozna zresetowaé za pomocg przycisku Reset.
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Przytacza

Poz. Oznaczenie Opis

1 X18 Ztacze standardowe MFC3 (sygnaty Safety )
(fakultatywnie)

2 X2 Przytacze KPS

3 X3 Przytacze MFC

4 X19 Ztacze do lampy RoboTeam (fakultatywnie).
Zasilanie napieciem enkodera

5 X4 Przytacze zewnetrznych przetacznikéw
trybow roboczych (fakultatywnie)

6 X7 Przytacze CAN do karty wej/wy;j

7 X6 Zasilanie wewnetrzne/zewnetrzne i obwaod
ESC

8 X5 Ztgcze KCP

9 X21 Zasilanie napieciem KCP i KCP CAN

10 X22 Wejscia i wyjscia ztacza peryferyjnego

11 X1 Wewnetrzne zasilanie napieciem 24 V

14 X8 Przytacze zewnetrznych uktadow sterowania,
przycisk WYLACZENIA AWARYJNEGO w
szafie

15 X16 Ztacze wewnetrzne

16 X12 Ztgcze standardowe peryferii wyjscia >
500 mA

17 X31 Przytacze uktadu sterowania robotem,
wentylator wewnetrzny
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Przekaznik

Bezpieczniki

Dioda

Reset

Poz. Oznaczenie Opis
12 K4 Komunikat: Lokalny WYLACZNIK
AWARYJNY
13 K3 Komunikat: Lokalny WYLACZNIK
AWARYJNY
Poz. | Oznaczenie Wartosé¢ w A | Opis
18 F2 2 Nadzér wentylatora DC 24 V
19 F16 7,5 DC 24 V zigcze VCC
20 F12 4 DC 24 V zigcze VCC
21 F13 4 DC 24 V zigcze VCC
22 F10 3 DC 24 V VCC-ESC
23 F23 2 Zasilanie enkodera
Poz. Oznaczenie Opis
24 Dioda 16 Nadzér zabezpieczen dla F2
(czerwona)
25 Dioda 5 Nadzor zabezpieczen dla F16
(czerwona)
26 Dioda 4 Nadzoér zabezpieczen dla F12
(czerwona)
27 Dioda 2 Nadzoér zabezpieczen dla F13
(czerwona)
28 Dioda 14 24 \/ niebuforowane
(zielona)
29 Dioda 9 24 V buforowane
(zielona)
30 Dioda 15 5V wezet ESC
(zielona)
31 Dioda 1 Nadzor zabezpieczen dla F10
(czerwona)
32 Dioda 12 Nadzoér zabezpieczen dla F23
(czerwona)
33 Dioda 18 ESC wyjscie magistrali KCP biad
(czerwona)
34 Dioda 17 ESC wyjscie magistrali KCP OK
(zielona)
35 Dioda 27 ESC wyjscie magistrali MFC btad
(czerwona)
36 Dioda 28 ESC wyjscie magistrali KFC OK
(zielona)
37 Dioda 22 ESC magistrala, lokalny wezet ESC btad
(czerwona)
38 Dioda 21 ESC magistrala, lokalny wezet ESC OK
(zielona)
39 Dioda 19 ESC magistrala KPS btad
(czerwona)
40 Dioda 20 ESC magistrala KPS OK
(zielona)
Poz. Oznaczenie Opis
41 KY1 Przycisk Reset ESC
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254 Plyta CI3-Extended

Opis Plyta ta posiada wtasny wezet, wskazywane sg nastepujgce stany obwodu
ESC:

= Tryby robocze
= Napedy wiacz.
= Lokalny WYLACZNIK AWARYJNY

Obwoéd ESC mozna zresetowac za pomoca przycisku Reset.
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Przylacza

Poz. Oznaczenie Opis

1 X18 Ztgcze standardowe MFC3 (sygnaty Safety)
(fakultatywnie)

2 X2 Przytacze KPS

3 X3 Przytacze MFC

4 X19 Ztacze do lampy RoboTeam (fakultatywnie).
Zasilanie napieciem enkodera

5 X4 Przytacze zewnetrznych przetacznikow
trybow roboczych (fakultatywnie)

6 X7 Przytacze CAN do karty wej/wyj

7 X6 Zasilanie wewnetrzne/zewnetrzne i obwaod
ESC

8 X5 Ztgcze KCP

9 X21 Zasilanie napieciem KCP i KCP CAN

10 X22 Wejscia i wyjscia ztgcza peryferyjnego

11 X1 Wewnetrzne zasilanie napieciem 24 V

18 X31 Przytacze uktadu sterowania robotem,
wentylator wewnetrzny
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Poz. Oznaczenie Opis
28 X8 Przytacze zewnetrznych uktadéw sterowania,
przycisk WYLACZNIKA AWARYJNEGO w
szafie sterownicze;j
29 X16 Ztacze wewnetrzne
30 X12 Zlacze standardowe peryferii wyjscia > 500
mA
Przekaznik Poz. Oznaczenie Opis
12 K4 Komunikat: Lokalny WYLACZNIK
AWARYJNY
13 K3 Komunikat: Lokalny WYLACZNIK
AWARYJNY
14 K8 Komunikat: Autotest
15 K7 Komunikat: Autotest
16 K1 Komunikat: Napedy wigcz.
17 K2 Komunikat: Napedy wiacz.
Bezpieczniki Poz. | Oznaczenie Wartosé¢ w A | Opis
19 F2 2 Nadzér wentylatora DC 24 V
20 F16 7,5 DC 24 V zigcze VCC
21 F12 4 DC 24 V zigcze VCC
22 F13 4 DC 24 V zigcze VCC
23 F1 2 DC 24 V Napedy wiacz
24 F14 4 DC 24 V Napedy witgcz
25 F15 7,5 DC 24 V Napedy wiacz
26 F10 3 DC 24 V VCC-ESC
27 F23 2 Zasilanie enkodera
Dioda Poz. Oznaczenie Opis
31 Dioda 16 Nadzér zabezpieczen dla F2
(czerwona)
32 Dioda 5 Nadzér zabezpieczen dla F16
(czerwona)
33 Dioda 4 Nadzoér zabezpieczen dla F12
(czerwona)
34 Dioda 2 Nadzér zabezpieczen dla F13
(czerwona)
35 Dioda 6 Nadzor zabezpieczen dla F1
(czerwona)
36 Dioda 7 Nadzoér zabezpieczen dla F14
(czerwona)
37 Dioda 8 Nadzoér zabezpieczen dla F15
(czerwona)
38 Dioda 14 24 \/ niebuforowane
(zielona)
39 Dioda 9 24 V buforowane
(zielona)
40 Dioda 15 5V wezet ESC
(zielona)
41 Dioda 1 Nadzor zabezpieczen dla F10
(czerwona)
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Poz. Oznaczenie Opis
42 Dioda 12 Nadzoér zabezpieczen dla F23
(czerwona)
43 Dioda 18 ESC magistrala KCP btad
(czerwona)
44 Dioda 17 ESC magistrala KCP OK
(zielona)
45 Dioda 27 ESC magistrala MFC btad
(czerwona)
46 Dioda 28 ESC magistrala MFC OK
(zielona)
47 Dioda 22 ESC magistrala, lokalny wezet ESC biad
(czerwona)
48 Dioda 21 ESC magistrala, lokalny wezet ESC OK
(zielona)
49 Dioda 19 ESC magistrala KPS btad
(czerwona)
50 Dioda 20 ESC magistrala KPS OK
(zielona)
Reset Poz. Oznaczenie Opis
51 KY1 Przycisk Reset ESC
255 PlytaCI3 Bus
Opis Piyta SafetyBus p Gatway nakfadana jest na ptyte CI3 Bus, tgczy ona uktad

ESC i SafetyBUS p firmy PILZ. Ptyta CI3 Bus nie posiada wtasnego wezta.

Obwdd ESC mozna zresetowac za pomocg przycisku Reset.

Wiecej informacji znajduje sie w dokumentaciji "System bezpieczenstwa ESC
z magistralg Safety p Gateway”.

287149 V1.1 25.09.2006 KRC-AD-KRC2ed05-BA pl



2. Opis produktu

7

(37)38)39)

:
%
D_

Sl o]

Iﬁlf?g%g G %

© @ @é) @ ®

Przytacza

Poz. Oznaczenie Opis

1 X18 Ztacze standardowe MFC3 (sygnaly Safety)
(fakultatywnie)

2 X2 Przytacze KPS

3 X3 Przytacze MFC

4 X19 Ztacze do lampy RoboTeam (fakultatywnie).
Zasilanie napieciem enkodera

5 X4 Przytacze zewnetrznych przetacznikéw
trybow roboczych (fakultatywnie)

6 X7 Przytacze CAN do karty wej/wy;j

7 X6 Zasilanie wewnetrzne/zewnetrzne i obwaod
ESC

8 X5 Ztgcze KCP

9 X21 Zasilanie napieciem KCP i KCP CAN

10 X22 Wejscia i wyjscia ztacza peryferyjnego

11 X1 Wewnetrzne zasilanie napieciem 24 V

12 X8 Przytacze zewnetrznych uktadow sterowania,
przycisk WYLACZNIKA AWARYJNEGO w
szafie sterownicze;j

13 X16 Ztacze wewnetrzne

14 X12 Ztgcze standardowe peryferii wyjscia >
500 mA

15 X31 Przytacze uktadu sterowania robotem,
wentylator wewnetrzny

25 X13 Zlgcze standardowe magistrala SafetyBus
Gateway (fakultatywnie)
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Bezpieczniki Poz. | Oznaczenie Wartosé w A | Opis

16 F2 2 Nadzér wentylatora DC 24 V

17 F16 7,5 DC 24V zigcze VCC

18 F12 4 DC 24 V ziacze VCC

19 F13 4 DC 24 V zigcze VCC

20 F1 2 DC 24 V Napedy wiacz

21 F14 4 DC 24 V Napedy wiacz

22 F15 7,5 DC 24 V Napedy wigcz

23 F10 3 DC 24 V VCC-ESC

24 F23 2 Zasilanie enkodera

Dioda Poz. Oznaczenie Opis

26 Dioda 16 Nadzor zabezpieczen dla F2
(czerwona)

27 Dioda 5 Nadzér zabezpieczen dla F16
(czerwona)

28 Dioda 4 Nadzér zabezpieczen dla F12
(czerwona)

29 Dioda 2 Nadzoér zabezpieczen dla F13
(czerwona)

30 Dioda 6 Nadzér zabezpieczen dla F1
(czerwona)

31 Dioda 7 Nadzor zabezpieczen dla F14
(czerwona)

32 Dioda 8 Nadzoér zabezpieczen dla F15
(czerwona)

33 Dioda 14 24 V niebuforowane
(zielona)

34 Dioda 9 24 \/ buforowane
(zielona)

35 Dioda 1 Nadzoér zabezpieczen dla F10
(czerwona)

36 Dioda 12 Nadzér zabezpieczen dla F23
(czerwona)

37 Dioda 17 ESC magistrala KCP OK
(zielona)

38 Dioda 23 ESC magistrala SafetyBus Gateway biad
(czerwona)

39 Dioda 24 ESC magistrala SafetyBus Gateway OK
(zielona)

40 Dioda 27 ESC magistrala MFC btad
(czerwona)

41 Dioda 18 ESC magistrala KCP btad
(czerwona)

42 Dioda 28 ESC magistrala MFC OK
(zielona)

43 Dioda 19 ESC magistrala KPS btad
(czerwona)

44 Dioda 20 ESC magistrala KPS OK
(zielona)
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Reset Poz. | Oznaczenie Opis

45 KY1 Przycisk Reset ESC

2.5.6 Piyta CI3-Tech

Opis Piyta CI3-Tech posiada wlasny wezet, wymagana jest przez nastepujace
komponenty:

KUKA.RoboTeam (Shared Pendant)

KUKA.SafeRobot

SafetyBus Gateway

Wyjscie do szafy nadstawianej (osie dodatkowe)

Zasilanie 2. enkodera przez X19A

Wskazywane sg nastepujgce stany obwodu ESC:

= Tryby robocze
= Napedy wiacz.
= Lokalny WYLACZNIK AWARYJNY

Obwdéd ESC mozna zresetowac za pomoca przycisku Reset.

ﬂ Ptyte CI3-tech mozna stosowac tylko razem z kartg MFC3-Tech.
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Przytacza Poz. Oznaczenie Opis
1 X18 Ztacze standardowe MFC3 (sygnaly Safety)
(fakultatywnie)
2 X2 Przytacze KPS
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Poz. Oznaczenie Opis
3 X3 Przytacze MFC
4 X19 Ztacze do lampy RoboTeam (fakultatywnie).
Zasilanie napieciem enkodera
5 X4 Przytgcze zewnetrznych przetacznikow
trybow roboczych (fakultatywnie)
6 X7 Przytacze CAN do karty wej/wyj
7 X6 Zasilanie wewnetrzne/zewnetrzne i obwaod
ESC
8 X5 Ztgcze KCP
9 X21 Zasilanie napieciem KCP i KCP CAN
10 X20 Ztgcze standardowe przycisku wyboru w
Shared Pendant (fakultatywnie)
11 X24 Ztgcze CR OUT
12 X25 Ztgcze CRIN
13 X22 Wejscia i wyjscia ztgcza peryferyjnego
14 X23 Ztgcze standardowe Safe RDW
(fakultatywnie)
15 X1 Wewnetrzne zasilanie napieciem 24 V
22 X28 Multi Power Tap (OUT1) (fakultatywnie)
23 X27 Multi Power Tap (DeviceNet on MFC)
(fakultatywnie)
24 X29 Multi Power Tap (OUT2) (fakultatywnie)
25 X13 Ztacze standardowe magistrala SafetyBus
Gateway (fakultatywnie)
26 X31 Przytacze uktadu sterowania robotem,
wentylator wewnetrzny
38 X8 Przytacze zewnetrznych uktadéw sterowania,
przycisk WYLACZNIKA AWARYJNEGO w
szafie sterownicze;j
39 X16 Ztacze wewnetrzne
40 X12 Ztgcze standardowe peryferii wyjscia >
500 mA
41 X26 Ztgcze standardowe KUKA Guiding Device
(KGD) (fakultatywnie)
Poz. Oznaczenie Opis
16 K4 Komunikat: Lokalny WYLACZNIK
AWARYJNY
17 K3 Komunikat: Lokalny WYLACZNIK
AWARYJINY
18 K8 Komunikat: Autotest
19 K7 Komunikat: Autotest
20 K1 Komunikat: Napedy wtacz.
21 K2 Komunikat: Napedy wigcz.
Poz. | Oznaczenie Wartosé w A | Opis
27 F2 2 Nadzor wentylatora DC 24 V
28 F16 7,5 DC 24 V ztgcze VCC
29 F12 4 DC 24 V zigcze VCC
30 F13 4 DC 24 V ziacze VCC
31 F1 2 DC 24 V Napedy wigcz
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Poz. | Oznaczenie Wartosé w A | Opis

32 F14 4 DC 24 V Napedy wigcz

33 F15 7,5 DC 24 V Napedy wigcz

34 F10 3 DC 24 V VCC-ESC

35 F21 2 DC 24 V lampa CR

36 F23 2 Zasilanie enkodera

37 F24 2 Zasilanie MPI

Dioda Poz. Oznaczenie Opis

42 Dioda 16 Nadzor zabezpieczen dla F2
(czerwona)

43 Dioda 5 Nadzér zabezpieczen dla F16
(czerwona)

44 Dioda 4 Nadzoér zabezpieczen dla F12
(czerwona)

45 Dioda 2 Nadzoér zabezpieczen dla F13
(czerwona)

46 Dioda 6 Nadzér zabezpieczen dla F1
(czerwona)

47 Dioda 7 Nadzor zabezpieczen dla F14
(czerwona)

48 Dioda 8 Nadzoér zabezpieczen dla F15
(czerwona)

49 Dioda 14 24 V niebuforowane
(zielona)

50 Dioda 29 Uktad monitorowania napiecia 3,3 V dla CR
(zielona) PLD

51 Dioda 1 Nadzoér zabezpieczen dla F10
(czerwona)

52 Dioda 11 Nadzér zabezpieczen dla F21
(czerwona)

53 Dioda 12 Nadzor zabezpieczen dla F23
(czerwona)

54 Dioda 10 Nadzor zabezpieczen dla F24
(czerwona)

55 Dioda 17 ESC magistrala KCP OK
(zielona)

56 Dioda 23 ESC magistrala SafetyBus Gateway btad
(czerwona)

57 Dioda 24 ESC magistrala SafetyBus Gateway OK
(zielona)

58 Dioda 9 24 V buforowane
(zielona)

59 Dioda 15 5V wezet ESC
(zielona)

60 Dioda 27 ESC magistrala MFC btad
(czerwona)

61 Dioda 18 ESC magistrala KCP btad
(czerwona)

62 Dioda 28 ESC magistrala MFC OK
(zielona)

63 Dioda 19 ESC magistrala KPS btad
(czerwona)
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Poz. Oznaczenie Opis
64 Dioda 20 ESC magistrala KPS OK
(zielona)
65 Dioda 22 ESC magistrala, lokalny wezet ESC bfad
(czerwona)
66 Dioda 21 ESC magistrala, lokalny wezet ESC OK
(zielona)
Reset Poz. Oznaczenie Opis
67 KY1 Przycisk Reset ESC

2.6 Opis modutu zasilajagcego

Plan Na modut zasilajacy sktadajg sie nastepujace komponenty:

Zasilacze
Serwoprzetwornica (KSD)
Elementy zabezpieczajace
Wentylator

Przetacznik gtéwny

Filtr sieciowy
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Rys. 2-14: Modut zasilajacy

Zasilacz niskiego napiecia KPS-27

Elementy zabezpieczajgce (24 V, niebuforowane)
Filtr sieciowy

Przetacznik gtéwny (wersja EU)

Wentylator wewnetrznego obiegu chiodzenia
Zasilacz mocy KPS600

KSD dla 2 osi dodatkowych (fakultatywnie)

KSD dla 6 osi podstawowych

Elementy zabezpieczajace (24 V, buforowane)

© O NOoO O~ WN -
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2.6.1 Zasilacz mocy KPS600

Opis Przez magistrale napedu przyjmowane sg polecenia uktadu sterowania robota
i przesytane sg komunikaty o statusie do ukfadu sterowania robota.
Komunikacja jest monitorowana za pomoca ztgcza Watchdog, przy awarii
komunikacji zapoczatkowane zostaje hamowanie zwarciowe.

Na KPS600 sktadajg sie:

m  Stycznik sieciowy
®  Modut zasilajacy z uktadem rozruchowym

Potfaczenie balastowe wtgcznie z przekaznikiem zwarciowego hamowania
elektrycznego

m  Przycisk hamulcowy (razem dla wszystkich 6 osi i oddzielnie dla 2 osi
dodatkowych)

m Interfejs DSE-IBS i serwoprzetwornica

m Zigcze tadowania akumulatoréw, wytaczenie napiecia buforowania,
rozktad napie¢ 24 V

= Monitorowanie miedzymagistrali
= Wylaczenie wentylatoréw (wyjscie), monitorowanie wentylatorow
(wejscie)
m  Sprzezenie do uktadu bezpieczenstwa
= Monitorowanie temperatury:
radiatora
opornika balastowego
wnetrza szafy sterowniczej

Zasilanie 24 V Do zintegrowanego zasilania napieciem 24 V przytaczone sa:
m  Hamulce silnikowe
= Interfejs klienta
m  Komputer PC ukfadu sterowania
m KSD
Obwad posredni KPS600 zaopatruje obwdd posredni w energie. Zawiera on:

Potaczenie prostownika
Potaczenie tadowania
Ztacze balastowe
Potaczenie roztadowania
Glowny stycznik K1
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Rys. 2-15: KPS600

Przylacza Poz. | Wtyczka Opis
1 X7 Akumulator 24 V, KSD i ukfad sterowania
2 X8 Opornik balastowy
3 X9 Jednostka zasilania drugostronnego
4 X16 Jednostka zasilania drugostronnego
5 X-K1a Mocowanie zestykoéw pomocniczych K1-do ptytki
mocy (wewn.)
6 X2 Przytacza sterujgce K1
8 X6 24 V zasilacza niskiego napiecia
9 X123 Interfejs uzytkownika
10 X110 Monitorowanie wentylatora/opornika
11 X114 Dodatkowe wejscia do ptyty sterujgcej
12 X121 Wejscie magistrali Interbus-S
13 X122 Wyjscie magistrali Interbus-S
14 X14 ESC
15 X12 Hamulce silnikowe
20 xX17 Obwod posredni dodatkowych osi
21 X10/B Obwadd posredni gtéwnych osi, oba przytgcza A/
22 X10/A B réwnolegle
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Bezpieczniki

Poz. Sz"ac Wielkosé Funkcja

7 F2 15A 24V pr. st. zewnetrzne urzgdzenia
peryferyjne

16 F5 10 A PC zabezpieczenie X7, styk 7

17 F1 75A 24 V AR zabezpieczenie X7, styk 8

18 F3 15A akumulator + zabezpieczenie X7,
styk 2

19 F4 15A akumulator - zabezpieczenie X7,
styk 3

Dioda W KPS600 znajduje sie 6 diod, wskazujg one stan uktadu bezpieczenstwa i

sterowania hamulcami. (>>> 9.6 "Komunikaty i wskazania btedéw KPS600"
strona 107)

2.6.2 Bezpieczniki

Zestawienie Bezpieczniki chronig podzespoty uktadu sterowania robota.
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Rys. 2-16: Przyporzadkowanie bezpiecznikéw

1 Wytacznik ochronny silnika 3 Bezpiecznik samoczynny F19
F1-F3
2 Bezpieczniki topikowe F11- 4 Bezpieczniki topikowe F15,
F14 F16, FG3
Wartosci Poz. Bezpieczni | Wartos¢ w Obwod pradu
k A
1 F1 20 Zasilanie zasilacza KPS600
F2 7 Zasilanie zasilacza KPS-27
F3 0,63 Zasilanie zewnetrznych
wentylatorow
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Poz. Bezpieczni | Wartosé¢ w Obwéd pradu
k A
2 F11 2 24 \V/ DC napiecie KPS-27
F12 20 24 V DC napiecie KPS-27
F13 2 Oswietlenie 24 V DC
(fakultatywnie)
F14 15 Zasilanie CI3
3 F19 2 Hamulce osi 1 do 6
4 F15 7,5 Zasilanie PC
F16 4 24 V DC zasilanie:
s KCP
= CI3
m enkodera
FG3 10 Buforowanie akumulatoréw
2.6.3 Zasilacz niskiego napiecia KPS-27
Opis KPS-27 to zasilacz 24 V, zasila nastepujace komponenty:

Hamulce silnikéw

Urzadzenia peryferyjne
Komputer PC ukfadu sterowania
Servo Drive

Akumulatory

Rys. 2-17: Zasilacz niskiego napiecia KPS-27

1 Przytacze sieciowe 3 DC 24 V wyjscie
2 Dioda
Dioda Czerwona i zielona dioda wskazujg stan pracy KPS-27. (>>> 9.7 "Komunikaty

o btedach KPS-27" strona 110)

2.6.4 KUKA Servo Drive (KSD)

Konstrukcja KSD zawiera nastepujgce elementy:
= Koncoéwka mocy
= Regulator pradu
m tacze miedzymagistrali do magistrali napedowej
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= Monitorowanie pradu silnika i zabezpieczenie przed zwarciem
m  Monitorowanie temperatury chtodnicy
m  Monitorowanie komunikacji

Rys. 2-18: Servo Drive

Wielkosci Stosowane sg 2 wielkosci:

= Wielkos¢ 1 (BG 1) KSD-08/16/32
= Wielkos¢ 2 (BG 2) KSD-48/64

Wartosci 08 do 64 podajg maksymalny prad w amperach.

Przylacza
CEEEE=—() | [CEEEE= O
oo, [o]e)
i [
= B 8 B
- ‘Q
C—@ @
EXRO EXNO
=1 () I = 0
KSD 08/16/323 KSD 48/64
Rys. 2-19: Przytacza Servo Drive BG 1i BG 2
1 Przytacze X1 4 Przytacze silnikowe X2
2 Interbus IN X13 5 Dodatkowe przytgcze
silnikowe X3
3 Interbus OUT X14
Dioda Diody na Servo Drives wskazujg status pracy i komunikaty o btedach.

(>>> 9.8 "Komunikaty o btedach w KSD" strona 110)
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2.6.5 Filtr sieciowy

Opis Zadaniem filtru sieciowego (filtru przeciwzakidceniowego) jest:
®m niezaktocony przekaz sygnatow 50 Hz /60 Hz
= ttumienie przewodowych napie¢ zaktdcajacych

Przewodowe napigcia zaktécajace w uktadzie sterowania robota pochodzg
gtéwnie od KPS600. Bez filtréw sieciowych rozprzestrzeniatyby sie na catg
sie¢ elektryczna.

2.7 System chtodzenia szafy

Opis System chiodzenia szafy jest podzielony na dwa obiegi chtodzenia. Czes¢
wewnetrzna z elektronikg sterujgcq jest chtodzona przy uzyciu wymiennika
ciepta. W czesci zewnetrznej opornik balastowy, radiatory serwomodutéw i
KPS sg chtodzone bezposrednio przez otaczajgce powietrze.

Uwaga!
Zastosowanie mat filtracyjnych prowadzi do nadmiernego nagrzewania, a
przez to do redukcji zywotnosci eksploatacyjnej wbudowanych urzadzeh.

Konstrukcja
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Rys. 2-20: Zewnetrzny obieg chlodzenia

1 Szyb powietrzny 5 Zewnetrzny wymiennik ciepta
2 Radiator KSD 6 Filtr sieciowy
3 Radiator KPS 7 Wentylator zewnetrznego

obiegu chtodzenia
4 Oporniki balastowe
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Rys. 2-21: Wewnetrzny obieg chtodzenia

1 Radiator KSD 4 Wewnetrzny wymiennik ciepta

2 Wentylator wewnetrznego 5 Radiator KPS
obiegu chtodzenia

3 Szyb powietrzny

Chtodzenie Dodatkowo mozna wzbogacic¢ uktad sterowania robota w chtodnice.
dodatkowe

28 Opis ztaczy

Zestawienie Panel przytaczeniowy szafy sterowniczej sktada sie standardowo z przytaczy
nastepujacych przewodow:

Przewdd sieciowy/Zasilanie

Przewody silnika robota

Przewody sterujgce robota

m  Przytagcze KCP

W zaleznosci od opcji i wariantu danego klienta panel przytaczeniowy moze
by¢ réznie wyposazony.
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Panel
przytaczeniowy
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Rys. 2-22: Panel przytaczeniowy KR C2ed05

1 Przytacze sieciowe X1/XS1 9

2 Przytacze silnikowe X20 10
3 Przytacze silnikowe X7 11
4 Opcja 12
5 Opcja 13
6 Opcja 14
7 X11 interfejs klienta 15
8 Opcja 16

Opcja

Ztgcze KCP X19

Przytagcze enkodera X21
SL1 przewdéd uziemiajacy
robota

SL2 przewdd uziemiajacy
gléwnego zasilania

X30 przytagcze silnikowe na
stopie robota

X30.2 przytacze silnikowe na
stopie robota

X31 przytacze enkodera na
stopie robota

Przytacze silnikowe X7 stosowane jest w przypadku:

= Robotéw przeznaczonych do duzych obcigzen:
= Robotéw z wysokim obcigzeniem granicznym

potaczone z uktadem sterowania robota ze strony klienta, muszg by¢

ﬂ Wszystkie zezwoje ochronne, przekaznikowe i zaworowe, ktére sg

wyposazone w odpowiednie diody ttumigce. Cztony RC i oporniki VCR nie sg

odpowiednie.

2.8.1 Przylacze sieciowe X1/XS1

Ukfad sterowania robota mozna potaczy¢ z siecig za pomoca nastepujacych

przytaczy:

m  Wtyczka HAN (Harting) X1 na panelu przytaczeniowym
m  Wtyczka CEE XS1, kabel poprowadzony jest z szafy sterownicze;j
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Q (L C ) X3/1/N* ©
X311 /N* o N* GND ©
:-n
)
GND <
=™ PE

)

Rys. 2-23: Przytacze sieciowe

* Przewdd N konieczny jest tylko w przypadku gniazdka serwisowego przy
sieci 400 V.

prawoskretnej. Tylko wtedy zapewniony jest wtasciwy kierunek obrotu

ﬂ Ukfad sterowania robota przytagczaé tylko do sieci elektrycznej
silnikdw wentylatora.

2.8.2 Ziacze X11

Opis Ziacze X11 z ptytg CI3-Extended jest standardowym zlgczem ukiadu robota,
zostanie ono opisane w tej czesci. Standardy dla klienta i funkcje specjalne
opisane sg w innej dokumentacji.
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Funkcje stykow
wtyczek

441149
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Wyjscie testowe A
Wyjscie testowe A
Wyjscie testowe A

Wyjscie testowe A

Wyjscie testowe B

Wyjscie testowe B
Wyjscie testowe B

Wyjscie testowe B
Zewnetrzne WYLACZENIE AWARY JNE kanat A

Zewnetrzne WYLACZENIE AWARY JNE kanat B

Akceptacja, kanat A
Akceptacja, kanat B

Zabezpieczenie, kanat A

Zabezpieczenie, kanat B

Wyjscie testowe A

Napedy zewn. wyt.

Wyjscie testowe B

Napedy zewn. wh
Wejscie kwalifikujgce A
Wejscie kwalifikujgce B
Tryb pracy AUTO

Tryb pracy TEST
Tryb pracy COM

Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat B

Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat B

Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat A

Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat A

Prad staty 24 V napiecie sterownicze 6 A
Prad staly 24 V napiecie sterownicze 4 A

Napiecie sterownicze 0V

Mapiecie sterownicze 0V

Mapedy WE kanat B

Napedy WL kanat B

Napedy WL kanat A

Mapedy WE kanat A

Obwod bezpieczeristwa + 24 WV

Obwod bezpieczenistwa GND

+ 24 V wewn. maks. 4 A

0V wewn.
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2. Opis produktu

Sygnat Styk Opis Uwaga
+24 'V wewn. 106 ESC Zasilanie pragdem maks.
0V wewn. 107 2A
24\ zewn. 88 Przy braku zewnetrznego Przy sprzezonych
0V zewn. 89 zasilania ngpieciem nale?y urzadzeniach ze_llecgne jest
wewnetrznie zmostkowac zewnetrzne zasilanie
wedtug 24 V/0 V. napieciem.
+24 'V 36 24 V napiecie sterownicze do Opcja
zasilania zewnetrznych
ov 18 urzadzeh maks. 4 A.
+24 V 90 24 V napiecie sterownicze do Opcja
zasilania zewnetrznych
ov 2 urzadzeh maks. 6 A.
Wyjscie testowe 1 Udostepnia napiecie Przyktad przytaczenia:
A 5 impulsowe dla pojedynczych Wiacznik akceptacji jest
(sygnat testowy) wejs¢ interfejsow kanatu A. podigczany pod kanatem A do
7 styku 1 (TA_A) i styku 6.
38
41
Wyjscie testowe 19 Udostepnia napiecie Przyktad przytgczenia: Blokada
B impulsowe dla pojedynczych drzwi ochronnych jest
23 o o
(sygnat testowy) wejsc¢ interfejsow kanatu B. przytaczana pod .kanaiem B do
o 25 styku 19 (TA_B) i styku 26.
39
43
Lokalny 20/ 21 Wyjscie, bezpotencjatowe W stanie nieuruchomionym
WYLACZNIK zestyki wewnetrznego zestyki sg zamkniete.
AWARYJNY WYLACZNIKA AWARYJNEGO
kanat A maks. 24 V, 600 mA.
Lokalny 2/3
WYLACZNIK
AWARYJINY
kanat B
Zewnetrzny 4 WYLACZNIK AWARYJNY,
WYLACZNIK wejscie 2-kanatowe, maks.
AWARYJNY 24V, 10 mA.
kanat A
Zewnetrzny 22
WYLACZNIK
AWARYJNY
kanat B
Akceptacja, kanat | 6 Do przytaczania zewnetrznego, | Jesli nie jest przytaczony
A dwukanatowego wigcznika dodatkowy wiacznik, nalezy
Akceptacja, kanat | 24 akceptacji z bezpotencjatowymi | zmostkowac styk 5 6, jak
B zestykami maks. 24 V, 10 mA rowniez styk 23 i 24.
Funkcjonuje tylko w trybach
pracy TEST.
Zabezpieczenie, 8 Do dwukanatowego przytacza Funkcjonuje tylko w trybach
kanat A blokady drzwi ochronnych pracy AUTOMATYKA.
Zabezpieczenie, | 26 maks. 24 V, 10 mA.
kanat B
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Sygnat Styk Opis Uwaga
Napedy Wytacz. 42 Do tego wejscia mozna Jesli to wejscie nie jest
zewn. kanat A (1- przytaczy¢ bezpotencjatowy uzywane, trzeba zmostkowac
kanatowy) zestyk (zestyk rozwierny). Przy | styk 41 /42.

rozwieraniu zestyku napedy sg

wytgczane maks. 24 V, 10 mA.
Napedy Wiacz. 44 Do przytacza Impuls > 200 ms wigcza
zewn. kanat B (1- bezpotencjatowego zestyku. napedy. Sygnat nie moze
kanatowy) wystepowac stale.
Napedy Wt kanat | 29/ 30 Bezpotencjatowe zestyki Wiaczone, gdy zacisniety jest
B (maks. 7,5 A) zgtaszajg stycznik "Napedy WL".

"Napedy WL".

Zestyki te wystepuja tylko w

przypadku stosowania ptyty

CI3-Extended lub CI3-Tech.
Napedy Wt kanat | 11/12 Bezpotencjatowe zestyki Wiaczone, gdy zacisniety jest
A (maks. 2 A) zgtaszajg "Napedy | stycznik "Napedy WL".

WL".

Zestyki te wystepujag tylko w

przypadku stosowania ptyty

CI3-Extended lub CI3-Tech.
Grupy trybow 48 / 46 Bezpotencjatowe zestyki Zestyk Automatyka 48/46 jest
pracy obwodu zabezpieczajgcego zamkniety, gdy na KCP jest
Automatyka informujg o trybie pracy. wybrana Automatyka lub

. Zestyki te wystepujg tylko w Zewngtrznie, .
Grupy trybow 48 | 47 przypadku stosowania plyty Zestyk_Automatyka 48/4.7 jest
roboczych Test ClI3-Extended lub Cl3-Tech. zamkniety, gdy na KCP jest
wybrany Test1 lub Test 2.

Wejscie 50 Sygnat 0 prowadzi we Jesli te wejscia nie sg
kwalifikujace wszystkich trybach pracy do uzywane, trzeba zmostkowac
kanat A ZATRZYMANIA kategorii O. styk 50 z wyjsciem testowym
Wejscie 51 38 oraz styk 51 z wyjsciem
kwalifikujace testowym 39.
kanat B

467149

Przeciwienstwem ztgcza X11 jest 108-stykowa wtyczka HAN (Harting) z
wktadem bolcowym, typ: Han 108DD, wielko$¢ obudowy: 24B.
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2. Opis produktu

2.8.3 Wtyczka KCP X19

Funkcje stykow X19
wtyczek E X805 :
I ] ;
| < (- Lile L A piSPLAY+
I : B
' S (=t BY : (= DISPLAY-
(e ] WH | ;
E (=
E C-= oc
I
I

R e A

| X21,
I ;
; 24V int. m— WHBU 8 (= ! + 24 V napiecie KCP
1 1 ;
| 0V int, my—2 BUWH -,‘I o 2 GND
i I [
[ CAN + mi)—2 WHOG | G CAN +
i can - my— OGWH __\ @10 can-
I I |
: : L—“I Ekran
I !
i I i
| o I
| O I
[ |
i N GN_ | 3
! +vee ) 4 “. (o + 24 V napiecie ESC
! onD w2 YE "'.l G - GND
I i
| ESCOUT(8) my-2 SR =5 ESCIn(®)
i I \ i
1 ESC OUT (A) -}; ! GY . (o 6 ESC In (A)
i :
i ESCIN (8) mi} 5 BN : (= z ESC Out (B)
| ESC IN (A) mD-5 WH "'-1 -8 ESC Out (A)
i I :
CTTTTTTT i |1 Ekran
I i
i :
; : tylko przy ptycie
- X20 ClI3-Tech
| 2 o) w8 0G l'., N1t 1281)
] | :
'S T1(A) m)-2 B '1 @12 7yp)
© I |
i é KIR_TA(B) -% 2 BN : (n 13 KIR_TA(B)
i KIR_TA(A) llll]i' ! BK “-I (o i KIR_TA(A)
i L a
I SW_Release (B) -j 4 RD t f.-D— SW_Release(B)
; SW_Selection (A) m)-3 BK
i
i

! - @=-C ' SW_Selection(A)
_________ ] L——“I Ekran
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2.8.4 Wityczka silnika X20 osi 1 do 6

Funkcje stykéw X20
wtyczek T x2 T T
4
(= : L CLIF Silnik A1-U1
3 ]
N1 (= : 32 m Silnik A1-V1
2 : 3
__________ o 2 (= Silnik A1-W1
""""""" x2 1 &
1]
2 (e : S S— Silnik A2-U1
3 1]
N2 (= : 02 e Silnik A2-V1
2 ¥
(= i b3 Silnik A2-W1
““““““““““ x2 1
4 ' :
(o : N - Silnik A3-U1
3 i :
N3 (= : 2 (- Silnik A3-V1
2 i
__________ R 3 Silnik A3-W1
""""""" x2 1 T
! - N LI, Silnik A4-U1
¥
1]
N4 3 : LI Silnik Ad-V1
]
2 1]
__________ ot —— LN — Silnik A4-W1
""""""""" x2 1
4 el
(o : (e Silnik A5-U1
3 i ed
N5 (= : (-——— Silnik A5-V1
I
i S o0 (-— Silnik A5-W1
------------------ 1 —
4 %2 : il o
(o T e Silnik A6-U1
1 :
3 ] f4 i
NG (o= ; (o Silnik AB-V/1
2 i
__________ o — L Silnik AB-W1
F19.2 eI
F19.4 €3 (e Silnik A1-A6 hamulec +
F19.6 LMD
XF19 B- ds ..
o (e
es
(o Silnik A1-A8 hamulec -
5 g
PE e 2
- Przewod uziemiajacy 6,0mm
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2.8.5 Wityczka silnika X7 (fakultatywnie)

Funkcje stykow X7
wtyczek T xa "E - :
4 A O Silnik A1-U2
1 | i
N1 % (o : b2 (o Silnik A1-V2
1 i
2 i i
e — b3 Silnik A1-W2
e :
__________________ .
X3 : -3 :
2 : 1_ T o Silnik A2-U2
i H
3 i l
N2 (= ; SER Silnik A2-V2
2 ! 3
(e s S m———  Silnk A2-W2
i .
i
"""""""""""""""""" | '
X3 = i
1 :
= : N - Silnik A3-U2
i t
3 i
N3 Com : 92 Silnik A3-V2
i :
2 : d3
(= S (—— Silnik A3-W2
i :
F24.2 LI,
a2 Monitorowanie wtyczek
G1 X114 -7 (e
PE .

{C- Masa
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Funkcje stykow
wtyczek

Przewéd transmisji danych X21 os 1 do 8

X21
A1/X19:4 > L

A1/X19:3 > 3
oo ,
! ST4 |

\ AR BK 4
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KR C2 edition05

bez funkgcji
GND

RDW
DC +24 V

{CLKX
CLKX
FSR
[FSR
DR
/DR
IFSX
FSX
/DX
DX
[CLKR

CLKR

bez funkcji

bez funkgcji

Obudowa

29 Opis powierzchni montazowej przeznaczonej dla klienta (fakultatywne)

Plan

50/ 149

Powierzchnia montazowa przeznaczona dla klienta to ptyta montazowa na
wewnetrznej stronie drzwi, ktérg mozna fakultatywnie zainstalowac¢ do
montazu elementéw zewnetrznych, pochodzgcych od klienta.
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7|

(=]

v my
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L J

Rys. 2-24: Powierzchnia montazowa przeznaczona dla klienta

1 Napedy 2 Powierzchnia montazowa
przeznaczona dla klienta
(ptyta montazowa)

ﬂ Napedy zachodzg na powierzchnie montazowa ptyty.

Dane techniczne

Oznaczenie Wartosci
Ciezar montowanych elementéow maks. 5 kg
Strata mocy montowanych elementow maks. 20 W
Grubos¢ montowanych elementéw 180 mm
Szerokosé ptyty montazowej 400 mm
Wysokos¢ ptyty montazowej 340 mm
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3. Dane techniczne

3 Dane techniczne

3.1 Dane podstawowe

Dane podstawowe Typ szafy KR C2 edition05
Liczba osi maks. 8
Ciezar ok. 185 kg
Rodzaj zabezpieczenia IP 54

Przytacze sieciowe

Sterowanie
hamulcami

Warunki klimatyczne

Poziom ci$nienia akustycznego
zgodnie z DIN 45635-1

przecietnie 67 dB (A)

Mozliwos¢ dostawiania z lub bez
chtodnicy

bocznie, odstep 50 mm

Obcigzenie gtéwne przy
réwnomiernym roztozeniu

1000 N

Nominalne napiecie
przytaczeniowe wg DIN/IEC 38

pr. zmien. 3x400 V do pr.
zmien. 3x415V

Dozwolona tolerancja napiecia
sieciowego

400V -10 % do 415V +10 %

Czestotliwos¢ sieciowa 49-61 Hz
Nominalna moc wejsciowa 7,3 kVA
= Standard

Nominalna moc wejsciowa 13,5 kVA

m  robot przeznaczony do duzych
obcigzen

m  paletyzator

m fgcznik pras

Zabezpieczenie sieciowe

min. 3x25 A bier., maks. 3x32 A
bier., zob. tabliczka znamionowa

Wyréwnanie potencjatéw

Wspdlnym punktem neutralnym
przewodow wyréwnawczych
potencjatu i wszystkich przewodéw
uziemiajacych jest szyna
odniesienia podzespotu mocy.

Napiecia na wyjsciu

DC 25-26 V

Prad wyjsciowy hamulcow

maks. 6 A

Nadzor

Przerwanie przewodu i zwarcie

Temperatura otoczenia podczas
pracy bez chtodnicy

+5°Cdo45°C

Temperatura otoczenia podczas +5°C do 55°C
pracy z chtodnicg

Temperatura otoczenia podczas -25°C do +30°C
magazynowania i transportu z

akumulatorami:

Temperatura otoczenia podczas -25°C do +70°C

magazynowania i transportu bez
akumulatoréw:

Zmiana temperatury

maks. 1,1 K/min
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Wytrzymatos¢ na
wstrzasy

Sterownik

Komputer uktadu
sterowania

KUKA Control Panel

Diugosci przewodow Nazwy przewodoéw, dtugosci przewodow (standard) oraz diugosci specjalne

547149

Klasa wilgotnosci wg EN 60204/ F

444

Klasa wysokosci(wysokos¢ N
geodezyjna) wg DIN 40040

Kroétkotrwate wstrzasy wg DIN IEC | Stopieh 12
86 T2.6 (stacjonarnie)

Krétkotrwate wstrzasy wg DIN IEC Stopien 22
86 T2.6 (transport)

Jezeli moga wystgpi¢ wyzsze obcigzenia mechaniczne, szafe sterowniczg
nalezy ustawi¢ na fgczniku gumowo-metalowym.

Napiecie zasilania

26,8V pr. st.

Gtéwny procesor

patrz Stan dostawy

Moduty pamieci DIMM

min. 256 MB

Twardy dysk, stacja dyskietek,
naped CD-ROM

patrz Stan dostawy

Napiecie zasilania

26,8 V pr. st.

Wymiar (szer. x wys. x gteb.)

ca. 33x26x8 cm®

Rozdzielczos¢ wyswietlacza VGA

640x480 punktow

Wielkos¢ wyswietlacza VGA 8"
Ciezar 1,4 kg
Dtugos¢ kabla 10m

sg podane w ponizszej tabeli.

Przewsd Dlugos¢ Dtugos¢ specjalna
standardowa w mm w mm

Przewdd silnika 7 15/25/35/50

Przewdd transmisji 7 15/25/35/50

danych

Przewéd KCP 10 20

Uzywajac przedtuzaczy kablowych stosowac wytgcznie jeden przediuzacz i

nie przekraczac tacznej dtugosci kabla, wynoszacej 50 m.
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3.2 Wymiary

Ukiad sterowania L s | TONaOONOCCaDE0uona0annaonn
robota i R S
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Rys. 3-1: Wymiary (podane w mm)
1 Chtodnica (fakultatywnie) 3 Widok z boku
2 Widok przedni 4 Widok z gory
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3.3 Minimalne odstepy ukitadu sterowania robota

300 —»

N B

N N N N N I I I I I I IS

|
|
|
» 100

//////////////M/A

Rys. 3-2: Minimalne odlegtosci (podane w mm)

3.4 Minimalne odlegtosci od szafy nadstawianej i technologicznej
Przy zastosowaniu szafy nadstawianej lub technologicznej obowigzuija te

same minimalne odlegto$ci od szafy nadstawianej/technologicznej od géry, z
boku i z tytu.
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7/////{///////////////////A

<+— 300

800 N

800 >

[ ]
Y A YIS

Rys. 3-3: Minimalne odlegtosci od szafy nadstawianej i technologicznej

1 Szafa nadstawiana 2 Szafa technologiczna

3.5 Zasieg skrzydet drzwi szafy

Zasieg skrzydet pojedynczo:

m  drzwi z ramg komputera ok. 180 °
w rzedzie obok siebie:

m  drzwiok. 155
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3.6 Tabliczki

Zestawienie Na szafie sterowniczej umieszczone sg nastepujace tabliczki:

ACHTUNG: 800V DC! Entisduzet § min!
& DARGER: BOOY DT Dischanging time 5 min! A
ATTENTION: 800V OC! Temps de déchargs $ mn!

KUKA

® ©

Rys. 3-4: Tabliczki

Oznakowanie moze, w zaleznosci od typu szafy wzgl. z powodu aktualizaciji,
nieznacznie réznic sie od przyktadéw na rysunkach.
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Oznaczenia Nr tabliczki | Oznaczenie

1 Ostrzezenie - gorgce powierzchnie

2 Ostrzezenie przed zranieniem rgk

3 Wskazéwka: Czas roztadowania

4 Tabliczka identyfikacyjna KR C2 ed05

5 Wskazéwka dotyczaca instrukcji uzytkowania (=instrukcja
obstugi)

6 Tabliczka znamionowa komputera

7 Wskazéwki na drzwiach dotyczace uruchamiania
m  Uziemiony punkt neutralny
= Kontrola mocowania $rub i zaciskéw
=  Biate przewody
m  Uwaga napiecie sieciowe

8 Wartosci bezpiecznikow

9 Wskazéwka: Wtyczka sieciowa
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4. Bezpieczenstwo

4 Bezpieczenstwo

4.1 Planowanie instalacji

411 Deklaracja zgodnosci z normami WE i deklaracja producenta

Deklaracja Integrator systemoéw musi zgodnie z dyrektywg 98/37/WE (dyrektywa
zgodnosci z "Maszyny") wystawic¢ dla catej instalacji Deklaracje zgodnosci z normami WE.
Deklaracja zgodno$ci stanowi podstawe oznaczenia instalacji znakiem jako$ci
CE. System robota moze by¢ eksploatowany wytgcznie zgodnie z ustawami,
przepisami i normami, obowigzujacymi w kraju przeznaczenia.

normami WE

Ukfad sterowania robota posiada certyfikat CE zgodnie z dyrektywg 89/336/
EWG (dyrektywa "Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna") oraz dyrektywag 73/
23/EWG (dyrektywa "Niskie napiecia")

Deklaracja Wraz z systemem robota dostarczana jest deklaracja producenta. Deklaracja

producenta producenta zawiera klauzule méwiaca, ze uruchomienie systemu robota jest
niedozwolone do momentu, az system ten bedzie odpowiadat
postanowieniom dyrektywy 98/37/WE (dyrektywa "Maszyny").

41.2 Miejsce ustawienia

Robot Rozplanowujac instalacje nalezy zapewnic¢, ze miejsce ustawienia (podtoze,
Sciana, strop) bedzie posiadato wymaganag klase jakosci betonu oraz
nosnos¢. W specyfikacjach podano obcigzenia gtéwne fundamentu dla
kazdego wariantu robota.

ﬂ Dalsze informacje znajduja sie w instrukcji obstugi robota.

Uktad sterowania Nalezy zachowa¢ minimalne odstepy uktadu sterowania robota od $cian, szaf
robota i innych komponentéw instalaciji.

ﬂ Dalsze informacje znajdujg sie w instrukcji obstugi uktadu sterowania robota.

41.3 Zewnetrzne urzadzenia zabezpieczajace

WYLACZENIE Do ztgcza X11 mozna podigczy¢ dodatkowe urzadzenia WYLACZENIA
AWARYJNE AWARYJINEGO lub sprzezy¢ je ze sobg za posrednictwem nadrzednych
ukfadéw sterowania (np. SPS).

W przypadku WYLACZENIA AWARYJENGO sygnaty wejscia/ wyjscia jak
réwniez konieczne uktady zasilania zewnetrznego muszg gwarantowac
stabilny stan.

ﬂ Dalsze informacje znajdujg sie w instrukcji obstugi uktadu sterowania robota.

Ogrodzenia Wymagania dot. ogrodzen ochronnych:

ochronne = Ogrodzenia ochronne musza wytrzymaé obcigzenia zwigzane z

przewidywanymi sitami roboczymi i warunkami otoczenia.
m  Ogrodzenia ochronne nie mogg same stwarza¢ zagrozenia.
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Nalezy zachowa¢ minimalne odstepy od strefy zagrozenia.

ﬂ Dalsze informacje znajdujg sie w odpowiednich normach i przepisach.

Drzwi ochronne Wymagania dot. drzwi ochronnych:

llo$¢ drzwi w ogrodzeniu ochronnym musi by¢ ograniczona do minimum.

Wszystkie drzwi ochronne nalezy zabezpieczy¢ za pomocg ochrony
operatora (ztacze 11).

Nalezy uniemozliwi¢ wiaczenie trybu automatycznego do momentu, az
wszystkie drzwi ochronne zostang zamkniete.

W trybie automatycznym drzwi ochronne moga zostaé mechanicznie
zablokowane przez urzadzenie zabezpieczajace.

Jezeli w trybie automatycznym drzwi ochronne zostang otwarte, musi
zadziata¢ funkcja WYLACZENIA AWARYJNEGO.

Gdy drzwi ochronne zostang zamkniete, nie mozna natychmiast
uruchomi¢ automatycznego trybu pracy robota. Konieczne jest
potwierdzenie komunikatu na pulpicie obstugowym.

ﬂ Dalsze informacje znajdujg sie w odpowiednich normach i przepisach.

Inne urzadzenia Inne urzadzenia zabezpieczajace nalezy wigczy¢ do instalacji zgodnie z
zabezpieczajace odpowiednimi normami i przepisami.

41.4 Strefarobocza, strefa bezpieczenstwa i strefa zagrozenia

Strefy robocze musza by¢ ograniczone do wymaganego minimum. Strefe
roboczg nalezy zabezpieczy¢ za pomoca urzadzen zabezpieczajacych.

Strefa zagrozenia obejmuje strefe roboczg i tory hamowania robota. Nalezy je
odgrodzi¢ za pomocg zabezpieczen, aby wykluczy¢ zagrozenia osoéb i
przedmiotéw.

Rys. 4-1: Przyklad zakresu osi A1
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1  Strefa robocza 4  Strefa bezpieczenstwa
2 Robot 5 Tor hamowania
3  Tor hamowania

4.2 Opis

421 Kategoria zapewniajacych bezpieczenstwo uktadéw przetaczajacych

Ponizsze uktady przetgczajgce odpowiadajg kategorii 3 zgodnie z norma EN
954-1:

Urzadzenia WYLACZENIA AWARYJNEGO

Przycisk zatwierdzajacy

Ochrona operatora

Tryby robocze

Wejscia kwalifikujace

4.2.2 Reakcje powodujace zatrzymanie systemu

Reakcje powodujace zatrzymanie systemu sg efektem dziatania operatora lub
reakcjg na system monitorowania i komunikaty o btedzie. Ponizsza tabela
przedstawia reakcje powodujgce zatrzymanie systemu w zaleznosci od
ustawionego trybu roboczego.

STOP 0, STOP 1i STOP 2 sg nazwami sygnatu wg EN 60204.

Zdarzenie T, T2 AUT, AUT EXT
wyzwalajace
Nacisniecie przycisku Hamowanie w poblizu Hamowanie zgodne z
WYLACZENIA toru przebiegiem toru
AWARYJNEGO (STOP 0) (STOP 1)
Zwolnienie przycisku Zatrzymanie na -
Start przebiegu krzywej
(STOP 2)
Zwolnienie przycisku Hamowanie w poblizu -
zatwierdzajgcego toru
(STOP 0)

Otwarcie drzwi - Hamowanie zgodne z
ochronnych przebiegiem toru

(STOP 1)
Nacisniecie przycisku Hamowanie w poblizu toru
"Napedy WYLACZ" (STOP 0)
Zmiana trybu Hamowanie w poblizu toru
roboczego (STOP 0)
Btad czujnika Hamowanie oporowe
(potaczenie DSE-RDW (STOP 0)
otwarte)
Brak zezwolenia na Zatrzymanie na przebiegu krzywej
przesuw (STOP 2)
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Zdarzenie T, T2 AUT, AUT EXT

wyzwalajace

Nacisniecie przycisku Zatrzymanie na przebiegu krzywej

STOP (STOP 2)

Wytaczenie ukfadu Hamowanie oporowe

sterowania robota (STOP 0)

Brak napiecia

Reakcja

powodu;qc_:a Napedy Hamulce Oprogramowanie

zatrzymanie

systemu

Zatrzymanie Napedy Hamulce Zbocze normalne,

na przebiegu pozostajg pozostajg uzywane przy

krzywej wigczone. otwarte. przyspieszaniu i

(STOP 2) hamowaniu

Hamowanie Napedy sa Hamulce W tym czasie ukfad

zgodne z wytgczane po | zaciskajg sie sterowania

przebiegiem 1s najpozniej po | wyhamowauje robotaza

toru opOznienia 1s. pomoca bardziej

(STOP 1) sprzetowego. stromego zbocza
hamowania na torze.

Hamowaniew | Napedy Hamulce Uktad sterowania

poblizu toru zostajg zaciskaja sie prébuje wyhamowaé w

(STOP 0) wytgczone natychmiast. poblizu toru przy

natychmiast. pomocy energii

resztkowej. Jesli
napiecie nie jest
wystarczajace, robot
zbacza z
zaprogramowanego
toru.

Napiecie Napedy Hamulce -

oporowe zostajg zaciskajg sie

(STOP 0) wylgczone natychmiast.

natychmiast.

4.2.3 Oznaczenia systemu robota

Wszystkie tabliczki, wskazéwki, symbole i oznaczenia sg elementami systemu
robota, istotnymi ze wzgledoéw bezpieczenstwa. Nie mozna ich zmieniaé ani
usuwad.

Oznaczenia na systemie robota:

Tabliczki parametrow
Wskazéwki ostrzegawcze
Symbole bezpieczenstwa
Tabliczki informacyjne
Oznaczenia przewodoéw
Tabliczki znamionowe
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4.2.4 Informacja dot. bezpieczenstwa

Dane dot. bezpieczenstwa nie moga by¢ wykorzystywane przeciwko firmie
KUKA Roboter GmbH. Nawet Sciste przestrzeganie wskazowek
bezpieczenstwa nie daje gwarancji, ze system robota nie spowoduje
powstania obrazen lub szkéd materialnych.

Bez zezwolenia firmy KUKA Roboter GmbH nie wolno dokonywaé zadnych
modyfikacji systemu robota. Do systemu robota nie wolno podtaczaé zadnych
dodatkowych komponentéw (narzedzi, oprogramowania etc.), nie nalezacych
do zakresu dostawy firmy KUKA Roboter GmbH. Za uszkodzenia systemu
robota, powstate wskutek instalacji tych komponentéw, odpowiedzialnos¢
ponosi wytgcznie uzytkownik.

4.3 Urzadzenia zabezpieczajace

431 Przeglad urzadzen zabezpieczajacych

Ponizsza tabela wskazuje, w jakim trybie roboczym aktywne sg urzadzenia
zabezpieczajgce.

Urzadzenia zabezpieczajace T1 T2 AUT AUT EXT
Ochrona operatora - i akt;a/wn aktywna
Przycisk WYLACZENIA aktywn | aktywn - -
AWARYJNYEGO y y
(STOP 0)
Przycisk WYLACZENIA - - aktywn | aktywny
AWARYJNYEGO y
(STOP 1)

. . . aktywn | aktywn - -
Przycisk zatwierdzajacy y y
Predkos$é zredukowana akt;a/wn ) ) )
Tryb impulsowy akt;/wn akt;/wn - -
Programowy wylacznik aktywn aktywn | aktywn | aktywny
krancowy y y y

Niebezpieczenstwo!
A Bez sprawnie dziatajacych urzadzen zabezpieczajgcych robot moze

spowodowacé szkody osobowe i materialne. Pod zadnym pozorem podczas
pracy robota nie wolno demontowac lub wytgczac urzadzen
zabezpieczajacych.

4.3.2 Logiczny uktad bezpieczenstwa ESC

Logiczny uktad bezpieczenstwa ESC (Electronic Safety Circuit) jest 2-
kanatowym, wspomaganym komputerowo systemem zabezpieczen.
Monitoruje on nieprzerwanie wszystkie podigczone komponenty, istotne dla
bezpieczenstwa. W przypadku usterek lub przerwania obwodu
bezpieczenstwa, uktad zasilania napieciem wytgcza napedy i tym samym
powoduje zatrzymanie robota.
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Logiczny ukiad bezpieczenstwa ESC monitoruje nastepujace wejscia:

Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE
Zewnetrzne WYLACZENIE AWARYJNE
Ochrona operatora

Przycisk zatwierdzajacy

Napedy WYL.

Napedy WL.

Tryby robocze

Wejscia kwalifikujace

ﬂ Dalsze informacje znajdujg sie w instrukcji obstugi uktadu sterowania robota.

4.3.3 Wejscie do ochrony operatora

Wejscie do ochrony operatora stuzy do blokady oddzielajacych urzadzeh
zabezpieczajgcych. Do 2-kanatowego wejscia mozna podtaczaé urzadzenia
zabezpieczajace, takie jak np. drzwi ochronne. Jezeli do tego wejscia nie
podtaczono zadnych urzadzen, nie ma mozliwosci eksploatacji robota w trybie
automatycznym. Podczas pracy w trybach testowych T1 i T2 ochrona
operatora jest nieaktywna.

W przypadku utraty sygnatu podczas pracy w trybie automatycznym (np. po
otwarciu drzwi ochronnych) po uptywie 1 sek. nastepuje wytgczenie napedow
i robot ulega zatrzymaniu przy pomocy funkcji STOP 1. Przy ponownym
pojawieniu sie sygnatu na wejsciu (po zamknieciu drzwi ochronnych i
potwierdzeniu sygnatu) mozna kontynuowac prace w trybie automatycznym.

Ochrone operatora mozna podigczy¢ do ztagcza X11.

ﬂ Dalsze informacje znajdujg sie w instrukcji obstugi uktadu sterowania robota.

4.3.4 Przycisk WYLACZENIA AWARYJNYEGO

Przycisk WYLACZENIA AWARYJNEGO systemu robota znajduje sie na KCP.
Po nacisnieciu przycisku WYLACZENIA AWARYJNEGO nastepuje
natychmiastowe wytgczenie napeddéw w trybie testowym T1 i T2 i robot
zatrzymuje sie za pomoca funkcji STOP 0. W trybach pracy automatycznej
napedy wytaczane sg po 1 sek. i robot zatrzymuje sie za pomoca funkcji STOP
0. Przycisk WYLACZENIA AWARYJNEGO nalezy naciska¢ w sytuacji
zagrozenia dla os6b i urzadzen. Aby méc kontynuowaé prace, nalezy
odblokowac przycisk WYLACZENIA AWARYJNEGO obracajgc go i
potwierdzi¢ komunikat o btedzie.
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Rys. 4-2: Przycisk WYLACZENIA AWARYJNEGO na KCP

1 Przycisk WYLACZENIA AWARYJNYEGO

4.3.5 Przycisk zatwierdzajacy

Na KCP umieszczone sg 3 przyciski zatwierdzajace. Za pomocg 3-
stopniowych przyciskéw zatwierdzajacych mozna wigczaé napedy w trybach
roboczych T1iT2.

W trybach testowych mozna poruszac¢ robota wytgcznie wtedy, gdy przycisk
zatwierdzajgcy znajduje sie w pozycji Srodkowej. Po zwolnieniu lub wcisnieciu
przycisku zatwierdzajgcego do oporu (pozycja "Awaria") nastepuje
natychmiastowe wytgczenie wszystkich napedéw i robot zatrzymuje sie za
pomoca funkcji STOP 0.
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Rys. 4-3: Przycisk zatwierdzajacy na KCP

1-3 Przycisk zatwierdzajacy

4.3.6 Tryb impulsowy

W trybach testowych T1 i T2 robot moze by¢ przesuwany wytacznie w trybie
impulsowym. W tym celu nalezy nacisng¢ i przytrzymac przycisk
zatwierdzajacy i przycisk Start. Po zwolnieniu lub wcisnieciu przycisku
zatwierdzajacego do oporu (pozycja "Awaria") nastepuje natychmiastowe
wytagczenie wszystkich napedow i robot zatrzymuje sie przy pomocy funkcji
STOP 0. Zwolnienie przycisku Start powoduje zatrzymanie robota przy
pomocy funkcji STOP 2.

4.3.7 Mechaniczne ograniczniki krancowe

Zakresy osi podstawowych A1 do A3 i osi chwytaka A5 sg ograniczone
mechanicznymi ogranicznikami krancowymi z buforem.

Uwaga!

Jezeli robot porusza sie z predkosciag wiekszg niz 250 mm/s w kierunku
ogranicznikéw krancowych, moze to spowodowacé jego uszkodzenie. Przed
ponownym uruchomieniem robota nalezy wymieni¢ odpowiednie bufory na
nowe.

4.3.8 Mechaniczny ogranicznik zakresu osi (opcja)

Osie podstawowe A1 do A3 wiekszosci robotow moga by¢ wyposazone w
mechaniczne ograniczniki zakresu. Regulowane ograniczniki zakresu osi
ograniczajg zakres osi do niezbednego minimum. Zwieksza to ochrone oséb
i urzadzen.
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Opcja posiada dodatkowe wyposazenie.

roboczej.

ﬂ Dalsze informacje znajdujg sie w instrukcji obstugi ogranicznika strefy

4.3.9 Uklad monitorowania zakresu osi (opcja)

Osie podstawowe A1 do A3 wiekszosci robotow moga by¢ wyposazone w 2-
kanatowe uktady monitorowania zakresu osi. Za pomoca tego uktadu mozna
regulowac i monitorowac¢ strefe bezpieczenstwa jednej osi. Zwieksza to
ochrone 0sob i urzadzen.

ﬂ Opcja posiada dodatkowe wyposazenie.

Dalsze informacje znajdujq sie w instrukcji obstugi uktadu monitorowania
strefy robocze;.

4.3.10 Programowy wyltacznik krancowy

Zakresy wszystkich osi robota sg ograniczone regulowanymi programowymi
wytacznikami krancowymi. Programowe wytaczniki krancowe stuzg wytacznie
do ochrony maszyny i nalezy je ustawic¢ w taki sposob, aby robot nie mogt sie
przesuwac¢ w kierunku mechanicznych ogranicznikéw krancowych.

ﬂ Dalsze informacje znajdujg sie w instrukcji obstugi i programowania.

4.3.11 Mechanizm swobodnego obrotu (opcja)

Opis Za pomocg mechanizmu swobodnego obrotu mozna mechanicznie poruszaé
robota, unieruchomionego wskutek wypadku lub awarii. Mechanizm
swobodnego obrotu moze by¢ stosowany dla potrzeb silnikdw napedowych
osi podstawowych i w zaleznosci od wariantu robota dla potrzeb silnikow
napedowych osi chwytakéw. Mechanizm ten moze by¢ stosowany tylko w
sytuacjach wyjatkowych i awaryjnych (np. w celu uwolnienia oséb). Po uzyciu
mechanizmu swobodnego obrotu nalezy w razie potrzeby wymienic¢
odpowiednie silniki.

Uwaga!
Podczas pracy silniki nagrzewaja sie do temperatur, ktére moga powodowac
oparzenia skéry. Nalezy zastosowac odpowiednie srodki zabezpieczajace.

Postepowanie 1. Whylgczy¢ ukiad sterowania robota i zabezpieczy¢ przed niepowotanym
ponownym witgczeniem (np. za pomocg ktodki).

2. Zdjac¢ ostone silnika.

3. Natozy¢ mechanizm na odpowiedni silnik i przesung¢ o$ w zgdanym
kierunku. Kierunki oznaczone sg na silnikach za pomocg strzatek. Nalezy
przy tym pokona¢ opdor mechanicznego hamulca silnika i ewentualnie
dodatkowe obcigzenia osi.

4. Zatozy¢ ostone na silnik.

5. Ponownie wyregulowa¢ wszystkie osie robota.
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4.3.12 KUKA.SafeRobot (opcja)

Wiasciwosci

Sposéb dziatania

4.4 Personel

Uzytkownik

Integrator systemoéow

Uzytkownik

707149

KUKA.SafeRobot jest opcjg, sktadajacy sie z komponentéw w postaci
programéw i sprzetu, ktéra umozliwia zastgpienie zwyktego uktadu
monitorowania obszaru osi.

Opcja nie posiada dodatkowego wyposazenia.

Do 10 monitorowanych i dowolnie zdefiniowanych obszaréw
Mozliwo$é kombinacji obszarow

Skrocone czasy reakgcji i tory hamowania

Bezpieczne wejscia i wyjscia w iloSci nadmiarowe;j

Bezpieczna, zredukowana i dostosowana do osi predkos¢ i
przyspieszenie

m  Bezpieczna, zredukowana predkosc¢ kartezjanska przy kotnierzu
montazowym

= Bezpieczne zatrzymanie robocze

m  Bezpieczne zatrzymanie wskutek reakcji systemu zabezpieczen
Electronic Safety Circuit wraz z bezpiecznym wytaczeniem napedow

Robot porusza sie wewnatrz stale monitorowanych i aktywnych stref
roboczych (strefy robocze 1...7). Pozycja rzeczywista jest stale monitorowana
i poréwnywana z aktywnymi strefami roboczymi.

Opcja SafeRDW pozwala na monitoring robota na podstawie wartosci
dostarczonych z enkoderéw. Wartosci te sg przekazywane w ilosci
nadmiarowej do SafeRDW i poréwnywane z ustawionymi parametrami,
gwarantujgcymi bezpieczenstwo pracy. Jezeli robot przekroczy granice osi lub
naruszy jaki$ parametr, wtedy ulega zatrzymaniu, hamujgc przy pomocy
funkcji STOP 0. Po zakonczeniu hamowania pozostaje w stanie bezruchu.

Bezpieczne wejscia SafeRDW sa rowniez wykonane w ilosci nadmiarowe;j i
ustawione na LOW, aby rozpoznac¢ przerwe w przewodzie.

Dalsze informacje znajdujg sie w dokumentacji KUKA System Technology
KUKA.SafeRobot.

Uzytkownik systemu robota jest odpowiedzialny za jego prace. Musi zadbac o
to, aby eksploatacja przebiegata bez zaktécen, zgodnie z wymogami
bezpieczenstwa, oraz okresli¢ srodki bezpieczenstwa dotyczace personelu.

Integrator systeméw podtacza system robota do instalacji zgodnie z
wymogami bezpieczenstwa.

Integrator systeméw jest odpowiedzialny za nastepujace zadania:

Ustawienie systemu robota

Przytaczenie systemu robota

Zastosowanie wymaganych urzadzeh zabezpieczajacych
Wystawienie Deklaracji zgodnosci

Umieszczenie znaku jakosci CE

Uzytkownik musi spetnia¢ nastepujgce warunki:
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m  Uzytkownik musi przeczytaé i zrozumie¢ dokumentacje systemu robota, a
zwtaszcza rozdziat dot. bezpieczenstwa.

m  Uzytkownik musi zostaé przeszkolony w zakresie wykonywanych prac.

m  Czynnosci zwigzane z systemem robota moze wykonywac wytacznie
wykwalifikowany personel. Sg to osoby, ktére ze wzgledu na posiadane
specjalistyczne wyksztatcenie, umiejetnosci i doswiadczenie, jak rowniez
na podstawie znajomosci stosownych norm, potrafig wtasciwie ocenic
prace przeznaczone do wykonania, oraz rozpozna¢ ewentualne

zagrozenia.
Przyktad Mozna dokona¢ podziatu zadan personelu, jak w ponizszej tabeli.
Zadania Operator | Programista Serwisant
Wiaczanie / X X X

wytaczanie uktadu
sterowania robota

Uruchamianie X X X
programu

Wybér programu X X X
Wybér trybu X X X
roboczego

Pomiar X X

(narzedzie, podstawa)

Wyregulowanie X X
robota

Konfiguracja X X
Programowanie X X
Uruchomienie X
Konserwacja X
Naprawa X
Wytaczanie X
Transport X

Prace przy uktadzie elektrycznym i mechanicznym systemu robota moga by¢é
wykonywane wytacznie przez wykwalifikowany personel.

4.5 Srodki bezpieczenstwa

4.51 Ogolne srodki bezpieczestwa

System robota moze by¢ uzytkowany wytacznie w stanie sprawnosci
technicznej, zgodnie z przeznaczeniem oraz z uwzglednieniem zasad
bezpieczenstwa. Nieprawidtowa obstuga moze prowadzi¢ do powstania szkdd
osobowych i materialnych.

Nawet przy wytgczonym i zabezpieczonym uktadzie sterowania nalezy sie
liczy¢ z mozliwoscig ruchéw robota. Wskutek niewtasciwego montazu (np.
przecigzenie) lub defektow mechanicznych (np. btedne hamowanie) robot
moze nieréwnomiernie osiadac na podtozu. W przypadku wykonywania prac
przy wyftaczonym robocie, nalezy go przedtem przesung¢ w takie potozenie,
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KCP

Usterki

4.5.2 Transport

Robot

Uktad sterowania

robota

aby nie mogt sie samodzielnie przesuwacé, zaréwno z jak i bez obcigzenia.
Jezeli jest to niemozliwe, nalezy odpowiednio zabezpieczy¢ robota.

KCP nalezy usung¢ z urzadzenia, jezeli nie jest ono do niego podigczone,
poniewaz przycisk WYLACZENIA AWARYJNEGO jest w tym wypadku
nieskuteczny.

Jezeli do urzadzenia podtgczonych jest wiecej paneli KCP, nalezy pamietac o
tym, aby ich nie pomyli¢.

Do uktadu sterowania robota nie wolno podtaczaé¢ myszy i klawiatury.

W razie wystapienia usterek w ukfadzie sterowania robota, nalezy
przeprowadzi¢ nastepujace czynno$ci:

m  Wylaczy¢ uktad sterowania robota i zabezpieczy¢ przed niepowotanym
ponownym wigczeniem (np. za pomoca ktédki).

m  Poinformowac o usterce za pomoca tabliczki z odpowiednig wskazéwka.

m  Prowadzi¢ zapisy dot. usterek.

m  Usung¢ usterke i przeprowadzi¢ kontrole poprawnosci dziatania.

Nalezy przestrzegac¢ przepisowej pozycji transportowej robota. Transport
musi sie odbywac¢ zgodnie ze wskazéwkami, zawartymi w instrukcji obstugi
robota.

Dalsze informacje znajduja sie w instrukcji obstugi robota.

Uktad sterowania robota musi by¢ transportowany i ustawiany w pozyc;ji
pionowej. Aby nie uszkodzi¢ uktadu sterowania, podczas transportu nalezy
unika¢ wstrzasow lub uderzen.

Dalsze informacje znajdujg sie w instrukcji obstugi uktadu sterowania robota.

4.5.3 Uruchamianie

Kontrola
poprawnosci
dziatania

721149

Ukfad sterowania robota mozna uruchomi¢ dopiero wtedy, gdy temperatura
we wnetrzu szafy sterowniczej dostosuje sie do temperatury otoczenia. W
przeciwnym razie skropliny mogg doprowadzi¢ do uszkodzen w ukfadzie
elektrycznym.

Podczas kontroli poprawnosci dziatania w strefie zagrozenia robota nie mogg
znajdowac sie ludzie i przedmioty.

Podczas kontroli poprawno$ci dziatania nalezy zapewnié, co nastepuje:

m  System robota musi by¢ ustawiony i podtagczony. Przy robocie lub w
ukftadzie sterowania nie ma zadnych ciat obcych oraz zniszczonych,
obluzowanych lub pojedynczych elementow.

m  Wszystkie urzadzenia zabezpieczajgce i sSrodki bezpieczenstwa sg
kompletne i sprawne technicznie.

m  Wszystkie potaczenia elektryczne sg poprawne.
m Urzadzenia peryferyjne zostaty prawidtowo podtaczone.
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4. Bezpieczenstwo

m  Otoczenie zewnetrzne odpowiada dopuszczalnym wartosciom, podanym
w instrukcji eksploataciji.

Dalsze informacje znajduja sie w instrukcji obstugi robota oraz instrukgc;ji
obstugi uktadu sterowania robota.

Ustawienia Nalezy zapewnic, aby tabliczka znamionowa, umieszczona na uktadzie
sterowania robota, posiadata takie same dane maszyny, jak znajdujace sie w
deklaracji producenta. Dane maszyny muszg zosta¢ wpisane na tabliczke
znamionowg robota podczas uruchamiania.

Jedli zatadowano nieprawidtowe dane maszyny, nie wolno uruchamiac robota.
W przeciwnym razie moze dojs¢ do powstania szkdd materialnych.

ﬂ Dalsze informacje znajdujg sie w instrukcji obstugi i programowania.

454 Programowanie

Srodki bezpieczenstwa konieczne podczas programowania:

m  Podczas programowania w strefie zagrozenia robota nie powinny
przebywa¢ zadne osoby.

= Nowe lub zmodyfikowane programy nalezy zawsze najpierw przetestowacé
w trybie roboczym T1.

m Jezeli napedy nie sg potrzebne, nalezy je wytaczyé, aby robot
przypadkowo sie nie przesunat.

m  Podczas eksploatacji silniki nagrzewaja sie do temperatur, ktére moga
powodowac oparzenia skory. W miare mozliwosci nie nalezy dotykac
silnikéw. W razie potrzeby stosowa¢ odpowiednie srodki ochrony
osobistej.

m  Narzedzia lub roboty nie mogg nigdy dotyka¢ ogrodzenia lub poza nie
wystawad.

m Czesci konstrukcyjne, narzedzia i inne przedmioty nie moga by¢
zaciskane, prowadzi¢ do zwar¢, ani spadac¢ podczas ruchu robota.

Srodki bezpieczenstwa podczas programowania w strefie zagrozenia robota:

= Robot moze by¢ przesuwany wytacznie ze zredukowang predkoscig
(maks. 250 mm/s). Dzieki temu ludzie majg wystarczajgca ilos¢ czasu, aby
usungg sie przed stwarzajacymi zagrozenie ruchami robota lub zatrzymac
go.

= Aby inne osoby nie mogty przesuwacé robota, panel KCP musi sie
znajdowac w zasiegu programisty.

m  Jezeli przy urzadzeniu pracuje wiecej osob, kazda z nich musi korzystac
z przycisku zatwierdzajgcego. Podczas przesuwania robota wszystkie
osoby muszg pozosta¢ w kontakcie wzrokowym i widzie¢ bezposrednio
system robota.

4.5.5 Tryb automatyczny

Praca w trybie automatycznym jest dozwolona wytgcznie przy zachowaniu
nastepujacych srodkow bezpieczenstwa.

m  Przewidziane urzadzenia zabezpieczajace sa zainstalowane i sprawne
technicznie.

m W strefie roboczej instalacji nie przebywajg zadne osoby.
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m  Przestrzegane sg okreslone procedury robocze.

Jezeli robot ulegnie zatrzymaniu bez wyraznego powodu, do strefy zagrozenia
mozna wejs¢ dopiero po wigczeniu sie funkcji WYLACZENIA AWARYJNEGO.
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5 Transport

5.1 Transport za pomoca uprzezy transportowej

Warunki wstepne Szafa sterownicza musi by¢ wytaczona.

Do szafy sterowniczej nie mogg by¢ podtaczone zadne przewody.

|

|

= Drzwi szafy sterowniczej muszg by¢ zamkniete.

m Szafa sterownicza musi znajdowac sie w pozycji pionowe;.
|

Do szafy sterowniczej nalezy przymocowac uchwyty chronigce przed
przechyleniem.

Potrzebne materiaty m  Uprzaz transportowa z lub bez krzyza transportowego
Sposéb 1. Zamocowac¢ uprzgz transportowg z lub bez krzyza transportowego na
postepowania szafie sterowniczej za pomoca wszystkich 4 zaczepow transportowych.

= 1600mm

Rys. 5-1: Transport za pomoca uprzezy transportowej

Zaczepy transportowe szafy sterowniczej
Prawidtowo zamocowana uprzgz transportowa
Prawidtowo zamocowana uprzgz transportowa
Nieprawidtowo zamocowana uprzaz transportowa

A WN -~

2. Zawiesi¢ uprzaz transportowg na dzwigu.

Niebezpieczenstwo!
& Zawieszona szafa sterownicza moze przy zbyt szybkim transportowaniu

kiwac sie i wigze sie z niebezpieczenstwem powstania ran i szkdd
rzeczowych. Szafe sterownicza nalezy transportowa¢ powoli.

3. Powoli podnies¢ i przetransportowaé szafe sterownicza.
4. Powoli opusci¢ szafe sterowniczg w miejscu przeznaczenia.
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5.

Zdjac¢ uprzaz transportowa z szafy sterowniczej.

5.2 Transport za pomocga wézka podnosnikowego

Warunki wstepne

Sposéb
postepowania

Szafa sterownicza musi by¢ wytgczona.

Do szafy sterowniczej nie mogg by¢ podtaczone zadne przewody.
Drzwi szafy sterowniczej musza by¢ zamkniete.

Szafa sterownicza musi znajdowac sie w pozycji pionowej.

Do szafy sterowniczej nalezy przymocowac uchwyty chronigce przed
przechyleniem.

Rys. 5-2: Transport za pomoca wézka podnosnikowego

1 Szafa sterownicza z uchwytami chronigcymi przed
przechyleniem.
2 Podniesiona szafa sterownicza

5.3 Transport za pomoca woézka widlowego

Warunki wstepne

Sposoéb
postepowania

Szafa sterownicza musi by¢ wytgczona.

Do szafy sterowniczej nie mogg by¢ podtagczone zadne przewody.
Drzwi szafy sterowniczej musza by¢ zamkniete.

Szafa sterownicza musi znajdowac sie w pozycji pionowej.

Do szafy sterowniczej nalezy przymocowac uchwyty chroniace przed
przechyleniem.

Rys. 5-3: Transport za pomoca wézkow widtowych

76 /149

1 Szafa sterownicza z wgtebieniami dla podnosnika wézka
widtowego
2 Szafa sterownicza z podstawg transformatorowg
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6 Uruchamianie

6.1 Zestawienie Uruchamianie

ﬂ Zainstalowac robota wedlug dokumentac;ji, rozdziat "Uruchamianie".

Krok Opis

1 Ustawi¢ uktad sterowania robota. (>>> 6.2 "Ustawianie uktadu
sterowania robota." strona 77)
2 Podtaczy¢ przewody taczace. (>>> 6.3 "Podiaczania
przewodow taczacych" strona 77)
3 Podtaczy¢ wyréwnanie potencjatéow. (>>> 6.5 "Podtaczenie
wyréwnania potencjatéw PE" strona 79)
4 Podiaczy¢ urzadzenia peryferyjne. (>>> 6.4 "Podtaczanie
obwodu WYLACZNIKA AWARYJNEGO" strona 78)
5 Usung¢ zabezpieczenia przed roztadowaniem akumulatora.
(>>> 6.6 "Usuwanie zabezpieczenia przed roztadowaniem
akumulatora" strona 80)
6 Wiaczy¢ uktad sterowania robota. (>>> 6.7 "Wiaczanie uktadu
sterowania robota" strona 81)

Uruchomi¢ robota zgodnie z dokumentacjg oprogramowania KSS, rozdziat
"Uruchamianie".

6.2 Ustawianie ukifadu sterowania robota.
Sposéb 1. Ustawi¢ ukfad sterowania robota w pozycji pionowej. Nalezy zachowac
postepowania minimalne odstepy od $cian, innych szaf itp.
2. Sprawdzi¢, czy uktad sterowania robota nie zostat uszkodzony w czasie
transportu.

3. Sprawdzi¢, czy bezpieczniki, styczniki i ptytki sg dobrze zamocowane.
4. Zamocowacé poluzowane podzespoty.

6.3 Podtaczania przewodoéw taczacych

Zestawienie Do robota jest dotagczony zestaw kabli. Wersja podstawowa zawiera:

Przewadd silnika robota

Przewéd transmisji danych robota

KCP z przewodem przytgczeniowym
Przewdd zasilania sieciowego/Zasilanie

Dodatkowo moga by¢ dotgczone nastepujace przewody, stuzgce do
innych celow:

= Przewody silnikdw osi dodatkowych
m  Przewody urzgdzen peryferyjnych

Warunki wstepne m  Spetnione warunki przytaczeniowe dotyczace (>>> 3.1 "Dane
podstawowe" strona 53):

przekroju przewodow
zabezpieczenia
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napiecia
czestotliwosci sieciowej
m  Spetnienie warunkow bezpieczenstwa

Sposéb 1. Przewdd silnika i przewdd transmisji danych potozy¢ oddzielnie.
postepowania Podtaczy¢ przewdd silnika.

2. Przewdd silnika i przewdd transmisji danych potozy¢ oddzielnie.
Podtaczy¢ przewdd transmisji danych.

3. Podtaczy¢ KCP.
4. Podtagczyé przewdd zasilania sieciowego.
5. Podtaczy¢ przewody urzadzen peryferyjnych.

Rys. 6-1: Utozenie kabli w kanale kablowym

1 Kanat kablowy 4 Przewody silnikow
2 Mostki 5 Przewody transmisji danych
3 Przewody spawalnicze

6.4 Podtaczanie obwodu WYLACZNIKA AWARYJNEGO
Ponizsze przykiady pokazuja, jak obwdd WYLACZNIKA AWARYJNEGO

systemu robota moze by¢ potgczony z innymi systemami robota lub
urzadzeniami peryferyjnymi.
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Przyktad X111
0 V wewn. N 107
89 3 |
24V wewn. . 106
88 g |
Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanatA 2 ,.'l_
™t N
Lokalpe WYLACZENIE AWARYJNE kanatA 3 n_ Uktad
! ! ! a
Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat B 20 4 ! sterowania
ha b | modutem
Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat B 21
LY
Wyiscie testowe A 1
> ¥l (e I“_l
Zewngtrzne WYLACZENIE AWARYJINE kanat A 4 A
el e
ESC Wyijscie testowe B 19 4 +
+ 4
Zewnetrzn‘e WYLACZENIE AWARYJNE kanat Boo p
h N Zewnetrzne
[+ WwytaczENE
AWARY.INE
Z dla urzgdzen
U peryferyjnych
Rys. 6-2: Robot z urzadzeniami peryferyjnymi
Przyktad X11
0V wewn. N 107&_
89 GE 0V zewn.
24V wewn. N 106 4
88 j‘ 24 V zewn.
Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanalA 24, ; o
T+
Lokalne WYEACZENIE AWARYJNE kanatA 3 & Uklad
Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat B 20, sterowania
~J modutem
Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat B 21
o
. Wyjscie testowe A 14 + )
> .
Zewnetrzne WYLACZENIE AWARYJNE kanat A 4(£
< .
ESC . Wyjscie testowe B 19, ; S
Zewnv:—;trz‘rle WYLACZENIE AWARYJNE kanat 822 A
hl Zewnetrzne
- wyeaczene
AWARY.INE
[ dla urzgdzen
v peryferyjnych
Rys. 6-3: Robot z urzadzeniami peryferyjnymi i zewnetrznym zasilaniem
napieciem
6.5 Podtaczenie wyréwnania potencjatéw PE
Sposob m Nalezy zastosowaé przewdd o przekroju 16 mm? jako wyréwnanie

postepowania potencjatéw miedzy robotem a uktadem sterowania robota.

= Nalezy przeprowadzi¢ kontrole przewodu uziemiajgcego zgodnie z DIN
EN 60204-1 w catym systemie robota.
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Opis
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Rys. 6-4: Wyréwnanie potencjatéw uklad sterowania - robot z kanatem
kablowym

1 Przewdd uziemiajacy 4 Kanat kablowy
zasilania sieciowego

2 Wyréwnanie potencjatow od 5 Wyréwnanie potencjatow od
panelu przytaczeniowego do kanatu kablowego do robota
kanatu kablowego

3 Panel przylaczeniowy KRC2 6 Przytacze wyréwnania
ed05 potencjatéw na stopie robota

()
(2)

Gl o o o ﬂ.°

T

s

& o o]
© o o +] o
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Rys. 6-5: Wyréwnanie potencjatow uktad sterowania - robot

1 Przewdéd uziemiajacy 3 Wyréwnanie potencjatéw od
zasilania sieciowego panelu przytagczeniowego do
robota
2 Panel przytaczeniowy KR C2 4 Przytagcze wyréwnania
ed05 potencjatéw na stopie robota

6.6 Usuwanie zabezpieczenia przed roztadowaniem akumulatora

Opis Ukfad sterowania robota dostarczany jest z wyciggnietg wtyczka X7 przy KPS,
aby uniknag¢ roztadowania akumulatoréw przed pierwszym uruchomieniem.
Przed uzyciem robota nalezy jg ponownie podtaczyc.

Sposéb = Wigczy¢ wtyczke X7 przy KPS600.
postepowania

80/ 149 V1.1 25.09.2006 KRC-AD-KRC2ed05-BA pl



)

Qi
g
IR

7 L | 4

Rys. 6-6: Usuwanie zabezpieczenia przed roztadowaniem akumulatora

6.7 Wiaczanie ukiadu sterowania robota

Wymagania m  Zamkniete drzwi szafy sterownicze;j.

m  Wszystkie potgczenia elektryczne sg prawidtowe, poziom energii miesci
sie w wyznaczonych granicach.

m  Urzadzenia peryferyjne zostaty prawidtowo podtgczone.
m W strefie zagrozenia robota nie mogg znajdowac sie ludzie i przedmioty.

m  Wszystkie urzadzenia zabezpieczajgce i srodki bezpieczenstwa sg
kompletne i sprawne technicznie.

m  Temperatura wewnatrz szafy musi wyrownac sie z temperaturg otoczenia.

Sposoéb 1. Wiaczy¢ napiecie sieciowe szafy sterownicze;j.
postepowania 2. Odblokowat¢ przycisk WYLACZNIKA AWARYJNEGO na KCP.

3. Wiaczy¢ gtowny przetgcznik. Komputer PC ukfadu sterowania zaczyna
podnosi¢ system operacyjny i oprogramowanie sterujgce.

Informacje dotyczace obstugi robota przez KCP znajdujg sie w instrukc;ji
obstugi i programowania KUKA System Software (KSS).

6.8 Kompatybilnosé¢ elektromagnetyczna (EMC)

Opis Jesli przewody przytaczeniowe (np. magistrala CAN itd.) doprowadzane sg do
od zewnatrz do komputera uktadu sterowania, mozna uzywac tylko
przewodow ekranowych o wystarczajgcych parametrach ekranowania.
Ekranowanie przewodu musi odbywac¢ sie na duzej powierzchni w szafie
sterowniczej przy uzyciu szyny PE z zaciskami ekranu (przykrecanymi, bez
obejm zaciskowych).
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7. Konserwacja

7 Konserwacja

71 Zestawienie

1
Rys. 7-1: Miejsca konserwacji

@

Tabela konserwaciji Poz. Czynnosé Nakiad Termin konserwacji
pracy [min]

1 Wentylatory 15 W zalezno$ci od
wewnetrznego warunkow ustawienia i
obiegu chtodzenia stopnia zabrudzenia,
oczysci¢ szczotka. jednak najpdzniej po 2
Wymiennik ciepta 15 latach
oczyscic szczotka.

2 Wyczysci¢ radiator 15
szczotkq i
sprawdzic jego
mocowanie.

1 Wymienic 20 5 lat (przy pracy 3-
wentylator zmianowej)
wewnetrznego

obiegu chtodzenia
(>>> 7.2 "Wymian
a wentylatora
wewnetrznego"
strona 84)

3 Wymienic 5 2 lata
akumulatory.
(>>> 7.6 "Wymian
a akumulatorow"
strona 87)

4 Wymienic 20 5 lat
akumulator ptyty
gtéwnej.

(>>> 7.5 "Wymian
a baterii ptyty
gtéwnej" strona 87)
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Poz. Czynnos¢ Naktad Termin konserwaciji
pracy [min]
5 Wymienic 2 5 lat (przy pracy 3-
wentylator zmianowe;j)
komputera.

(>>> 7.4 "Wymian
a wentylatora

komputera"
strona 86)

6 Wymieni¢ wkiad 1 w zaleznosci od
filtra. warunkow ustawienia i
(>>> 7.7 "Wymian stopnia zabrudzenia
a zatyczki Kontrola przez
cisnieniowo- ogledziny: Wymieni¢
wyréwnawczej" przy zmianie
strona 88) zabarwienia biatej

wktadki filtracyjnej.

7.2 Wymiana wentylatora wewnetrznego

Warunki wstepne m  Ukfad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

m Sieciowy przewod doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
m Buforowanie jest zakonczone.

= Nalezy wykonywac prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Sposoéb 1. Otworzy¢ drzwi szafy sterownicze;j.
postepowania 2. Zdja¢ nakretki kotpakowe i znajdujace sie ponizej nakretki
zabezpieczajgce na blasze wentylatora.

3. Odchyli¢ blache wentylatora wraz z wentylatorem w dét.
4. Odfaczy¢ wtyczki wentylatora.

0 - 1
> A Ry |l Lk
Rys. 7-2: Wymiana wewnetrznego wentylatora

1 Nakretki kotpakowe i 2 Wityczki wentylatora
nakretki zabezpieczajace

Wyciggnac¢ blache wentylatora do przodu.
Zanotowac pozycje montazowg (kierunek obrotu) wentylatora.
Odkreci¢ wentylator od mocowania.

Przykreci¢ nowy wentylator, zachowujgc odpowiednig pozycje
montazowg (kierunek obrotu).
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7. Konserwacja

9. Wiozy¢ strone blachy wentylatora ze srubami ftubkowymi do otworu.

3 Mocowania wentylatora 4 Strona ze $rubami
tubkowymi

10. Podtaczy¢ wtyczki wentylatora.

11. Zamkna¢ blache wentylatora, przemieszczajac jg do gory, i umocowac
nowymi nakretkami zabezpieczajacymi.
12. Przykreci¢ nakretki kotpakowe.

7.3 Wymiana zewnetrznych wentylatoréw

Warunki wstepne m  Ukfad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

m  Sieciowy przewod doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
m Buforowanie jest zakonczone.

= Nalezy wykonywac prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Sposoéb 1. Usung¢ zabezpieczenia transportowe i poluzowac¢ sruby mocujace na
postepowania tylnej sciance.

Zdjac tylng Scianke.

Odkreci¢ sruby doprowadzenia przewodu.

Zdjaé wtyczki wentylatora.

Zdja¢ sruby mocowania wentylatora.

Zdja¢ wentylator wraz z mocowaniem.

Zamontowac nowy wentylator.

Wiozy¢ wtyczki wentylatora i zamocowac¢ przewod.

Zatozy¢ i zamocowac tylng Scianke szafy.

© XN AE DN
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Rys. 7-3: Wymiana zewnetrznego wentylatora

1

2

3

Sruby mocujace i 4 Przepust kablowy

zabezpieczenie transportowe

Mocowanie z wentylatorem 5 Przewdd do wtyczki
wentylatora

Umocowanie mocowania
wentylatora

7.4 Wymiana wentylatora komputera

Warunki wstepne |
| |
|
| |

Sposéb 1.

postepowania 2.
3.
4,
5.
6.

Uktad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wtgczeniem przez osoby nieupowaznione.

Sieciowy przewdd doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
Buforowanie jest zakonczone.

Nalezy wykonywaé prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Zdejmij taczniki kabli.

Zdja¢ wtyczki wentylatora.

Zanotowac pozycje montazowg (kierunek obrotu) wentylatora.
Zdja¢ sruby mocowania wentylatora.

Zdja¢ wentylator wraz z kratka.

Wtozyc¢ i zamocowac nowy wentylator, zachowujac odpowiednig pozycije
montazowg (kierunek obrotu).

Podtaczy¢ przewdd wentylatora i unieruchomi¢ przy pomocy tacznika
kabli.
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Rys. 7-4: Wymiana wentylatora komputera

1 Wtyczki wentylatora 3 Mocowania wentylatora
2 tacznik kabli

7.5 Wymiana baterii ptyty gtéwnej

Baterie ptyty gtéwnej komputera uktadu sterujacego moze wymieniac tylko i
wylgcznie autoryzowany personel konserwacyjnej w porozumieniu z
serwisem firmy KUKA.

7.6 Wymiana akumulatoréw

Warunki wstepne m  Uklad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

m  Sieciowy przewod doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
Buforowanie jest zakonczone.

= Nalezy wykonywa¢ prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Otworzy¢ drzwi szafy.

Zdja¢ kabel przytgczeniowy akumulatora.
Przesuna¢ zacisk sprezynowy w lewo.
Wyja¢ oba bloki akumulatora.

Sposoéb
postepowania

e

ﬂ Nalezy zawsze wymienia¢ oba bloki akumulatora.

5. Wiozy¢ nowe bloki akumulatora i zablokowaé je zaciskiem sprezynowym.
6. Zatozy¢ kabel przytgczeniowy akumulatora.
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VAN

Wskazéwka
dotyczaca
przechowywania

Uwaga!

Nalezy przestrzegac biegunowosé akumulatorow przedstawiong na

(>>> Rys. 7-5). Niewtasciwe potozenie montazowe lub przytaczenie
niezgodne z biegunowoscig moze prowadzi¢ do uszkodzen akumulatoréw,
KPS600 oraz zasilacza niskiego napiecia.

01 - 2001 01 -2001

Gexf | Gxx) |

0N O | O

Rys. 7-5: Przykiad przylaczenia: akumulatory
1 Zacisk sprezynowy

Jesli akumulatory przechowywane sg przez dtuzszy czas, nalezy je co 6
miesiecy natadowac, tak by nie zostaty uszkodzone przez samoistne
roztadowanie.

7.7 Wymiana zatyczki ciSnieniowo-wyréwnawczej

Opis

Warunki wstepne

Sposéb
postepowania

887149

Za sprawg zatyczki cisnieniowo-wyrownawczej we wnetrzu szafy wytwarza
sie nadcidnienie. Nie dopuszcza ono do zbytniego zabrudzenia.

m  Ukfad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

m Sieciowy przewod doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
Buforowanie jest zakohczone.

= Nalezy wykonywac¢ prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Otworzy¢ drzwi szafy sterownicze;.
Zdjac pierscien piankowy.
Wymieni¢ wkiad filtra.

Wiozy¢ pierscien piankowy tak daleko, az doktadnie zamknie zatyczke
cisnieniowo-wyrownawcza.

oo bd =
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7. Konserwacja

ld

Rys. 7-6: Wymiana zatyczki ci$nieniowo-wyrownawczej

5 O 5.3 di

1 Zatyczka cisnieniowo- 3 Pierscien piankowy
wyréwnawcza
2 Wkiad filtra

7.8 Czyszczenie obudowy

Warunki wstepne m  Ukfad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

m Sieciowy przewod doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
= Buforowanie jest zakohczone.

m Nalezy wykonywac¢ prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Zasady dotyczace m  Podczas czyszczenia nalezy przestrzega¢ wskazowek producentow.
przeprowadzania = Nalezy uniemozliwi¢ przedostanie sie srodkéw czyszczacych do wnetrza
czynnosci podzespotow elektrycznych.

= Nie stosowac¢ do czyszczenia sprezonego powietrza.

Sposéb 1. Usung¢ i odessac osady kurzu.
postepowania 2. Szafe sterowniczg nalezy oczyszcza¢ szmatkg nasaczong tagodnym
Srodkiem czyszczacym.
3. Przewody, elementy z tworzywa sztucznego i weze elastyczne nalezy
oczyscic¢ przy pomocy srodkdw czyszczacych niezawierajgcych
rozpuszczalnikow.

4. Uszkodzone lub nieczytelne opisy i tabliczki nalezy wymieni¢ na nowe,
brakujgce opisy lub tabliczki uzupetnic.
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8. Naprawa

8 Naprawa

8.1 Serwisowa wtyczka mostkujaca X11

Serwisowa wtyczka mostkujgca X11 to wtyczka HAN (Harting) z wktadem
bolcowym, typ: Han 108DD, wielko$¢ obudowy: 24B.
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Funkcje stykow

wtyczek T T T T T T
|
Wyjscie testowe A 1 q—
Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat A 2 d-
|
Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat A 3 q~
Zewnetrzne WYLACZENIE AWARYJNE 4 d-
kanat A 5 |
Wyjscie testowe A G
Akceptacja, kanat A 6 fp
|
Wyjscie testowe A ! (‘,ln Fl ,g
[1¥]
Zabezpieczenie, kanat A 8 fp Q
25 &
Wyjscie testowe B gh E
: : 26 | ©
Zabezpieczenie, kanat B (- N
|
Wyjscie testowe B 19
20 |

Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat B

Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE kanat B

T

Zewnetrzne WYLACZENIE AWARYINE 22—(]-
kanat B |
23
Wyjscie testowe B ‘\'.lﬁ
Akceptacja, kanat A 24—q-
|
|
Wyjscie testowe A 38 (lF
|
Wyjécie testowe B 39 O
|
|
- 41 J
Wyjscie testowe kanat A (o
|
Napedy zewn. wyt. 42 Qo
|
Wejscie kwalifikujace A 20 G
Wejscie kwalifikujace B 3 (o
|
|
+VCC zewn. 88 Cr
|
GND zewn. 89 (o
106
+24 V wewn. CF
|
0V wewn. 107 ﬁh

Uwaga!

Wtyczke mostkujacg uzywac tylko do uruchamiania lub szukania usterek.
Jesli stosowana jest wtyczka mostkujaca, podigczone komponenty
zabezpieczajgce nie dziataja.
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8.2 Wymiana komputera

Warunki wstepne m  Ukfad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

Sieciowy przew6d doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
= Buforowanie jest zakohczone.

= Nalezy wykonywac¢ prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

—_

Sposéb
postepowania

Otworzy¢ drzwi szafy sterownicze;.

Odiaczy¢ zasilanie i wszystkie potaczenia wtykowe ze ztgczami
komputera.

Zdjac¢ srube zabezpieczajgca na czas transportu.
Poluzowac nakretki radetkowe.

Odczepi¢ komputer i wyja¢ go gora.

Witozy¢ i zamocowac nowy komputer.

Podtaczy¢ potaczenia witykowe.

N

No ok~

Rys. 8-1: Wymiana komputera
1 Potaczenia wtykowe 3 Sruba zabezpieczajaca na

komputera czas transportu
2 Nakretki radetkowe

8.3 Wymiana ptyty gtéwnej

W razie uszkodzenia ptyty gtéwnej wymieniany jest caty komputer.

8.4 Wymiana modutéw pamieci DIMM

Warunki wstepne m  Uktad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wtgczeniem przez osoby nieupowaznione.

m Sieciowy przewdd doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
= Buforowanie jest zakonczone.
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= Nalezy wykonywac prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Sposoéb 1. Otworzy¢ pokrywe obudowy.
postepowania 2. Wymontowac twardy dysk.

3. Ostroznie otworzy¢ kciukiem boczne klapki zgodnie z kierunkiem strzatki.
Modut pamieci DIMM jest odblokowywany i podniesiony z cokotu.

4. Ostroznie wcisngé do momentu zablokowania nowe moduty pamieci
DIMM do wpustu cokotu DIMM.

Moduty pamieci majg pod spodem dwa asymetrycznie utozone wyztobienia,
ktére musza by¢ zgodne z kodowaniem na cokole DIMM.

Rys. 8-2: Wymiana modutu pamieci DIMM

1 Boczne klapki 3 Cokot modutu pamieci DIMM
2 Asymetrycznie utozone
wyztobienia

8.5 Wymiana napedu dyskietek

Warunki wstepne m  Ukiad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

m Sieciowy przewod doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
m Buforowanie jest zakonczone.

= Nalezy wykonywac prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Sposoéb 1. Otworzy¢ drzwi szafy sterownicze;j.
postepowania 2. Zdja¢ srube mocujgcg mocowania napedu.
3. Przesunaé mocowanie napedu w lewo.

Zanotowac numer styku (styk 1 lub 34), na ktérym znajduje sie zaznaczona
na czerwono strona 34-zytowego przewodu interfejsu.

Odtaczy¢ zasilanie pradem i przewdd transmisji danych.

Zdjac boczne sruby mocujace.

Wyjaé naped dyskietek z mocowania.

Wiozy¢ do mocowania nowy naped dyskietek i zamocowac¢ go 4 Srubami.
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8. Naprawa

8. Podtaczy¢ zasilanie pradem i przewdd transmisji danych.
9. Zamontowac i umocowac srubg mocowanie napedu.

O\ . ! \\ \\5 ’
A=

° 0

Rys. 8-3: Wymiana stacji dyskietek

1 Sruba mocujgca mocowania 2 Sruby mocujace napedu
napedu dyskietek

8.6 Wymiana twardego dysku

Warunki wstepne m  Uklad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

m  Sieciowy przewod doprowadzajacy nie jest pod napieciem.

m Buforowanie jest zakonczone.

= Nalezy wykonywa¢ prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Otworzy¢ drzwi szafy sterowniczej.

Otworzy¢ obudowe komputera.

Zdja¢ uchwyt podtrzymujacy mocowanie twardego dysku.

Zdja¢ kable ztaczy i zasilania.

Wymieni¢ twardy dysk na nowy.

Podtaczy¢ kable ztgczy i zasilania.

Utozy¢ twardy dysk na mocowaniu i zamocowaé za pomocg uchwytu
podtrzymujacego.

Zamkna¢ obudowe komputera i drzwi szafy sterownicze;.

9. Zainstalowac¢ system operacyjny i oprogramowanie KUKA System
Software (KSS).

Sposoéb
postepowania

No ok owbdh=

®
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Rys. 8-4: Wymiana twartego dysku

1 Uchwyt podtrzymujacy 2 Kable ztgczy i zasilania

8.7 Wymiana napedu CD-ROM

Warunki wstepne m  Ukfad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

m Sieciowy przewod doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
Buforowanie jest zakohczone.

m Nalezy wykonywac¢ prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Sposéb 1. Otworzy¢ drzwi szafy sterownicze;.
postepowania 2. Zdjac srube mocujgcg mocowania napedu.
3. Przesuna¢ mocowanie napedu w lewo.

Zanotowac numer styku (styk 1 lub 40), na kiérym znajduje sie zaznaczona
na czerwono strona 40-zytlowego przewodu interfejsu.

Odtaczy¢ zasilanie pradem i przewdd transmisji danych.
Zdjac boczne sruby mocujace.

Wyjaé naped CD-ROM z mocowania.

Skonfigurowa¢ nowy naped CD-ROM jako "Master".

No o s

ﬂ Wiecej informacji na ten temat znajduje sie w dokumentaciji producenta.

8. Wiozy¢ naped CD-ROM do mocowania i zamocowac¢ go 4 Srubami.
9. Podtaczy¢ zasilanie pragdem i przewdd transmisji danych.
10. Zamontowaé i umocowac srubg mocowanie napedu.
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Rys. 8-5: Wymiana napedu CD-ROM

1 Sruba mocujaca mocowania 2 Sruby mocujace napedu CD-
napedu ROM

8.8 Wymiana karty KVGA

Warunki wstepne m  Ukfad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

Sieciowy przew6d doprowadzajacy nie jest pod napieciem.

= Buforowanie jest zakohczone.

= Nalezy wykonywac¢ prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdéw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Sposéb
postepowania

Otworzy¢ drzwi szafy sterownicze;.

Otworzy¢ obudowe komputera.

Roztaczy¢ potaczenia karty KVGA.

Odkreci¢ mocowanie karty i wyjac jg z wtyczki.

Sprawdzi¢, czy nowa karta nie ma uszkodzen mechanicznych, wtozy¢ ja
do wtyczki i przykrecic.

6. Wiozy¢ potaczenia wtykowe karty.

o o=

8.8.1 Ustawianie karty KVGA

Wymagania m  Grupa uzytkownikéw Ekspert
= Poziom Windows (CTRL-ESC)

Sposoéb 1.

postepowania 2. Wybrac¢ Sterowanie systemowe > Wskazanie > Wiasciwosci >
Ustawienia > Zaawansowane > Chipy.

3. W oknie "Display Device" sg nastepujace mozliwosci wyboru:
CRT (zewnetrzny monitor)
LCD (praca KCP)
BOTH (obydwa wskazania)

ﬂ Plik uruchamiajacy karte graficzng nazywa sie "Chips XPm.sys".
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8.9 Wymiana karty MFC3

Warunki wstepne m  Ukfad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

Sieciowy przew6d doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
= Buforowanie jest zakohczone.

= Nalezy wykonywac¢ prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Otworzy¢ drzwi szafy sterownicze;.

Otworzy¢ obudowe komputera.

Odtaczy¢ potaczenia z MFC3 i DSE-IBSC33.
Odkreci¢ mocowanie karty i wyjac jg z wtyczki.
Odkrecic i odtgczy¢ DSE-IBSC33 od MFCS3.

Sprawdzi¢, czy nowa MFC3 nie jest uszkodzona mechanicznie. Natozy¢ i
przykreci¢ DSE-IBSC33.

Wiozy¢ i przykreci¢ MFC3 do wtyczki.
Wiozy¢ potaczenia karty.

Sposéb
postepowania

ook 0=

® N

8.10 Wymiana karty DSE-IBS-C33

Warunki wstepne m  Ukfad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

m  Sieciowy przewod doprowadzajacy nie jest pod napieciem.
= Buforowanie jest zakohczone.

= Nalezy wykonywa¢ prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

Otworzy¢ drzwi szafy sterownicze;.

Otworzy¢ obudowe komputera.

Odtaczy¢ potaczenia z MFC3 i DSE-IBS-C33.
Odkreci¢ mocowanie karty i wyjac ja z wtyczki.
Odkrecic i odtaczy¢é DSE-IBS-C33 od MFC3.
Natozy¢ i przykreci¢ nowg DSE-IBS-C33.

Wiozy¢ i przykreci¢ MFC3 do wtyczki.

Wtozy¢ potaczenia karty.

Wigczy¢ i uruchomic uktad sterowania robota.

0. Po instalacji musi $wiecic¢ sie dioda na DSE-IBS-C33.

Sposéb
postepowania

—‘“3.°°.\‘9’.U’P.°°!\’.—‘

8.11  Wymiana KPS600

Warunki wstepne m  Uktad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wtgczeniem przez osoby nieupowaznione.

m  Sieciowy przewodd doprowadzajacy nie jest pod napieciem.

= Nalezy wykonywac prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

m  Odczekac¢ 5 minut, az roztaduje sie uktad posredni.

Uwaga!

Po wylaczeniu szafy sterowniczej w module KPS, modutach KSD oraz na
przewodach tgczacych obwody posrednie moze przez okres do 5 minut
wystepowac napiecie wieksze niz 50 V (do 600 V)!
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Otworzy¢ drzwi szafy sterownicze;.

Odtaczy¢ wszystkie przytacza KPS600.

Poluzowac sruby imbusowe.

Podnies¢ nieco KPS600, przechyli¢ gérng czes$¢ do przodu i wyjac gorg z
mocowania.

Wiozy¢ nowy KPS600 w dolne mocowanie, zaczepié¢ u gory i przykrecic.
Podtaczy¢ wszystkie przytacza.

Sposoéb
postepowania

oo bd =

o

6.

M
Rys. 8-6: Wymiana KPS600
1 Sruby imbusowe 3 Przechyli¢ KPS 600 do przodu
2 Podnies¢ nieco KPS 600 4 Wyja¢ KPS600 z mocowania
8.12 Wymiana KPS-27
Warunki wstepne m Uklad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed

wiaczeniem przez osoby nieupowaznione.
m  Sieciowy przewod doprowadzajacy nie jest pod napieciem.

= Nalezy wykonywac¢ prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdéw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).
m  Odczeka¢ 5 minut, az roztaduje sie ukiad posredni.

Uwaga!

Po wylaczeniu szafy sterowniczej w module KPS, modutach KSD oraz na
przewodach tgczacych obwody posrednie moze przez okres do 5 minut
wystepowac napiecie wieksze niz 50 V (do 600 V)!

Otworzy¢ drzwi szafy sterownicze;.

Otworzy¢ obudowe komputera.

Odtaczy¢ przytacze sieciowe i przewdd wyjsciowy.

Zdjac¢ srube radetkowa.

Wyjaé ptyte montazowg z KPS-27 z naktadek tgczacych z lewej strony.
Zdja¢ sruby mocujace KPS-27 z tytu ptyty montazowe;.

Przykreci¢ nowy KPS-27 do ptyty montazowe;.

Wiozy¢ ptyte montazowg prawg strong do mocowania i przymocowac jg
srubg radetkowana.

9. Podtaczy¢ przytacze sieciowe i przewdd wyjsciowy.

Sposéb
postepowania

© Nk D=
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Rys. 8-7: Wymiana KPS-27

1 Sruba radetkowana 3 Przewdd wyjsciowy
2 Naktadki taczace

8.13 Wymiana KSD

Warunki wstepne m  Ukfad sterowania robota musi by¢ wytaczony i zabezpieczony przed
wigczeniem przez osoby nieupowaznione.

Sieciowy przew6d doprowadzajacy nie jest pod napieciem.

= Nalezy wykonywa¢é prace zgodnie z wytycznymi dotyczacymi
podzespotdw zagrozonych elektrostatycznie (ESD).

m  Odczekac 5 minut, az roztaduje sie uktad posredni.

Uwaga!

Po wylaczeniu szafy sterowniczej w module KPS, modutach KSD oraz na
przewodach tgczacych obwody posrednie moze przez okres do 5 minut
wystepowac napiecie wieksze niz 50 V (do 600 V)!

Sposob 1. Otworzy¢ drzwi szafy sterowniczej.
postepowania 2. Odigczy¢ przytagcza KSD.
3. Za pomocg Srubokreta podnies¢ gorny zacisk zabezpieczajacy, az
zwolnig sie dwa zabezpieczenia. Przechyli¢ gorng czes¢ KSD lekko do
gory, tak by zaciski zabezpieczajgce nie zatrzasnely sie ponownie w
zabezpieczeniach.
4. Podnies¢ dolny zacisk zabezpieczajacy i wyja¢ KSD prosto w kierunku
otworu drzwi.
5. Wiozy¢ nowy KSD prosto i powoli w otwor, az zatrzasnie sie gorny i dolny
zacisk zabezpieczajacy.
6. Podtaczy¢ wszystkie wtyczki przytaczeniowe.
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8. Naprawa

Rys. 8-8: Wymiana KSD

1 Zacisk zabezpieczajacy 2 Zabezpieczenie

8.14 Instalacja oprogramowania KUKA System Software (KSS)

ﬂ Wiecej informacji znajduje sie w instrukcji obstugi i programowania KUKA

System Software (KSS).
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9. Postepowanie w razie btedéw

9 Postepowanie w razie bltedéw

9.1 Naprawa i zakup czesci zamiennych

Naprawa Naprawy ukfadu sterowania robota mogg wykonywac tylko i wytgcznie
pracownicy serwisu firmy KUKA lub klienci, ktérzy przeszli odpowiednie
szkolenie KUKA Robot Group.

Naprawy w obrebie podzespotdw mogag by¢ przeprowadzane tylko przez
specjalnie przeszkolony personel KUKA Robot Group.

Zakup czesci Numery katalogowe cze$ci zamiennych znajdujg sie w formie listy w

zamiennych elektronicznym katalogu czesci zamiennych, ktéry jest dotagczany do kazdego
ukfadu sterowania robota w formie ptyty CD.
Do naprawy uktadu sterowania robota firma KUKA Robot Group dostarcza
nastepujace typy czesci zamiennych:
= Nowe czesci
Po zamontowaniu nowej czesci, wymontowana cze$¢ moze zostac
wyrzucona.
m  Czesci wymienne
Po zamontowaniu czesci wymiennej, wymontowang czes¢ odsyta sie do
KUKA Robot Group.
Razem z czesciami zamiennymi dostarczana jest "Karta napraw robota".
Wypetniona karta napraw musi zosta¢ odestana do KUKA ROBOT Group.
9.2 Btedy zwigzane z komputerem

Skutek

Przyczyny

Usuniecie bitedu

= Komputer nie bootuje

m  Wyswietlacz pozostaje
ciemny

Uszkodzenie zasilacza

Zwarcie na ptycie gtdéwnej

Zwarcie na przytgczonym
odbiorniku

Odtaczy¢ od zasilacza
wszystkie odbiorniki. Wtaczy¢
komputer i zmierzy¢ napiecia
wyjéciowe przy zasilaczu.

= Komputer nie bootuje

m  Wyswietlacz pozostaje
ciemny

Uszkodzona karta komputera
(miedzymagistrala S, MFC,
KVGA)

Wyjac¢ karte komputera
(miedzymagistrala S, karta
eternetowa), ponownie
przetestowac system,
wymienic¢ karty

Moduty pamieci (moduty RAM)
nie sg wiasciwie zablokowane
(btad na styku)

Prawidtowo zatozy¢ moduty
pamieci

Uszkodzenie modutéw pamieci

Wymieni¢ moduty pamieci

Uszkodzona ptyta gtéwna

Wymieni¢ komputer

= Komputer bootuje w zwykly

Uszkodzona KVGA

Wymieni¢ KVGA

= Klawiatura nie dziata

sposob Pekniecie przewodu Wymienié przewdd
= Wyswietlacz pozostaje przytagczeniowego KCP przytaczeniowy KCP
ciemny
m  Wieszanie sie systemu przy | Uszkodzona ptyta gtéwna Wymieni¢ komputer
bootowaniu

System powtarza reset
(Ponowne uruchomienie)

Uszkodzenie modutéw pamieci

Wymieni¢ moduty pamieci

Uszkodzona KVGA

Wymieni¢ KVGA
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Skutek

Przyczyny

Usuniecie btedu

Uszkodzony KSD

Wymieni¢ KSD

Komunikat btedu BIOS "CMOS
Checksum Error"

Bateria litowa na ptycie gtéwnej
wykazuje podnapiecie

Wymieni¢ baterie litowg,

Uszkodzona pamie¢ CMOS na
ptycie gtdbwnej

Wymieni¢ komputer

Komunikat btedu BIOS
"MEMORY TEST FAILED"

Uszkodzenie modutu pamiegci

Wymieni¢ modut pamieci

Niemozliwe bootowanie
twardego dysku

BIOS nie rozpoznaje dysku
twardego

Zatadowa¢ domysine
ustawienia KUKA

Przewod IDE niewtasciwie
przytaczony

Sprawdzi¢ przewdd IDE

Niewtasciwie przylagczone
zasilanie elektryczne

Sprawdzi¢ wtyczki

Uszkodzenie twardego dysku

Wymieni¢ twardy dysk

Uszkodzona ptyta gtéwna

Wymieni¢ komputer

Niemozliwy dostep do stacji
dyskietek (FDD)

Niewtasciwe ustawienia BIOS

Zatadowa¢ domysine
ustawienia KUKA

Niewtasciwie przytaczony
przewod transmisji danych

Prawidtowo przytgczyé
przewodd transmisji danych

Niewtasciwie przytaczony kabel
zasilania

Prawidtowo przytaczy¢ kabel
zasilania

Uszkodzenie FDD

Wymieni¢ FDD

Uszkodzona ptyta gtéwna

Wymieni¢ komputer

Nie mozna otworzy¢ szuflady
CD-ROM

Niewtasciwie przylaczone
zasilanie elektryczne

Prawidtowo przytaczyé
zasilanie elektryczne

Uszkodzony naped CD-ROM

Wymieni¢ naped CD-ROM

Odczytywanie danych z
napedu CD-ROM niemozliwe

BIOS nie rozpoznaje napedu
CD-ROM

Zatadowa¢ domysine
ustawienia KUKA

Przewod IDE niewtasciwie
przytaczony

Prawidtowo przytaczy¢
przewdd IDE

Uszkodzony naped CD-ROM

Wymieni¢ naped CD-ROM

Uszkodzony lub niewtasciwie
wiozony CD-ROM

Wymieni¢ lub prawidtowo
zatozy¢ CD-ROM (napisem do
gory!)

System operacyjny Windows
wiesza sie, pojawiajg sie btedy
wyjatkéw krytycznych
(niebieski ekran)

Uszkodzenie modutu pamieci

Wymieni¢ modut pamieci

Uszkodzone lub stracone
sektory

Na nowo zainstalowaé
oprogramowanie

Uktad sterowania zatrzymuje
sie przy fadowaniu
komponentow
oprogramowania

Niewtasciwie wtozone MFC3

Wtozy¢ prawidiowo MFC3

Uszkodzone MFC3

Wymieni¢ MFC3

Dodatkowa karta do komputera
(np. Interbus-S)

Zdemontowac karte do
komputera i ponownie wigczy¢
uktad sterowania. Wymienié
karte do komputera

Uszkodzona ptyta gtéwna

Wymieni¢ komputer

KUKA-HMI nie wiacza sie,
konczy sie uszkodzeniem
zabezpieczenia

Uszkodzone pliki w instalacji
oprogramowania

Ponownie zainstalowac
oprogramowanie sterownicze

Nieprawidtowe ustawienia w
CMOS-Setup

Skontrolowaé¢ ustawienia w
CMOS-Setup

Uszkodzenie modutu
(modutéw) pamieci

Wymieni¢ modut (moduty)
pamieci
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9.3

Komunikaty o btedach MFC3

9. Postepowanie w razie btedéw

Skutek

Przyczyny

Usuniecie bitedu

Uktad sterowania zatrzymuje
sie przy fadowaniu
komponentow
oprogramowania

Nie mozna inicjalizowaé MFC

Zdemontowac karte do
komputera i wtgczy¢ komputer.

MFC niewlasciwie wlozona

Sprawdzi¢ wtyczke MFC-3

Karta do komputera (np.
magistrala Interbus-S) zakt6ca
funkcjonowanie MFC-3

Wymieni¢ MFC3

Uszkodzenie magistrali PCI na
plycie gtéwnej

Wymieni¢ ptyte gtdwng

Pole obstugowe KCP bez
funkgiji

Uszkodzony kontroler CAN na
MFC3

Wymieni¢ MFC3

Uszkodzony przewod KCP lub
wtyczka

Wymieni¢ KCP

Wyswietlacz pozostaje ciemny

Brak zasilania napieciem dla
KCP przy wtyczce X5

Sprawdzi¢ zasilanie napieciem

Uszkodzony przewod KCP lub
wtyczka

Wymieni¢ KCP

Uszkodzona karta KVGA

Wymieni¢ karte KVGA

Uszkodzona ptyta gtéwna

Wymieni¢ ptyte gtéwng

Przetaczanie trybow roboczych
na KCP nie reaguje

Uszkodzone rozpoznawanie
trybéw roboczych na MFC3

Wymieni¢ MFC3

Uszkodzony przetacznik trybdéw
roboczych na KCP

Wymieni¢ KCP

Przy bootowaniu komputera
nie uruchamia sie system
operacyjny VxWorks

Uszkodzone MFC3

Wymieni¢ MFC3

9.4

Komunikaty o bledach KCP

Skutek

Przyczyny

Usuniecie btedu

Brak wskazan na wyswietlaczu

Uszkodzony przewdd
przytaczeniowy

Wymieni¢ przewdd
przytaczeniowy KCP

Uszkodzona KVGA

Wymieni¢ KVGA

Uszkodzony KCP

Wymieni¢ KCP

Nie mozna wiaczy¢ napedow

Uszkodzony przewdd
przytaczeniowy

Wymieni¢ przewdd
przytaczeniowy KCP

Zacinanie sie przycisku Wymieni¢ KCP
akceptacji
Uszkodzony KCP Wymieni¢ KCP

Uszkodzona ptyta CI3

Wymieni¢ ptyte CI3

Nie mozna dokona¢ wpisu przy
pomocy KCP

Uszkodzony przewdd
przytaczeniowy

Wymieni¢ przewdd
przytaczeniowy

Uszkodzone MFC3

Wymieni¢ MFC3

Uszkodzony KCP

Wymieni¢ KCP

Nie mozna potwierdzié¢
WYLACZNIKA AWARYJNEGO

Uszkodzony WY£ACZNIK
AWARYJNY

Wymieni¢ KCP

Uszkodzony przewdd
przytaczeniowy

Wymieni¢ przewodd
przytaczeniowy KCP
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Skutek

Przyczyny

Usuniecie btedu

Space Mouse nie dziata

Uszkodzony przewdd
przytaczeniowy

Wymieni¢ przewdd
przytaczeniowy KCP

Uszkodzona Space Mouse

Wymieni¢ KCP

Uszkodzone MFC3 (magistrala
CAN)

Wymieni¢ MFC3

9.5

Komunikaty o btedach komunikacji magistrali polowej

Skutek

Przyczyny

Usuniecie btedu

Niemozliwa komunikacja przez
interfejs diagnostyki

Uszkodzony przewdd
transmisji danych, peryferie

Sprawdzi¢ przewdd transmisiji
danych, peryferie

Uszkodzony interfejs
diagnostyki na karcie magistrali
polowej

Wymieni¢ karte magistrali
polowej

Komunikat "Btad konfiguraciji
sterownika we-wy xxxxx"

Btednie skonfigurowana karta
magistrali polowe;j

Skontrolowa¢ konfiguracje

Nie mozna zainicjowac karty
magistrali polowe;j

Wymieni¢ karte magistrali
polowej

Btedna konfiguracja pliku
IOSYS.INI

Sprawdzi¢ wpisy w IOSYS.IN

Po wiozeniu karty magistrali
polowej brak wskazania, uktad
sterowania sie nie podnosi
(Stop 0)

Uszkodzona karta magistrali
polowej

Wymieni¢ karte magistrali
polowej

Funkcjonowanie MFC3 jest
zakiécane przez karte
magistrali polowe;j

Po inicjalizacji karty magistrali
polowej uktad sterowania jest
"zawieszony"

Uszkodzona karta magistrali
polowej

Wymieni¢ karte magistrali
polowej

Przy wytgczaniu uktadu
sterowania brak zewnetrznego
zasilania napieciem dla
urzadzenia slave

Uszkodzony lub niewtasciwie
przytaczony filtr
miedzymagistrali

Wymienic¢ filtr miedzymagistrali
(przy LWL)

uszkodzenie wejscie
zewnetrznego zasilania
napieciem na karcie IBS

Wymieni¢ karte
migedzymagistrali
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9.6 Komunikaty i wskazania btedow KPS600

Plan

Dioda1i2

Rys. 9-1:

T ]l‘
i g

PS600 wskazania diod

1 Dioda 1 (czerwona) 4 Dioda 3 (zielona)

2 Dioda 2 (zielona) 5 Dioda 4 (zielona)

3 Dioda 6 (czerwona) 6 Dioda 5 (czerwona)

Dioda 1 Dioda 2 Priorytet Znaczenie

Wytgczona Wytaczona Procesor bez zasilania
napieciem

Wytaczona Miga z Napiecie obwodu

czestotliwos posredniego ponizej 60 V
cig 1,5 Hz

Wytaczona Wiaczona Napiecie obwodu
posredniego powyzej 60 V

Miga z Wytaczona 1 Btad komunikaciji

czestotliwos

cig 6 Hz

Miga z Wytaczona 2 Btad hamulcéw

czestotliwos

cig 3 Hz

Wigczona Wytaczona 3 Gtéwny wytacznik
nadmiarowy K1
zablokowany

Miga 5 razy | Dowolnie 4 Btad w sygnale BEA (sygnat

z przeptywu pradu przez

czestotliwos opornik balastowy)

cig 1,5 Hz

Miga 4 razy | Dowolnie 5 Btad balastowy

z

czestotliwos

cig 1,5 Hz

Miga 3 razy | Dowolnie 6 Przepiecie w obwodzie

z posrednim

czestotliwo$

cig 1,5 Hz
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Dioda 3 Dioda 3 Znaczenie
Wytaczona Hamulce robota nie sterowane
Wiaczona Hamulce robota sterowane
Dioda 4 Dioda 4 Znaczenie
Wytaczona Hamulce dodatkowych osi nie sterowane
Wiaczona Hamulce osi dodatkowych sterowane
Dioda 5 Dioda 5 Znaczenie
Wiaczona Uruchomiony ogoélny WYLACZNIK AWARYJNY
Dioda 6 Dioda 6 Znaczenie
Wiaczona Uruchomiony lokalny WYLACZNIK AWARYJNY

Dioda 1 Dioda 2 Priorytet Znaczenie

Miga 2 razy | Dowolnie 7 Zbyt wysoka temperatura
z wnetrza-chtodnicy
czestotliwo$

cig 1,5 Hz

Miga 1 razz | Dowolnie 8 Btad zasilania niskim
czestotliwos napieciem (brak 24 V)
cig 1,5 Hz

Jezeli jednoczesnie wystepuje wiele btedow, wyswietlany jest btad o
najwyzszym priorytecie. (1 = najwyzszy priorytet; 8 = najnizszy priorytet)

Wskazanie KCP W oknie komunikatéw KCP wyswietlane sg nastepujgce komunikaty btedéw

KSD:
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Komunikat w oknie
komunikatow

Znaczenie/przyczyna

Usunigcie

Btad parametrow
suma kontrolna PMx

Btad sum kontrolnych
w bloku parametru 1

= Ponowne
uruchomienie

Wymieni¢ KPS
Btad parametru PMx Btad sum kontrolnych Ponowne
Control w bloku urzadzen uruchomienie
sterownika Wymienié KPS
Btad napedu PMx nr: Zawieszenie sie Ponowne
71 mikrokontrolera uruchomienie
Wymieni¢ KPS
Zbyt dlugo wtaczony Ixt przecigzenie Opornik balastowy
przetgcznik balastowy | opornika hamowania uszkodzony

PMx w trakcie
fadowania

podczas tadowaniu

= Opornik balastowy
niepodtgczony
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Komunikat w oknie
komunikatow

Znaczenie/przyczyna

Usuniecie

Zbyt dlugo wtaczony
opornik balastowy
PMx

Ixt przecigzenie
opornika hamowania
podczas pracy

= Opornik balastowy
uszkodzony

= Opornik balastowy
niepodtgczony

= Robot ma zbyt
ditugie fazy
hamowania,
zastosowaé
jednostke zasilania
drugostronnego

Temperatura chtodnicy
PMx

Przegrzanie chtodnicy

Uszkodzona
wentylacja szafy

Zbyt wysoka
temperatura szafy
PMx

Zbyt wysoka
temperatura wnetrza

m  Uszkodzona
wentylacja szafy

Btad napedu PMx nr:
79

Btad komunikacji z
EEPROM na
sterowniku

= Ponowne
uruchomienie

Wymieni¢ KPS

Watchdog modut mocy
PMx

Przekroczona maks.
dozwolona liczba
btedéw komunikaciji z
magistralg napeddéw
prowadzi do
hamowania
oporowego

Skontrolowac
przewod napedow
pola magistrali

Nadnapiecie PMx
podczas tadowaniu

Nadnapiecie w
obwodzie posrednim
podczas tadowania

= Zbyt wysokie
napiecie sieciowe
(ew. potrzebny
transformator)

Nadnapiecie PMx

Nadnapiecie w
obwodzie posrednim
podczas pracy

m  Zbyt wysokie
napiecie sieciowe

m  Uszkodzony
przetgcznik
balastowy >>
wymieni¢ KPS

Podnapiecie PMx

Niedobdr napiecia w
zasilaniu niskim

m  Skontrolowaé
niskie napiecie

napieciem (warto$¢ zadana
27,1V)
Zbyt niskie napiecie Niedobdr napiecia = Natadowac
akumulatora dla akumulatora U<22 V akumulator

funkcji buforowania

Sprawdzi¢ akumulator

Niedobér napiecia

= Natadowac

PMx akumulatora U<19 V akumulator
= Wymieni¢

akumulator

Podnapiecie PMx Niedobér napiecia w m  Zbyt niskie

podczas tadowania

obwodzie posrednim
podczas tadowania,

nie osiggnieto progu
500 V

napiecie sieciowe
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Komunikat w oknie
komunikatow

Znaczenie/przyczyna

Usuniecie

Zaktoécenia hamulcow
Ax/PMx kanat x

Btad hamulcéw osie
gtéwne

= Hamulce
niepodtgczone

m  Zwarcie na
przewodzie
hamulcowym

Zaktoécenia hamulcow
Ax/PMx kanat x

Btad hamulcow osi
dodatkowych

= Hamulce
niepodtgczone

m  Zwarcie na
przewodzie
hamulcowym

Uszkodzone
przetaczanie
tadowania PMx w
obwodzie posrednim

Optron wykrywajacy
prad opornika
balastowego nie
zgtasza przeptywu
pradu

= Ponowne
uruchomienie

m  Wymieni¢ KPS

K1-zespawany zestyk
PMx

Gtéwny wytacznik
nadmiarowy K1
zablokowany

m Wymieni¢ KPS

9.7 Komunikaty o bledach KPS-27
Zestawienie Stan roboczy jest sygnalizowany dwiema diodami znajdujacymi sie z przodu.
l F/‘i _‘ |:: :u | = "n:mt.t"_ E
8888 o m O88S
Rys. 9-2: Wskazanie diody KPS-27
1 Dioda 1 (czerwona) 2 Dioda 2 (zielona)
Dioda Dioda Stan Znaczenie
Dioda 2 (ok) Swieci sie Normalny tryb pracy
Dioda 1 Swieci sie Przecigzenie
(overload) Miga powoli Zwarcie

9.8 Komunikaty o bledach w KSD

Opis Stan roboczy KSD jest sygnalizowany dwiema diodami znajdujgcymi sie z
przodu.
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Dioda

KCP

o4
@D

)
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Rys. 9-3: Wskazanie bledéw KSD

1 Dioda 1 (czerwona)

2 Dioda 2 (zielona)

Dioda 1 Dioda 2 Znaczenie

Wytaczona Wytaczona nie 24 V

Wiaczona Wytaczona Stan niezdefiniowany

Miga szybko Miga szybko Rozpoznanie btedu
(Uzk > Ugran)

Miga powoli Miga powoli Wyswietlenie komunikatu (z
(Uzk < Ugran) wyjatkiem podnapiecia Uzk)
Miga szybko standardowa wartos¢ = 250 V
(Uzk > Ugran)

Wytgczona Miga powoli Uzk < Ugran

Wytaczona Miga szybko Uzk > Ugran

Wytgczona Wigczona Zwolnienie regulatora, Uzk > Ugran

Uzk: Napiecie obwodu posredniego

Ugran: napiecie obwodu posredniego = 250 V

W oknie komunikatéw KCP wyswietlane sg nastepujace komunikaty btedéw

KSD:
Komunikat
w oknie . . .
komunikat Znaczenie/przyczyna Usuniecie btedu
ow
DRIVES Btad KSD, robot zatrzymuje | m patrz szczegétowy
ERROR Ax | sie przy uzyciu komunikat btedu, ktéry
No.: TRIP WYLACZNIKA jest dodatkowo

AWARYJNEGO wyswietlany
PRZETEZE | = Przeciazenie osi ®  Zmniejszy¢ nacisk na 0$
NIE Ax = 2tprzeciazenie (obnizy¢ OVR,
przecia $ACC_AXIS).

m  Uszkodzony KSD

®  Wymieni¢ KSD
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Komunikat
w oknie . . .
komunikat Znaczenie/przyczyna Usuniecie btedu
ow
BLAD m  Przekroczona zostata m  Sprawdzi¢ kabel
SYNCHRO maks. dozwolona liczba miedzymagistrali
NIZACJI btedéw komunikacji z miedzy DSE, KPS i
MODULU magistralg napedu KSD.
NAPEDOW | »  Zbyt wiele
EGO Ax nastepujacych po sobie
btedéw bitowych toggle
prowadzi do hamowania
oporowego.
TEMPERAT | Zbyt wysoka temperatura m  Sprawdzi¢ obieg
URA chtodnicy chtodzenia/wentylator
CHLODNIC szafy sterowniczej
Y Ax = Zmniejszyé obcigzenie
osi (obnizy¢ OVR,
$VEL_AXIS lub
$ACC_AXIS).
Btedy Bfad sum kontrolnych w m  Sprawdzi¢ KSD
parametrow | bloku parametru 1 = Ponowne uruchomienie
Ax PR1 C
®  Wymieni¢ KSD
Przewdd m  Prad przecigzeniowy m  Sprawdzi¢ przewoéd
silnika Ax modutu zasilajgcego silnika
(zwarcie lub = Sprawdzié silnik
doziemienie)
= Monitorowanie HW
®m  Monitorowanie
doziemienia SW
AWARIA Brak fazy silnika m  Sprawdzi¢ przewodd
JEDNEJ Z silnika
FAZ = Sprawdzi¢ silnik
SILNIKA Ax
Btad napedu | Btad sum kontrolnych w m  Sprawdzi¢ KSD
Ax nr: 105 bloku urzadzen sterownika | 5 Ponowne uruchomienie
®  Wymieni¢ KSD
Bftad napedu | Zawieszenie sie m  Sprawdzi¢ KSD
Axnr: 71 mikrokontrolera = Ponowne uruchomienie
m Wymieni¢ KSD
Btad napedu | Btad komunikacji z m  Sprawdzi¢ KSD
®  Wymieni¢ KSD
Btadnapedu | Btad komunikacji z m  Sprawdzi¢ KSD
Axnr: 80 EEPROM na module mocy | w Ponowne uruchomienie
®  Wymieni¢ KSD
Btagdnapedu | Btad sum kontrolnych w m  Sprawdzi¢ KSD
zasilajgcego = Wymienié KSD

V1.1 25.09.2006 KRC-AD-KRC2ed05-BA pl




9. Postepowanie w razie btedéw

9.9 Diagnoza DSE-RDW

Plan Diagnoza DSE-RDW obrazuje aktualny status komunikacji DSE-RDW oraz
komunikacji magistrali napedu DSE.

9.9.1  Opis interfejsu graficznego

Sposob m  Wybierz Uruchom > Serwis > DSE-enkoder.
postepowania

Opis Nawigacja diagnostyki DSE-enkoder przebiega za pomoca kursora. Za
pomoca klawisza ESC przechodzi sie o jeden poziom wyzej w menu. Na
najwyzszym poziomie menu klawiszem ESC wychodzi sie z diagnostyki DSE-
enkoder.

Tre$¢ EEPROMu w jednostce enkodera mozna nadpisa¢. Danych tych nie
mozna przywrdcic przez zwykty reboot systemu.

Wyswietlane sg nastepujace parametry:

D | Functions | i
; System info
= MFC2
Dizplay register Diriver state ; apened
[=-1.DSEIBS
Irformation
& 1. RDE2 Cantrol type ; KRC2
Table
Offset and symmetry MFC | MFC2(v4)Port 0x260
Check communication
=1, Ditve Bus 1.DSE | DSE 1BS £33
Diagnostics
Emor kst State i booted
M-KPS-2
02KSD116 anen | succeded
03KSD1-16 RDw | RDWw2
04-K501-8
e 2 0t e
0e-KSD1-8
075D & Siae TR
lrs %2 DPRAM es R
09-K5D1-16
Ao RS
{Ready V1043 [KRC2  InteruptZahler 955C
I I Recognize
Rys. 9-4: DSE-enkoder - interfejs graficzny
Parametr Opis
Driver state: Program sterownika jest wykonywany
Control type Typ budowy uktadu sterowania (KR
C2ed05, KR C3)
MFC Wersja zastosowanego podzespotu MFC
= 1.DSE m  Typ pierwszego podzespotu DSE
State Stan roboczy podzespotu DSE
DPRAM test Wynik testu Dual-Port-RAM
RDW Typ zastosowanego podzespotu
RDW
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Parametr Opis
2. DSE Brak tutaj 2. DSE.

4 pola wskazania réwnaja sie 1. DSE.
Pasek stanu:

Numer wersji diagnostyki DSE-enkoder
m  Typ szafy sterowniczej

m  Stan licznika przerw DSE: Jesli stan
licznika zmienia sie na biezaco,
program regulujgcy DSE pracuje

prawidtowo.
Klawisze funkcyjne Nazwa pola Opis
Recognize hardware Dane w polach sg aktualizowane.
9.9.2 Ustawienia jezyka
Opis Do wyboru sa 2 jezyki:
= Niemiecki
= Angielski
Sposéb 1. Wybra¢ DSE-enkoder > Jezyk.
postepowania 2. Wybierz jezyk i potwierdz, wciskajac OK.
9.9.3 Wskazanie rejestru MFC
Sposoéb ®  Z menu Informacje systemowe wybra¢ MFC3 > Display register.
postepowania
Opis Wyswietlane sg nastepujgce parametry:
| DSERDW | Fuctions |
Systern info MFE - Display register
- MFC2
B8 ricpls MFC [MFC 2 (w4} Part: 02260
= 1.DSE RS :
Infermation Adimss section ATACT {4D 50FO0O0CO 1007 00
7 1; RDC2 Adress sechon 82054 Timer |8E B5 70 EF
Table i :
Diffset and symmetly Rievision number 184
..... f:'hr:t.-l-e communication Reserved atea iFF i
= 1. Dive Bug !
Diagnostics Binary nput |BF
Error list Input ESC0 i
Input E5C7 183
State registar :lFD
ESC diagnosiz mtedace I14
ESC state register 105
Reserved area {0000 FF FF FFFF FF FF EF FF

V1049 |[KACZ |interuptZahler ZIFC

Start cont
ey Refresh

Rys. 9-5: Wskazanie rejestru MFC
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9. Postepowanie w razie btedéw

Parametr Opis

MFC Wersja zastosowanego podzespotu MFC
Adress section RTACC Dane wewnetrzne

Adress section 82C54

Timer

Revision number
Reserved area

Binary Input

Input ESCD

Input ESC1

State register

ESC diagnosis interface
ESC state register
Reserved area

Klawisze funkcyjne

Nazwa pola Opis
Refresh Dane w polach sg aktualizowane.
Start cont. display Start / Stop biezacej aktualizacji wskazanh

9.9.4 Informacje DSE IBS

Sposéb = Z menu Informacje systemowe wybrac¢ 1.DSE IBS > Information.
postepowania

Opis Wyswietlane sg nastepujace parametry:
| DSERDW | Functions | _
Systern info 1. D5E - infeemation
5 WFC2
oo Display regisher Cortrol type 1 ERC2

DSE hardwae D5E 1BS C33
i DSE Clock Speed i 149 MHz .
Oiffget and symmetny CELD versian ; 0

Check communication
-1, Dive Bus S
Diagnostics SW functionsity i KRC2
Sk version 1 S
W revision i i

DPAAM version i 18-F
DIFRaM revizen i BT

03KS0116

w1049 |[KACZ |interuptZahler BEGA

Rys. 9-6: Informacje DSE IBS

Parametr Opis

Control type Typ budowy uktadu sterowania (KR
C2ed05, KR C3)

DSE hardware Wersja sprzetu DSE
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Parametr Opis

DSE Clock Speed Czestotliwos¢ taktowania zastosowanego
DSE

CPLD version Wewnetrzne stany wersji

SW functionality

SW version

DPRAM version

DPRAM revision

9.9.5 Tabela RDC (RDW)

Sposob ® Z menu System info wybra¢ 1.RDC2 > Table.
postepowania
Opis Pojawiajg sie dane pomiaru i konfiguracji enkodera.
Od wiersza 88 tabeli wymienione sg dane dotyczace konfiguracji sprzetu
enkodera.
DSE-RD%W | Fisclioss |
System info 1. RDC - Table
a
i MFP_‘(. Inlex I [ec i Hex i Descrghion -l
oo Display regisher = s
1 DSE IS 000 08686 2154 Moter tempesahus ads | i
° _ o 08766 2234 Mobor tempe:ature adis 2
 Information 002 08768 2240 Molor lemperature adis 3
=-1LADC2 007 (8953 20F9  Moler temperature ans 4
004 DBEI6 2270 Moler lemperalure s 5
Oifzet and symmety 1557 08953  22F3  Motor temperabre ams B
Chieck communication Qe 08042 2284 Motor tempesshre ams 7
= 1. Dive Bus oo7 08550 2166 Molor temperabure axds B
Diagnostics 0os 13824 Ca0o 5!ne ;»ost.r\.-e MU axis 1
- 0o 01792 0700 Sine pogitive masimum axiz 2
o1 00001 FFFF - Sine postive masimunn axis 3
o1 22509 87ED - Sine pecdtive masimum ]
omz 0880 2480  Sine postive ma-im 5
a1 00001 FFFF  Sine positive masdmum axiz &
014 4484 G780 | Sine poshive masmum axs 7
ns 00001 FFFF  Sine positive masimum axis 8
me 00000 0000 Sine regaties maxmum axs 1
m7 o000 - 0000 Sine necsiive masmum axs 2
are o000 - 0000 Sine negatnes makmum axis 3
oma 0000 0000 Sine negative maxmum asis 4
020 oooon - 0000 Sine recsiies maenum axis 5
021 00000 0000 Sine regatis manmmum axs 5
022 000 - 0000 Sine neostive masmmum axis 7
023 00000 0000 Sine recatve makmum axis 8
024 05120 ECO0  Cosing positive madimum agiz 1 Fe:
« | _.'_j
w1049 |[KACZ |interuptZahler ECFA
SL&E;:;L Fiafresh ] ‘ Export Pallp Palin |

Rys. 9-7: Tabela RDC (RDW)

Klawisze funkcyjne

Klawisz Opis

PgDn Przejscie do wiersza nizej w tabeli

PgUp Przejscie do wiersza wyzej w tabeli

Export Zapisanie aktualnych danych na twardym
dysku

Refresh Start / Stop biezacej aktualizacji wskazan

Start cont. display Wykonywana jest aktualizacja wskazan

9.9.6 Ustawienia przesunigcia i symetrii enkodera

Sposoéb ®  Z menu "System info" wybra¢ 1.RDC2 > Offset and symmetry.
postepowania
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9. Postepowanie w razie btedéw

Korekta Korekta nastepujacych wartosci odbywa sie automatycznie:
m  Sinus-Offset (Sine Offset)
= Cosinus-Offset (Cosine Offset)
®m Sinus-Kalibrowanie (Sine Calibration)
m  Cosinus-Kalibrowanie (Cosine Calibration)

Aby poprawnie ustali¢ wartosci sinus i cosinus, wszystkie osie musza zosta¢
przesuniete kilkoma obrotami silnika.

Opis Wyswietlane sg nastepujgce parametry:

| DSERDW | Fuctions | ]
Systerm info 1. RDC - Offset and zpmmetry

S -
hl_IF Diicplay recicter Axes | Sine Offset I Cosine Offset i Sme Calitiabion | Cosine Calbrati |
S LDSEIS ! a 45 16504 16979
S ) 2 25 3 16421 18407
| Information : 2 3 15438 15408
=-1RDEZ 4 22 -1 16086 1EDES
Table ] 39 B 16360 16368
ii ny -1 il -1 18677 15708
“heck comemunication 7 54 77 15304 15293
= 1. Dive Bus 8 153 -176 16413 16392
Diaghoztics

V1049 |[KACZ |interuptZahler 44FC

Set;le:}wl
Rys. 9-8: Enkoder - przesuniecie i symetria
Parametr Opis
1.RDC2-Offset and Wyswietlenie wszystkich danych korekty
symmetry OSi
Klawisze funkcyjne Klawisz Opis
Set default values Wartosci domysine nalezy ustawié po:

®  wymianie silnikow
= wymianie podzespotu RDW
wystgpieniu sporadycznych btedéw

nadajnika
9.9.7 Sprawdzanie komunikacji DSE-enkoder
Sposéb m  Z menu "System info" wybra¢ 1.RDC2 > Check communication.
postepowania
Opis Wyswietlane sg nastepujgce parametry:
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| DSERDW | Fuctions |

Start cont
ey Refresh

Syshern info
= MFC2
oo Display regisher Urder |4ﬂ[5 Az 1 iDSBE‘
=1 DSE[BS i ;“‘“““““‘
Walue | iz 2
- Iriformation i : it
=-1.RDC2 Erres {nonn iz 3 [445F
- Table Chechsum | i 4 i
Oifset and symmety A : o
{ nuricaion: Asis 5 14359
Axiz B 14305
Bis 7 15522
Az B 9rhd
Comrmunicstion eiror state 1IIIIIIDEI
Cormmuric stion eqor counier inunn ;

T FOC - Check commurcation

W1049 |[KACZ |interuptZahler 467C

Beset comm. |
SO

Rys. 9-9: Kontrola komunikacji

Parametr

Opis

System info Check
communication

Enkoder wysyta w takcie 125 us stowo
danych do DSE. Przy pomocy tej funkcji
mozna sprawdzi¢ komunikacje miedzy
DSE a enkoderem.

Order Ostatnie polecenie, ktére DSE wystato do
enkodera.

Value Temperatury silnika osi 1 do 8.

Error Zakodowane wskazanie bitowego btedu
nadajnika i sygnatow EMT

Checksum Suma kontrolna wszystkich
transmitowanych danych

Axis 1 -8 Wskazuje pozycje selsynu osi nn. Wartosci

wahajg sie podczas pracy. Jesli pozycja
selsynu ma wartos¢ "0", oznacza to btad
czujnika.

Communication error state

Jesli nie udaty sie wiecej niz 3 transmisje,
wskazywana jest wartos¢ 0001.

Communication error
counter

Suma wszystkich nieudanych transmisji od
ostatniego "Reset btedu kom.".

= s = = = = = =t = = ol e = = = | =

m m | m m|m | m m | o om m m| m m|m m
; ; . | Sygnat Bitowy blad nadajnika osi robota

Bez znaczenia dla diagnostyki E)I\(/?T y A8 | A'\; ?\6 | A f A4 [ A3 | A2 | AT

Rys. 9-10: Zakodowane wskazanie bitowego btedu nadajnika i sygnatow
EMT

Klawisze funkcyjne

Klawisz Opis

Ustawi¢ btad na 0

Reset com. errors
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9. Postepowanie w razie btedéw

Klawisz Opis
Refresh Wykonywana jest aktualizacja wskazan.
Start cont. display Start / Stop biezacej aktualizacji wskazan

9.9.8 Diagnoza magistrali napedu

Sposoéb ® Z menu System info wybrac¢ 1. Drive Bus > Diagnostics.
postepowania
Opis Wyswietlane sg nastepujgce parametry:

| DSERDW | Fuctions | ]
System info 1. Diive Bus - Diagnostics

= MFC2
o Digplay reguter Mumbey of cycles |239:]1
=-1.DSEIBS Data enors I Ident enors E
- Information i 4
=-1.ROC? Data srrars in satiss ||3 Ident emors in zeniss ED
- Table
Oifset and symmety
Ehieck: comeurication Modwe | ID-Code | Deviee Wods | PCP | 5 version |
= 1 0203 kP32 2 Ner 10
2 a0 KS01-16 3 Nern 0s
3 0303 KSD1-16 3 Nein 0s
4 0303 k5018 3 Mer 0%
5 [ E[NE} KS01-8 3 Mew 05
1 0303 KSO1-8 3 Nein 05
7 a0 KS01-8 3 Main 0s
8 0303 K501-32 3 Mein 22
] 0303 K5D1-18 3 Main 22
1 —
12

w1049 |[KACZ |interuptZahler E34C

Start cont
ey Refresh

Rys. 9-11: Diagnoza magistrali napedéw

Parametr Opis

Number of cycles Liczba transmisji danych miedzy DSE i
enkoderem od witgczenia lub resetu.

Data errors Liczba btedéw danych podczas transmisiji
danych miedzy DSE i enkoderem (btedy
sporadyczne)

Data errors in series Liczba wiecej niz trzykrotnie pojawiajacych
sie po sobie btedéw danych

Ident errors Liczba btedéw transmis;ji

Ident errors in series

Klawisze funkcyjne

Klawisz Opis
Start cont. display Start / Stop biezacej aktualizacji wskazan
Refresh Wykonywana jest aktualizacja wskazan

9.9.9 Lista bledéw magistrali napedu

Sposéb = Z menu System info wybra¢ 1. Drive Bus > Error list.
postepowania
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Opis Statystyka btedéw pokazywana jest podczas pracy magistrali napedow.
| DSERDW | Fuctions | ] H
Systern info 1. Drive Bus - Enor list
= MFC2
o Digplay reguter Mumbey of cycles |?79‘|
< 1.DSEIRS (lata emors I ident erors E
- Information 2 g
=-1.ROC? Data srrars in satiss ||3 Ident emors in zeniss ED
- Table
Oifset and symmety - :
Check communication Enor kst i single | double | tripte i
= 1. Dyive Bus (1] Timeout 1] 0 ]
mgnttl-::: o Bl ] 0 o
a 0 ]
il 1 o
1] 0 1]
(21 CALC e i last ] i o
21 StopdShaet eror 0 1 o
{21 Dara ermor 1] 0 )
Sum single snor (2 0 0 i}
3 Madul erier 0 0 0
[3) CHC e il 1 o
|31 Reconhig request 1] 0 0
Sum single epor 3] 0 0 0
Vw1049 |[KACZ |interuptZahler 053C
SL&E;:;L Fiafiezh H?cﬁq?;fb Raget anors Posst snorlit |

Rys. 9-12: Lista bledéw magistrali napedu

Klawisze funkcyjne Klawisz Opis
Start cont. display Start / Stop biezacej aktualizacji wskazan
Refresh Wykonywana jest aktualizacja wskazan
Reset cycle counter Reset
Reset errors Reset
Reset error list Reset

9.9.10 Magistrala napedu KPS

Sposéb m  Z menu "System info" wybra¢ 1. Drive Bus > 01-KPS-2.
postepowania
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9. Postepowanie w razie btedéw

Opis [ DSEADW. | Fusstions |
Systern info 1. Drive Bus - EP5-2
5 WFC2
oo Display regisher Lecom sno iN umber 1 Mesning DK
=1 DSE[BS
- Information Hardware version ;E onteol card 'E° Power cad '
=-1.RDC2
L TabHe Diate of production 1142003 Inteimediste voliags iw
Oifset and symmety . M i-m
Check communication e 18308 i a2y
= 1, Drive Bus Software version [TRefi 0 Accu votage [Zsves

Diagnostics Accu curent W
o1 : Ballast lemperatyre ig T
Hest sink temperatias ;m
Housing temperature ;m
Operating tene courler 155
Pawer an time counts 1592

1 sode position ﬁwmw W
2. code position 11 g?

w1049 |[KACZ |interuptZahler COTC

Start cont. Export Code
disglay Fieltesh ‘ 1 | Teble

Rys. 9-13: Magistrala napedu KPS

Parametr Opis

Lecom error Numer btedu lenze communication
Hardware version Sterownik i modut zasilajacy

= Intermediate voltage Napiecia, wartosci pradu i temperatury KPS
m Low Voltage Supply

= Accu voltage

= Accu current

= Ballast temperature

m  Heat sink temperature

m  Housing temperature

Operating time counter Obwaod posredni aktywny od xx godzin
Power on time counter KPS aktywny od xx godzin

1. + 2. code position Odczyt aktualnej pamieci bteddw i ostatnich

trzech wpiséw do historii

Miejsce kodowania:

= 161: aktualny btad

m  162: aktualny btad -1

= 163: aktualny btad -2

m  164: aktualny btad -3

Klawisze funkcyjne Klawisz Opis

Start cont. display Start / Stop biezacej aktualizacji wskazan
Refresh Wykonywana jest aktualizacja wskazan
Export code table Zapisanie aktualnej tabeli kodéw na

twardym dysku. (np.
C:\KRC\Roboter\Log\Drivebus1-4_KSD1-
8.log)
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9.9.11 Magistrala napedu - KSD-16

Sposob ®  Z menu "System info" wybra¢ 1. Drive Bus > 02-KSD-16.
postepowania
Opis Wyswietlane sg nastepujgce parametry:

| DSERDW | Functions |
Systerdrfo 1. Dvive Bus - KSD1:16

: TFSSE B3 Lecom eror {Humber ‘0" Meaning OK'
B 1. RDw2
= 1. Arkisbsbus Hardware version  {Control card K" Power card V'
P Doe kot [T s crwcmmst
Serial number W Intzimediste voltage
Sottware verzion 1 Ref O Device load  [IxT]
t’;:‘;g:g Rated curent [BA " Heatsiktempersure
rEEsn1-a Masimum . cuerere %r Felor wnhieel angle [hex] m
OPKSD18
(Operating time couter ,“%““w
Pawer antime countar 500
1. code positon 'T““‘ W
2. code positon ﬁ wwwww W
Y1.0489 KRCZ  InteruptZahler EG44
Stdairs rpr_l'g'lnt. [ I 1 l Eupro; hiode
Rys. 9-14: Magistrala napedu KSD
Parametr Opis
Lecom error Numer btedu lenze communication
Hardware version Sterownik i modut zasilajacy
Date of production Data
Serial number Numer
Software version Wersja oprogramowania
= Rated current Napiecia, wartosci pradu i temperatury
®  Maximum current KSD
= Intermediate voltage
m  Device load
m Heat sink temperature
= Polar wheel angle
Operating time counter Obwaod posredni aktywny od xx godzin
Power on time counter KSD aktywny od xx godzin
1. + 2. code position Odczyt aktualnej pamieci bteddw i ostatnich
trzech wpiséw do historii
Miejsce kodowania:
m  161: aktualny btad
m  162: aktualny btad -1
= 163: aktualny btad -2
m  164: aktualny btad -3
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Klawisze funkcyjne

Klawisz

Opis

Start cont. display

Start / Stop biezacej aktualizacji wskazanh

Refresh

Wykonywana jest aktualizacja wskazan

Export Code Table

Zapisanie aktualnej tabeli kodéw na
twardym dysku. (np.
C:\KRC\Roboter\Log\Drivebus1-4_KSD1-

8.log)
9.9.12 Komunikaty o btedach KPS600
Nr
IBS- Nr bledu Wskazania | Opis
. lecom
Trip
0 0 "ok" Status urzadzenia OK
1 72 "Pr1-Trip" Btad sum kontrolnych w bloku
parametru 1
3 105 "HO5-Trip" Btad sum kontrolnych w bloku
urzadzen sterownika.
5 71 "CCr-Trip" Zawieszenie sie mikrokontrolera
6 11 "OCA1-Trip" Ixt przecigzenie opornika
hamowania podczas fadowania
8 15 "OC5-Trip" Ixt przecigzenie opornika
hamowania podczas pracy
10 | 50 "OC5-Trip" Przegrzanie chtodnicy
39 | 52 "OC5-Trip" Zbyt wysoka temperatura wnetrza
24 79 "Pr5-Trip" Btad komunikacji z EEPROM na
sterowniku
28 65 "CE4-Trip" Przekroczona maks. dozwolona
liczba btedéw komunikacji z
magistralg napedéw prowadzi do
hamowania oporowego
35 131 "OV1-Trip" Nadnapiecie w obwodzie
posrednim podczas tadowania
36 132 "OV2-Trip" Nadnapiecie w obwodzie
posrednim podczas pracy
19 | 32 "LP1-Trip" Brak fazy w sieci
31 121 "LV1-Trip" Zasilanie niskim napieciem ma
podnapiecie
32 122 "LV2-Trip" Niedobér napiecia akumulatora
u<22Vv
33 123 "LV3-Trip" Niedobér napiecia akumulatora
Uu<i9ov
34 124 "LV4-Trip" Niedobor napiecia w obwodzie
posrednim podczas tadowania, nie
osiggnieto progu 500 V
41 141 "BR1-Trip" Btad hamulcow osi gtéwnych
30 | 142 "BR2-Trip" Btad hamulcow osi dodatkowych
37 112 "BEA-Trip" Optron wykrywajacy prad opornika
balastowego nie zgtasza przeptywu
pradu
40 111 "K1-Trip" Gtéwny wytgcznik nadmiarowy K1
zablokowany
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9.9.13 Komunikaty o btedach KSD

obowigzuje od stanu firmware V0.3

Nr
IBS- Nr btedu Tekst . Opis
. lecom wskazania
Trip
0 0 "ok" Status urzadzenia OK
1 72 "Pr1-Trip" Btad sum kontrolnych w bloku
parametru 1
3 105 "HO5-Trip" Bfad sum kontrolnych w bloku
urzadzen sterownika
5 71 "CCr-Trip" Zawieszenie sie mikrokontrolera
6 11 "OCA1-Trip" Prad przecigzeniowy modutu
zasilania (zwarcie lub doziemienie),
monitorowanie sprzetu
7 12 "OC2-Trip" Zwarcie doziemne, monitoring
oprogramowania
8 15 "OC5-Trip" I*t przecigzenie
10 50 "OH-Trip" Zbyt wysoka temperatura chtodnicy
1 91 "EEr-Trip" Zewnetrzny btad, hamowanie
oporowe wywotane przez uktad
sterowania
19 | 32 "LP1-Trip" Brak fazy silnika
24 79 "Pr5-Trip" Btad komunikacji z EEPROM na
sterowniku
28 | 65 "CE4-Trip" Przekroczona maksymalnie
dozwolona liczba btedéw
komunikacji z magistralg napedu
lub zbyt duza ilo$¢ wystepujacych
po sobie btedéw bitowych toggle
prowadzi do hamowania
oporowego.
43 | 80 "PR6-Trip" Btad komunikacji z EEPROM na
module mocy
44 106 "HO6-Trip" Btad sum kontrolnych w bloku
urzadzeh modutu zasilajgcego

9.10 Diagnoza ESC

Opis

Diagnoza ESC obrazuje aktualny status obwodu ESC i wystepujacych
sygnatow ESC. Przy rozpoczeciu diagnozy ESC ustalana jest aktualna
struktura obwodu ESC. Na podstawie zidentyfikowanej struktury za pomocg
diagnozy ESC fadowana jest odpowiednia konfiguracja. Dla kazdego rodzaju
struktury mozna zdefiniowac¢ indywidualng konfiguracje.

9.10.1 Interfejs graficzny

Sposéb
postepowania

Opis
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m  Otworzy¢ menu przez Wskazanie>Diagnoza ESC.

Rodzaj i liczba mozliwych do wyboru weztéw zalezy od uzywanej peryferii.
Diagnoza ESC nadzoruje wszystkie ukfady sterowania robota danego
RoboTeam. Nawigacja diagnozy ESC przebiega za pomoca kursora.
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9. Postepowanie w razie btedéw

‘Wskazanie Uruchom. Polecenia Technolog

Robot Control 1 ESCDiagiiewEmor

ESCDingError ESCDingNodaError

®

7

Bait przekroczenia czasu oczekiwania przy odbiorze pro... O
| ESCDiagHipByteTo

I:| Czas Mr | Mad. Komunik at - 7
.:Q:.

Nom [ Con [RIMA] T2 Thobon [ 112 \n

Naslepneokm| Pokaz dane ‘ LOGOMN | Danehlowel Reset | Konfiguruj | Zamknij

Rys. 9-15: Przyktad: uktad sterowniczy z 3 weztami ESC

Poz. Opis

1 Wskazanie wszystkich podtagczonych uktadow sterowania.
Aktualny ukfad sterowania jest zaznaczony.

2 Wskazanie wszystkich weztiéw obwodu bezpieczenstwa.
Aktywowany wezet jest zaznaczony.

3 Wskazanie standéw sygnatu lub zaistniatych btedoéw oraz
lokalizacja zrédfa btedu.

4 Pomoc dotyczaca wskazania stanu i btedow.

Za pomocg klawisza Kolejne okno otwierane jest kolejne okno.

9.10.2 Protokét pliku dziennika

Sposoéb 1. Rozpocza¢ zapisywanie danych za pomoca klawisza Log WLACZ.
postepowania Rozpoczyna sie zapisywanie danych, a opis klawisza zmienia sie na Log
WYLACZ.

2. Zakonczy¢ zapisywanie danych za pomoca klawisza Log WYLACZ.
Opis Mozliwe jest zapisanie stanow wszystkich weztéw ESC w pliku dziennika

EscDiagnosis.log oraz zachowanie ich w katalogu C:\KRC\Roboter\Log.
Plik dziennika to plik ASCII, mozna go otworzy¢ za pomocg edytora tekstu.

9.10.3 Resetowanie ukladu ESC

Sposéb m  Zresetowaé uktad ESC za pomocg klawisza Reset.
postepowania

Opis Po wystapieniu usterki mozna zresetowac obwdd ESC. Klawisz Reset
wystepuje tylko przy podzespotach CI3 i MFC3.
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9.10.4 Zakonczenie diagnozy ESC

Sposoéb m Zakonczy¢ diagnoze ESC za pomocg klawisza Zamknij.

postepowania

9.10.5 Wskazanie stanu weztéw ES

Wskazanie stanu danego wezta dostarcza informacji na temat stanéw i ich
wartosci. Wartosci sg aktualizowane w cyklicznych odstepach czasu. Status
wezta ESC przedstawiany jest za pomocg koloréw.

Opis

W razie btedu wskaznik przestawia sie automatycznie, wskazujac btad, dany

KUK A

Wskazanie
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wezet i uktad sterowniczy miga.

ESCDiag\iewState
ESCDiagState |

ESCDizg\value ESCDi... |

wa ESCDiagDrivesA...
& ESCDiagDrives
== AUTO

& ESCDiagUSRProt
s ESCDiagE2Connect
& ESCDiagEStopx
W ESCDiagEStopl
& ESCDiagQinput
= RAE2

=8 TEST

wa ESCDiagSafety SW
W ESCDiagSafetys...

ESCDiagDrivessctiv

tywuj napedy .

ESCDiagCrivesacti...
ESCDiagCrivesTrue
false
ESCDiagLSRFrotTrue

ESCDiagE2Connect...
ESCDiagEStopXTrue
ESCDiagEStopLTrue
ESCDiagCinputFalse
false

false

ESCDiagSafety STrue
ESCDiagSafety SPV...

Rys. 9-16: Wskazanie stanu (przyktad)

W przypadku btedu dwukanatowosci w polu "Dwukanatowy" wyswietlany jest

btad. W zaleznosci od aktualnego stanu roboczego robota wyswietlane sg

stany sygnatéw.

Kolor Stan Element Pomoc
czerwony uruchomion Lokalny WYLACZNIK
y WYLACZNIK AWARYJNY na
szary odblokowan AWARYJINY lokalnym wezle
y ESC
czerwony uruchomion zewnetrzny WYLACZNIK
y WYLACZNIK_AWA | AWARYJNY
szary odblokowan RYJNY urzadzen
y peryferyjnych
czerwony otwarty Ochrona Ochrona
zielony zamkniety uzytkownika uzytkownika
szary false AUTO Tryb roboczy Auto
zielony true
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9. Postepowanie w razie btedéw

Kolor Stan Element Pomoc
szary nieuruchomi Przycisk Poziom 1
ony zatwierdzajacy
zielony uruchomion
y
zZielony OK Wejscie Wejscie
czerwony nie OK kwalifikujace kwalifikujace
czerwony nie OK Przycisk Napedy Zwolnienie
zielony OK WYLACZ napedow
czerwony Awaria Przycisk Stopien
szary Brak awarii zatwierdzajacy bezpieczeristwa
szary false WYWE Bit AE
Zielony true
szary false ANA Wyjscie
zielony true WYLACZNIKA
AWARYJNEGO
szary false LNA Lokalny wytacznik
zielony true awaryjny
szary false AAUTO Wyjscie AUTO
zielony true
szary false ATEST Wyjscie TEST
zielony true
szary false Res1 (sygnat
zZielony true zarezerwowany)
zielony false RAE2 Styk pomocniczy
szary true stycznika nadeow
szary otwarty Ukfad zamykajacy | Uktad zamykajacy
zielony true E2 E2
szary false TEST Tryb pracy TEST
Zielony true
szary nieuruchomi Przycisk Napedy Aktywowanie
ony WELACZ napedow
zielony uruchomion
y

9.10.6 Sygnalizacja btedéw weztéw ES

Sposéb [
postepowania

Przejs¢ do sygnalizacji btedow klawiszem Pokaz btad. Wyswietla sie
tabela btedow. Opis klawisza zmienia sie na Pokaz dane.

V1.1 25.09.2006 KRC-AD-KRC2ed05-BA pl

127 /149




KR C2 edition05

Opis S
P ESCDiagViewE mor
ESC DiagError ESC DiagNodeError

Wi Bajt pr2ekroczenia czasu... ‘Wezet-01
& Niepoprawny nagtowek Wezet-01

&= Btad interfejsu Wezet-01
W nie odebrany protokat Wezet-01 =
& Btad komunikacii wezet-01

Bajt przekroczenia czasu oczekivwania przy odbiorze pro...

ESCDiagHIpByteTo
Rys. 9-17: Wskazanie btedow (przyktad)

W tabeli moga wyswietli¢ sie nastepujace btedy:

Biad Biad w wezle

Bajt przekroczenia czasu Node-XX

oczekiwania przy odbiorze

protokotu

Btad pdl sum kontrolnych w Node-XX

protokole

Niepoprawny nagtoéwek Node-XX

Bfad interfejsu Node-XX

Btad trybu pracy Node-XX

Nie odebrano protokotu btedéw Node-XX

CCC_Error Node-XX

Btad inicjalizacji Node-XX

Btad konfiguracji Node-XX

Btad sprzetowy Node-XX

Btad komunikacji Node-XX

Btad oprogramowania Node-XX

IO btad monitorowania Node-XX

Odebrano protokdt bledow Node-XX

Btad pdl potaczen poprzecznych Node-XX

Bfad RAM Node-XX

Btad na wyjsciu Node-XX

Btad na wyjsciu przy trybie pracy Node-XX

Btad na wyjsciu ze styku Node-XX

pomocniczego stycznika

napedowego

Btad na wyjsciu przy lokalnym Node-XX

WYLACZNIKU AWARYJNYM

Btad na wyijsciu przy zewnetrznym Node-XX

WYLACZNIKU AWARYJNYM

Btad na wyjsciu cewki AE Node-XX

Btad pdl potaczen poprzecznych Lokalny WYLACZNIK AWARYJNY

Btad pdl potaczen poprzecznych Zewnetrzne WYLACZENIE
AWARYJNE

Btad pdl potaczen poprzecznych Ochrona uzytkownika

Btad pdl potaczen poprzecznych Wejscie kwalifikujace

Btad pdl potaczen poprzecznych Przycisk zatwierdzajacy 1
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Biad

Btad w wezle

Btad pdl potaczen poprzecznych

Uktad zamykajacy E2

Btad pdl potaczen poprzecznych

Stopien bezpieczenstwa

Btad pdl potaczen poprzecznych

Napedy aktywne lub zwolnienie

napedow

9.10.7 Wskazanie wszystkich bitow statusu

Wskazac stan bitéw statusu wszystkich podtgczonych uktadéw
sterowania i weztéw ESC w obwodzie ESC (2) za pomocg klawisza
Dane bitowe.

Sposoéb m

postepowania

Bity weztéw posortowane sg wg numerow weztow od gory do dotu (1). Jesliw
obwodzie ESC znajdujg sie dwa takie same wezly (np.: 2 KPS), nalezy
zmieni¢ okreslenie weztéw przez konfiguracje. Umozliwia to precyzyjne
przyporzadkowanie.

Opis

©)

Plik Edytuy [ K.onfigur, | ‘wizkazanie | Urucfom. I Polecenia [ Technolog. | Pomac
(=] Oq
ZPoPMg o - ?.:\lgm z"‘m—!gp Ngﬁgnﬁz m Dommooono
o | R L S L i E2EEER2E | o,
R M .-
& KCP I W | EmFIt) WWEWE RN §
EFS ENENEERN EREEENEN EESNEENE EEEEESEN  Enfot] EEENEESE
ESCCI3 || N3y on o O 0 O O O O Emfiotz WEEEEE®E &
EnProtd FREEFRFEESFE
EnProtd FEEEEESF
EnProt5 FREFEESE

]

=
12
= 7
D
Fi
< %
BC [Num|[Cop SMIR| || W0 SSTEP(T2)|| |[Robot| 15:44| , A

Watecz

Rys. 9-18: Stan bitéw statusu w obwodzie ESC

9.10.8 Konfiguracja ukltadéw sterowania

Warunki wstepne m  Podswietlony moze by¢ tylko jeden uktad sterowania.
m  Przejscie na poziom eksperta.
Sposéb m  Otworzy¢ menu klawiszem Konfiguracja.

postepowania

Przy uruchamianiu diagnozy ESC rozpoznawane sg wszystkie wezty w
obwodzie ESC. Liczba weztdéw i kolejnosé typow weztdw charakteryzuje
strukture obwodu ESC. Dla kazdego rodzaju struktury mozna zdefiniowac

Opis
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indywidualng konfiguracje. Na podstawie zidentyfikowanej struktury za
pomocg diagnozy ESC fadowana jest odpowiednia konfiguracja.

Pomoc

Plik.

Mew config

Wskazanie

100%
:!|
el il
-
= |
KLP 1
tP | KPS | CI3 - |
lkona | 'l
E
12 HEEE ,
= D
7
L @ X

B8C | Num ][ Cap |[5][H[R] | | wo| SSTEP(T2)| ||Robot1 [ 15:50| «, A
Nastepneokm| Dodajrob. ... | Usuti rob. | W lewa | W prawo | Ok | Anubuj

Rys. 9-19: Menu - konfiguracja uktadu sterowania

ﬂ Pierwotne ustawienia KUKA zostaty nadpisane.

Klawisz

Klawisz Opis

Nastepne okno Podswietlany jest pierwszy wezet.

Dodaj rob. ... Dodany zostat uktad sterowania.

Usun rob. Zaznaczony uktad sterowania zostat
usuniety.

W lewo Zaznaczony ukfad sterowania zostat
przesuniety w lewo.

W prawo Zaznaczony uktad sterowania zostat
przesuniety w prawo.

OK Zmiany zostang zachowane na twardym
dysku.

Anuluj Zamkna¢ program bez zapisywania zmian

sterowania obwodu ESC. Jesli obwod ESC przechodzi przez wigcej niz

ﬂ W ustawieniach standardowych przewidziany jest tylko jeden ukfad
jeden uktad sterowania, dodatkowe uktady nalezy wprowadzi¢ recznie.

9.10.9 Konfiguracja witasciwosci uktadu sterowania

Opis W menu Konfiguracja pojawiajg sie cztery pola wiasciwosci wybranego
uktadu sterowania. W polach wtasciwosci wprowadzane sg i zmieniane
okreslenia ukfadu sterowania.
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ESCDiagConf

Nazwa |Hob0t Control 1

Skeét [RC1

Ikona |15 'l

MNazwa
konfig.

INew config

I

| | 72| POV 10% | Robot1| 16:00 .

W0 I W prawo

0K | Anui

Rys. 9-20: Przyklad: pola wiasciwosci robota

9. Postepowanie w razie btedéw

Parametr

Opis

Nazwa

Nazwa uktadu sterowania

Skrot

Skrotowa nazwa uktadu sterowania

lkona

Symbol uktadu sterowania

Nazwa konfig.

Nazwa danej konfiguraciji

konfiguracji nalezy podac tylko raz.

ﬂ Tres¢ pola Nazwa konfig. dotyczy wszystkich uktadow sterowania. Nazwe

9.10.10 Konfiguracja wezta ESC

Wymagania = Podswietlony moze by¢ tylko jeden wezet.
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Y pIS Konfigur. ‘Wskazanie Uruchom. Poleceria Technolog Pomoc
100%
ESCDiagConf
-* _‘ e Nazwa IKPS
KCP KP3 CI3 Sl |KF‘S
Ikona (m -
= Twp KPS -
12
7
=
O
(: 7
-:C:):-
8C [Num | Cop [RMIA [ W0 SSTEPA| | Robotl | 16:18]
Mastepne nk.nnl Syagnaty | Drag | W lewo | W prawo | oK | Anulug |
Rys. 9-21: Konfiguracja wezta ESC
Klawisz Klawisz Opis
Nastepne okno Podswietlany jest pierwszy wezet.
Sygnaty/wtasciwosci Zmiana miedzy konfiguracjg wtasciwosci i
konfiguracjg sygnatow
Drag lub Drop Przyporzadkowaé wezet ESC do uktadu
sterowania
W lewo Zaznaczony wezet ESC przesuwany jest
na lewo.
W prawo Zaznaczony wezet ESC przesuwany jest
na prawo.
OK Zmiany zostang zachowane na twardym
dysku.
Anuluj Zamkna¢ program bez zapisywania zmian

9.10.11 Wybér wskazan sygnatow

Sposoéb 1. Zaznaczy¢ wezet ESC.

postepowania 2. Wskazac¢ sygnaly wezta ESC klawiszem Sygnaty. Pojawia sie lista
wszystkich sygnatéw ESC. Opis przycisku zmienia sie na Wiasciwosci.

Opis Mozna wybra¢ sygnat kursorem (przesuwajac go w gore lub w dot).
Wskazanie sygnatéw dla diagnostyki ESC mozna aktywowacé lub
dezaktywowac za pomocg spaciji.
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Source

-~

ESCDiagEStopL
|| E 5 CDiagE Stopx
ESCDiaglUSRFrot
[ auTo

[ escoiagSafetysw
[ escoizatinput
ESCDiaghrives
ESCDiagSafetySwPs L

[ 2e 7
[¥] ana
[ Lua O
[ 2auTo
|=|.r\'r:o‘r j
N
.................................................. .:Q:-
-
| || 72| POV 10% | Robot1 || 09:37 | A
2W0 | W prawo | Ok | Anulu

Rys. 9-22: Przyklad: sygnaly wezta KCP-ESC

9.10.12 Wybor wiasciwosci wezta ESC

Sposoéb = Wyswietli¢ pola wlasciwosci za pomoca klawisza Wtasciwosé.
postegpowania Pojawiajg sie pola wtasciwosci zaznaczonego wezta ESC, a opis klawisza
zmienia sie na Sygnaty.

Opis W menu (unmapped Character \x201e)Konfiguracja” pojawiajg sie cztery pola
wiasciwosci wybranego wezta ESC. W polach wiasciwosci wprowadzane sg i
zmieniane wiasciwosci wezia.
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Nazwa I KPS

Skrét KPS
lkona I b | {

2W0 I W prawo I 0K I Anulu)

| ' wo | SSTEP(T2) | | Robot1|[ 16:18 A

Rys. 9-23: Przyklad: pola wlasciwosci KPS

Parametr Opis

Nazwa Nazwa wezia

Skrot Skrotowe okreslenie wezta
Ikona Symbol wezta

Nazwa konfig. Nazwa danej konfiguraciji

9.10.13 Przypisywanie

wezta ESC do uktadu sterowania

Opis Za pomoca klawiszy funkcyjnych mozna przypisa¢ wezet ESC do danego
uktadu sterowania.

Sposéb 1.
postepowania 2.

134 /149

Zaznaczy¢ symbol ESC, ktéry ma zostaé przesuniety.

Woeisnij klawisz funkcyjny Drag. Opis klawisza funkcyjnego zmienia sie na
Drop.

Wybra¢ symbol uktadu sterowania, do ktérego ma zostac przypisany
wezet ESC.

Wcisng¢ klawisz Drop na pasku klawiszy. W ten sposéb zaznaczony
wczesniej wezet ESC usuwany jest z aktualnego uktadu sterowania,
przypisywany do nowo wybranego ukfadu i dodawany na koniec listy
weztéw ESC.
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9.10.14 Komunikaty o btedach i usuwanie btedéw

9. Postepowanie w razie btedéw

Wskazanie

Przyczyna

Usuwanie btedow

Bajt przekroczenia czasu
oczekiwania przy odbiorze
protokotu

Uszkodzony KCP lub KPS,
uszkodzona ptyta CI3,
uszkodzone potaczenia
wtykowe lub przewody,
przepiecia taczeniowe

Wymiana uszkodzonego
podzespotu, kontrola wzrokowa
okablowania magistrali,
kontrola diod ptyt CI3

Btad pdl sum kontrolnych w
protokole

Uszkodzony KCP lub KPS,
uszkodzona ptyta CI3,
uszkodzone potaczenia
wtykowe lub przewody,
przepiecia taczeniowe

Wymiana uszkodzonego
podzespotu, kontrola wzrokowa
okablowania magistrali

Niepoprawny nagtowek

Uszkodzony KCP lub KPS,
uszkodzona ptyta CI3,
uszkodzone potfgaczenia
wtykowe lub przewody,
przepiecia taczeniowe

Wymiana uszkodzonego
podzespotu, kontrola wzrokowa
okablowania magistrali

Biad interfejsu

Uszkodzony KCP lub KPS,
uszkodzona ptyta CI3,
uszkodzone potaczenia
wtykowe lub przewody,
przepiecia taczeniowe

Wymiana uszkodzonego
podzespotu, kontrola wzrokowa
okablowania magistrali

Btad trybu pracy

Uszkodzony KCP, uszkodzone
potaczenia wtykowe lub
przewody, przepiecia
taczeniowe

Wymiana uszkodzonego
podzespotu, kontrola wzrokowa
okablowania magistrali

Nie odebrano protokotu btedéw

Uszkodzony KCP, uszkodzone
potaczenia wtykowe lub
przewody, przepiecia
taczeniowe

Wymiana uszkodzonego
podzespotu, kontrola wzrokowa
okablowania magistrali

Btad inicjalizacji

2 KCP w obwodzie ESC! W
obwodzie moze by¢ obecny
tylko jeden KCP (master)
Btedna konfiguracja przy
masterze ESC (KCP) KCP

Odtaczy¢ drugi KCP

Btad konfiguraciji

Zastosowany btedny KCP

Wymieni¢ KCP

Btad sprzetowy

Ogolny komunikat

Btad sprzetowy wezet xx,
sprawdzi¢ inne komunikaty o
btedach

PICA/PICB

Chip ESC, od ktérego
wychodzi komunikat

Istotne przy btedzie
Supervisora

Btad komunikaciji

Uszkodzony KCP, KPS lub
uszkodzona ptyta CI3, usterki
EMC, uszkodzone potaczenia
wtykowe lub przewody

Wymiana uszkodzonego
podzespotu, redukcja usterek,
kontrola wzrokowa
okablowania magistrali

Btad oprogramowania

Wymieni¢ podzespot z btedem
oprogramowania

IO btad monitorowania

Odwrotnie podtaczone TA24V/
A-B lub kanaty wejscia A/B,
sprzezenie zwrotne stycznika
napedow niepodtagczone

Sprawdzi¢ okablowanie wejsc¢ i
zewnetrznego stycznika

Btad RAM

Biad RAM

Wymieni¢ podzespot
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Wskazanie

Przyczyna

Usuwanie btedoéw

Biad przekaznika

Aktywne dwa podzespoty lub
zablokowany przekaznik na
podzespole, wybrane dwa

tryby pracy

Wymieni¢ ptyte CI3

Bfad na wyjsciu

Ogolny komunikat

Bfad na wyjsciu, tryb pracy

Btad przekaznika (tryb pracy),
btedny wariant KCP,
uszkodzony przetacznik trybow
roboczych w szafie
sterownicze;j

Wymieni¢ ptyte CI3

Btad na wyjsciu ze styku
pomocniczego stycznika
napedéw

Btedne okablowanie styku
pomocniczego lub cewki lub
brak ich okablowania, zworka
niepodtgczona, uszkodzony
KPS

Skontrolowa¢ okablowanie
zewnetrznego stycznika (styk
pomocniczy), skontrolowaé
zworke X123 na KPS600,
wymieni¢ KPS600

Bfad na wyjsciu przy lokalnym
WYLACZNIKU AWARYJNYM

Btad przekaznika
(WYLACZNIK AWARYJNY)

Skontrolowaé urzadzenia
peryferyjne

Btad na wyjsciu cewki AE

Btad stycznika sieciowego

Skontrolowa¢ okablowanie do
zewnetrznego stycznika,
wymieni¢ KPS600

Btad pdl potaczen
poprzecznych przy: lokalnym
WYLACZNIKU AWARYJNYM

Zwarcie TA24(A) / TA24(B).
Jednokanatowe okablowanie.
Zamienione kanaty A-B

Skontrolowa¢ okablowanie
wejscia wewnetrznego
WYLACZNIKA AWARYJNEGO
(WA)

Btad pdl potaczen
poprzecznych przy:
zewnetrznym WYLACZNIKU
AWARYJNYM

Zwarcie TA24(A) / TA24(B).
Jednokanatowe okablowanie.
Zamienione kanaty A-B

Skontrolowaé okablowanie
wejscia wewnetrznego
WYLACZNIKA AWARYJNEGO
(WA)

Bfad pdl potaczen
poprzecznych przy: ochronie
uzytkownika

Zwarcie TA24(A) / TA24(B).
Jednokanatowe okablowanie.
Zamienione kanaty A-B

Skontrolowaé okablowanie
wejscia ochrony uzytkownika
(OU)

Btad pdl potaczen
poprzecznych przy: wejsciu
kwalifikujgcym

Zwarcie TA24(A) / TA24(B).
Jednokanatowe okablowanie.
Zamienione kanaty A-B

Skontrolowaé okablowanie
wejscia kwalifikujgcego (WK)

Btad pdl potaczen
poprzecznych przy: przycisku
zatwierdzajgcym 1

Zwarcie TA24(A) / TA24(B).
Jednokanatowe okablowanie.
Zamienione kanaty A-B

Skontrolowa¢ okablowanie
przycisku zatwierdzajacego 1
(ZS1)

Bfad pdl potaczen
poprzecznych przy: przycisku
rodzaju pracy

Zwarcie TA24(A) / TA24(B).
Jednokanatowe okablowanie.
Zamienione kanaty A-B

Skontrolowaé okablowanie
wejscia rodzaju pracy (auto/
test)

Btad pél potaczen
poprzecznych przy: uktadzie
zamykajacym E2

Zwarcie TA24(A) / TA24(B).
Jednokanatowe okablowanie.
Zamienione kanaty A-B

Skontrolowac¢ okablowanie
wejscia uktadu zamykajacego
E2

Btad pdl potaczen
poprzecznych przy: przycisku
zatwierdzajgcym 2

Zwarcie TA24(A) / TA24(B).
Jednokanatowe okablowanie.
Zamienione kanaty A-B

Skontrolowac¢ okablowanie
przycisku zatwierdzajgcego 2
stopnia bezpieczenstwa (ZS2)

Bfad pdl potaczen
poprzecznych przy: napedach
aktywnych lub zwolnieniu
napedéw

Zwarcie TA24(A) / TA24(B).
Odwrotnie podigczone sygnaty
napedow aktywnych i
zwolnienia napedéw

Aktywowaé okablowanie wej$¢
napedow (AN) lub
skontrolowac¢ zwolnienie
napedow (ZN).
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10. Zatgcznik

10 Zalacznik

Nazwa Definicja Wydanie
73/123/[EWG Dyrektywa "Niskie napiecia": 1993

Dyrektywa Rady z dn. 19. lutego 1973 r.
w sprawie ujednolicenia przepiséw
prawnych panstw cztonkowskich
dotyczacych wyposazenia elektrycznego
przewidzianego do stosowania w
niektorych zakresach napiecia

89/336/EWG Dyrektywa "Kompatybilnos¢ 1993
elektromagnetyczna":

Dyrektywa Rady z dn. 3. maja 1989 r. w
sprawie ujednolicenia przepisow
prawnych panstw cztonkowskich
dotyczacych kompatybilnosci
elektromagnetycznej

97/23/WE Dyrektywa "Urzadzenia cisnieniowe": 1997

Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i
Rady z dn. 29. maja 1997 r. w sprawie
ujednolicenia przepiséw prawnych
panstw cztionkowskich dotyczacych
urzgdzen cisnieniowych

98/37/WE Dyrektywa "Maszyny": 1998

Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i
Rady z dn. 22. czerwca 1998 r. w
sprawie ujednolicenia przepisow
prawnych i administracyjnych panstw
cztonkowskich dotyczacych maszyn
EN 418 Bezpieczenstwo maszyn: 1993

Wyposazenie do zatrzymywania
awaryjnego; aspekty funkcjonalne,
zasady projektowania

EN 563 Bezpieczenstwo maszyn: 2000

Temperatury dotykanych powierzchni;
dane ergonomiczne do ustalania
granicznych wartosci temperatury
goracych powierzchni

EN 614-1 Bezpieczenstwo maszyn: 1995

Ergonomiczne zasady projektowania;
czesé 1: Terminologia i wytyczne ogdlne
EN 775 Roboty przemystowe: 1993

Bezpieczenstwo
EN 954-1 Bezpieczenstwo maszyn: 1997

Elementy uktadow sterowania zwigzane
z bezpieczenstwem; czes¢ 1: Ogdlne
zasady projektowania
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Nazwa Definicja Wydanie

EN 55011 Przemystowe, medyczne i naukowe 2003
(PMN) urzgdzenia o czestotliwosci
radiowej: Charakterystyki zaburzen
radioelektrycznych. Dopuszczalne

poziomy i metody pomiaréw

EN 60204-1 Bezpieczenstwo maszyn: 1998

Wyposazenie elektryczne maszyn,
czes¢ 1: Wymagania ogolne

EN 61000-4-4 Kompatybilnos¢é elektromagnetyczna 2002
(EMC):

czesc¢ 4-4: Metody badan i pomiardw;
badanie odporno$ci na serie szybkich
elektrycznych standw przejsSciowych.

EN 61000-4-5 Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna 2001
(EMC):

czesc¢ 4-5: Metody badan i pomiaréw;
badanie odpornosci na napiecia
udarowe

EN 61000-6-2 Kompatybilnosc¢ elektromagnetyczna 2002
(EMC):

czesé 6-2: Normy ogolne; odpornosé w
Srodowiskach przemystowych

EN 61000-6-4 Kompatybilnos¢é elektromagnetyczna 2002
(EMC):

czesc 6-4: Normy ogdlne; norma emis;ji
w Srodowiskach przemystowych

EN 61800-3 Elektryczne ukfady napedowe o 2001
regulowanej predkosci obrotowe;j:

czesé 3: Wymagania dotyczace
kompatybilnosci elektromagnetyczne;j
(EMC) i specjalne metody badan

EN ISO 12100-1 | Bezpieczenstwo maszyn: 2004

Pojecia podstawowe, ogolne zasady
projektowania; cze$¢ 1: Podstawowa
terminologia, metodyka

EN ISO 12100-2 | Bezpieczenstwo maszyn: 2004

Pojecia podstawowe, ogdlne zasady
projektowania; cze$¢ 2: Zasady
techniczne
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11. Serwis KUKA

11 Serwis KUKA

111 Pomoc techniczna

Wstep Dokumentacja firmy KUKA Robot Group zawiera informacje na temat
eksploatacji i obstugi produktu oraz usuwania zaktécen. W przypadku
dalszych pytan, lokalny oddziat firmy jest do Panstwa dyspozyciji.

Usterki powodujgce zatrzymanie produkcji nalezy zgtosi¢ w ciggu jednej
godziny do lokalnego oddziatu firmy.

Informacje Do opracowania pytania serwisowego sg potrzebne nastepujace informacje:

Typ i numer seryjny robota

Typ i numer seryjny uktadu sterowania

Typ i numer seryjny jednostki liniowej (opcja)

Wersja oprogramowania systemowego KUKA
Dodatkowe oprogramowanie lub modyfikacje

Archiwum oprogramowania

Dostepne aplikacje

Dostepne osie dodatkowe (opcja)

Opis problemu, czas, czestotliwos¢ wystepowania usterki

11.2  Biuro obstugi klienta KUKA

Dostepnos¢ Biuro obstugi klienta KUKA jest dostepne w wielu krajach. JesteSmy do
Panstwa dyspozycji!
Argentyna Ruben Costantini S.A. (Agentur)
Luis Angel Huergo 13 20
Parque Industrial
2400 San Francisco (CBA)
Argentyna
Tel. +54 3564 421033
Fax +54 3564 428877
ventas@costantini-sa.com

Australia Marand Precision Engineering Pty. Ltd. (Agentur)
153 Keys Road
Moorabbin
Victoria 31 89
Australia
Tel. +61 3 8552-0600
Fax +61 3 8552-0605
robotics@marand.com.au
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Belgia KUKA Automatisering + Robots N.V.
Centrum Zuid 1031
3530 Houthalen
Belgia
Tel. +32 11 516160
Fax +32 11 526794
info@kuka.be
www.kuka.be

Brazylia KUKA Roboter do Brasil Ltda.
Avenida Franz Liszt, 80
Parque Novo Mundo
Jd. Guanga
CEP 02151 900 Sao Paulo
SP Brazylia
Tel. +55 11 69844900
Fax +55 11 62017883
info@kuka-roboter.com.br

Chile Robotec S.A. (Agency)
Santiago de Chile
Chile
Tel. +56 2 331-5951
Fax +56 2 331-5952
robotec@robotec.cl
www.robotec.cl

Chiny KUKA Flexible Manufacturing Equipment (Shanghai) Co., Ltd.
Shanghai Qingpu Industrial Zone
No. 502 Tianying Rd.
201712 Shanghai
P.R. China
Tel. +86 21 5922-8652
Fax +86 21 5922-8538
Franz.Poeckl@kuka-sha.com.cn
www.kuka.cn

Niemcy KUKA Roboter GmbH
Blicherstr. 144
86165 Augsburg
Niemcy
Tel. +49 821 797-4000
Fax +49 821 797-1616
info@kuka-roboter.de
www.kuka-roboter.de
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Francja KUKA Automatisme + Robotique SAS
Techvallée
6 Avenue du Parc
91140 Villebon s/Yvette
Francja
Tel. +33 1 6931-6600
Fax +33 1 6931-6601
commercial@kuka.fr
www.kuka.fr

Indie Sieflex Robotics
54, Industrial Estate, Ambattur
600 058 Chennai
Tamil Nadu
Indie
Tel. +91 6 241412
Fax +91 26 258757
sieflex@yahoo.com
www.kuka.com

Wiochy KUKA Roboter ltalia S.p.A.
Via Pavia 9/a - int.6
10098 Rivoli (TO)
Wiochy
Tel. +39 011 959-5013
Fax +39 011 959-5141
kuka@kuka.it
www.kuka.it

Korea KUKA Robot Automation Korea, Co. Ltd.
4 Ba 806 Sihwa Ind. Complex
Sung-Gok Dong, Ansan City
Kyunggi Do
425-110
Korea
Tel. +82 31 496-9937 or -9938
Fax +82 31 496-9939
info@kukakorea.com
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Malezja KUKA Robot Automation Sdn Bhd
South East Asia Regional Office
No. 24, Jalan TPP 1/10
Taman Industri Puchong
47100 Puchong
Selangor
Malezja
Tel. +60 3 8061-0613 or -0614
Fax +60 3 8061-7386
info@kuka.com.my

Maksyk KUKA de Mexico S. de R.L. de C.V.
Rio San Joaquin #339, Local 5
Colonia Pensil Sur
C.P. 11490 Mexico D.F.
Maksyk
Tel. +52 55 5203-8407
Fax +52 55 5203-8148
info@kuka.com.mx

Norwegia KUKA Sveiseanlegg + Roboter
Bryggeveien 9
2821 Gjovik
Norwegia
Tel. +47 61 133422
Fax +47 61 186200
geir.ulsrud@kuka.no

Austria KUKA Roboter GmbH
Vertriebsbiiro Osterreich
Regensburger Strasse 9/1
4020 Linz
Austria
Tel. +43 732 784752
Fax +43 732 793880
office@kuka-roboter.at
www.kuka-roboter.at

Portugalia KUKA Sistemas de Automatizacion S.A.
Rua do Alto da Guerra n° 50
Armazém 04
2910 011 Setubal
Portugalia
Tel. +351 21 238-8083
Fax +351 21 238-8086
kuka@mail.telepac.pt
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Rosja KUKA-VAZ Engineering
Jushnoje Chaussee, 36 VAZ, PTO
445633 Togliatti
Rosja
Tel. +7 8482 391249 or 370564
Fax +7 8482 736730
Y .Klychkov@VAZ.RU

Szwecja KUKA Svetsanlaggningar + Robotar AB
A. Odhners gata 15
421 30 Vastra Frolunda
Szwecja
Tel. +46 31 7266-200
Fax +46 31 7266-201
info@kuka.se

Szwajcaria KUKA Roboter Schweiz AG
Riedstr. 7
8953 Dietikon
Szwaijcaria
Tel. +41 44 74490-90
Fax +41 44 74490-91
info@kuka-roboter.ch
www.kuka-roboter.ch

Hiszpania KUKA Sistemas de Automatizacion S.A.
Pol. Industrial
Torrent de la Pastera
Carrer del Bages s/n
08800 Vilanova i la Geltru (Barcelona)
Hiszpania
Tel. +34 93 814-2353
Fax +34 93 814-2950
Comercial@kuka-e.com
www.kuka-e.com

Republika Potudniowej Jendamark Automation LTD (Agency)
Afryki 76a York Road

North End

6000 Port Elizabeth

Republika Potudniowej Afryki

Tel. +27 41 391 4700

Fax +27 41 373 3869

www.jendamark.co.za
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Tajwan KUKA Robot Automation Taiwan Co., Ltd.
136, Section 2, Huanjung E. Road
Jungli City, Taoyuan
Taiwan 320
Tel. +886 3 4371902
Fax +886 3 2830023
info@kuka.com.tw
www.kuka.com.tw

Tajlandia KUKA Robot Automation (M)Sdn Bhd
Thailand Office
c/o Maccall System Co. Ltd.
49/9-10 Soi Kingkaew 30 Kingkaew Road
Tt. Rachatheva, A. Bangpli
Samutprakarn
10540 Thailand
Tel. +66 2 7502737
Fax +66 2 6612355
atika@ji-net.com
www.kuka-roboter.de

Wegry KUKA Robotics Hungaria Kift.
Fo uat 140
2335 Taksony
Wegry
Tel. +36 24 501609
Fax +36 24 477031
info@kuka-robotics.hu

USA KUKA Robotics Corp.
22500 Key Drive
Clinton Township
48036 Michigan
USA
Tel. +1 866 8735852
Fax +1 586 5692087
info@kukarobotics.com
www.kukarobotics.com

Wielka Brytania KUKA Automation + Robotics
Hereward Rise
Halesowen
B62 8AN
Wielka Brytania
Tel. +44 121 585-0800
Fax +44 121 585-0900
sales@kuka.co.uk
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A
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Akumulatory 17
Archiwizowanie 15
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Bateria ptyty gtéwnej 87
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Bezpieczniki 37

Bios 13

Bity statusu 129

Biuro obstugi klienta KUKA 139
Blok klawiszy numerycznych 18
Blokada oddzielajgcych urzadzen
zabezpieczajacych 66

Btedne hamowanie 72

Btedy zwigzane z komputerem 103

Cc

Chipy ESC 21

Chtodnica 41

COM 1, Seryjne ztgcze standardowe 12

COM 2, Seryjne ztgcze standardowe 12

Cyfrowy serwomodut elektroniczny, DSE-IBS-C33
16

Czyszczenie obudowy 89

D

Dane podstawowe 53

Dane techniczne 53

Deklaracja producenta 61

Deklaracja zgodnosci z normami WE 61
Diagnoza DSE-RDW 113

Diagnoza ESC 124

Diagnoza ESC Interfejs graficzny 124
Dtugosci przewodéw 54

Dokumentacja, system robota 7

Drzwi ochronne 62

dwukanatowy 20

Dyrektywa "Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna”
61, 137

Dyrektywa "Maszyny" 61, 137
Dyrektywa "Niskie napiecia" 61, 137
Dyrektywa "Urzadzenia cisnieniowe" 137

E
Elementy pochodzace od klienta 50
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EN 954-1 63, 137

EN ISO 12100-1 138

EN ISO 12100-2 138
ESC 65

ESC Zasilanie pradem 45
Eternet 12

F
Filtr sieciowy 34, 40
Funkcja WYLACZENIA AWARYJNEGO 74

G
Grupa docelowa 7

H
Hamowanie, w poblizu toru 64
Hamowanie, zgodne z przebiegiem toru 64

I

Informacja dot. bezpieczenstwa 65
Instalacja oprogramowania KUKA System
Software (KSS) 101

Integrator systemow 61, 70

J
Jezyk, ustawienia 114

K

Karta KUKA VGA, KVGA 17
Karta sieciowa on-board 13
Karta wielofunkcyjna, MFC3 15
Kategoria 3 63

KCP 9, 72

Klawiatura 18

Klawisz Enter 18

Klawisz ESC 18

Klawisz Start 18, 19

Klawisz Start-Wstecz 18
Klawisz STOP 18

Klawisz wyboru okna 18
Klawisze kierunkowe 18
Klawisze menu 18

Klawisze programowe 18
Klawisze stanu 18
Kompatybilnosé¢ elektromagnetyczna, EMC 81
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Komputer uktadu sterowania 9, 10, 54
Komunikaty o btedach KCP 105
Komunikaty o btedach komunikacji magistrali
polowej 106

Komunikaty o btedach KPS-27 110
Komunikaty o btedach MFC3 105
Komunikaty o btedach w KSD 110
Konfiguracja ukltadéw sterowania 129
Konfiguracja uktadu sterowania 130
Konfiguracja wezta ESC 131
Konserwacja 83

Kontrola poprawnosci dziatania 72
Krzyz transportowy 75

KSD, KUKA Servo Drive 38

KUKA Control Panel 18, 54
KUKA.SafeRobot 70

L

Logiczny uktad bezpieczehstwa 65

Logiczny uktad bezpieczenstwa, Electronic Safety
Circut, ESC 19

Lokalne WYLACZENIE AWARYJNE 66

Lokalny WYLACZNIK AWARYJNY 20, 21, 22
LPT1, réwnolegte ztgcze standardowe 12

M

Master 14

Maty filtracyjne 40

Mechaniczne ograniczniki krancowe 68
Mechaniczny ogranicznik zakresu osi 68
Mechanizm swobodnego obrotu 69
Miejsce ustawienia 61

Minimalne odlegtosci, szafa nadstawiana i
technologiczna 56

Minimalne odstepy ukfadu sterowania robota 56
Modut zasilajacy 9, 34

Monitorowanie temperatury 35

N

Naped CD-ROM 15
Naped dyskietek 15
Napedy WL 18

Napedy WL, wyjscie 22
Napedy Wt.. 20, 22, 66
Napedy WYL 18
Napedy WYL. 20, 66
napiecia zaktocajace 40
Napiecie oporowe 64

0]

Obcigzenie podtoza 61
Obcigzenie stropu 61

Obcigzenie sciany 61

Obiegi chiodzenia 40

Obwaod posredni 35

Obwdéd WYLACZNIKA AWARYJNEGO 78
Ochrona operatora 65, 66
Ochrona uzytkownika 20, 22
Ogolne srodki bezpieczehstwa 71
Ogranicznik zakresu osi 68

146 /149

KR C2 edition05

Ogrodzenia ochronne 61
Opcje 9

Opis produktu 9

Opis systemu robota 9
Oprogramowanie 9
Oznaczenia 64
Oznaczenie CE 61

P

Pamie¢ 13

Panel przytgczeniowy 9

PE, wyréwnanie potencjatéw 79

Peryferia weztéw 20

Ptyta CI3 Bus 28

Piyta CI3-Extended 26

Piyta CI3-Standard 23

Ptyta CI3-Tech 31

Ptyta gtéwna 13

Piyta SafetyBus p, Gatway 28

Ptyty CI3 23

Pomoc techniczna 139

Postepowanie w razie btedow 103
Powierzchnia montazowa przeznaczona dla
klienta 50

Pozycja "Awaria" 68

Pozycja transportowa 72

Predkos¢ zredukowana 65

Procesor 13

Programator 9

Programator KCP 9

Programowanie 73

Programowy wytacznik krahcowy 65, 69
Protokét pliku dziennika 125
Przecigzenie 72

Przeglad urzadzeh zabezpieczajacych 65
Przetacznik gtowny 34

Przetacznik trybéw roboczych 18
Przewody taczace 9, 77

Przewody silnika 41

Przewody sterujgce 41

Przewod KCP 41

Przewdd sieciowy 41

Przewdd transmisji danych, X21 50
Przycisk WYLACZENIA AWARYJNYEGO 65, 66,
67

Przycisk zatwierdzajacy 19, 20, 22, 65, 66, 67, 68
Przytacze sieciowe 53

Przytacze sieciowe, X1, XS1 42
Przypisywanie weztéw ESC 134
Przyporzadkowanie wtyczek komputera 13

R

Reakcje powodujace zatrzymanie systemu 63
Resetowanie uktadu ESC 125

Robot 9, 63

RoboTeam, Shared Pendant 31

RTAcc Chip 16

S
SafeRobot 31
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SafetyBus Gateway 31
Serwis, KUKA Roboter 139
Serwisowa wtyczka mostkujaca X11 91
Serwoprzetwornica (KSD) 34
seryjne ztgcze standardowe czasu rzeczywistego
12

SpaceMouse 18

Specjalne zamkniecie 22
SSB-GUI 18

Standardowe zlgcza PC 11
Sterowanie hamulcami 53
Sterownik 54

STOP 0 63, 65

STOP 1 63, 65

STOP 263

Strefa bezpieczenstwa 62, 63
Strefa robocza 62, 63
Stycznik sieciowy 35

System chtodzenia szafy 40
System robota 9

System sterowania robota 9
Szafa nadstawiana 31

T
Tabliczka znamionowa 19
Tabliczki 58

Tor hamowania 63

Transport 72, 75

Transport, uprzaz transportowa 75
Transport, wozek widtowy 76

Tryb automatyczny 73

Tryb impulsowy 65, 68

Tryb roboczy 22

Tryby pracy 20, 22

Tryby robocze 65, 66

Twardy dysk 14

U

Uktad bezpieczenhstwa 9

Uktad monitorowania zakresu osi 69
Uktad rozruchowy 35

Uktad sterowania robota 9

Uktad sterowania robota b zestawienie 9
Uktady przetaczajace, zapewniajgce
bezpieczenstwo 63

Uruchamianie 72, 77

Uruchamianie, zestawienie 77
Urzadzenia ochronne 65

Urzadzenia zabezpieczajace 65
Ustawianie ukfadu sterowania robota. 77
Ustawienia 73

Usterki 72
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