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Allgemeines

Sicherheit

Geratekonzept

Gefahr durch Fehlbedienung und fehlerhaft durchgefiihrte Arbeiten.

Schwere Personen- und Sachschaden kénnen die Folge sein.

» Allein diesem Dokument beschriebenen Arbeiten und Funktionen dirfen
nur von technisch geschultem Fachpersonal ausgefiihrt werden.

» Dieses Dokument vollstdndig lesen und verstehen.

» Samtliche Sicherheitsvorschriften und Benutzerdokumentationen dieses
Gerates und aller Systemkomponenten lesen und verstehen.

Gefahr durch elektrischen Strom.

Schwere Personen- und Sachschaden kdnnen die Folge sein.

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

» Alle beteiligten Gerdte und Komponenten gegen Wiedereinschalten sichern.

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

Das Roboter-Interface dient als Schnittstelle zwischen der Stromquelle und
standardisierten Busmodulen fir verschiedenste Kommunikationsprotokolle.

Der Einbau des Roboter-Interface in die Stromquelle kann entweder bereits
werkseitig durch Fronius oder nachtraglich durch entsprechend geschultes Fach-
personal erfolgen.
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Das Roboter-Interface darf nur in die dafiir vorgesehene Offnung an der Riick-

seite der Stromquelle eingebaut werden.




Anschlusse und Anzeigen am Roboter-Interface

Anschliisse am
Roboter-Inter-
face

LEDs am Print
des Roboter-In-
terfaces

(1) Anschluss Stromversorgung
2-polig

(2) Anschluss Datenkabel Speed-
Net

4-polig

(3) Anschluss Busmodul

(2)

LED ETHa1

grin

(2)

LED ETH2

orange

Zur Diagnose der Netzwerk-Verbin-
dung.

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




LEDs zur Dia-
gnose der Span-
nugsversorgung

(3) LED 3 griin
keine Funktion
(4) LED 4 grin
- blinkt mit 4 Hz = keine Verbindung
zum SpeedNet
.. - blinkt mit 20 Hz = Verbindung
(5) LEDS grun zum SpeedNet wird hergestellt
- blinkt mit 1 Hz = Verbindung zum
SpeedNet hergestellt
leuchtet bei internem Fehler.
Fehlerbehebung: Roboter-Interface
(6) LED 6 rot neu starten. Bringt dies keine Besse-
rung, den Servicedienst verstandigen.
(7 LED +3V3 grin Zur Diagnose der Spannungsversor-
gung.
. Datails siehe nachfolgender Abschnitt
(8) LED +24V grun "LEDs zur Diagnose der Spannugsver-
sorgung”
(9) LED DIG OUT 2 grin Digitaler _Ausgang 2. LED leuchtet,
wenn aktiv
(10) | LED DIG OUT 1 griin Digitaler Ausgang 1. LED leuchtet,
wenn aktiv
(12) | LED 1212 grin
(12) | LED 12 grin
keine Funktion
(13) | LED 13 griin
(14) | LED 14 grin
LED Anzeige | Bedeutung Ursache
- Stromversorgung flr
Keine Versorgungsspannun das Roboter-Interface
Aus . gungssp g nicht hergestellt
flr das Interface vorhanden
- Stromversorgungs-Ka-
24V bel defekt
24 VDC Versorgungsspan-
Leuchtet | nung am Roboter-Interface
vorhanden
- 24 VDC Versorgungs-
Keine Betriebsspannung am spannung nicht vorhan-
Aus Roboter-Interface vorhan- den
den - Netzteil am Roboter-In-
+3V3 terface defekt
3 VDC Betriebsspannung
Leuchtet | am Roboter-Interface vor-
handen




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

LED Anzeige | Bedeutung Ursache
- Netzwerkverbindung
Keine Netzwerk-Verbindung flr das Interface nicht
Aus
vorhanden hergestellt
ETH1 - Netzwerk-Kabel defekt
Leuchtet Netzwerk-Verbindung vor-
handen
blinkt Datenlbertragung aktiv
Aus Ubertragungsgeschwindig-
keit 10 Mbit/s
ETH2 - —
Leuchtet Ubertragungsgeschwindig-

keit 100 Mbit/s




Anschlusse und Anzeigen am Busmodul - Power-

link

Anschliisse und
Anzeigen

10

© (10 (1) (1) | 2T
T T (2) TX-
O (@ (3) RX+
! (6) RX-

(4) Normalerweise nicht verwen-

(5) det; um die Signalvollstandig-

keit sicherzustellen, sind die-

(7) se Pins miteinander verbun-

(8) den und enden Uber einen Fil-
terkreis am Schutzleiter (PE).

(9) LED Verbindung/Aktivitat
Anschluss 2

(10) | LED Error (Netzwerkstatus)

(11) | RJ 45 Anschluss 2

(12) | RJ 45 Anschluss 1
(13) | LED Verbindung/Aktivitdt Anschluss 1
(14) | LED Status (Modulstatus)

LED Status (Modulstatus)

Status

Bedeutung

Aus

Nicht initialisiert / nicht aktiv

Blinkt schnell grin

NMT_CS_BASIC_ETHERNET
kein Datenverkehr

Blinkt griin (1-mal)

NMT_CS_PRE_OPERATIONAL_1
Nur asynchrone Daten

Blinkt griin (2-mal)

NMT_CS_PRE_OPERATIONAL_2

Asynchrone und synchrone Daten.

Keine PDO-Daten: Sdmtliche Prozessdaten sind
ungultig. Empfangene Daten werden ignoriert.

Blinkt griin (3-mal)

NMT_CS_READY_TO_OPERATE
Betriebsbereit.

Asynchrone und synchrone Daten.

Keine PDO-Daten: Samtliche Prozessdaten sind
ungultig. Empfangene Daten werden ignoriert

Leuchtet grin

NMT_CS_OPERATIONAL

Normaler Betrieb.

Asynchrone und synchrone Daten.
PDO-Daten werden empfangen und gesendet




LED Status (Modulstatus)

Status

Bedeutung

Blinkt langsam grin

NMT_CS_STOPPED

Modul gestoppt (beispielsweise fir Auierbetriebnah-
me)

Asynchrone und synchrone Daten.

Keine PDO-Daten: Samtliche Prozessdaten sind
ungultig. Empfangene Daten werden ignoriert

Leuchtet rot

Ausnahmezustand, schwerer Fehler, ...

LED Error (Netzwerkstatus)

Status Bedeutung

Aus kein Fehler

Leuchtet rot Ausnahmezustand, schwerer Fehler, ...
Leuchtet Fehler

LED Verbindung/Aktivitat

Status Bedeutung

Aus kein Verbindung

Leuchtet rot Verbindung hergestellt, kein Datenverkehr
Leuchtet Verbindung hergestellt, Datenverkehr vorhanden

11




Anschlusse und Anzeigen am Busmodul - Profi-

Net IO-2P

Anschliisse und
Anzeigen am RJ
45 Modul

12

© (10 (1) (1) | 2T
T T (2) TX-
o © (3) | RX+
! (6) RX-

(4) Normalerweise nicht verwen-

(5) det; um die Signalvollstandig-

keit sicherzustellen, sind die-

(7) se Pins miteinander verbun-

(8) den und enden Uber einen Fil-
terkreis am Schutzleiter (PE).

(9) LED Verbindung/Aktivitat
Anschluss 2

(10) | LED MS (Modulstatus)

(11) RJ 45 Ethernet Anschluss 2

(12) RJ 45 Ethernet Anschluss 1

(13) LED Verbindung/Aktivitat Anschluss 1

(14) LED NS (Netzwerkstatus)

LED Netzwerkstatus

Status

Bedeutung

Aus

Offline; keine Spannungsversorgung oder keine Verbin-
dung mit IO Controller

Leuchtet grin

Online (RUN); Verbindung mit IO Controller herge-
stellt,
IO Controller in Betrieb

Blinkt griin (einmal)

Online (STOP); Verbindung mit IO Controller herge-
stellt, IO Controller nicht in Betrieb, IO-Daten fehler-
haft, IRT-Synchronisation nicht fertiggestellt

Blinkt griin (dauer-
haft)

Von Engineering-Tools verwendet, um den Netzwerk-
Knoten zu identifizieren

Leuchtet rot

das Modul hat einen schweren internen Fehler festge-
stellt

Blinkt rot (einmal)

Stationsname nicht gesetzt

Blinkt rot (zweimal)

IP-Adresse nicht gesetzt

Blinkt rot (dreimal)

Konfigurationsfehler; erwartete Identifikation stimmt
nicht mit der tatsachlichen Identifikation Gberein




LED Modulstatus

Status

Bedeutung

Aus

keine Versorgungsspannung oder
Modul im Setup- oder Initialisierungs-Modus

Leuchtet grin

normaler Betrieb

Blinkt griin (einmal)

Diagnoseprozess lauft

Leuchtet rot

Ausnahmezustand, schwerer Fehler, etc.

Leuchtet abwech-
selnd rot und grin

Firmwareupdate. Wahrend des Updates das Modul
nicht von der Spannungsversorgung trennen - dies
kénnte Schaden am Modul zur Folge haben!

LED Verbindung/Aktivitat

Status

Bedeutung

Aus

Keine Verbindung, keine Aktivitat

Leuchtet griin

Verbindung hergestellt, keine Aktivitat

Flackert griin

Verbindung hergestellt, Aktivitdt vorhanden

13




Anschlusse und Anzeigen am Busmodul - Modbus
TCP-2P

Anschliisse und TX
Anzeigen am RJ © (0 (1) (12) | | *
45 Modul T - (2) TX-
(1) @) © 0 & © @ | Rx+
(6) RX-
(4) Normalerweise nicht verwen-

(5) det; um die Signalvollstandig-
5 keit sicherzustellen, sind die-
(7) se Pins miteinander verbun-
(8) den und enden Uber einen Fil-
terkreis am Schutzleiter (PE).

(9) LED Verbindung/Aktivitét 2

(10) | LED Modulstatus

(11) | RJ 45 Ethernet Anschluss 2

(12) | RJ 45 Ethernet Anschluss 1

(13) | LED Verbindung/Aktivitat 1

(14) | LED Netzwerkstatus

LED Netzwerkstatus:

Status Bedeutung

Aus keine IP-Adresse oder Ausnahmezustand

Leuchtet grin mindestens eine Modbus-Nachricht erhalten

Blinkt grin wartet auf die erste Modbus-Nachricht

Leuchtet rot IP-Adressen-Konflikt, schwerer Fehler

Blinkt rot Verbindungs-Timeout. Innerhalb des definierten Zeit-
raumes ,,Prozess aktiv Timeout"” wurde keine Modbus-
Nachricht erhalten

LED Modulstatus:

Status Bedeutung

Aus keine Versorgungsspannung

Leuchtet grin normaler Betrieb

Leuchtet rot Hauptfehler (Ausnahmezustand, schwerer Fehler, ....)
Blinkt rot Kleinere Fehler

Abwechselnd rot/ Firmware-Update lauft

grin

14



LED Verbindung/Aktivitat:

Status

Bedeutung

Aus

Keine Verbindung, keine Aktivitat

Leuchtet grin

Verbindung hergestellt (100 Mbit/s)

Flackert grin

Aktivitat (100 Mbit/s)

Leuchtet gelb

Verbindung hergestellt (10 Mbit/s)

Flackert gelb

Aktivitat (10 Mbit/s)

15




Technische Daten Powerlink

Umgebungsbe-
dingungen

Technische Da-
ten Roboter-1In-
terface

Eigenschaften
der Da-
teniibertragung

Konfigurations-
parameter

16

/\  VORSICHT!

Gefahr durch unzulassige Umgebungsbedingungen.

Schwere Gerateschaden kénnen die Folge sein.

» Das Gerat nur bei den nachfolgend angegebenen Umgebungsbedingungen
lagern und betreiben.

Temperaturbereich der Umgebungsluft:
- beim Betrieb: -10 °C bis +40 °C (14 °F bis 104 °F)
- bei Transport und Lagerung: -20 °C bis +55 °C (-4 °F bis 131 °F)

Relative Luftfeuchtigkeit:
- bis 50 % bei 40 °C (104 °F)
- bis 90 % bei 20 °C (68 °F)

Umgebungsluft: frei von Staub, Sauren, korrosiven Gasen oder Substanzen,
usw.

Héhenlage iber dem Meeresspiegel: bis 2000 m (6500 ft).

Spannungsversorgung intern (24 V)

Schutzart IP 23

Ubertragungstechnik:
Ethernet

Medium:

Bei der Auswahl der Kabel, Stecker und Abschluss-Wiederstédnde ist die
Powerlink Montagerichtline fir die Planung und Installation von Powerlink
Systemen zu beachten.

Ubertragungsgeschwindigkeit:
100 Mbit/s, Half-Duplex-Mode

Busanschluss:
Ethernet RJ45

Bei einigen Robotersteuerungen kann es erforderlich sein die hier beschriebenen
Konfigurationsparameter anzugeben, damit das Busmodul mit dem Roboter

kommunizieren kann.

Parameter Wert
Vendor-ID 000002C1pey
Product-Code 00010341hex




Parameter Wert

Manufacture Device Name Fronius FB-Automation-1-0-Powerlink

Device Type 0000000C ey

Manufacturer Name Fronius International GmbH

17



Technische Daten ProfiNet IO-2P

Umgebungsbe-
dingungen

Technische Da-
ten Roboter-1In-
terface

Eigenschaften
der Da-
teniibertragung

Konfigurations-
parameter

18

/\  VORSICHT!

Gefahr durch unzulassige Umgebungsbedingungen.

Schwere Gerateschaden kénnen die Folge sein.

» Das Gerat nur bei den nachfolgend angegebenen Umgebungsbedingungen
lagern und betreiben.

Temperaturbereich der Umgebungsluft:
- beim Betrieb: -10 °C bis +40 °C (14 °F bis 104 °F)
- bei Transport und Lagerung: -20 °C bis +55 °C (-4 °F bis 131 °F)

Relative Luftfeuchtigkeit:
- bis 50 % bei 40 °C (104 °F)
- bis 90 % bei 20 °C (68 °F)

Umgebungsluft: frei von Staub, Sauren, korrosiven Gasen oder Substanzen,
usw.

Héhenlage iber dem Meeresspiegel: bis 2000 m (6500 ft).

Spannungsversorgung intern (24 V)

Schutzart IP 23

Ubertragungstechnik:
Ethernet

Medium:

Bei der Auswahl der Kabel, Stecker und Abschluss-Wiederstande ist die Profi-
net Montagerichtline fir die Planung und Installation von Profinet Systemen
zu beachten.

Seitens Hersteller wurden die EMV-Tests mit dem Kabel IEC-C5DD4UG-
G0150A20A20-E durchgefihrt.

Ubertragungsgeschwindigkeit:
100 Mbit/s, Full-Duplex-Mode

Busanschluss:
Ethernet RJ45 / SCRJ (Fiber Optic)

Bei einigen Robotersteuerungen kann es erforderlich sein die hier beschriebenen
Konfigurationsparameter anzugeben, damit das Busmodul mit dem Roboter
kommunizieren kann.

Parameter Wert

Device ID 0341hex (8334ez) Fronius ProfiNet 10 2-Port




Parameter Wert

Vendor ID 01BOpex (4324ez) Fronius International GmbH

Station Type fronius-fb-automation-1-0-pn

Die folgenden Parameter geben Detailinformationen Uber das Busmodul. Auf die
Daten kann durch den ProfiNet-Master mittels azyklischer Lese/Schreib-Dienste
zugegriffen werden.

Parameter Wert

IM Manufacturer ID 01BO0pex (4324ez) Fronius International GmbH
IM Order ID 4.044.034

IM Revision Counter 0000hey (Odez)

IM Profile ID FB600ex (629764e,) Generic Device

IM Profile Specific Type 0004nex (4gez) No profile

IM Version 0101hex (257dez)

IM Supported 0000pex (0Ogez) IMO supported

19



Technische Daten Modbus TCP-2P

Umgebungsbe- .
dingungen /A  VORSICHT!
Gefahr durch unzulassige Umgebungsbedingungen.
Schwere Gerateschaden kénnen die Folge sein.
» Das Gerat nur bei den nachfolgend angegebenen Umgebungsbedingungen
lagern und betreiben.
Temperaturbereich der Umgebungsluft:
- beim Betrieb: -10 °C bis +40 °C (14 °F bis 104 °F)
- bei Transport und Lagerung: -20 °C bis +55 °C (-4 °F bis 131 °F)
Relative Luftfeuchtigkeit:
- bis 50 % bei 40 °C (104 °F)
- bis 90 % bei 20 °C (68 °F)
Umgebungsluft: frei von Staub, Sauren, korrosiven Gasen oder Substanzen,
usw.
Héhenlage iber dem Meeresspiegel: bis 2000 m (6500 ft).
Technische Da- Spannungsversorgung intern (24 V)
ten Roboter-In-
terface Schutzart IP 23
Eigenschaften Anschluss RJ45
der Da- ”
teniibertragung Ubertragungstechnik: Ethernet
Medium: Kategorie 3 (10 Mbit/s)
(4 x 2 Twisted-Pair-Kupferkabel) Kategorie 5 (100 Mbit/s)
Ubertragungs-Geschwindigkeit: 10 Mbit/s oder 100 Mbit/s
Busanschluss: Ethernet RJ 45
Konfigurations- Bei einigen Roboter-Steuerungen kann es erforderlich sein die hier beschriebe-
parameter nen Konfigurationsparameter anzugeben, damit das Busmodul mit dem Roboter

kommunizieren kann.

Parameter Wert

Vendor Name Fronius International GmbH

Product Code 0303hex (771dec)

Vendor URL www.fronius.com

Product Name fronius-fb-automation-1-0-modbus-tcp
Model Name Fronius Modbus-TCP

20



Parameter Wert

User Application Na- Fronius welding controller for the TPS/i with Fronius
me Automation 1.0

21



Roboter-Interface konfigurieren - Powerlink

Allgemeines

Prozess-Image
einstellen

Knotenadresse
einstellen mit
DIP-Schalter
(Beispiel)

22

Der DIP-Schalter am Roboter-Inter-

face dient zur Einstellung:

- des Prozess-Image (Standard-
Image)

- der Knotenadresse

Werkseitige Einstellung des Prozess-
Image:

Position 7 und 8 des DIP-Schalters in
der Stellung OFF (1) = Standard-
Image = Automation V1.0

Werkseitige Einstellung der Knoten-

adresse = 192.168.010.000:

- Position 6, 5, 3, 1 des DIP-Schal-
ters in der Stellung OFF (1)

- Position 2 und 4 des DIP-Schalters
in der Stellung ON (2)

HINWEIS!

Nach jeder Anderung der DIP-Schalter Einstellungen ist ein Neustart des Inter-
face durchzufiihren damit die Anderungen wirksam werden.

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

DIP-Schalter
8 7 6 5 4 3 2 1 | Konfiguration
OFF | OFF | - - - - - - | Standard-Image
(Automation V1.0)
OFF | ON - - - - - - Nicht verwendet
ON | OFF | - - - - - - | Nicht verwendet
ON | ON - - - - - - | Nicht verwendet

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




Knotenadresse
einstellen

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

Bei Auslieferung ist die Knotenadresse O eingestellt. Die Knotenadresse kann auf
2 Arten eingestellt werden:

- Knotenadressen im Bereich von 1 bis 63 kdnnen mit dem DIP-Schalter einge-
stellt werden.

Wird am DIP-Schalter die Knotenadresse O belassen, kdnnen Knotenadres-
sen im Bereich von 1 bis 63 auch tber folgende Konfigurations-Tools einge-
stellt werden:

- die Webseite der Stromquelle

HINWEIS!

Wird die Knotenadresse mit dem DIP-Schalter wieder gréfier 0 gesetzt, ist nach
dem nachsten Neustart des Roboter-Interface die entsprechende Knotenadres-
se im Bereich 1 bis 63 eingestellt.

Eine zuvor von einem Konfigurations-Tool eingestellte Knotenadresse wird tber-
schrieben.

HINWEIS!

Wurden bereits Einstellungen vorgenommen gibt es 2 Arten um alle Netzwerk-
Einstellungen auf Auslieferungszustand zuriickzusetzen:
» Alle DIP-Schalter wieder auf O setzen und Interface neu starten
oder
» Mit dem Button Restore factory settings auf der Webseite der Stromquelle




Roboter-Interface konfigurieren - ProfiNet 10-2P

Allgemeines

Prozess-Image
einstellen

Knotenadresse
einstellen mit
DIP-Schalter
(Beispiel)

24

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

- des Prozess-Image

- der IP-Adresse

Werkseitige Einstellung des Prozess-
Image:

Position 7 und 8 des DIP-Schalters in
der Stellung OFF (1) = Standard-
Image = Automation V1.0

HINWEIS!

Nach jeder Anderung der DIP-Schalter Einstellungen ist ein Neustart des Inter-
face durchzufiihren damit die Anderungen wirksam werden.

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

DIP-Schalter
8 7 6 5 4 3 2 1 | Konfiguration
OFF | OFF - - - - - - Standard-Image
(Automation V1.0)
OFF | ON - - - - - - Nicht verwendet
ON | OFF - - - - - - Nicht verwendet
ON | ON - - - - - - | Nicht verwendet

Uber das Prozess-Image wird der Umfang der libertragenen Datenmenge und die
Systemkompatibilitadt definiert.

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




IP-Einstellungen

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

Bei Auslieferung ist Uber die DIP-Schalter die Knotenadresse O eingestellt. Das
entspricht folgenden IP-Einstellungen:

- IP-Adresse: 0.0.0.0

- Subnet-Mask: 0.0.0.0

- Default-Gateway: 0.0.0.0

Bei ProfiNet wird die Vergabe der IP-Adresse, der Subnet-Mask und des Default-
Gateways vom Master durchgeflhrt. Auch ein Geratename wird dem Interface
vom Master zugewiesen.

Sobald der Master alle Einstellung am Interface vorgenommen hat, ist die Gber
DIP-Schalter eingestellte IP-Adresse nicht mehr glltig.

Die Kommunikation luft nun Uber die vom Master zugewiesene IP-Adresse.

Solange das Interface mit keinem Master verbunden ist kdnnen die IP-Einstel-
lungen folgendermafien vorgenommen werden:
- mit dem DIP-Schalter im Bereich 192.168.0.xx
(xx = DIP-Schalterstellung = 1 bis 63)
- wenn der DIP-Schalter auf 0 steht Uber folgende Konfigurationstools:
- Uber die Webseite der Stromquelle

HINWEIS!

Wurden bereits Einstellungen vorgenommen gibt es 2 Arten um alle Netzwerk-
Einstellungen auf Auslieferungszustand zuriickzusetzen:
» Alle DIP-Schalter wieder auf O setzen und Interface neu starten
oder
» Mit dem Button Restore factory settings auf der Webseite der Stromquelle
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Roboter-Interface konfigurieren - Modbus

TCP-2P

Allgemeines

Prozess-Image
einstellen

IP-Adresse ein-
stellen

26

HINWEIS!

Der DIP-Schalter am Roboter-Inter-

face dient zur Einstellung:

- des Prozess-Image (Standard-
Image)

- der IP-Adresse

Werkseitige Einstellung des Prozess-
Image:

Position 7 und 8 des DIP-Schalters in
der Stellung OFF (1) = Standard-
Image = Automation V1.0

Werkseitige Einstellung der IP-Adresse

=192.168.255.200:

- Position 6, 5, 3, 1 des DIP-Schal-
ters in der Stellung OFF (1)

- Position 2 und 4 des DIP-Schalters
in der Stellung ON (2)

Nach jeder Anderung der DIP-Schalter Einstellungen ist ein Neustart des Inter-
face durchzufiihren damit die Anderungen wirksam werden.

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

DIP-Schalter

8 7 5 4 1 | Konfiguration
OFF | OFF - - - Standard-Image
(Weldcom V2.0)
OFF | ON - - - Nicht verwendet
ON | OFF - - - Retrofit-Image
(Weldcom TPS-Serie)
ON | ON - - - Nicht verwendet

Uber das Prozess-Image wird der Umfang der libertragenen Datenmenge und die

Systemkompatibilitat definiert.

Die IP-Adresse kann folgendermafien eingestellt werden:
- Uber die DIP-Schalter im Bereich 192.168.255.200
(xx = DIP-Schalterstellung = 01 bis 55)



DIP-Schalter
8 7 6 5 4 3 2 1 IP-Adresse
- - | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF | ON 192.168.255.201
- - | OFF | OFF | OFF | OFF | ON | OFF 192.168.255.202
- - ON | ON | OFF | ON | ON | OFF 192.168.255.254
- - ON | ON | OFF | ON | ON | ON 192.168.255.255

Die IP-Adresse kann mit den Positionen 1 bis 6 des DIP-Schalters eingestellt
werden.

Die Einstellung erfolgt im Binarformat. Der Einstellbereich betragt 01 bis 55 im
Dezimalformat.
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Roboter-Interface einbauen

Sicherheit

Vorbereitung

28

Gefahr durch elektrischen Strom.

Schwere Verletzungen oder Tod kénnen die Folge sein.

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

» Alle beteiligten Gerdte und Komponenten gegen Wiedereinschalten sichern.

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

Gefahr durch elektrischen Strom wegen unzureichender Schutzleiter-Verbin-

dung.

Schwerwiegende Personen- und Sachschaden kdnnen die Folge sein.

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

legen
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Roboter-Inter-
face einbauen
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Busmodul einbauen

T A wamweNer

Gefahr durch elektrischen Strom.

Schwere Verletzungen oder Tod kénnen die Folge sein.

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

» Alle beteiligten Gerdte und Komponenten gegen Wiedereinschalten sichern.

Gefahr durch elektrischen Strom wegen unzureichender Schutzleiter-Verbin-

dung.

Schwerwiegende Personen- und Sachschaden kdnnen die Folge sein.

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

Busmodul ein-
bauen
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Ein- und Ausgangssignale - Standard-Image Au-
tomation V1.0

Datentypen Folgende Datentypen werden verwendet:
- UINT216 (Unsigned Integer)
Ganzzahl im Bereich von 0 bis 65535
- SINT16 (Signed Integer)
Ganzzahl im Bereich von -32768 bis 32767

Umrechnungsbeispiele:

- fir positiven Wert (SINT16)
z.B. gewlinschter Drahtvorschub x Faktor
12.3 m/min X 100 = 12304ez = 04CEpeyx

- fur negativen Wert (SINT16)
z.B. gewlnschte Lichtbogen-Korrektur x Faktor
-6.4 X 10 = -644e; = FFCOpex

Verfligbarkeit Die nachfolgend angefiihrten Eingangssignale sind ab Firmware V3.2.30 der
der Eingangssi- TPS/i-Stromquelle verfigbar.
gnale

Eingangssignale
(vom Roboter
zur Stromquelle)
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Adresse

relativ absolut ey
0 >
g | w 2E 5
o & |k |BIT g2 g
= o o Signal <0 Bereich e
o o Welding Start steigend
1 1 Robot ready High
2 2 Working mode Bit O High
o L3 3 Working mode Bit 1 High | Siehe Tabelle Wertebe-
4 4 Working mode Bit 2 High reich Working mode auf
5 5 Working mode Bit 3 High Seite 39
6 6 Working mode Bit 4 High
7 7 —
o
o 8 Gason steigend
1 9 Wire forward steigend
2 10 Wire backward steigend
3 11 Error quit steigend
1
4 12 Touch sensing High
5 13 Torch blow out steigend
6 14 Processline selection Bit 0 High
7 15 Processline selection Bit 1 High
o 16 Welding simulation High
1 17 Synchro pulse on High
2 18 SFIon High
3 19 —
2
4 20 —
5 21 Booster manual High
6 22 Wire brake on High
7 23 Torchbody Xchange High
1
0 24 —
1 25 Teach mode High
2 26 Valve on High
3 27 —
3
A 28 —
5 29 Wire sense start steigend
6 30 Wire sense break steigend
7 31 —
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Adresse

relativ absolut ey
M >
g w = 5
& E |k BIT g2 £
S o | o Signal <a Bereich L
0 32 TWIN mode Bit 0 High Siehe Tabelle Wertebe-
reich TWIN mode auf
1 33 TWIN mode Bit 1 High Seite 39
2 34 —
35 —
4 4 36 —
Siehe Tabelle Wertebe-
5 37 Documentation mode High reich Documentation
mode auf Seite 40
6 38 —
2
7 39 —
0 40 —
1 41 —
2 42 —
3 43 —
5
4 L4 —
5 45 —
6 46 —
7 47 —
o] 48 —
1 49 —
2 50 —
3 51 —
6
4 52 —
5 53 —
6 54 —
. 7 55 —
o 56 ExtInputi => OPT_Output 1 High
1 57 ExtInput2 => OPT_Output 2 High
2 58 ExtInput3 => OPT_Output 3 High
3 59 ExtInputsg => OPT_Output 4 High
7
4 60 ExtInputs => OPT_Output 5 High
5 61 ExtInput6 => OPT_Output 6 High
6 62 ExtInput7 => OPT_Output 7 High
7 63 ExtInput8 => OPT_Output 8 High
o-7 64-71 i istic-
4 Welding characteristic- / Job UINT16 0 bis 65535 1
9 | 0-7 72-79 number
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Adresse

relativ absolut ey
M >
g w = 5
& E |k BIT g2 £
S o | o Signal <a Bereich L
Beim Schweifdverfahren
MIG/MAG Puls-Synergic,
MIG/MAG Standard-Synergic,
MIG/MAG Standard-Manuell,
MIG/MAG PMC, -327,68 bis
MIG/MAG LSC, SINT16 | 252 67 [m/min] | 1°O°
5 :':ﬁ 0-7 | 80-95 | CMT, ConstantWire:
Wire feed speed command va-
lue
Beim Job-Betrieb: .
SINT16 -20,00 c)bIS 20,00 100
. [%]
Power correction
Beim Schweifdverfahren
MIG/MAG Puls-Synergic,
MIG/MAG Standard-Synergic,
MIG/MAG PMC, -10,0 bis 10,0
MIG/MAG LSC, SINT16 [Schritte] 10
CMT:
Arclength correction
Beim Schweifdverfahren
6 1123 0-7 | 96-111 A MIG/MAG Standard-Manuell: | |\ 1o | 00 bifv6]553,5 16
Welding voltage
Beim Job-Betrieb: -10.0 bis 10,0
SINT16 [Schritte] 10
Arclength correction
Beim Schweifsverfahren Con-
stantWire: UINT16 0,0 b|[sA6]553,5 10
Hotwire current
Beim Schweifdverfahren
MIG/MAG Puls-Synergic,
MIG/MAG Standard-Synergic,
MIG/MAG PMC, -10,0 bis 10,0
MIG/MAG LSC, SINT16 [Schritte] 10
7 15’ o-7 112-127
Pulse-/dynamic correction
Beim Schweifdverfahren
MIG/MAG Standard-Manuell: UINT16 0,0 bIS. 10,0 10
[Schritte]
Dynamic
16 o-7 128-135
8 Wire retract correction UINT16 0,0 bis 10,0 10
17 Oo-7 136-143
18 | 0-7 | 144-151 i
9 Welding speed UINT 16 O bis 65.53'5 10
19 0-7 152-159 [Cm/mln]
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Adresse

relativ absolut ey
C >
g w = 5
A :
2= o o Signal <a Bereich L
20 | O-7 160-167
10 —
21 | O-7 168-175
22 o-7 176-183
11 —
23 o-7 184-191
24 | O-7 192-199
12 —
25 | O-7 | 200-207
26 | 0-7 208-215
13 —
27 | O-7 216-223
28 | 0-7 224-231
14 —
29 | O-7 | 232-239
30 | O-7 | 240-247 i
15 Wire forward / backward length | UINT16 OFF /1 bis 1
31 | 0-7 | 248-255 65535 [mm]
32 o-7 256-263 ;
16 Wire sense edge detection UINT16 OFF /0,5 bis 20 10
33 | 0-7 | 264-271 [mm]
34 | O-7 | 272-279
17 —
35 | O-7 280-287
36 | O-7 288-295
18 —
37 | O-7 | 296-303
38 | 0-7 | 304-311
19 Seam number UINT16 O bis 65535 1
39 | O-7 | 312-319
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Adresse

relativ absolut ey
8 [ w £g 5
2 @ o Signal <0 Bereich o
o 320 Disable Start-End-Parameter High
1 321 Disable SFI-Parameter High
2 322 Disable SP-Parameter High
3 323 Disable Process-Mix-Parameter High
4 324 Disable gas-settings High
40 ] 205 El_izgg)[e components setup High
6 206 g;izZl(eTI;\ag)guage/U nits/Stan- High
P Dmermetae g,
20 o 208 aigis:e CMT cycle step para- High
1 329 —
2 330 —
3 331 —
41 4 332 gs:tact tip short circuit detec- High
5 333 gulse synchronization ratio Bit High
6 334 Eulse synchronization ratio Bit High
7 335 CMT cycle step High
o 336 Command value selection Bit 0 High
1 337 —
2 338 Enable resistance overwrite High
3 339 Set resistance value High
21 42 4 340 Enable inductance overwrite High
5 341 Set inductance value High
6 342 —
7 343 —
43 o 344-351 | —
pp |4 OT7 | 8927859 | 1) Address 1 UINT16 = O bis 65535 1
45 | O0-7 | 360-367
oz | 40| 077 | 3088TE |1 Value 1 UINT16 | O bis 65535 1
47 | O-7 | 376-383
48 | 0-7 | 384-391 | TAG Command 1 UINT 8 1 bis 2 1
> 49 | 0-7 | 392-399 | —
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Adresse

relativ absolut ey
C >

a | £ € S

o & |k |BIT £ £

2 | o | @ Signal <a Bereich L
50 | O-7 | 400-407

25 TAG Address 2 UINT 16 O bis 65535 1
51 | 0-7 | 408-415
52 | 0-7 | 416-423

26 TAG Value 2 UINT 16 0 bis 65535 1
53 | O-7 | 424-431
54 | O-7 | 432-439 | TAG Command 2 UINT 8 1 bis 2 1

27
55 | O-7 | 440-447 | —
56 | O-7 | 448-455 :

28 Command value gas UINT 16 5 bIS.BO 10
57 | 0-7 | 456-463 [1/min]
58 | O-7 | 464-471 .

29 SoT-Starting current UINT 16 ° b['fﬁoo 1
59 | O-7 | 472-479 o
60 | 0-7 | 480-487 Off (0,0) /

30 S2T-Starting current time UINT 16 0,1 bis 10,0 10
61 | O-7 | 488-495 [s]
62 | 0-7 | 496-503 0 bis 200

31 S2T End current UINT 16 o 1
63 | 0-7 | 504-511 [%]
64 | 0-7 | 512-519 Off (0,0) /

32 S2T End current time UINT 16 0,1 bis 10,0 10
65 | 0-7 | 520-527 [s]
66 | 0-7 | 528-535

33 PM High power time corr. SINT 16 -10 bis +10 10
67 | O-7 | 536-543
68 | 0-7 | 544-551 ) .

34 PM Low power time corr. SINT 16 -10 bis +10 10
69 | 0-7 | 552-559
70 | 0-7 | 560-567

35 PM Low power corr. SINT 16 -10 bis +10 10
71 | 0-7 | 568-575
72 | O-7 | 576-583 -

36 CMT Cycle Step - Cycles (Spot | g1\1 16 1 bis 2000 1
73 | 0-7 | 584-501 | Size)

7 74 | O-7 | 592-599 | CMT Cycle Step - Interval SINT 16 0,01 bis 2,00 .
75 | 0-7 | 600-607 | break time [s]

28 76 | 0-7 | 608-615 | CMT Cycle Step - Interval cy- SINT 16 | Fermanent / 1 bis 1
77 0-7 616_623 cles 2000
78 | 0-7 | 624-631 .

39 Spot welding time SINT 16 0.1 bis 10 10
79 | 0-7 | 632-639 [s]
80 | 0-7 640-647

40 Penetration stabilizer SINT 16 0,0 bis 5 10
81 | 0-7 648-655
82 | 0-7 | 656-663

41 Arc length stabilizer SINT 16 0,0 bis 5 10
83 | 0-7 | 664-671
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Adresse
relativ absolut ey
M >
g | w 2E 5
& E |k BIT g2 £
S o o Signal <a Bereich L
. . Auto / 0 bis 95
84 | 0-7 | 672-679 | Phase shift Lead / Trail UINT 8 [s] 1
42 Auto / Off / 0,00
85 | 0-7 | 680-687 | Ignition delay Trail UINT 8 bis 2,00 100
[s]
86 | 0-7 | 688-695
43 —
87 | 0-7 | 696-703
88 Oo-7 704-711
44 —
89 | 0-7 | 712-719
90 | O-7 | 720-727
45 —
91 | O-7 | 728-735
92 | O-7 | 736-743 :
46 Resistance UINT 16 O[b%‘:*cio 10
93 | O-7 | 744-751 mOnm
94 | O-7 | 752-759 i
L7 Inductance UINT 16 O.bls +250 10
95 | 0-7 | 760-767 [Mikrohenry]
Wertebereich Bity | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bito | Beschreibung
Working mode
o] 0 o] o] o] Parameteranwahl intern
0 0 o] 0 1 Kennlinien Betrieb Sonder 2-Takt
0 (o] 0 1 0 Job-Betrieb
o] 1 o] o] o] Kennlinien Betrieb 2-Takt
(o] 1 o] (o] 1 MIG/MAG Standard-Manuell
1 (o] 0 0 0 Disable Booster
1 1 o o o R/L-Messung
1 1 o o] 1 R/L-Abgleich
Wertebereich Betriebsart
Wertebereich Bit1 | Bito | Beschreibung
TWIN mode
o} (o] TWIN Single mode
0 1 TWIN Lead mode
1 0 TWIN Trail mode
1 1 Reserve

Wertebereich TWIN-Betriebsart
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Wertebereich
Documentation
mode

40

Bit 0 | Dokumentations-Erzeuger
(o} Stromquelle
1 Roboter (Word 19)

Wertebereich Dokumentationsmodus




Verfligbarkeit Die nachfolgend angefihrten Ausgangssignale sind ab Firmware V3.2.30 der
der Ausgangssi- TPS/i-Stromquelle verfugbar.
gnale

Ausgangssignale
(von der Strom-
quelle zum Ro-

boter)
Adresse
relativ absolut oo

5 55 -

§ £ p Bm 28 | :

S o | o Signal <o Bereich L
o] o] Heartbeat Powersource High /

Low
1 1 Power source ready High
2 2 Warning High
0 3 3 Process active High

4 4 Current flow High
5 5 Arc stable- / touch signal High
6 6 Main current signal High

o 7 7 Touch signal High
¢] 8 Collisionbox active Low ° Kéck))léll’stl)?gc%der
1 9 Robot Motion Release High
2 10 Wire stick workpiece High

1 3 11 —

4 12 Short circuit contact tip High
5 13 Parameter selection internally High
6 14 Characteristic number valid High
7 15 Torch body gripped High
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Adresse

relativ absolut ey
0 >
g w = 5
o & |k |BIT g2 g
S o | o Signal <a Bereich L
o 16 Command value out of range High
1 17 Correction out of range High
2 18 —
3 19 Limit Signal High
2
A 20 —
5 21 Standby active High
6 22 Main supply status Low
1 7 23 —
o 24 Sensor status 1 High
1 25 Sensor status 2 High Siehe Tabelle Zuordnung
Sensorstatus 1-4 auf Sei-
2 26 Sensor status 3 High te 4,6
3 27 Sensor status 4 High
3
4 28 —
5 29 —
6 30 —
7 31 —
o 32 Function status Bit O High Siehe Tabelle Wertebe-
reich Function status auf
1 33 Function status Bit 1 High Seite 46
2 34 —
3 35 Safety status Bit 0 High Siehe Tabelle Wertebe-
4 reich Safety status auf
4 36 Safety status Bit 1 High Seite 46
5 37 —
6 38 Notification High
2 7 39 System not ready High
0 40 —
1 41 —
2 42 —
3 43 —
5
4 44 —
5 45 —
6 46 —
7 4y —
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Adresse

relativ absolut ey
C >
g w = 5
& E |k BIT £8 £
2 @ o Signal <0 Bereich o
0 48 Process Bit O High
1 49 Process Bit 1 High Siehe Tabelle Wertebe-
2 50 Process Bit 2 High reich Process Bit auf Sei-
6 3 51 Process Bit 3 High te 46
4 52 Process Bit 4 High
5 53 —
6 54 Gas nozzle touched High
7 55 TWIN synchronisation active High
3
o 56 ExtOutputl <= OPT_Input1i High
1 57 ExtOutput2 <= OPT_Input2 High
2 58 ExtOutput3 <= OPT_Input3 High
3 59 ExtOutputsy <= OPT_Inputy High
7
4 60 ExtOutputs <= OPT_Inputs High
5 61 ExtOutput6 <= OPT_Input6 High
6 62 ExtOutput7 <= OPT_Input7 High
7 63 ExtOutput8 <= OPT_Input8 High
o-7 64-71
4 Welding voltage UINT16 | 0,0 bis 327,67 [V] | 100
9 | 07 72-79
10 | O-7 80-87
5 Welding current UINT16 | 0,0 bis 327,67 [A] 10
11 Oo-7 88-95
12 o-7 96-103 _ i
6 Wire feed speed SINT16 327,68 b's. 100
13 | 0-7 | 104-111 327,67 [m/min]
14 | O-7 | 112-119
7 Actugl real value for seam UINT16 0 bis 65535 1000
15 0-7 120-127 tracklng (6]
16 o-7 128-135
8 Error number UINT16 0 bis 65535 1
17 | O-7 | 136-143
18 | 0-7 | 144-151
9 Warning number UINT16 0 bis 65535 1
19 o-7 152-159
20 o-7 160-167 _ i
10 Motor current M1 SINT16 327,68 bis 100
21 | 0-7 | 168-175 327,67 [Al
22 | 0-7 | 176-183 - i
11 Motor current M2 SINT16 327,68 bis 100
23 | 0-7 | 184-191 327,67 [A]
24 | O-7 | 192-199 _ .
12 Motor current M3 SINT16 327,68 bis 100
25 | 0-7 | 200-207 327,67 [A]
26 o-7 208-215
13 —
27 o-7 216-223
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Adresse

relativ absolut ey
M >
a | £ € S
o & |k |BIT £ £
S b m Signal <a Bereich L
28 | 0-7 | 224-231
14 —
29 Oo-7 232-239
30 | O-7 | 240-247
15 —
31 | O-7 | 248-255
32 | 0-7 | 256-263 ] .
16 Wire position SINT16 327,68 bis 100
33 | 0-7 | 264-271 327,67 [mm]
34 | O-7 | 272-279
17 —
35 