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Uberblick iiber dieses Handbuch

Uberblick liber dieses Handbuch

Uber dieses Handbuch
Dieses Handbuch enthalt Anweisungen fiir:

- mechanische und elektrische Installation der Steuerung
«  Wartung der Steuerung,
« mechanische und elektrische Reparatur der Steuerung

Verwendung
Verwenden Sie dieses Handbuch bei:

« Installation und Inbetriebnahme, vom Heben des Gerats an seinen Betriebsort
bis zur Sicherung an seinem Unterbau, um es betriebsbereit zu machen

« Wartungsarbeiten und
« Reparaturarbeiten
« AuBerbetriebnahmearbeiten

H Hinweis

Der Integrator ist fiir die Durchfiihrung einer Risikobewertung fiir die
abschlieBende Anwendung verantwortlich.

Es liegt in der Verantwortung des Integrators die Sicherheits- und
Benutzerhandbiicher fur das Robotersystem bereitzustellen.

Wer sollte dieses Handbuch lesen?
Dieses Handbuch ist vorgesehen fiir:

+ Installationspersonal,
» Wartungspersonal,
* Reparaturpersonal.

Voraussetzungen
Ein Handwerker, der an einem ABB-Roboter Wartung/Reparatur/Installation
vornimmt, muss folgende Voraussetzungen erfillen:
+ von ABB geschult sein und die erforderlichen Kenntnisse (iber mechanische
und elektrische Installations-/Reparatur-/Wartungsarbeiten besitzen.

« Schulung fir die Reaktion auf Notfélle oder ungewéhnliche Situationen.

Produkthandbuch — Bereich
Manuelle Abdeckungen aller Varianten und Bauweisen des OmniCore E10
hinzugefligt. Einige Varianten und Designs wurden méglicherweise aus dem
Geschaftsangebot entfernt und sind nicht mehr erhaltlich.

Fortsetzung auf néchster Seite
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Uberblick liber dieses Handbuch

Fortsetzung
Referenzen
Q Tipp
Sie finden alle Dokumente liber das myABB-Unternehmensportal
www.abb.com/myABB.
Dokumentname Dokumentnummer
Produktspezifikation - OmniCore E line 3HAC079823-003
Circuit diagram - OmniCore E10 3HAC076810-008
Bedienungsanleitung - RobotStudio 3HAC032104-003
Bedienungsanleitung - OmniCore 3HAC065036-003
Bedienungsanleitung - Integrator-Leitfaden OmniCore 3HAC065037-003
Anwendungshandbuch - Force control with software and hardware | 3HAC070206-003
Technisches Referenzhandbuch - Systemparameter 3HAC065041-003
Application manual - Connected Services 3HAC028879--001
Sicherheitshandbuch fiir den Roboter - Manipulator und IRC5 oder|3HAC031045-003
OmniCore-Steuerung
Revisionen

Revision Beschreibung
A Erste Ausgabe
B Veréffentlicht in Ausgabe 21D. Die folgenden Aktualisierungen wurden in

dieser Version vorgenommen:

Unterstiitzter Roboter IRB 1200, 910INV und 920 hinzugeftigt.

Aktualisierung der Struktur in Abschnitt Beschreibung fiir Anschliisse
auf Seite 92.

Aktualisierung der Struktur in Abschnitt Teile der Steuerung auf
Seite 228.

Abschnitt Ethernet-Netzwerke am OmniCore auf Seite 90 aktualisiert.

C Veréffentlicht in Ausgabe 22A. Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Version vorgenommen:

Informationen zur Entkopplung des ES-Ausgangs und des ES-Ein-
gangs hinzugefligt, siehe Beschreibung fiir Anschliisse auf Seite 92
und Roboter-Haltefunktionen konfigurieren auf Seite 103.

Informationen zum E/A-Netzwerk hinzugefiigt im Abschnitt ,,Firewall-
Einstellungen®.

Sicherheitsdaten aktualisiert, sieh Sicherheitsfunktionen und sicher-
heitsrelevante Daten fiir OmniCore E10 auf Seite 42

Fortsetzung auf nédchster Seite

10

Produkthandbuch - OmniCore E10
3HAC079399-003 Revision: K

© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.


http://www.abb.com/myABB

Uberblick iiber dieses Handbuch

Fortsetzung

Revision

Beschreibung

D

Veroffentlicht in Ausgabe 22B. Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Version vorgenommen:

+ Hinweis hinzugefiigt, dass der Inhalt in Abschnitt ABB Ability nur in
Englisch verfligbar ist (auch in lGbersetzten Handbtichern).

« Manipulatorkabel aktualisiert in Abschnitt Manipulatorkabel auf Sei-
te 242.

» Installationsprozedur fiir Desktop-Montagesatz hinzugefiigt in Ab-
schnitt Montage der Steuerung mit Montagesatz fiir die Design-Vor-
derseite [3001-3] auf Seite 59.

* Unterstitzung fir EtherNet/IP Adapter hinzugefigt.

« Unterstiitzung fur UL/CSA hinzugefugt.

» Unterstitzte skalierbare externe E/A-Geréte hinzugeflgt.

Veroffentlicht in Ausgabe 22C. Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Version vorgenommen:
« Abschnitt Steuerung kann nicht gestartet werden auf Seite 199 aktua-
lisiert.

« Abschnitt Schalldruckpegel auf Seite 40 aktualisiert.

Veroffentlicht in Ausgabe 22D. Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Version vorgenommen:
« Geringfligige Korrekturen in AnschlieBen des eingehenden Netzes
und der Schutzerde an die Steuerung auf Seite 82.

Veréffentlicht in Ausgabe 23A. Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Version vorgenommen:
» Reserviert 24V_EXT fir die nachste Version in Beschreibung fiir
Anschliisse auf Seite 92.

+ Geringfigige Anderungen fiir den Montagesatz fiir die Design-Vor-
derseite.

« Anderung der Bezeichnung von ,Laststrom* zu ,Leitungssicherung”
in Abschnitt Technische Daten der OmniCore E10-Steuerung auf
Seite 38.

Veréffentlicht in Ausgabe 23B. Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Version vorgenommen:
* Neue Ersatzteile hinzugeftigt in Vision-Teile auf Seite 238.

Veroffentlicht in Ausgabe 23C. Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Version vorgenommen:
» Unterstitzter Roboter IRB 1090 hinzugefiigt.

« FCC-Erklarung aktualisiert in ABB Connect (ABB Ability) auf Seite 49.
« Geringfligige Korrekturen.

Veréffentlicht in Ausgabe 23D. Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Version vorgenommen:
« ABB Connectist der neue Name fiir ABB Ability Connected Services.

« Unterstitzter Roboter IRB 930 hinzugefligt.

Produkthandbuch - OmniCore E10
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Produktdokumentation

Produktdokumentation

Kategorien fiir Anwenderdokumentation von ABB Robotics
Die Anwenderdokumentation von ABB Robotics ist in mehrere Kategorien unterteilt.
Die Liste beruht auf der Informationsart in den Dokumenten, unabhéangig davon,
ob es sich um Standardprodukte oder optionale Produkte handelt.

Q Tipp

Sie finden alle Dokumente iber das myABB-Unternehmensportal
www.abb.com/myABB.

Produkthandbiicher

Manipulatoren, Steuerungen, DressPack und die meiste andere Hardware werden
mit einem Produkthandbuch geliefert, das generell folgendes umfasst:

Sicherheitsinformationen.

Installation und Inbetriebnahme (Beschreibung der mechanischen Installation
und der elektrischen Anschliisse).

Wartung (Beschreibung aller erforderlichen vorbeugenden
WartungsmaBnahmen einschlieBlich der entsprechenden Intervalle und der
Lebensdauer der Teile).

Reparatur (Beschreibung aller empfohlenen Reparaturvorgénge,
einschlieBlich des Austauschs von Ersatzteilen).

Kalibrierung.
Fehlerbehebung.
Stilllegung.

Referenzinformation (Sicherheitsstandards, Einheitenumrechnung,
Schraubverbindungen, Werkzeuglisten).

Ersatzteilliste mit den entsprechenden Abbildungen (oder Referenzen zu
separaten Ersatzteillisten).

Referenzen zu den Schaltplanen.

Technische Referenzhandbiicher
In den technischen Referenzhandbiichern werden die Referenzinformationen fiir
Robotics-Produkte, wie Schmierung, RAPID-Sprache und Systemparameter,
beschrieben.

Anwendungshandbiicher

Bestimmte Anwendungen (z. B. Software- oder Hardware-Optionen) werden in
Anwendungshandbiichern beschrieben. Ein Anwendungshandbuch kann eine
oder mehrere Anwendungen beschreiben.

Ein Anwendungshandbuch enthélt im Allgemeinen folgende Informationen:

Zweck der Anwendung (Aufgabe und Nutzen).

Fortsetzung auf nédchster Seite
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Produktdokumentation

Fortsetzung

- Enthaltenes Material (z. B. Kabel, E/A-Karten, RAPID-Instruktionen,
Systemparameter, Software)

« Installieren von enthaltener oder erforderlicher Hardware.
+ Bedienungsanleitung fur die Anwendung.
+ Beispiele fir die Verwendung der Anwendung.

Bedienungsanleitungen
In den Bedienungsanleitungen wird die Handhabung der Produkte in der Praxis
beschrieben. Diese Handbiicher richten sich an die Personen, die direkten
Bedienungskontakt mit dem Produkt haben, also Bediener der Produktionszelle,
Programmierer und Wartungsmitarbeiter.

Produkthandbuch - OmniCore E10 13
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1 Sicherheit
1.1.1 Haftungsbeschrankung

1 Sicherheit

1.1 Sicherheitsinformationen

1.1.1 Haftungsbeschrankung

Haftungsbeschrankung
Samtliche Informationen in diesem Handbuch diirfen nicht als Sachméngelhaftung
durch ABB aufgefasst werden, dass der Industrieroboter bei Befolgung aller
Sicherheitsanweisungen keine Verletzungen oder Schaden verursacht.

Die Informationen beinhalten weder Konzeption, Installation und Betrieb eines
Roboters noch die peripheren Geréate, die die Sicherheit des Robotersystems
beeinflussen kénnen.

Insbesondere kann keine Haftung fiir Verletzungen oder Schaden Gbernommen
werden, die auf einen der folgenden Grinde zuriickzufiihren sind:

+ Verwendung des Roboters in anderer Weise als vorgesehen.
« Falsche Bedienung oder Wartung.

+ Betrieb des Roboters, wenn die Sicherheitsgeréate defekt sind, sich nicht an
der vorgesehen Stelle befinden oder in irgendeiner anderen Weise nicht
funktionieren.

+ Bei Nichtbefolgen der Anleitungen fiir Betrieb und Wartung.
+ Nicht genehmigte Anderungen des Roboters.

« Reparaturen am Roboter und seinen Ersatzteilen, die von unerfahrenem
oder nicht qualifiziertem Personal durchgefiihrt werden.

» Fremdkorper.
+ Hobéhere Gewalt.

Ersatzteile und Ausriistung
ABB liefert geprifte und zugelassene originale Ersatzteile und Ausriistung, die fur
ihren beabsichtigten Zweck getestet und zugelassen wurden. Die Installation
und/oder Verwendung nicht originaler Ersatzteile und Ausriistung kann die
Sicherheit, Funktion, Leistung und strukturellen Eigenschaften des Roboters negativ
beeintrachtigen. ABB haftet nicht fiir Schaden, die durch die Verwendung von nicht
originalen Ersatzteilen und Geréaten entstehen.

Produkthandbuch - OmniCore E10 15
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1 Sicherheit
1.1.2 Sicherheitsdaten

1.1.2 Sicherheitsdaten

Geltende Richtlinien und Normen
Fir die Benutzung von Industrierobotern miissen die Vorschriften eingehalten
werden, die in den folgenden Richtlinien und Normen beschrieben sind:
- ENISO 10218-1:2011
« Maschinenrichtlinie 2006/42/EC

Leistungsstufe und Kategorie
EN ISO 10218-1 erfordert Strukturkategorie 3 und Leistungsstufe PL d am Roboter,
siehe EN ISO 13849-1.

Risikobewertung
Die Ergebnisse einer Risikobewertung, die am Roboter und seiner vorgesehenen
Anwendung durchgefiihrt wurden, kbnnen ergeben, dass fiir die Anwendung eine
andere als die angegebene sicherheitsrelevante Steuerungsleistung gemas 1ISO
10218 gewahrleistet ist.

Die SISTEMA/ABB FSDT-Bibliotheken enthalten Details zu den
Sicherheitsfunktionen.

Performance Level-Daten
Die Performance Level-Daten fiir die entsprechende Steuerungsvariante sind
dargestellt in Abschnitt Sicherheitsfunktionen und sicherheitsrelevante Daten fiir
OmniCore E10 auf Seite 42.
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1 Sicherheit

1.1.3 Anforderungen an das Personal

1.1.3 Anforderungen an das Personal

Allgemeines
Nur Personal mit entsprechender Ausbildung darf den Roboter installieren,
instandhalten, warten, reparieren und benutzen. Dies umfasst elektrische,
mechanische, hydraulische, pneumatische und andere in der Risikobewertung
erkannte Gefahren.
Personen, die unter Einfluss von Alkohol, Drogen oder sonstigen berauschenden
Substanzen stehen, diirfen den Roboter unter keinen Umstéanden warten, reparieren
oder bedienen.

Der Anlagenverantwortliche muss sicherstellen, dass das Personal am Roboter
und in der Reaktion auf Notfélle oder Ausnahmesituationen geschult ist.

Persénliche Schutzausriistung
Verwenden Sie persdnliche Schutzausriistung gemaB den Angaben.
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1.2.1 Sicherheitssignale im Handbuch

1.2 Sicherheitssignale und -symbole

1.2.1 Sicherheitssignale im Handbuch

Einfihrung in die Sicherheitssignale
Dieser Abschnitt beschreibt alle in den Bedienungsanleitungen verwendeten
Sicherheitssignale. Jedes Signal besteht aus:
« Eine Uberschrift, die die Gefahrenstufe (GEFAHR, WARNUNG oder
VORSICHT) sowie den Gefahrentyp angibt.

+ Anleitung, wie man die Gefahrdung auf ein akzeptables MaB reduziert.

« Eine kurze Beschreibung der verbleibenden Gefahren, wenn diese nicht
ausreichend reduziert werden kénnen.

Gefahrenstufen

Die folgende Tabelle definiert die Beschriftungen fiir Gefahrenstufen, wie sie in
diesem Handbuch verwendet werden.

Symbol

Bezeichnung

Bedeutung

GEFAHR

Das Signalwort zeigt eine unmittelbar gefahrliche
Situation an, die, wenn sie nicht vermieden wird, zu
schwerer Verletzung flhrt.

WARNUNG

Das Signalwort zeigt eine potenziell gefahrliche Si-
tuation an, die, wenn sie nicht vermieden wird, zu
schwerer Verletzung flhrt.

STROMSCHLAG

Das Signalwort zeigt eine potenziell gefahrliche Si-
tuation verbunden mit elektrischen Gefahren an, die,
wenn sie nicht vermieden wird, zu schwerer Verlet-
zung fuhrt.

VORSICHT

Das Signalwort zeigt eine potenziell gefahrliche Si-
tuation an, die, wenn sie nicht vermieden wird, zu
leichter Verletzung fiihrt.

ELEKTROSTATI-
SCHE ENTLADUNG
(ESD)

Das Signalwort zeigt eine potenziell gefahrliche Si-
tuation an, die, wenn sie nicht vermieden wird, zu
schwerwiegen Schaden am Produkt fiihren kdnnte.

ad B> 2 BB P

HINWEIS

Das Signalwort zeigt wichtige Fakten und Bedingun-
gen an.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Sicherheit

1.2.1 Sicherheitssignale im Handbuch
Fortsetzung

Symbol

Bezeichnung

Bedeutung

TIPP

Das Signalwort verweist auf zuséatzliche Informatio-
nen oder auf Vorgehensweisen, um einen bestimm-
ten Vorgang einfacher durchzufiihren.

Produkthandbuch - OmniCore E10
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1 Sicherheit

1.2.2 Sicherheitssymbole auf Steuerungsschildern

1.2.2 Sicherheitssymbole auf Steuerungsschildern

Einfiihrung in die Sicherheitssymbole
Sowohl der Manipulator als auch die Steuerung sind mit Sicherheits- und
Informationsschildern gekennzeichnet, die wichtige Informationen tGiber das Produkt
enthalten. Diese sind wichtig flr alle Personen, die den Roboter bedienen, z. B.
wahrend der Installation, Wartung oder Bedienung.

Die Sicherheitssymbole sind sprachenunabhé&ngig, sie verwenden nur Grafiken.
Die Informationsschilder enthalten Informationen in Textform. Siehe Symbole und
Informationen auf Schildern auf Seite 20.

ﬂ Hinweis

Die Sicherheitshinweise und Informationen auf den Schildern des Produkts sind
zu beachten.

Symbole und Informationen auf Schildern

ﬂ Hinweis

Die Beschreibungen in diesem Abschnitt sind allgemeiner Natur, die Schilder
kénnen zusétzliche Informationen enthalten, beispielsweise Werte.

Schild Beschreibung

Lesen Sie vor Verwendung das Benutzerhandbuch.

xx1400001152

Der Roboter wird fiir das Starten im Automatikbetrieb geliefert

xx2100000104

CE-Kennzeichnung

xx1800000835

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1.2.2 Sicherheitssymbole auf Steuerungsschildern

Fortsetzung

Schild

Beschreibung

=
]
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w
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-
I =r
wn P=
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i

xx1400002061

UL-zertifiziert (Roboter mit Steuerung)

ABB Engineering(shanghai) Ltd.

Made in China

Type:

voltage:

Frequency:

Rated current:
Shart circuit current
Cireuit Diagram:
Serial no

Date of ng:

K KRN
1X220/230V
EO-E0Hz
KxA

xx kA

See user documentation

WK

Met weight

xxkg

xx1900001805

Kennschild (Beispiel)

xx1400001151

Stromschlag

xx1800000836

Warnung & Warnetikett

Warning

High voltags inalde the module gven IF
‘he Maln Swich Iz In OFF-poetion.

xx1400001156

Hohe Spannung im Modul, auch wenn sich der Hauptschalter
in der Position AUS befindet.

AA

A

xx1400001162

Es befinden sich Komponenten in der Steuerung, die empfind-
lich auf elektrostatische Entladungen (ESD) reagieren.
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1 Sicherheit
1.3.1 Sicherheitshalt und Not-Halt

1.3 Roboter-Haltefunktionen

1.3.1 Sicherheitshalt und Not-Halt

Roboter-Haltefunktionen
Der Roboter verfligt Gber Schutz- und Not-Halt-Funktionen (Stoppkategorie 0 oder
1 gemaB IEC 60204-1).

Stopp Kategorie 0 GemaB Definition in IEC 60204-1 Stoppen durch sofortige Ab-
schaltung des Stroms zu den Aktoren.

Stopp Kategorie 1 GemaB Definition in IEC 60204-1 ein kontrollierter Stopp mit
dem Strom, der den Aktoren zur Verfligung steht, um den Ro-
boter anzuhalten. Dann die Abschaltung des Stroms, nachdem
der Stopp erreicht wurde.

Eine Stoppfunktion, Schutz- oder Not-Halt, hat eine Standardeinstellung fiir die
Stopp-Kategorie, siehe Eingdnge zum Einleiten eines Sicherheitshalt oder Not-Halt
auf Seite 22.

Die Standard-Stoppkategorie fiir einen Sicherheits- oder Not-Halt kann neu
konfiguriert werden.

Die Aktivierung externer Sicherheitsbemessungsgeréte, die mit der
Robotersteuerung uber spezielle diskrete Sicherheitseingange oder
Sicherheitsprotokolle verbunden sind, 16st diese Stoppfunktionen aus.

Eingange zum Einleiten eines Sicherheitshalt oder Not-Halt

Eingénge zur Initile- |Beschreibung Standard- Neu konfigu-
rung einer Stoppfunkti- Stopp-Katego- |rierbare Stopp-
on rie Kategorie
Not-Halt (ES) Eingang zum Auslésen der Not- | Stopp-Katego- |Ja

Halt-Funktion. Die Not-Halt- rie 0
Funktion wird sowohlim Automa- | Apweichung
tik- als auch im Einrichtbetrieb |finden Sie im

ausgelost. Produkthand-
buch des Mani-
pulators.
Automatischer Halt und | Eingang zum Auslésen der Stopp-Katego- |Ja
Allgemeiner Halt Schutzhalt-Funktion, die entwe- |rie 1
(AS/GS) der als Automatischer Halt oder

als Allgemeiner Halt konfiguriert
werden kann. Bei der Konfigura-
tion als Automatischer Halt wird
die Schutzhalt-Funktion nur im
Automatikbetrieb ausgelést. Bei
der Konfiguration als Allgemei-
ner Halt wird die Schutzhalt-
Funktion sowohl im Einrichtbe-
trieb als auch im Automatikbe-
trieb ausgelést.

ﬂ Hinweis

Bei OmniCore ist die Standardkonfiguration fiir die Schutzhalt-Funktion, die
durch den Schutzhalt-Eingang ausgelést wird Automatischer Halt.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Sicherheit

1.3.1 Sicherheitshalt und Not-Halt
Fortsetzung

Ein Sicherheitsbemessungsausgang eines Prasenzsensors, der an AS/GS
angeschlossen ist, ein dedizierter diskreter Sicherheitshalt-Eingang an der
Robotersteuerung, 16st nur im Automatikbetrieb die Sicherheitshalt-Funktion aus,
wenn die Sicherheitshalt-Funktion als Automatischer Halt (AS) konfiguriert ist.

Die Not-Halt-Funktion ist eine ergédnzende SchutzmaBnahme und darf nicht als
Ersatz flr SchutzmaBnahmen oder Sicherheitsfunktionen verwendet werden.

ﬂ Hinweis

Bei OmniCore muss ein Sicherheitseingang, der fiir das Auslésen eines
Schutzhalts aktiviert wird, mindestens 100 ms aktiv bleiben.

Konfiguration der Stopp-Kategorie fiir OmniCore
Die Konfiguration der Stopp-Kategorie erfolgt in RobotStudio mit dem Tool Visual
Safety.
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1.3.2 Informationen zum Not-Halt

1.3.2 Informationen zum Not-Halt

Not-Halt

Die Not-Halt-Funktion dient dazu, aktuelle oder drohende Notsituationen, die sich
aus dem Verhalten von Personen oder aus einem unerwarteten gefahrlichen
Ereignis ergeben, abzuwenden.

Die Not-Halt-Funktion muss liber einen einzelnen menschlichen Eingriff initiiert
werden.

Die Not-Halt-Funktion ist eine ergdnzende SchutzmaBnahme und darf nicht als
Ersatz fiir SchutzmaBnahmen und andere Funktionen oder Sicherheitsfunktionen
verwendet werden.

Die Wirkung einer aktivierten Not-Halt-Vorrichtung bleibt so lange erhalten, bis
das Stellglied der Not-Halt-Vorrichtung wieder gelést wird. Dieses Lésen ist nur
durch eine bewusste menschliche Handlung auf dem Geréat méglich, auf dem der
Befehl ausgeldst wurde. Durch das Lésen der Not-Halt-Vorrichtung wird die
Maschine nicht wieder in Betrieb genommen, sondern lediglich ein Wiederanfahren
ermdglicht.

ﬂ Hinweis

Die Not-Halt-Vorrichtung auf dem FlexPendant ist betriebsbereit, wenn der
Roboter mit Strom versorgt wird. Um zu tberprifen, ob der Roboter mit Strom
versorgt wird, muss der Hauptschalter am Schrank oder die LED-Anzeige am
Schrank betétigt werden, wenn sich der Roboter im Modus ,,Motoren ein” befindet.

Zuriicksetzen nach einem Not-Halt

1 Inspizieren Sie die Maschine, um den Grund fir das Lésen der
Not-Halt-Vorrichtung zu ermitteln.

2 Lokalisieren Sie die Not-Halt-Vorrichtung oder Vorrichtungen, die den Not-Halt
ausgelést hat/haben, und setzen Sie sie zuriick.

24
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1.3.3 Zustimmungsschalter und Tippbetrieb-Funktionalitat

1.3.3 Zustimmungsschalter und Tippbetrieb-Funktionalitat

Zustimmungsschalter mit drei Positionen

@ VORSICHT

Die Person, die den Dreipositionszustimmungsschalter verwendet, muss den
Sicherheitsbereich auf Gefahren durch die Roboterbewegung und andere
relevante Gefahren in Zusammenhang mit dem Roboter beobachten.

Der Zustimmungsschalter mit drei Stellungen befindet sich am FlexPendant. Wenn
dieser Dreipositionszustimmungsschalter kontinuierlich in Mittelstellung gehalten
wird, kann der Roboter bewegt werden und alle anderen durch den Roboter
gesteuerten Gefahren sind méglich. Das Lésen oder Durchdriicken Uber die
Mittelstellung hinaus stoppt die Roboterbewegung.

@ VORSICHT

Um eine sichere Handhabung des Dreipositionszustimmungsschalters
sicherzustellen, ist Folgendes zu beachten:
» Der Dreipositionen-Zustimmungsschalter darf niemals auf irgendeine Weise
funktionsunfahig gemacht werden.
«  Wenn der Sicherheitsbereich betreten werden muss, ist stets mit dem
FlexPendant zu arbeiten. Damit soll ein zentraler Kontrollpunkt durchgesetzt
werden.

Tippbetriebfunktion in manuellem Hochgeschwindigkeitsmodus
Die Tippbetriebfunktion fiir die manuelle Hochgeschwindigkeit erlaubt die Bewegung
in Kombination mit dem Dreipositionszustimmungsschalter, wenn die mit der
Funktion verbundene Taste manuell betétigt wird. Diese Tippbetriebfunktion kann
nur im manuellen Hochgeschwindigkeitsmodus verwendet werden. Lassen Sie im
Gefahrenfall den Dreipositionszustimmungsschalter los oder driicken Sie ihn durch.

Die Verwendung der Tippbetriebfunktion flir den manuellen
Hochgeschwindigkeitsmodus ist im Betriebshandbuch der Steuerung beschrieben.
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1.4.1 Uber den Einrichtbetrieb

1.4 Betriebsarten des Roboters

1.4.1 Uber den Einrichtbetrieb

Der Einrichtbetrieb

Der Einrichtbetrieb ist ein Steuerungsstatus, der eine direkte Steuerung durch
einen Bediener erméglicht. Der Bediener wird durch die Positionierung der
Zustimmungsvorrichtung mit drei Stellungen in der Mittelstellung die Bewegung
des Manipulators erméglichen.

Es gibt zwei Arten des Einrichtbetriebs:
+ Manuell reduzierte Geschwindigkeit
« Manuelle Héchstgeschwindigkeit (Option)

Sicherheitsmechanismen

Schutzhalt-Funktion ausgeldst durch

« Zustimmungsschalter mit drei Positionen (Freigabe oder Zusammendriicken
Uber die mittlere Freigabeposition hinaus)

» Allgemeiner Halt, GS (der dedizierte Eingang, GS, oder der dedizierte Eingang
AS/GS als GS konfiguriert; siehe aktuelle Steuerung)

Der manuelle Modus mit reduzierter Geschwindigkeit

Der Modus mit manuell reduzierter Geschwindigkeit wird fiir das Bewegen, Fiihren,
Programmieren und zur Programmuberpriifung des Roboters verwendet. Dies
kann der Modus sein, der bei der Durchfiihrung einiger Wartungsarbeiten
ausgewahlt wurde.

Im Betrieb unter manuell reduzierter Geschwindigkeit der virtuellen Steuerung ist
die Bewegung auf 250 mm/s beschréankt. AuBerdem gibt es bei der zuldssigen
Héchstgeschwindigkeit fur jede Achse eine Beschrankung.

Die manuelle Steuerung des Roboters von der Innenseite des gesicherten Bereichs
aus ist mit dem FlexPendant méglich.

A WARNUNG

Wenn méglich, sollte der Einrichtbetrieb nur ausgefiihrt werden, wenn sich alle
Personen auBerhalb des abgesicherten Raums befinden.

Tasks, die normalerweise im Modus manuell reduzierte Geschwindigkeit ausgefiihrt werden

Die folgenden Tasks werden normalerweise im Betrieb unter manuell reduzierter
Geschwindigkeit ausgefuhrt:

» Setzen oder Zuriicksetzen von E/A-Signalen

« Erstellen und Bearbeiten von RAPID-Programmen

+ Andern von Systemparameterwerten

 Starten, Staffeln und Stoppen der Programmabarbeitung

+ Den Manipulator bewegen

+ Programmierte Manipulatorpositionen flihren oder einstellen

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1.4.1 Uber den Einrichtbetrieb
Fortsetzung

Der manuelle Héchstgeschwindigkeitsmodus
Der manuelle Héchstgeschwindigkeitsmodus wird nur zur Uberpriifung des
Programms verwendet.

Der Zustimmungsschalter mit drei Stellungen muss in Mittelstellung gebracht
werden und die Tippbetriebtaste muss gedriickt werden, um den Start der
Programmausfiihrung zu erméglichen, beispielsweise fiir die Ausfiihrung der
Bewegungsanweisungen.

Im manuellen Héchstgeschwindigkeitsmodus tiberschreitet die
Bewegungsanfangsgeschwindigkeit nicht 250 mm/s, die auf einen prozentualen
Anteil der Programmgeschwindigkeit begrenzt ist. Die Geschwindigkeit kann
manuell schrittweise bis auf die Programmgeschwindigkeit angepasst werden.

Wird die Zustimmungsvorrichtung mit drei Stellungen gelést oder vollstandig
durchgedrickt wird, wird die Geschwindigkeit auf die Anfangsgeschwindigkeit
zuriickgesetzt, tiberschreitet jedoch nicht 250 mm/s.

A WARNUNG

Wenn mdéglich, sollte der Einrichtbetrieb nur ausgefiihrt werden, wenn sich alle
Personen auBerhalb des abgesicherten Raums befinden.

Tasks, die normalerweise im manuellen Héchstgeschwindigkeitsmodus ausgefuhrt werden
Die folgenden Aufgaben werden normalerweise im Betrieb unter manuell hoher
Geschwindigkeit ausgefiihrt.

+ Programmprifung

« Setzen des Programmzeigers (auf Main, auf Routine, auf Cursor, auf
Serviceroutine usw.)

» Starten und Stoppen der Programmabarbeitung
« Schrittweises Abarbeiten des Programms
« Manuelle Anpassung der Geschwindigkeit (0-100 %)
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1.4.2 Uber den Automatikbetrieb

Der Automatikbetrieb
Der Automatikbetrieb ist eine Betriebsart, in der die Robotersteuerung geméan
dem/den Aufgabenprogramm(en) gesteuert wird.

Aufgaben, die normalerweise im Automatikbetrieb ausgefiihrt werden
Die folgenden Tasks werden typischerweise im Automatikbetrieb ausgefiihrt:

« Starten und Stoppen der Programmabarbeitung.

« Geschwindigkeit zwischen Intervall Null und programmierter Geschwindigkeit
erhdhen oder verringern.

» Backups wiederherstellen. Nur méglich, wenn der Roboter stillsteht.

« Laden, Starten, Stoppen und Modifizieren von RAPID-Programmen (iber
Remote-Clients.

Sicherheitsmechanismen
Schutzhalt-Funktion ausgeldst durch
« Allgemeiner Halt, AS (der dedizierte Eingang, AS, oder der dedizierte Eingang
AS/GS als AS konfiguriert; siehe aktuelle Steuerung)

» Allgemeiner Halt, GS (der dedizierte Eingang, GS, oder der dedizierte Eingang
AS/GS als GS konfiguriert; siehe aktuelle Steuerung)

ﬂ Hinweis

Bevor Sie den Roboter in den Automatikmodus versetzen, stellen Sie sicher,
dass alle auBer Kraft gesetzten Sicherheitsvorrichtungen wieder voll
funktionsféhig sind.
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1.5 Sicherheit bei der Installation und der Inbetriebnahme

1.5 Sicherheit bei der Installation und der Inbetriebnahme

Lénder- oder regionsspezifische Bestimmungen

Layout

Der Integrator des Robotersystems ist fiir die Sicherheit des Robotersystems
verantwortlich.

Der Integrator ist dafiir verantwortlich, dass das Robotersystem in Ubereinstimmung
mit den Sicherheitsanforderungen der geltenden nationalen und regionalen Normen
und Bestimmungen konzipiert und installiert wird.

Der Integrator des Robotersystems muss eine Gefahren- und Risikobewertung
durchfiihren.

Der Roboter, der in ein Robotersystem integriert ist, muss so konzipiert sein, dass
er wahrend Installation, Betriebs, Wartung und Reparatur einen sicheren Zugang
zu allen Bereichen erméglicht.

Wenn eine Roboterbewegung tber ein externes Bedienfeld ausgelést werden
kann, muss auch ein Not-Halt verfligbar sein.

Wird der Manipulator mit mechanischen Anschlagen geliefert, kbnnen diese zur
Reduzierung des Arbeitsbereichs verwendet werden.

Eine Umfangssicherung, beispielsweise ein Zaun, muss so bemessen sein, dass
sie folgenden Belastungen standhélt:

+ Die Kraft des Manipulators.

« Die Kraft der vom Roboter gehandhabten Last, die bei maximaler
Geschwindigkeit abgeworfen oder gelést wurde.

+ Die maximal mégliche Einwirkung, die durch ein brechendes oder nicht
vorschriftsméBig funktionierendes Werkzeug oder anderes Gerat verursacht
wird, das am Roboter montiert ist.

Die TCP-Héchstgeschwindigkeit und die Hochstgeschwindigkeit der Roboterachsen
werden in dem Abschnitt Roboterbewegung in der Produktspezifikation flir den
entsprechenden Manipulator aufgefiihrt.

Berucksichtigen Sie die Gefahrdung durch Gefahren wie Rutschen, Stolpern und
Fallen.

Gefahren aufgrund der Arbeitsposition oder Haltung fiir eine Person, die mit oder
in der Néhe des Roboters arbeitet, miissen beriicksichtigt werden.
Gefahrdungen durch Larmemission des Roboters miissen beriicksichtigt werden.
Berucksichtigen Sie Gefahren von anderweitiger Ausriistung im Robotersystem,
z. B. dass Schutzeinrichtungen aktiv bleiben, bis die identifizierten Gefahren auf
ein akzeptables MaB reduziert werden.

Allergieauslésende Stoffe

Fur Informationen zu allergieauslésenden Stoffen im Produkt, falls vorhanden,
siehe Umweltinformationen auf Seite 216.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1.5 Sicherheit bei der Installation und der Inbetriebnahme

Fortsetzung

Befestigen des Roboters am Fundament

Der Roboter muss ordnungsgeméaB an seinem Fundament bzw. seiner Halterung
befestigt sein, wie im Produkthandbuch beschrieben.

Wenn der Roboter in der H6he, hdngend oder auf sonstige Weise nicht direkt auf
dem Boden stehend montiert wird, kbnnen zuséatzliche Gefahren entstehen.

Verwendung von Hebevorrichtungen und anderen externen Geraten

Vergewissern Sie sich, dass alle bei der Installation, der Wartung und der
Handhabung des Roboters verwendeten Geréte in einem fiir den vorgesehenen
Einsatz geeigneten Zustand sind.

Elektrische Sicherheit

Der eingehende Netzstrom muss entsprechend den nationalen Vorschriften
installiert werden.

Die Stromversorgungsleitungen zum Roboter miissen ausreichend abgesichert
sein und gegebenenfalls manuell vom Stromnetz getrennt werden kénnen.

Bei Arbeiten im Steuerschrank muss die Stromversorgung des Roboters mit dem
Hauptschalter unterbrochen und die Netzspannung getrennt werden. Verriegeln
und kennzeichnen muss berlicksichtigt werden.

Gefahren infolge von gespeicherter elektrischer Energie in der Steuerung miissen
beriicksichtigt werden.

Die Kabelbdaume zwischen der Steuerung und dem Manipulator miissen so befestigt
werden, dass Stolperfallen und Verschlei3 vermieden werden.

Wenn méglich, sollte die Robotersteuerung nur dann ein-/ausgeschaltet und neu
gestartet werden, wenn sich alle Personen auBerhalb des abgesicherten Raums
befinden.

ﬂ Hinweis

Verwenden Sie einen KOHLENDIOXID (CO,)-Feuerléscher, falls ein Brand im
Roboter auftritt.

Sicherheitsgerate

Der Integrator ist verantwortlich dafiir, dass die erforderlichen Sicherheitsgerate
zum Schutz von Personen, die mit dem Robotersystem arbeiten, korrekt konzipiert
und installiert sind.
Bei der Integration des Roboters mit externen Geréaten in ein Robotersystem:
« Der Integrator des Robotersystems muss sicherstellen, dass
Not-Stopp-Funktionen geméaB den geltenden Normen verriegelt sind.

« Der Integrator des Robotersystems muss sicherstellen, dass die
Sicherheitsfunktionen gemaB den geltenden Normen verriegelt sind.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Sicherheit

Weitere Gefahren

1.5 Sicherheit bei der Installation und der Inbetriebnahme
Fortsetzung

Ein Roboter kann unerwartet begrenzte Bewegungen ausfiihren.

A WARNUNG

Manipulatorbewegungen kénnen zu schweren Verletzungen der Benutzer und

zur Beschadigung von Geréten fiihren.

Die Risikobewertung muss auch andere Gefahren beriicksichtigen, die von der
Anwendung ausgehen, einschlieBlich, jedoch nicht beschrankt auf:

 Wasser
e Druckluft
¢ Hydraulik

Besondere Vorsicht in Bezug auf Endeffektorgefahren bei Anwendungen walten
lassen, die eine enge menschliche Kollaboration mit dem Roboter erfordern.

Priifen der Sicherheitsfunktionen

Bevor das Robotersystem in Betrieb genommen wird, ist zu Giberpriifen, ob die
Sicherheitsfunktionen wie vorgesehen funktionieren und ob die bei der
Risikobewertung ermittelten Restgefahren auf ein akzeptables Niveau reduziert
wurden.

Produkthandbuch - OmniCore E10 31
3HAC079399-003 Revision: K

© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Sicherheit

1.6 Sicherheit wihrend des Betriebs

1.6 Sicherheit wihrend des Betriebs

Automatikbetrieb
Uberpriifen Sie die Anwendung in der manuell reduzierten Geschwindigkeit, bevor
Sie den Modus in Automatikbetrieb andern und den Automatikbetrieb starten.

Verriegelung und Anderung der Betriebsart
Fir die Vermeidung von Gefahren liegt es in der Verantwortung des Integrators,
dass die Schliissel fiir die Verriegelung oder Anderung der Betriebsart
ausschlieBlich autorisiertem Personal ausgehéandigt werden.

Sicherheitsvorrichtungen werden nicht verwendet
Sicherheitsvorrichtungen, die nicht mit dem Roboter oder dem Robotersystem
verbunden sind, kdnnen keinen Sicherheitshalt oder Not-Halt initiieren. Sie miissen
auBerhalb der Sichtweite gelagert werden, damit sie nicht verwechselt werden
kénnen.
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1.7 Sicherheit bei Wartung und Reparatur

1.7 Sicherheit bei Wartung und Reparatur

Allgemeines

HeiBe Oberflachen

Wartungsarbeiten diirfen nur von am Roboter geschultem Personal durchgefiihrt
werden.

Die Wartung oder Reparatur muss bei ausgeschalteter elektrischer, pneumatischer
und hydraulischer Leistung durchgefiihrt werden, d. h. ohne Restgefahren.

Benutzen Sie den Roboter niemals als Leiter, d. h., steigen Sie bei der Wartung
nicht auf die Manipulatormotoren oder andere Teile. Es besteht Rutsch- und
Fallgefahr. Der Roboter kénnte beschédigt werden.

Stellen Sie nach Beendigung der Wartungs- oder Reparaturarbeit sicher, dass
keine Werkzeuge, losen Schrauben, Spéne oder sonstige unerwartete Teile
zurlckbleiben.

Nach Abschluss der Arbeit stellen Sie sicher, dass die Sicherheitsfunktionen
ordnungsgeman funktionieren.

Nach dem Betrieb des Roboters kénnen Oberflachen heiB sein und deren Beriihrung
kann zu Verbrennungen fiihren. Die Oberflachen vor der Wartung oder vor
Reparaturen abkihlen lassen.

Gefahren beziiglich Batterien

Unter Nennbedingungen sind die Elektrodenmaterialien und der fliissige Elektrolyt
in den Batterien versiegelt und nicht nach auBBen gerichtet.

Bei Missbrauch (mechanisch, thermisch, elektrisch), der zur Aktivierung von
Sicherheitsventilen und/oder zum Bruch des Batteriebehalters fiihrt, besteht Gefahr.
Daher kann, je nach Umstanden, das Auslaufen von Elektrolyten, die Reaktion der
Elektrodenmaterialien mit Feuchtigkeit/Wasser oder eine Explosion/ein Brand der
Batterie die Folge sein.

Nicht kurzschlieBen, wiederaufladen, durchbohren, verbrennen, zerdriicken,
eintauchen, Entladung erzwingen, keinen Temperaturen tiber dem angegebenen
Betriebstemperaturbereich des Produkts aussetzen. Brand- oder Explosionsgefahr.

Betriebstemperaturen siehe Liste unter Betriebsbedingungen auf Seite 39.

Siehe Sicherheitshinweise flir Batterien in Material/product safety data
sheet - Battery pack (3HAC043118-001).

Weitere Informationen

Siehe auch Sicherheitsinformationen zu Installation und Betrieb.
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1.8 Sicherheit bei der Fehlerbehebung

1.8 Sicherheit bei der Fehlerbehebung

Allgemeines
Wenn die Fehlerbehebung Arbeiten bei eingeschalteter Spannung erfordert, sind
besondere Uberlegungen erforderlich:

 Sicherheitsschaltungen sind méglicherweise stumm geschaltet oder getrennt.
» Elektrische Bauteile missen als stromfiihrend angesehen werden.
+ Der Manipulator kann jederzeit eine beliebige Bewegung machen.

A GEFAHR

Die Fehlersuche an der Steuerung beim Einschalten muss von Personal, das
von ABB geschult wurde, oder von ABB-Feldtechnikern durchgefiihrt werden.

Es muss eine Risikobewertung durchgefiihrt werden, um sowohl die roboter- als
auch die systemspezifischen Gefahren zu erfassen.

Weitere Informationen
Siehe auch Sicherheitsinformationen zu Installation und Reparatur, Wartung und
Reparatur.
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1.9 Sicherheit wihrend der AuBerbetriebnahme

1.9 Sicherheit wihrend der AuBerbetriebnahme

Allgemeines
Siehe Abschnitt Stilllegung auf Seite 215.
Wenn der Roboter fiir die Lagerung auBBer Betrieb genommen wird, miissen die
Sicherheitsvorrichtungen vorsorglich auf den Auslieferungszustand zuriickgesetzt
werden.
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2 Beschreibung der Steuerung

2.1 OmniCore E10

2 Beschreibung der Steuerung

2.1 OmniCore E10

Uber OmniCore E10
Die Steuerung OmniCore E10 ist Teil der Reihe der modularen Steuerungen. Sie
ist vorrangig fir den 3C Electronics-Robotermarkt ausgelegt.
Sie wird verwendet, um einen ABB-Manipulator in industriellen Anwendungen wie
Materialhandhabung und Maschinenbedienung zu steuern.
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2.2 Technische Daten der OmniCore E10-Steuerung

2.2 Technische Daten der OmniCore E10-Steuerung

Uberblick iiber die Steuerung
OmniCore E10 ist fir den Einsatz in der Industrieumgebung ausgelegt.

xx2100001294

Referenz zum Schalt- OmniCore E10

plan
Netzschalter Qo Baseline
Netzanschluss X0 Baseline
Motoranschluss X1 Baseline
Manipulatorsignalanschluss (SMB) X2 Baseline
E/A-Schnittstelle X5 Baseline
Optionaler kundenseitiger Stromeingang X6 Baseline
HMI-Anschluss (TPU) HMI Baseline
Optionale Sicherheitsschnittstelle X9 Baseline
Antriebseinheit T4 Baseline
Netzteil A1l Baseline
Computer und Logikeinheit A2 Baseline
Kleiner Lufter G1/G2 Baseline

Abmessungen

Parameter Wert
Breite 445 mm
Tiefe 340 mm
Héhe 105 mm (With foot)

89 mm (Without foot)

Fortsetzung auf nédchster Seite
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Gewicht

2.2 Technische Daten der OmniCore E10-Steuerung
Fortsetzung

Steuerung Gewicht

OmniCore E10 12 kg

H Hinweis

Das Gewicht beinhaltet keine an der Steuerung befestigten Montagesatze.

Transport- und Lagerbedingungen

Parameter Wert

Min. Umgebungstemperatur -25°C (-13°F)

Max. Umgebungstemperatur +55°C (+131°F)

hM)ax. Umgebungstemperatur (weniger als 24 |+70°C (+158°F)

Vibration Max. Grms = 4 m/s2 (X & Y axis), Grms =
12,8 m/s? (Z axis)

StéBe Max. 5 g = 50 m/s2 (11 ms)

Nach der Lagerung miissen die Betriebsbedingungen in der Steuerung mindestens
6 Stunden eingehalten werden, bevor die Steuerung eingeschaltet wird (siehe
Betriebsbedingungen auf Seite 39).

Die Robotersteuerung darf nur gemaB ihrer IP-Einstufung in Innenrdumen gelagert
werden (IP20), d. h. in einer Umgebung, die trocken und staubfrei ist. AuBerdem
sollten Wind, Temperaturschwankungen und Kondensation vermieden werden.

Siehe auch Produktspezifikation - OmniCore E line.

Betriebsbedingungen

Die Tabelle zeigt die zuladssigen Betriebsbedingungen fir die Steuerung.

Parameter Wert

Min. Umgebungstemperatur +5°C (+41°F)

Max. Umgebungstemperatur +45°C (+113°F)

Maximale Umgebungshéhe 2000 m

Vibration Max. Grms = 2,86 m/s? (X, Y, Z axis)

StoBe Max. 5 g = 50 m/s2 (11 ms)

Fortsetzung auf néchster Seite
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2.2 Technische Daten der OmniCore E10-Steuerung

Fortsetzung

Schutzklassen

H Hinweis

Die Feuchtigkeitszustande gelten unter den Umgebungsbedingungen EN
60721-3-3, Klimaklasse 3K3. Fir die Temperaturen 0-30°C darf die relative
Luftfeuchtigkeit 85% nicht Gberschreiten. Bei Temperaturen tiber 30°C darf die
absolute Luftfeuchtigkeit 25g/m3 nicht Uberschreiten.

Wenn die Umgebungsbedingungen in EN 60721-3-3, Klimaklasse 3K3, nicht am
Installationsort erfiillt werden kénnen, kénnen Trockenmittelbeutel in der
Steuerung platziert werden, um entsprechende Bedingungen zu erreichen. Die
Trockenmittelbeutel missen regelmaBig ausgetauscht werden, um zugelassene
Betriebsbedingungen aufrechtzuerhalten.

Schutzklasse

Steuerungsschrank, Innenfach fiir Elektronik | IP20

FlexPendant IP54
Schalldruckpegel
Daten Beschreibung Hinweis
Schalldruckpegel Der Schalldruckpegel in einem | Controller in Motors On Mode:

Meter Entfernung von jeder |< 53 dB(A) Leq

Oberflache der Steuerung. Controller in Standby Mode: <
44 dB(A) Leq

Stromversorgung

Netz Wert
Spannung fiir OmniCore E10 220/230 VAC, 1 phase
100-230 VAC, 1 phase!
Spannungstoleranz +10%, -15%
+10%, -10%/
Frequenz 50/60 Hz
Frequenztoleranz 3%
Nennstrom bei Kurzschluss GemaB Typenschild.

H Hinweis

Bei Anlagen gemaB UL-Anforderungen be-
tragt die Kurzschlussfestigkeit 5 kA.

i For IRB 1100 and IRB 1090 controller.

ﬂ Hinweis

Die 2 Phasen (180-Grad-Phasenverschiebung, mit Nullleiteranschluss), in
Nordamerika auch Einphasen-Dreileitersystem genannt, kénnen von dieser
Steuerung unterstitzt werden.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2.2 Technische Daten der OmniCore E10-Steuerung
Fortsetzung

Leitungssicherung
Die OmniCore E10-Steuerung verfiigt tiber keine eingebaute Sicherung. Ergédnzen
Sie sie mit einer externen Sicherung (Zeitverzégerung) oder einem Trennschalter
(Klasse K) nach Volllaststrom, wie auf dem Typenschild der Steuerung angegeben.
Die folgende Tabelle zeigt die empfohlenen Leistungsmerkmale fiir externe
Sicherungen oder Trennschalter.

Roboter Beschreibung Strom

IRB 910INV 220/230 VAC, 1-phasig 10A

IRB 920 220/230 VAC, 1-phasig 10A

IRB 930 220/230 VAC, 1-phasig 10A

IRB 1010 100-230 VAC, 1-phasig 10A

IRB 1090 100-230 VAC, 1-phasig 10A

IRB 1100 100-230 VAC, 1-phasig 10A

IRB 1200 100-230 VAC, 1-phasig 10A

IRB 1300 220/230 VAC, 1-phasig 10A

Reststrom

Es wird ein auf den folgenden Daten basierender externer Fehlerstromschutz

(Fehlerstrom-Schutzschalter, RCD) benétigt:

Roboter Reststrom in Steuerung (mA)

IRB 910INV <30 mA

IRB 920 <30 mA

IRB 930 <30 mA

IRB 1010 <30 mA

IRB 1090 <30 mA

IRB 1100 <30 mA

IRB 1200 <30 mA

IRB 1300 <30 mA
H Hinweis
Der Integrator ist fir die Einhaltung der lokalen Vorschriften zur elektrischen
Sicherheit verantwortlich.
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2.3 Sicherheitsfunktionen und sicherheitsrelevante Daten fiir OmniCore E10

2.3 Sicherheitsfunktionen und sicherheitsrelevante Daten fiir OmniCore E10

Grundlegende Sicherheitsfunktionen
Die Sicherheitsdaten sind giiltig fiir die grundlegenden Sicherheitsfunktionen fiir

die entsprechenden ABB-Manipulatoren.

OmniCore E10 bietet Sicherheit mit der Struktur Kategorie 3 und ein Performance
Level d gemaB EN ISO 13849-1. Dies erflillt die Leistungsanforderungen geman
der Robotersicherheitsnorm EN 1SO 10218-1.

Sicherheitsfunktionen MTTFp DC [%] PFHp [1/Stun-
[Jahre] de]

Not-Halt des Roboters vom FlexPendant 92 94 4.94E-08

(TPU)

Sicherheitshalt des Roboters durch den Zu- 79 95 6.62E-08

stimmungsschalter

Gespiegelter Not-Halt-Zustand des Roboters 232 90 4.29E-08

ausgeldést vom externen ESTOP

Gespiegelter Not-Halt-Zustand des Roboters 190 92 4.29E-08

ausgeldst vom FlexPendant (TPU)

Not-Halt des Roboters 101 94 4.29E-08

Sicherheitshalt des Roboters 101 94 4.29E-08

Weitere Informationen
Sicherheitsdaten auf Seite 16

1 Die unterstiitzten Manipulatoren werden aufgefiihrt in Produktspezifikation - OmniCore E line.
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2.4 Die Einheit reagiert empfindlich auf ESD

2.4 Die Einheit reagiert empfindlich auf ESD

Beschreibung
Bei ESD (elektrostatischer Entladung) handelt es sich um die Ubertragung von
statischer elektrischer Ladung zwischen zwei Kérpern mit unterschiedlichem
Potenzial, die entweder durch direkten Kontakt oder durch ein induziertes
elektrisches Feld entstehen kann. Beim Umgang mit Teilen oder ihren Behéltern
kénnen Personen, die nicht mit dem Erdungspotenzial verbunden sind, hohe
statische Ladungen Ubertragen. Durch diese Entladungen kénnen empfindliche
elektronische Bauteile beschéadigt werden.

Sichere Handhabung
Verwenden Sie eine der folgenden Alternativen:

+ Verwenden Sie ein Erdungsarmband. Der Befestigungspunkt fur das
Erdungsarmband befindet sich in der Steuerung.

Erdungsarmbéander miissen regelméBig getestet werden, um sicherzustellen,
dass sie nicht beschadigt sind und ordnungsgeman funktionieren.

+ Verwenden Sie eine ESD-Bodenmatte als Schutz.
Die Matte muss liber einen Strombegrenzungswiderstand geerdet sein.
+ Verwenden Sie eine dissipative Tischmatte.

Die Matte sollte ein kontrolliertes Entladen von statischen Spannungen
ermdglichen und muss geerdet sein.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2.4 Die Einheit reagiert empfindlich auf ESD
Fortsetzung

Befestigungsknopf fiir Erdungsarmband
Die Position des Anschlusspunkts fir das Erdungsarmband wird in der folgenden
Abbildung gezeigt.

.
- S,
B

xx2100001295
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2.5 Bedienung des FlexPendant

2.5 Bedienung des FlexPendant

Getrenntes FlexPendant

Ein FlexPendant, das nicht mit dem Roboter verbunden ist, muss auBBerhalb der
Reichweite und Sichtweite gelagert werden, damit es nicht fiir die Verwendung
verwechselt werden kann.

Bedienung und Reinigung

Das FlexPendant darf nur fiir die Zwecke verwendet werden, die in diesem
Handbuch aufgefiihrt sind.

Verwenden Sie immer die Handschlaufe, wahrend Sie das FlexPendant
halten.

Handhaben Sie das FlexPendant mit Vorsicht. Lassen Sie das FlexPendant
nicht fallen, werfen Sie es nicht und setzen Sie es keinen starken
Erschiitterungen aus. Dies kann zu Beschadigungen oder einem
Funktionsausfall fiihren.

Wenn das FlexPendant Erschiitterungen ausgesetzt war, vergewissern Sie
sich stets, dass die Sicherheitsfunktionen (Zustimmungsschalter und Not-Halt)
ausgefiihrt werden und nicht beschadigt sind.

Verwenden und lagern Sie das FlexPendant immer so, dass das Kabel nicht
zu einer Stolpergefahr wird.

Wenn das Gerét nicht verwendet wird, legen Sie es in seinen Halter.
Verwenden Sie niemals spitze Gegenstande (z. B. einen Schraubendreher
oder Stift) zum Bedienen des Touchscreens. Dies kénnte den Touchscreen
beschéadigen. Verwenden Sie stattdessen einen Finger oder den Stift.
Reinigen Sie das FlexPendant nie mit L6sungsmitteln, Scheuermitteln oder
Scheuerschwammen.

Siehe Produkthandbuch zur Robotersteuerung, Abschnitt Reinigen des
FlexPendant.

SchlieBen Sie immer die Abdeckklappe des USB-Anschlusses, wenn kein
USB-Geréat angeschlossen ist. Ist der Anschluss Dreck oder Staub ausgesetzt,
kann er beschadigt werden oder Fehlfunktionen hervorrufen.

Kabel nicht quetschen und beschéadigen.

Kabel nicht Gber scharfe Kanten verlegen.

@ VORSICHT

Der Touchscreen des FlexPendant ist aus Glas gefertigt. Wenn das Geréat auf
eine harte Oberflache fallt oder einen erheblichen Aufprall erleidet, kann das
Glas zerbrechen. Um das Risiko von Schnitten bei Glassplittern oder -rissen zu
verringern, beriihren Sie das zerbrochene Glas nicht und versuchen Sie nicht,
es zu entfernen.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2.5 Bedienung des FlexPendant

Fortsetzung

FCC-Erkléarung

Anderungen oder Modifikationen am FlexPendant, die nicht ausdriicklich von ABB
genehmigt wurden, fiihren zum Erléschen der Betriebserlaubnis des Benutzers
fur das Gerat.

Dieses Gerét erflillt die Anforderungen von Teil 15 der FCC-Vorschriften. Der
Betrieb unterliegt den folgenden beiden Bedingungen:

1 Dieses Gerét darf keine schadlichen Stérungen verursachen, und

2 Dieses Gerat muss alle empfangenen Interferenzen akzeptieren, einschlieBlich
Interferenzen, die einen unerwiinschten Betrieb verursachen kénnen.
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2.6 Netzwerksicherheit

2.6 Netzwerksicherheit

Netzwerksicherheit

Dieses Produkt wurde zum Anschluss an eine Netzwerkschnittstelle und zur
Kommunikation von Informationen und Daten tber diese Netzwerkschnittstelle
entwickelt. Es liegt in lhrer alleinigen Verantwortung, eine sichere Verbindung
zwischen dem Produkt und Ihrem Netzwerk oder (gegebenenfalls) einem anderen
Netzwerk herzustellen und regelmaBig zu tberprifen.

Sie miissen geeignete MaBnahmen (beispielsweise Installieren von Firewalls,
Einsetzen von AuthentifizierungsmaBnahmen, Datenverschliisselung, Installieren
von Anti-Viren-Programmen etc.) zum Schutz des Produkts, des Netzwerks, seines
Systems und der Schnittstelle gegen alle Arten von Sicherheitsverletzungen,
unautorisiertem Zugriff, Stérungen, Eindringversuchen, Informationslecks und/oder
Raub von Daten oder Informationen treffen. ABB Ltd und angeschlossene
Unternehmen haften nicht fiir Schdden und/oder Verluste in Verbindung mit
Sicherheitsverletzungen, unautorisiertem Zugriff, Stérungen, Eindringversuchen,
Informationslecks und/oder Raub von Daten oder Informationen.
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2.7 Open Source- und Komponenten von Dritten

Open Source- und Komponenten von Dritten

ABB Produkte nutzten Software, die von Dritten bereitgestellt wird, einschlieBlich
Open Source-Software Die folgenden urheberrechtlichen Hinweise und Lizenzen
betreffen die verschiedenen Komponenten, die in der ABB Software vertrieben
werden. Die einzelnen ABB Produkte nutzen nicht notwendigerweise alle
aufgefiihrten Softwarekomponenten von Dritten. Der Lizenznehmer muss diesen
Lizenzbedingungen zustimmen und sie volilstandig einhalten, andernfalls ist der
Anwender nicht berechtigt das Produkt zu nutzen. Der Start mithilfe der ABB
Software bedeutet, dass die entsprechenden Lizenzbedingungen akzeptiert werden.
Die Lizenzbedingungen von Dritten gelten lediglich fir die entsprechende Software,
auf welche sich die Lizenz bezieht, und solche Lizenzbedingungen von Dritten
gelten nicht flir ABB-Produkte. Hinsichtlich der Programme, die im Rahmen der
GNU General Public License und der GNU Lesser General Public License
bereitgestellt werden, wird der Lizenzgeber auf Anfrage eine maschinenlesbare
Kopie des entsprechenden Quelicodes bereitstellen. Diese Angebot gilt nach der
Lieferung des Produktes fiir die Dauer von drei Jahren.

ABB Software wird im Rahmen der separat bereitgestellten ABB
Endnutzer-Lizenzvereinbarung lizenziert.

RobotWare

OpenSSL

Fir RobotWare befinden sich die Lizenzinformationen im Ordner \licenses im
RobotWare Verteilungspaket.

Dieses Produkt beinhaltet von OpenSSL Project entwickelte Software fur die
Verwendung im OpenSSL Toolkit. (http://www.openssl.org/)

Dieses Produkt enthalt kryptographische Software; geschrieben von Eric Young
(eay@cryptsoft.com).

Dieses Produkt enthélt Software; geschrieben von Tim Hudson (tjh@cryptsoft.com).

CTM

Fir OleOS, das auf Linux basierende Betriebssystem, das im Conveyor
Tracking-Module (CMT) verwendet wird, ist eine Liste der Copyright-Bestimmungen
und Lizenzen in der Datei /etc/licenses.txt im CTM-Board abgelegt. Der Zugriff
darauf erfolgt tiber den Konsolenanschluss oder durch Herunterladen der Datei
tber SFTP.

Fur die CTM-Anwendung ist eine Liste der Copyright-Bestimmungen und Lizenzen
in der Datei /opt/ABB.com/ctm/licenses.txt im CTM-Board abgelegt. Der Zugriff
darauf erfolgt Gilber den Konsolenanschluss oder durch Herunterladen der Datei
Uber SFTP.
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2.8 ABB Connect (ABB Ability)

2.8 ABB Connect (ABB Ability)

ﬂ Hinweis

Der Inhalt dieses Abschnitts ist nur in Englisch verfligbar.

H Hinweis

ABB Connect ist der neue Name fiir die friihere Bezeichnung ABB Ability.
Wahrend eines bestimmten Zeitraums werden sowohl ABB Connect als auch
ABB Ability auf unseren Produkten erscheinen.

The OmniCore™ controller hardware is delivered with a standard mobile connection
(Cellular data connection), or WIFI modem and/or Ethernet connection?.

Cellular data connection
If the ABB Ability™ OmniCore™ controller hardware is delivered together with a
standard, free of charge (machine-to-machine or M2M) cellular data connection,
it will automatically establish a connection to the ABB Ability™ digital platform
once the power switch of the ABB Ability™ OmniCore™ controller hardware has
been turned on and has been connected. After the establishment of the connection
there will be a data flow from the OmniCore™ controller hardware to the ABB
Ability™ digital platform.
ABB does not warrant or guarantee an available, stable, uninterrupted, and
interference free connection through the standard cellular data connection. This
is dependent on the availability and quality of the cellular data signal as provided
by the telecommunications carrier on the location where the ABB Ability™
OmniCore™ hardware is installed. The cellular data connection is to be used solely
in connection with the ABB Ability™ OmniCore™ controller hardware and excludes,
without limitation, voice services, web browsing, music downloading and other
services that are not traditionally considered as machine to machine (M2M), but
human-oriented telecommunication services.

ABB has established and maintains a formal information and cybersecurity
procedures which includes commercially reasonable technical and organizational
measures, in order to protect the data against security breaches, accidental or
unlawful destruction, loss, alteration, and unauthorized disclosure of, or access to
the data.

The cellular data connection is not required for the operation of the hardware and
the connectivity settings can be adjusted and turned off at any given time. Detailed
information on the mobile connection is further described in the service description
that can be downloaded from the following web location:

https://share.library.abb.com/api/v4?cid=9AAC91001 1&dk=Manual

2 For OmniCore E10, only Ethernet connection is available.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Beschreibung der Steuerung

2.8 ABB Connect (ABB Ability)
Fortsetzung

Data
ABB will not acquire any right, title and interest in the data other than the rights
granted by Customer to ABB, but ABB will have the right to collect, store, aggregate,
analyze or otherwise use the data for (i) providing and maintaining the hardware,
services and/or the ABB software to Customer; (ii) prevent-ing, detecting and
repairing problems related to the security and/or the operation of the hardware,
the platform, software; (iii) improving and developing existing services, technologies,
products and/or software and developing new services, technologies, products
and/or software, and all improvements and developments (including all resulting
intellectual property Rights) are exclusively owned by us. In addition, we have the
right to use the data for benchmarking purposes if and to the extent it is anonymized
or non-confidential.

ABB Ability™ Connected Services
For as far as the robot installation includes ABB Ability™ Connected Services, this
agreement is entered pursuant to and governed by the ABB Ability™ General
Terms and Conditions.
ABB Ability™ Terms and Conditions:

https://ability.abb.com/terms

Special Terms and Conditions for ABB Ability™ Connected Services:
https://new.abb.com/products/robotics/service/robot-registration
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.1 Einfuhrung in die Installation und Inbetriebnahme

3 Installation und Inbetriebnahme

3.1 Einfuhrung in die Installation und Inbetriebnahme

Allgemeines

Dieses Kapitel enthalt Montageinstruktionen und Informationen zur
Vor-Ort-Installation von OmniCore E10.

Siehe auch das Produkthandbuch fiur den Manipulator.

Die Installation muss qualifiziertem Installationspersonal in Ubereinstimmung mit
den Sicherheitsanforderungen der geltenden nationalen und regionalen Normen
und Bestimmungen vorbehalten sein.

Informationen zu den technischen Daten finden Sie im Abschnitt Technische Daten
der OmniCore E10-Steuerung auf Seite 38.

Sicherheitsinformationen

Vor dem Beginn jeglicher Installationsarbeiten miissen die Sicherheitsinformationen
beachtet werden.

Diese Sicherheitsinformationen umfassen allgemeine Sicherheitsaspekte sowie
spezifischere Sicherheitsinformationen, die die Gefahren und Sicherheitsrisiken
bei der Durchfuihrung der Prozeduren beschreiben. Lesen Sie vor der Durchflihrung
von Installationsarbeiten das Kapitel Sicherheit auf Seite 15.

H Hinweis

Den OmniCore E10 und den Roboter vor dem Netzanschluss und dem Beginn
von Installationsarbeiten immer mit der Schutzerde und dem
Fehlerstrom-Schutzschalter (RCD) verbinden.

Produkthandbuch - OmniCore E10 51
3HAC079399-003 Revision: K

© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



3 Installation und Inbetriebnahme

3.2 Installationsarbeiten

3.2 Installationsarbeiten

Wichtigste Schritte fiir die Installation der Steuerung
Verwenden Sie die folgenden wichtigsten Schritte, um die Steuerung zu installieren
und anzuschlieBen.

Aktion

Beschrieben in

Auspacken der Steuerung.

Auspacken der Steuerung auf Seite 53.

2 |Stellen Sie die Steuerung auf und ver- Vor-Ort-Installation auf Seite 55.
schrauben Sie sie im Boden.
3 |Verbinden Sie den Manipulator mit der |AnschlieBen des Manipulators an die
Steuerung. Steuerung auf Seite 80.
4 |Verbinden Sie das FlexPendant mit der |Befestigung des FlexPendant auf Seite 88
Steuerung.
5 |Montieren Sie einen externen Leistungs- |AnschlieBen des eingehenden Netzes und
schalter oder eine Sicherung. der Schutzerde an die Steuerung auf Sei-
te 82
6 |Verbinden Sie den Schrank mit der AnschlieBen des eingehenden Netzes und
Schutzerde. der Schutzerde an die Steuerung auf Sei-
te 82
7 |Montieren Sie einen Fehlerstrom-Schutz- | AnschlieBen des eingehenden Netzes und
schalter (RCD). der Schutzerde an die Steuerung auf Sei-
te 82
8 |Verbinden Sie den eingehenden Strom mit| AnschlieBen des eingehenden Netzes und
der Steuerung. der Schutzerde an die Steuerung auf Sei-
te 82
9 |Verbinden Sie die Schutzvorrichtungen |Kundensicherheitsschnittstelle - X9 auf
mit der Steuerung. Seite 94.
10 |SchlieBen Sie zum Beispiel Ethernet, PC |Wie industrielle Netzwerke wie z. B. PRO-
und andere Anschliisse an. FINET angeschlossen werden, wird im je-
weiligen Anwendungshandbuch beschrie-
ben.
Der Anschluss an ein Netzwerk und einen
PC wird in Abschnitt Ethernet-Netzwerke
am OmniCore auf Seite 90 beschrieben.
Siehe auch Bedienungsanleitung - Robot-
Studio.
Siehe auch Beschreibung fiir Anschliisse
auf Seite 92.
11 |Installation von Optionen und Erweiterun- | Installation von Add-on-Geréten auf Sei-
gen (optional). te111.
12 |Erstmalige Prifung vor Inbetriebnahme. |Erstmalige Priifung vor Inbetriebnahme

auf Seite 116.

ﬂ Hinweis

Wenn die Steuerung eine andere OmniCore-Steuerung ersetzt, siehe
Bedienungsanleitung - Integrator-Leitfaden OmniCore fir eine Beschreibung zur

Ubertragung der Software-Konfigurationen.
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.3.1 Auspacken

3.3 Transport und Handhabung

3.3.1 Auspacken

Auspacken der Steuerung

Aktion

1 |Eine Sichtpriifung der Verpackung durchfiihren und sicherstellen, dass keine Besché-
digungen vorliegen

2 |Die Verpackung entfernen

3 | Auf sichtbare Transportschaden priifen
ﬂ Hinweis
Das Entfernen der Verpackung unterbrechen und ABB kontaktieren, wenn Transport-
schéden festgestellt werden

4 |Die Einheit bei Bedarf mit einem fusselfreien Tuch reinigen

5 |Vergewissern Sie sich, dass die ggf. verwendete Hebevorrichtung fiir das Gewicht
der Steuerung geeignet ist.

6 |Wenn die Steuerung nicht direkt installiert wird, muss sie wie in Transport- und Lager-
bedingungen auf Seite 39 beschrieben gelagert werden.

7 |Vergewissern Sie sich, dass die erwartete Betriebsumgebung der Steuerung den in
Betriebsbedingungen auf Seite 39 beschriebenen Spezifikationen entspricht.

8 |Die Steuerung kann wie im Abschnitt Vor-Ort-Installation auf Seite 55 beschrieben
an ihren Installationsstandort beférdert werden.
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.3.2 Lagerung

3.3.2 Lagerung

Lagerung der Steuerung
Zur Lagerung siehe Transport- und Lagerbedingungen auf Seite 39.
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4 Vor-Ort-Installation

3.4.1 Erforderlicher Installationsplatz

3.4.1 Erforderlicher Installationsplatz

Abmessungen

Die folgende Abbildung zeigt die benétigte Aufstellfliche der OmniCore
E10-Steuerung. Ein freier Raum ist fiir den Anschluss der ABB-Kabel erforderlich.

Verlegen Sie keine Kabel lber die Abdeckungen rechts und links, da dies zu

ineffizienter Kiihlung flhrt.

xx2100001296

Freier Platz Vorderseite | Riickseite Links Rechts
Sockel-Montage 150 mm 50 mm 50 mm 50 mm
Rahmen-Montage 150 mm 50 mm 50 mm 50 mm

Fortsetzung auf néchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.1 Erforderlicher Installationsplatz

Fortsetzung
FuBabmessungen
Die folgende Abbildung zeigt die MaBe zwischen den FiiBen der OmniCore
E10-Steuerung von unten gesehen.
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xx2100001297
« Die FiBe sollten ausschlieBlich fiir die Positionierung verwendet werden,
nicht fir die Montage oder Befestigung.
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.2 Montage der Steuerung mit 19-Zoll-Rack-Montagesatz

3.4.2 Montage der Steuerung mit 19-Zoll-Rack-Montagesatz

Allgemeines
Die OmniCore E10-Steuerung ist fur einen 19-Zoll-Schrank ausgelegt.

—

xx2100001562

H Hinweis

Wenn die Steuerung in einem Rack (Schrank) installiert wird, muss sie so befestigt
werden, dass der Schrank der Steuerung vor Verformungen geschiitzt ist.
Vorzugsweise mit Winkeleisen entlang der gesamten Seitenrédnder der Steuerung.

Erforderliche Ausriistung

Gerate Information

Montagekit 3HAC077631-001

Standardwerkzeugsatz Siehe Standardwerkzeugsatz fiir die
Steuerung auf Seite 222.

Fortsetzung auf néchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.2 Montage der Steuerung mit 19-Zoll-Rack-Montagesatz
Fortsetzung

Einbau des 19-Zoll-Rack-Montagesatzes in die Steuerung
Mit diesem Verfahren kénnen Sie die Steuerung in einem 19-Zoll-Schrank
installieren.

Aktion Information

1 Entfernen Sie die Schrauben an der rechten
und der linken Seite.

2 |Bringen Sie das Montagekit an. Ili

xx2100001311

3 |Positionieren Sie die Steuerung im 19-Zoll- | Torx Flachkopfschraube M6x16 (4 St.)
Schrank und befestigen Sie sie mit den Anzugsdrehmoment: 1,7-1,8 Nm
Schrauben. 2

—

xx2100001563
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.3 Montage der Steuerung mit Montagesatz fiir die Design-Vorderseite [3001-3]

3.4.3 Montage der Steuerung mit Montagesatz fiir die Design-Vorderseite [3001-3]

Allgemeines
Die Steuerung OmniCore E10 ist passend fiir eine Desktop-Version ausgelegt, die
Uber einen Montagesatz fir die Design-Vorderseite verfligen kann.

xx2200000747

Q Tipp

Lediglich die Version mit dem Stopfen fiir die Offnung ist passend fiir den
Montagesatz fiir die Design-Vorderseite [3001-3].

xx2300000249

Erforderliche Ausriistung

Gerate Information
Montagesatz Design-Vorderseite 3HAC082539-001
Kabelbaum LED-Status 3HAC081613-001

Fortsetzung auf néchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.3 Montage der Steuerung mit Montagesatz fiir die Design-Vorderseite [3001-3]

Fortsetzung

Gerite

Information

Schranksockelbaugruppe

Wenn es sich bei Ihrer Steuerung Omni-
Core E10 um eine Version OHNE Stopfen
far die Offnung handelt, wenden Sie sich
fur Unterstiitzung bei der Installation an
der Design-Vorderseite bitte an ABB.

Standardwerkzeugsatz

Siehe Standardwerkzeugsatz fiir die
Steuerung auf Seite 222.

Verfahren

Mit diesem Verfahren kénnen Sie den Desktop-Montagesatz auf der Steuerung
installieren.

Aktion

Info/lllustration

Entfernen Sie die obere Abdeckung der
Steuerung.

Xxx2200000746

Den Stopfen der Offnung aus dem Inneren
der Steuerung herausdriicken.

Xx2200000742

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.3 Montage der Steuerung mit Montagesatz fiir die Design-Vorderseite [3001-3]
Fortsetzung

Aktion Info/lllustration

3 |Den Desktop-Montagesatz fiir die vordere
Abdeckung gemaB den Fuhrungsstiften
montieren.

4 |Befestigen Sie ihn mit den Schrauben.

Xx2200000743

A |Vordere Abdeckung Desktop-Mon-
tagesatz

B |Torx Flachkopfschraube M4x8 (3
St.)

Anzugsdrehmoment: 1,7 Nm+10%
C |Fihrungsstift (2 St.)
D |X111-Steckverbinder

5 |Die Kabelbaum-ID Status-LED durch die o)
Offnung einbauen. \E
+  A2.X14-X111 o =
Lo = ° T 3 ® )
© e ) ® ©
b " Tl - el
i == ©
| -
i 1 H = L’]
B__LJ 3

= —

xx2200000744

6 |Die obere Abdeckung wieder montieren und |Schrauben: Torx, Senkschraube M4x10
mit Schrauben sichern. (7 St.)

Anzugsdrehmoment: 1,7 Nm+10%.

xx2200000745

Fortsetzung auf néchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.3 Montage der Steuerung mit Montagesatz fiir die Design-Vorderseite [3001-3]

Fortsetzung
Aktion Info/lllustration
Positionieren Sie die Steuerung an der ge-
wiinschten Stelle.
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.4 Montage der FlexPendant-Halterung

3.4.4 Montage der FlexPendant-Halterung

ﬂ Hinweis

Um ein Herunterklappen des FlexPendant aus der H6he zu vermeiden, sollte die
Halterung in einer komfortablen Arbeitshéhe angebracht werden.

Verwenden und lagern Sie das FlexPendant immer so, dass das Kabel nicht zu
einer Stolpergefahr wird.

Wenn Sie das Gerat nicht benutzen, platzieren Sie es so, dass es nicht
herunterfallen kann.

Erforderliche Ausriistung

Geréte Ersatzteilnummer Hinweis
Standardwerkzeugsatz Siehe Standardwerkzeugsatz
ftir die Steuerung auf Sei-
te 222.

FlexPendant-Halter mit E- 3HAC064927-001
Stopp-Abdeckung

ﬂ Hinweis

Der FlexPendant muss immer in der Halterung platziert werden, wenn er nicht
verwendet wird und er darf nicht von unbefugtem Personal verwendet werden.

Fortsetzung auf néchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.4 Montage der FlexPendant-Halterung
Fortsetzung

Montage des Halters fiir den Not-Halt-Schalter an der FlexPendant-Halterung

Die FlexPendant-Halterung wird ohne Halter fiir den Not-Halt geliefert, der an der
Halterung montiert wird. Es handelt sich um zwei separate Teile.

xx2100000767

Wenden Sie dieses Verfahren fiir die Montage des Not-Halt-Halters an der
FlexPendant-Halterung an.

Aktion Hinweis/Abbildung
1 |Entfernen Sie die vier Schrauben.

2 |Trennen Sie das hintere Teil von der
FlexPendant-Halterung.

xx2000002356

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.4 Montage der FlexPendant-Halterung

Fortsetzung
Aktion Hinweis/Abbildung
3 |Flhren Sie den Halter in die FlexPen- _
dant-Halterung ein. ..«_«V,:__:;=,-~31 -

xx2100000765

4 |Befestigen Sie ihn mit den Schrauben. |Schrauben: BN33 Torx-Flachkopf Schnei-
dschraube ST2.9x13 (3 St.)

Anzugsdrehmoment: 6 Nm-7,8 Nm

xx2100000766

5 |Bringen Sie die Riickseite wieder an und | Schrauben: BN33 Torx-Flachkopf Schnei-
sichern Sie sie mit den Schrauben. dschraube ST3.5x16 (4 St.)

Anzugsdrehmoment: 9,4 Nm-12,2 Nm

xx2000002356

Fortsetzung auf néchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.4 Montage der FlexPendant-Halterung
Fortsetzung

Anbringung der FlexPendant-Halterung auf einer flachen Oberflache (horizontal)
Gehen Sie wie folgt vor, um die FlexPendant-Halterung auf einer flachen Oberflache
zu montieren, beispielsweise oben auf der Steuerung oder auf einem Desktop.

Aktion Hinweis/Abbildung

1 |Reinigen Sie die Oberflache und verge-
wissern Sie sich, dass sie trocken ist.

2 |Entfernen Sie den Schutzstreifen vom
Klebeband.

xx2000002352

3 |Halten Sie die Halterung an der ge-
wiinschten Stelle fest.

xx2000002353

Aufhéngen der FlexPendant-Halterung mit dem Tragwinkel

Gehen Sie wie folgt vor, um die FlexPendant-Halterung an einem Ort aufzuhéngen,
an dem die Halterung aufgenommen werden kann, beispielsweise die Tur der
Steuerung.

Q Tipp

Die Halterung ist im Lieferumfang enthalten.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.4 Montage der FlexPendant-Halterung
Fortsetzung

Aktion Hinweis/Abbildung

1 | Héngen Sie die FlexPendant-Halterung
gemaB den Schrauben am Tragwinkel in
den Tragwinkel ein.

xx2000002354

2 |Héangen Sie die Halterung mit dem Trag-
winkel am gewiinschten Ort auf.

xx2000002355

Aufhéangen des vorderen Teils der FlexPendant-Halterung mit Schrauben (vertikal)
Gehen Sie wie folgt vor, um das vordere Teil der FlexPendant-Halterung am
gewunschten Ort aufzuhingen.

Aktion Hinweis/Abbildung

1 |Entfernen Sie die vier Schrauben.

2 |Trennen Sie das hintere Teil von der
FlexPendant-Halterung.

xx2000002356

Fortsetzung auf néchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.4 Montage der FlexPendant-Halterung

Fortsetzung

Aktion

Hinweis/Abbildung

Reinigen Sie die Oberflache und verge-
wissern Sie sich, dass sie trocken ist.

Entfernen Sie den Schutzstreifen vom
Klebeband.

Xx2000002357

Halten Sie die Halterung an der ge-
wiinschten Stelle fest.

Verwenden Sie die zwei M5-Schrauben,
um die Halterung zu sichern.

Xx2000002358

68

Produkthandbuch - OmniCore E10

© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.

3HACO079399-003 Revision: K




3 Installation und Inbetriebnahme

3.4.5 Anderung der Liiftersteuerungsfunktion

3.4.5 Anderung der Liiftersteuerungsfunktion

Allgemeines
Der Lifter auf OmniCore E10-Steuerungen lauft mit verringerter Geschwindigkeit
oder wird bei abgeschalteten Motoren abgeschaltet, um den Gerauschpegel zu
senken. Das wird als Luftersteuerungsfunktion bezeichnet.

Der Lifter lauft mit voller Kihlleistung, wenn die Motoren der Steuerung
eingeschaltet sind. Wenn die Motoren ausgeschaltet werden, wird der Lifter
abgeschaltet, wenn die Temperatur der einstrdmenden Luft niedrig genug ist, oder
er lauft mit verringerter Geschwindigkeit, wenn die Temperatur zu hoch ist.

Wenn der Status der Steuerung auf Motorabschaltung geéndert wird, wird der
Lifter nach 60 Sekunden abgeschaltet, wenn die Temperatur der einstrémenden
Luft niedrig genug ist. Wenn die Temperatur zu hoch ist, lauft der Lufter weiter mit
reduzierter Leistung, bis die Temperatur niedrig genug ist, bevor er abgeschaltet
wird.

Anderung der Liiftersteuerungsfunktion
Mit diesem Verfahren kénnen Sie die Liiftersteuerungsfunktion éndern.

Aktion Hinweis

1 Offnen Sie den Konfigurationseditor in RobotStu-
dio.

2 Navigieren Sie im Thema Controller zum Typ Fan
Control.

3 Setzen Sie den Parameter Turn off fan auf NO, |Fir weitere Informationen zu Sy-
wenn der Lifter im Status der ausgeschalteten |stemparametern siehe Techni-

Motoren nicht ausgeschaltet werden soll. sches Referenzhandbuch - System-
Die Standardeinstellung ist YES. parameter
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.5.1 Anschliisse an der OmniCore E10-Steuerung

3.5 Elektrische Anschliisse

3.5.1 Anschlisse an der OmniCore E10-Steuerung

Allgemeines
Im folgenden Abschnitt werden die Anschliisse an der Frontblende der OmniCore
E10-Steuerung beschrieben.

@ VORSICHT

Priifen Sie die Steckverbinder immer auf Verunreinigungen oder Beschadigungen,
bevor Sie sie an die Steuerung anschlieBen. Reinigen oder ersetzen Sie
beschéadigte Teile.

Steckverbinder
Die folgende Abbildung zeigt die Verbindungsschnittstelle auf der Steuerung.

xx2100001299

Beschreibung Schild Referenz auf
dem Schaltplan
A Netzschalter Power Qo
B Netzanschluss X0 X0
C Manipulatorsignalanschluss (SMB) X2 X2
D Motoranschluss X1 X1

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3 Installation und Inbetriebnahme

3.5.1 Anschlisse an der OmniCore E10-Steuerung

Fortsetzung
Beschreibung Schild Referenz auf
dem Schaltplan
E E/A-Schnittstelle X5 A2.X6
F FlexPendant-Adapteranschluss (HMI) HMI A2.X8
G WANT1 Port WAN1 A2.X1
H WAN2 Port WAN2 A2.X2
J Optionale Sicherheitsschnittstelle MON, AS/GS, ES, | A2.X5
ESOUT
K Geréateanschluss DEVICE A2.X3
L Management-Port MGMT A2.X4
M Externer 24 V Stromeingangs-Steckverbinder| X6 A2.X7

Netzschalter
Verwenden Sie den Stromeingangsschalter, um die Steuerung ein- und
auszuschalten. Es ist auch méglich, die Steuerung mit dem FlexPendant neu zu
starten.

ﬂ Hinweis

Wenn Sie die Steuerung neu starten, warten Sie, bis die Computer- und die
Logikstatus-LED Computer ausgeschaltet ist, bevor Sie die Steuerung wieder
einschalten.

Sicherheitsverriegelung fir Stromeingangsschalter
Die folgende Abbildung zeigt die Position der Sicherheitsverriegelung fiir den
Stromeingangsschalter.

xx2100001300

Fortsetzung auf néchster Seite

Produkthandbuch - OmniCore E10 71
3HAC079399-003 Revision: K

© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



3 Installation und Inbetriebnahme

3.5.1 Anschliisse an der OmniCore E10-Steuerung

Fortsetzung

: 4

<

2 D 4amm(5/327)
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3.5.2 Verbinden der Kabel mit der Steuerung

Allgemeines

Eine gute und ordnungsgemaBe elektrische Installation des Robotersystems ist
notwendig, um die beste Leistung zu erzielen und die Lebensdauer des gesamten
Robotersystems zu verlangern.

Dieser Abschnitt enthalt wichtige Informationen zum Verbinden von Kabeln und
Signalen mit der Steuerung.

Signalklassen

Beim Wahlen und Verlegen der Kabel gelten unterschiedliche Vorschriften fir
unterschiedliche Klassen. Signale unterschiedlicher Klassen diirfen nicht in einem
Kabel zusammengefasst werden.

Signalklasse

Beschreibung

Leistungssignale
Klasse 4 (verrauscht)

Versorgen externe Motoren und Bremsen.

Betrifft Kabel, die zu den Stromeingangen und -ausgéngen von
drehzahlgeregelten Antrieben gehdren. Kabel, die starke Stérsignale
Uibertragen, wie Motorkabel, DC-Link-Lastausgleich, nicht unterdriick-
te induktive Last, DC-Motoren, SchweiBBgerat usw.

Steuerungssignale

Klasse 3 (leicht ver-
rauscht)

Digitale Betriebs- und Datensignale (digitale E/A, Sicherheitshalt
usw.).

Betrifft Kabel, die leichte Storsignale Gibertragen: Wechselstromver-
sorgung (<1 kV), Gleichstrom (24 V), Strom fiir Ausriistung mit RFI-
/EMI-Filtern, Steuerkreise mit resistiven oder unterdriickten indukti-
ven Lasten (zum Beispiel Schiitze und Magnetventile), Direct-Online-
Induktionsmotoren usw.

Messsignale

Klasse 2 (leicht emp-
findlich)

Analoge Mess- und Steuersignale (Resolver und analoge E/A).
Diese Klasse deckt alle einfachen analogen Signale ab, wie zum
Beispiel analoge Signale (4-20 mA, 0-10V oder Signale unter 1 MHz),
digitale Signale mit geringer Geschwindigkeit (RS232, RS485), digi-
tale (Ein-/Aus-) Signale, Endlagenschalter, Encoder usw.

Datentibertragungssi-
gnale

Klasse 1 (empfindlich)

Gateway- (Feldbus-) Anschluss, Computerverbindung.

Betrifft Kabel, die sehr empfindliche Signale Gibertragen. Signale
mit einem Messendbereich unter 1 V oder 1 mA und/oder einer
Quellimpedanz >1 kOhm und/oder einer Signalfrequenz >1 Mhz.
Zum Beispiel fir digitale Hochgeschwindigkeitskommunikation
(Ethernet), Thermoelemente, Dehnungsmessstreifen und Durchfluss-
messer.

Wahl der Kabel

Alle im Steuerschrank gelegten Kabel miissen bis 70 °C hitzebestandig sein.
AuBerdem gelten fiir die Kabel bestimmter Signalklassen folgenden Regeln:

Signalklasse

Kabeltyp

Leistungssignale

Abgeschirmtes Kabel mit einem Querschnitt von mindestens 0,75
mm?2 oder AWG 18.

Steuerungssignale

Abgeschirmtes Kabel.

Messsignale Abgeschirmtes Kabel, paarweise verdrillt.
Datenibertragungssi- |Abgeschirmtes Kabel, paarweise verdrillt. Fir Feldbus-Anschliisse
gnale und Ethernet sollte geméaB der Standardspezifikation des jeweiligen

Bus ein spezielles Kabel verwendet werden.

Fortsetzung auf néchster Seite
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Fortsetzung

AC-Strom in CP/CS

H Hinweis

Isolierung und Querschnitt miissen stets den vor Ort geltenden Normen und
Bestimmungen entsprechen.

Fur spezifische Anwendungen, bei welchen die richtige Kabeldimensionierung von
der Beziehung zwischen der Dauer des Betriebsstroms und der thermischen
Zeitkonstante des Kabels abhéngig ist (beispielsweise Start gegen hohe
Tragheitslast, Aussetzbetrieb) kann der Kabelhersteller Informationen bereitstellen.

Landesspezifische Normen miissen beriicksichtigt werden.

Das Kabel ist nicht fiir das Starten von Motoren oder Transformatoren dimensioniert.

Die folgende Tabelle zeigt den Leitungsquerschnitt und wie viel AC-Strom mit einer
spezifischen Temperatur geliefert werden kann.

Leitungsquerschnitt AC-Strom
(mm?2//AWG)
40°C/[104F | 45°C/[113F | 50°C//122F |52°C//125,6F

Einzelleiter 0,2//24 4,5 41 3,7 3,2
Mehrleiter 2-paarig 0,2//24 3,6 3,3 3,0 2,6
Mehrleiter 4-paarig 0,2//24 2,9 2,7 2,4 2,1
Mehrleiter 6-paarig 0,2//24 2,6 2,3 2,1 1,8
Mehrleiter 9-paarig 0,2//24 2,3 2,0 1,8 1,6
Einzelleiter 0,5//20 7,9 7,2 6,5 5,6
Mehrleiter 2-paarig 0,5//20 6,3 5,8 5,2 4,5
Mehrleiter 4-paarig 0,5//20 5,1 4,7 4,2 3,6
Mehrleiter 6-paarig 0,5//20 4,5 41 3,7 3,2
Mehrleiter 9-paarig 0,5//20 4,0 3,6 3,2 2,8
Einzelleiter 0,75//18 9,5 8,6 7.8 6,7
Mehrleiter 2-paarig 0,75//18 7,6 6,9 6,2 5,4
Mehrleiter 4-paarig 0,75//18 6,2 5,6 5,1 4,4
Mehrleiter 6-paarig 0,75//18 54 4,9 4,4 3,8
Mehrleiter 9-paarig 0,75//18 4,8 4,3 3,9 3,4
Einzelleiter 1,0/17 11,0 10,0 9,0 7,8
Mehrleiter 2-paarig 1,0//17 8,8 8,0 7,2 6,2
Mehrleiter 4-paarig 1,0//17 7,2 6,5 5,9 5,1
Mehrleiter 6-paarig 1,0//17 6,3 57 5,1 4,5
Mehrleiter 9-paarig 1,0/17 5,5 5,0 4,5 3,9
0,75//18 Dreileiter 8,6 7.8 71 5,6
1,0//17 Dreileiter 10,3 9,4 8,4 6,7

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3.5.2 Verbinden der Kabel mit der Steuerung
Fortsetzung

Die Kabelfiihrung muss auf fachgerecht erfolgen.

« Kabel verschiedener Klassen, wie z. B. Signalkabel und Stromkabel, diirfen
nicht zusammen verlaufen, da die Stromkabel ein Rauschen erzeugen kénnen,
das das Signalkabel stért. Je gréBer der Trennungsabstand, desto geringer
das Risiko fiir Interferenzen zwischen den Kabeln.

« Auch wenn das Netzversorgungseingangskabel der Robotersteuerung und
das Roboterstromkabel die gleiche Klasse haben, missen sie dennoch
getrennt werden.

+  Wenn Kabel aus verschiedenen Klassen gekreuzt werden, missen diese
Kabel in einem Winkel gekreuzt werden, der nahe bei 90 Grad liegt.

« Alle externen Kabel, die an die Steuerung angeschlossen werden sollen,
missen im Gehause abgeschirmt werden, bevor sie in den Steuerschrank

fahren.

Trennungsabstdnde kénnen beispielsweise durch Trennstege zwischen den
Kabelklassen reduziert werden. Von den Herstellern erhalten Sie entsprechende
Informationen dazu, wie Trennungsabstande fir ihre jeweiligen Produkte reduziert

werden kénnen.

Signalklasse

Kabeltyp

Leistungssignale

Diese Signale erzeugen viele Interferenzen und miissen
getrennt von Steuer-, Mess- und Kommunikationssignalen
verlegt werden.

Die Schirmung muss mit einem lackfreien Teil am Panelge-
héause des Schranks an beiden Kabelenden verbunden
werden. Nicht abgeschirmte Kabel miissen so kurz wie
mdéglich sein.

Die Stromkabel des Manipulators werden auf dem Boden
und an der linken Seite des Steuerungsschranks entlang
verlegt.

Kabel diirfen niemals Spulen vergleichbar aufgewickelt
werden. Dadurch kann ein Magnetfeld entstehen, das die
Signale stort. Zudem besteht, abhéngig von der Last, das
Risiko von Uberhitzen.

Steuerungssignale

Messsignale

Dateniibertragungssi-
gnale

Diese Signale sind Interferenzen gegeniiber sehr empfind-
lich. Um diese Signale zu schiitzen, sollten sie nicht neben
den Leistungssignalen verlegt werden.

In dem Kabel muss jedes Signal mit einem Neutralleiter
verdrillt sein.

Die Schirmung muss direkt mit dem Gehause an beiden
Kabelenden verbunden werden.

Kabel abschirmen

Wenn Peripheriegerate mit dem Robotersystem verbunden werden, ist ein
abgeschirmtes Kabel erforderlich, um die Kupplung der Innenkabelleiter mit der
Umgebung, durch die sie laufen, zu reduzieren.

Anforderungen zum Abschirmen von Kabeln
» Die beste Methode zum Abschirmen von Kabeln ist die Erdung der
Abschirmung an beiden Enden des Kabels. Voraussetzung ist, dass die
Erdung der Enden dasselbe gleiche Potenzial hat.

Fortsetzung auf néchster Seite
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«  Wenn die Erdungspunkte unterschiedliche elekirische Potenzial aufweisen:
die Erdung an beiden Enden erzeugt eine Masseschleife, so dass
unerwiinschte Strom innerhalb der Abschirmung strémen kénnen. In solchen
Falle ist eine einseitige Erdung méglich. Dann muss der Erdungspunkt an
der Seite der Robotersteuerung liegen.

- Kabel, die analoge Kleinsignale Ubertragen, sind eine weiter Ausnahme.
Auch hier sollte der Schirm nur an einem Ende geerdet werden.

» Die meisten Datennetzwerk- und Feldbus-Typen verfligen iliber definierte
Erdungstopologien. Dort, wo solche Erdungsplane vorliegen, miissen sie
eingehalten werden.

« In Umgebungen mit komplexen Stérungen ist ggf. eine zweischichtige
Abschirmung erforderlich. Der Innenschirm sollte nur am steuerungsseitig
geerdet werden; der AuBenschirm sollte an beiden Seiten geerdet werden.
Die optimale Abschirmung besteht aus einer Kombination aus Folien- und
geflochtenem Schirm.

« Die beste Verbindung ist eine Verbindung, bei der die Abschirmung erweitert

wird und eine feste 360 °-Verbindung mit der Grundebene oder dem Gehéause
bildet.

Beispiel fir eine Abschirmung

Das unten stehende Beispiel zeigt die Abschirmung eines Anschlusses vom Typ
D:

I I 1 I IS

xx1700001320

A Ein Steckverbinder mit Noppen stellt verschiedene Verbindungen zum
Gegensteckverbinder komplett um seine Peripherie her, 360°-Verbindung.

B Die 360°-Verbindung zum Steckverbinder wird liber eine Riickenschale aus
Metall (oder metallisierte Riickenschale) hergestellt.

C Die Kabelabschirmung liegt frei und um 360° in die Riickenschale geklemmit.
Eine straffe Befestigung ist zwingend erforderlich.

Es sind auch etliche andere 360 °-Verbindungsmethoden und Typen von
360°-abgeschirmten Verbindern méglich.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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Abschirmung mit Abschlussdréhten (Pigtail)

Eine Abschirmung mit Abschlussdréhten (Pigtail), wie unten dargestellt, muss
vermieden werden. Wenn eine Verbindung mit Anschlussdrahten (Pigtail) nicht
vermeidbar ist, sollten diese so kurz wie méglich sein.

xx1700001321

Erde- und Schirmanschliisse

Die Aufgabe des Erdungssystems ist zweierlei: Schutz und Funktion. Hauptséchlich
dient es als Schutzerde (PE) zur Sicherheit fiir Mitarbeiter und Ausriistung. Daneben
dient es als Riickweg fiir den Strom fiir den herkémmlichen Modus.

Weitere Informationen finden Sie unter EN 60204-1 und UL 1740.

Erdungsanforderungen
Die Steuerungsschrankmasse muss aus dem Netzkabel PE stammen.
« Die Farbe des Erdungskabels muss Griin-gelb sein.

+ Die Masse fir den Steuerungsschrank, den Robotermanipulator und die
Peripheriegerate muss dieselbe sein. Vorzugsweise ein Masseraster (Mesh)
mit Potenzialausgleich.

« Erdungsanschlusspunkte missen mit einer stabilen intermetallischen
Verbindung, wie z. B. einer Schraubbefestigung versehen sein. Farbe, Schutz,
Rost und anderes Isoliermaterial muss von den Kontaktflachen entfernt
werden.

Anforderungen der Kennzeichnung des Erdungsanschlusses der Versorgung im
Steuerschrank finden Sie unter UL 508C. Weitere Einzelheiten dazu, wie
Erdungssysteme ausgelegt sein missen, finden Sie unter IEC 61000-5-2.
Einzelheiten zur PE-Querschnittsflache finden Sie unter IEC 60204-1.

Installieren der Erdung

Informationen zur Verbindung der Erdung fiir den OmniCore-Steuerungsschrank
finden Sie unter AnschlieBen des eingehenden Netzes und der Schutzerde an die
Steuerung auf Seite 82.

Informationen zur Verbindung der Erdung fiir den Manipulator finden Sie im
entsprechenden Produkthandbuch.

Fortsetzung auf néchster Seite
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Beispiele
Die folgende Abbildung zeigt 2 Beispiele dazu wie Erde- und Signalkabelschirme
angeschlossen werden kénnen:
Steuerschrank Externe Einheiten
Youa Ve Beispiel 1:
Youra 7; Beispiel 2:
xx1200000960
Beispiel 1:
« Dort, wo eine gute Erde fiir alle Einheiten verfugbar ist, wird die beste
Schirmung durch Erdung aller Schirme an beiden Enden aller Einheiten
erreicht.
Beispiel 2:
+  Wenn das Kabel dort endet, wo keine gute Erde verfligbar ist, kann ein
Kondensator zur Rauschunterdriickung eingesetzt werden. Die Schirme der
2 Kabel miissen wie in der Abbildung dargestellt angeschlossen, aber nicht
mit dem Gehé&use der Einheit verbunden werden.
Entstérung

Interne Relaisspulen und andere Einheiten, die Interferenzen innerhalb des
Steuerschranks erzeugen kénnen, werden entstort. Externe Relaisspulen, Solenoide
und andere Einheiten miissen auf gleiche Weise befestigt werden. In der Abbildung
unten wird dazu die Vorgehensweise dargestellt.

Beachten Sie, dass sich die Abschaltzeit fir DC-Relais nach der Entstérung
verlangert, insbesondere wenn eine Diode an der Spule angeschlossen ist.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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Varistoren sorgen fur kiirzere Abschaltzeiten. Die Entstérung der Spulen verlangert
die Lebensdauer der sie steuernden Schalter.

+24 V DC ov

4‘4—«
s

2)
SR N
+24 V AC/DC ov
I444444|
3)

xx1200000961

1 Die Diode muss fiur den gleichen Strom wie die Relaisspule dimensioniert
sein und fir eine Spannung, die dem Zweifachen der Versorgungsspannung
entspricht.

2 Der Varistor muss fiir die gleiche Energie wie die Relaisspule dimensioniert
sein und fiir eine Spannung, die dem Zweifachen der Versorgungsspannung
entspricht.

3 Wenn AC-Spannung genutzt wird, miissen die Komponenten fir eine
maximale Spannung von >500 V und einen Nennspannung von 125 V
ausgelegt sein.

Der Widerstand sollte 100 Q betragen und der Kondensator sollte 1W 0,1 -
1 YF (in der Regel 0,47 pF) sein.
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3.5.3 AnschlieBen des Manipulators an die Steuerung

Allgemeines

Verbinden Sie den Manipulator und die Steuerung miteinander, nachdem Sie diese
installiert haben. Die nachfolgende Liste gibt an, welche Kabel in der jeweiligen

Anwendung verwendet werden mussen.

Alle Anschliisse der Steuerung sind im Abschnitt Anschliisse an der OmniCore

E10-Steuerung auf Seite 70 abgebildet.

@ VORSICHT

Stellen Sie sicher, dass die Seriennummer des Roboters mit der/den Nummer(n)
in der Einbauerkldrung (Declaration of Incorporation, DOL), tGibereinstimmt.

Kabelhauptkategorien

Samtliche Kabel zwischen Manipulator und Steuerung sind in folgende Kategorien

unterteilt:

Kabelkategorie

Beschreibung

Manipulator-Kabel

Handhabt sowohl die Stromversorgung und
Steuerung der Motoren des Manipulators als
auch die Ruckkopplung der seriellen Mess-
systemkarte.

Positionsschalterkabel (Option)

Handhabt die Versorgung und die Ruckfiih-
rung von den Positionsschaltern.

Anwenderkabel (Option)

Handhabt die Kommunikation mit der Ausriis-
tung, die vom Kunden am Manipulator mon-
tiert wurde.

Kabel externe Achsen (Option)

Fir die Stromversorgung der Motoren der
externen Achsen sowie ihre Steuerung und
die Ruickfiihrung vom Servosystem

Die obigen Kategorien sind in Unterkategorien unterteilt, die im Ersatzteilhandbuch
angegeben werden. Siehe Manipulatorkabel auf Seite 242.

Verbindung der Kabel vom Manipulator mit der Steuerung

Aktion
1 Verbinden Sie das Manipulatorkabel mit der Steuerung X1.
2 Verriegeln Sie den Anschluss mit dem Hebel.
3 Sichern Sie die Kabel zum Schutz vor Stolpern oder Verschleif.
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3.5.4 Anbringen des Anschlusses fiir eingehendes Netz

Allgemeines

Dieser Abschnitt beschreibt die Konfektionierung eines Kabels flir den Anschluss
der Hauptstromversorgung an die Steuerung.

Detaillierte Ansicht

gang

Anschluss Steckverbinder-Artikel- | Beschreibung
nummer
Anschluss AC-Netzein-| 3HAC077706-001 IEC 60320 C19-Steckverbinder

Es handelt sich um einen standardmaBi-
gen Steckverbinder, daher wird empfoh-
len, die normale Methode fiir die Montage
des Steckverbinders anzuwenden.

Spezifikationen

Im Folgenden werden die Anforderungen an Kabel fiir den Anschluss der
eingehenden Hauptstromversorgung an die OmniCore E10-Steuerung beschrieben.

Komponente

Beschreibung

Kabeltyp

Flexibler, 6lbestéandiger Gummi

Kabelquerschnitt

3C x 1.5 mm?2 oder AWG16

Schutzerde
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3.5.5 AnschlieBen des eingehenden Netzes und der Schutzerde an die Steuerung

Einleitung

ﬂ Hinweis

Das Herstellen eines Kabels mit Stecker wird im Abschnitt Anbringen des
Anschlusses fiir eingehendes Netz auf Seite 81 beschrieben.

A GEFAHR

Ein Fehlerstrom-Schutzschalter (RCD) muss installiert sein. Siehe Reststrom
auf Seite 41.

Voraussetzungen
Bevor das eingehende Netz an die Steuerung angeschlossen wird, miissen die
folgenden Voraussetzungen erfillt sein:

» Es muss ein externer Sicherungsautomat oder eine externe Sicherung
installiert werden. Siehe Leitungssicherung auf Seite 84.

« Der Schrank muss mit der Schutzerde verbunden werden. Siehe Anschluss
der Schutzwerde auf Seite 83.

« Es muss ein Fehlerstromgeréat (RCD) installiert werden. Siehe Reststrom auf
Seite 41.

Position des eingehenden Netzanschlusses

i

il

xx2100001301
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Anschluss der Schutzwerde

xx2100001302

Fortsetzung

Beschreibung

Spannungsfihrend (L1)

Neutralleiter (N) oder spannungsfiihrend (L2)

Schutzerde (PE), Erdung

Erforderliche Ausriistung

Gerite

Hinweis

Externer Erdschlussschutz (Fehlerstrom-Schutzschalter,

30, Typ B (ABB F202 B-16/0.03

RCD) oder vergleichbarer Reststromleis-
tungsschalter)

Standardwerkzeugsatz Siehe Standardwerkzeugsatz fiir
die Steuerung auf Seite 222.

Schaltplan Circuit diagram - OmniCore E10,

3HAC076810-008

Anschluss der Stromversorgung
Das folgende Verfahren beschreibt, wie der Netzstrom an die Steuerung
angeschlossen wird.

@

Teile.

VORSICHT

Uberpriifen Sie den Steckverbinder immer auf Schmutz und Beschadigung, bevor
Sie ihn an die Steuerung anschlieBen. Reinigen oder ersetzen Sie beschéadigte

Aktion

Das Hauptstromkabel mit dem Netzanschluss
zum eingehenden Stromsteckverbinder X0
verbinden und durch Driicken der Hebel ver-
riegeln.

Q Tipp

Wenn ein klickendes Gerausch zu hoéren ist,
ist er verriegelt.
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Leitungssicherung
Es gibt keine integrierte Sicherung in der OmniCore E10-Steuerung. Eine externe
Sicherung oder Leistungsschalter muss vom Integrator gemaB der
Volllaststrombemessung hinzugefligt werden. Der Volllaststrom flir den Roboter
wird auf dem Typenschild der Steuerung angegeben und wird auch in Abschnitt
Leitungssicherung auf Seite 41 angezeigt.
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3.5.6 Ldésen und Anbringen eines FlexPendant

Einleitung
Mit der Option Hot swappable FlexPendant [3018-1] ist es mbglich, das FlexPendant
von einer OmniCore-Steuerung im Automatikbetrieb zu 16sen und anzubringen,
ohne den laufenden Prozess zu unterbrechen.
Das Abnehmen des FlexPendant im Einrichtbetrieb resultiert immer in einem
Not-Halt.
H Hinweis
Das Abnehmen des FlexPendant ist nur mdglich, wenn der angemeldete Benutzer
die Berechtigung Das FlexPendant I6sen hat.
@ VORSICHT
Vor dem Lésen von FlexPendant sollte ein anderer Not-Stopp verfligbar sein.
@ VORSICHT
Mit getrenntem FlexPendant ist die visuelle Identifikation der Betriebsart nicht
mdglich.
@ VORSICHT
Ein FlexPendant, das nicht mit dem Roboter verbunden ist, muss auBerhalb der
Reichweite und Sichtweite gelagert werden, damit es nicht fiir die Verwendung
verwechselt werden kann.
@ VORSICHT
Der FlexPendant-Steckverbinder darf nur fur den Anschluss des FlexPendant
verwendet werden.
Alle externen Sicherheitsgerate missen sicher von der Kundenschnittstelle aus
angeschlossen werden.
Fortsetzung auf néchster Seite
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3.5.6 Lésen und Anbringen eines FlexPendant
Fortsetzung

Position des FlexPendant-Anschlusses

xx2100001304

Abnehmen des FlexPendant im Automatikbetrieb

Wenden Sie das folgende Verfahren an, um FlexPendant im Automatikbetrieb
abzunehmen:

1 Auf der Statusleiste berlihren Sie die Schaltflache QuickSet.
2 Beriihren Sie die Registerkarte Abmelden/Neustart
3 Im Abschnitt FlexPendant beriihren Sie FlexPendant abnehmen.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3.5.6 Lésen und Anbringen eines FlexPendant
Fortsetzung

Das Fenster FlexPendant abnehmen wird angezeigt.

ABB Robotics

FlexPendant l&sen

Nach dem Tippen auf ,Losen” kann das FlexPendant fur 30 Sekunden
abgenommen werden, Das FlexPendant sollte nur wahrend der Countdown-
Sequenz abgenommen werden.

@ Das getrennt FlexPendant sollte in einem geschlossenen Schrank
aufbewahrt werden, weil Not-Aus nicht funktionsfahig ist.

Warnung!
Not-Aus wird wahrend der Countdown-Sequenz deaktiviert.

Abbrechen

xx1900000403
4 Beriihren Sie Abnehmen.

Es wird ein Popup-Fenster mit einem 30-Sekunden-Countdown-Timer
angezeigt.

ABB Robotics

o Nun kann das FlexPendant abgenommen werden
Verbleibende Zeit im Losen-Modus... 27

Not-Aus ist zurzeit deaktiviert.

Abbrechen

xx1900000404

5 Wenn der Countdown fortschreitet, trennen Sie das FlexPendant.

Fortsetzung auf néchster Seite
Produkthandbuch - OmniCore E10 87
3HAC079399-003 Revision: K

© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



3 Installation und Inbetriebnahme

3.5.6 Lésen und Anbringen eines FlexPendant
Fortsetzung

Sobald es getrennt ist, schaltet das FlexPendant ab.

ﬂ Hinweis

Wenn das FlexPendant nicht innerhalb von 30 Sekunden gel6st wird, wird
der Prozess zum Lésen des FlexPendant abgebrochen.

A WARNUNG

Wenn das FlexPendant 30 Sekunden nach dem Countdown getrennt wird,
schaltet die Steuerung in einen Sicherheitsstopp.

Befestigung des FlexPendant

@ VORSICHT

Uberpriifen Sie den Steckverbinder immer auf Schmutz und Beschadigung, bevor
Sie ihn an die Steuerung anschlieBen. Reinigen oder ersetzen Sie beschéadigte
Teile.

Befestigen Sie den Steckverbinder an der Steuerung und ziehen Sie den
Sicherungsring oder die Schrauben fest.

ﬂ Hinweis

Die OmniCore E10 -Steuerung verfligt tiber ein Adapterkabel zwischen der
Steuerung und dem FlexPendant.

xx2100001343

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3.5.6 Lésen und Anbringen eines FlexPendant

Fortsetzung
@ VORSICHT
Stellen Sie vor der Befestigung des FlexPendant sicher, dass die
Not-Aus-Vorrichtung nicht gedrickt ist.
Produkthandbuch - OmniCore E10 89

3HACO079399-003 Revision: K
© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



3 Installation und Inbetriebnahme

3.5.7 Ethernet-Netzwerke am OmniCore

3.5.7 Ethernet-Netzwerke am OmniCore

Uberblick iiber das Netzwerksegment

Die von OmniCore verwendeten Ethernet-Netzwerke sind in den folgenden
Segmenten verteilt:

Netzwerkseg- | Steuerungsschnittstellen |Verwendung
ment
Privates Netz- DEVICE Spezifische lokale Prozessausriistung fiir
werk diesen Roboter.
MGMT (Management) ABB-Servicepersonal.
HMI (FlexPendant) FlexPendant-Anschluss.
Ability-Netz- |WAN 2 ABB Ability™-Anschluss.
werk
Offentliches |WAN 1 Offentliches/Anlagennetzwerk.
Netzwerk
Steckverbinder
ABB Ability ™ HMI

WAN1
4 3

xx2100002083

WAN2
2 6

DEVICE / MGMT

Steuerungsetikett der Reihe
E

Beschreibung

DEVICE

Verbunden mit dem privaten Netzwerk der
Steuerung. Vorgesehen fur die Verbindung
der skalierbaren E/A-Gerate von ABB und
der lokalen Prozessgerate des Netzwerks mit
der Steuerung vorgesehen.

WAN 2

Vorgesehen fiir die Verbindung der Steue-
rung mit dem Internet/ABB Ability™.

WAN 1

Verbunden mit dem éffentlichen Netzwerk
der Steuerung. Vorgesehen fiir die Verbin-
dung der Robotersteuerung mit dem anlagen-
weiten industriellen Netzwerk.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3.5.7 Ethernet-Netzwerke am OmniCore
Fortsetzung

Steuerungsetikett der Reihe
E

Beschreibung

MGMT (Management)

Verbunden mit dem privaten Netzwerk der
Steuerung. Der MGMT-Port sollte vom Ser-
vicepersonal in der N&he zur Steuerung ver-
wendet werden, wobei ein einzelner Client
mit der Steuerung verbunden ist.

ﬂ Hinweis

Der Management-Port sollte niemals fiir mehr
als einen Client gleichzeitig verwendet wer-
den. ABB Robotics tGibernimmt keine Verant-
wortung fir Fehler/Gefahren, die entstehen,
wenn mehr als ein Client verwendet wird.

HMI (FlexPendant)

Spezifischer Steckverbinder fiir den An-
schluss des FlexPendant.

Produkthandbuch - OmniCore E10
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3.5.8 Beschreibung fiir Anschlisse

E/A-Anschliisse - Skalierbare E/A (Option)

8

%2 5”5 " 2"5 e
B
®

-2

Cooe000OEeeD00eE e0000BDOpoaOGoan

156 3" x5 2"s e
™

ze

xx1900002448

A Skalierbare 1/0-Ausgangsanschliisse

B Skalierbare 1/0-Eingangsanschliisse

Die Anschliisse umfassen 16 digitale Eingangssignale, 16 digitale Ausgangssignale
24 V und 0 V fir die Ausgénge und 0 V fiir die Eingénge.

Details zum Anschluss siehe Circuit diagram - OmniCore E10, 3HAC076810-008
und Anwendungshandbuch - Skalierbare E/A, 3HAC070208-003.

Fortsetzung auf nédchster Seite

92 Produkthandbuch - OmniCore E10
3HAC079399-003 Revision: K

© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



3 Installation und Inbetriebnahme

3.5.8 Beschreibung fiir Anschliisse
Fortsetzung

E/A-Anschliisse - X5 - E/A-Anschluss

WAN1 WAN2 DEVICE  MGMT

xx2100001306

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3.5.8 Beschreibung fiir Anschliisse

Fortsetzung

I
2

xx2100001309

1 24V_IO_EXT 2 PWR_DO
3 OV_IO_EXT 4 GND_DO
5 DO8 6 DO4

7 DO7 8 DO3

9 DO6 10 |DO2

11 |DO5 12 |DO1

13 |OV_IO_EXT 14 |OV_IO_EXT
15 |GND_DI 16 |GND_DI
17 |DI16 18 |DI1

19 |DI15 20 |DI2

21 |DI4 22 |DI3

23 |DI13 24 |Dl4

25 |DN2 26 |DI5

27 |DI11 28 |Dl6

29 |DI10 30 |DI7

31 |DI9 32 |DI8

Die Anschliisse umfassen 16 digitale Eingangssignale, 8 digitale Ausgangssignale
24 V und 0 V fur die Ausgénge und 0 V fiir die Eingénge.

@ VORSICHT

Die Prozessstromversorgung (PWR_DO, GND_DO) sollte separat erfolgen.

Die 24V_IO_EXT-Schienen miissen fiir einen maximalen Ausgangsstrom 4 A
ausgelegt sein.

Details zum Anschluss siehe Circuit diagram - OmniCore E10, 3HAC076810-008.

Kundensicherheitsschnittstelle - X9

ﬂ Hinweis

Der FlexPendant-Anschluss kann nur verwendet werden, um ein FlexPendant
anzuschlieBen. Er kann NICHT verwendet werden, um andere Geréte
anzuschlieB3en.

Alle externen Sicherheitsgerate miissen sicher von der Kundenschnittstelle aus
angeschlossen werden.

Fortsetzung auf nédchster Seite

94

Produkthandbuch - OmniCore E10
3HACO079399-003 Revision: K
© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



3 Installation und Inbetriebnahme

3.5.8 Beschreibung fiir Anschliisse
Fortsetzung

v

SHE

o i L e e LS

|

Comp. Q

WARNL WARN2 DEVICE MGMT
xx2100001307
1 MON_PB 2 24V_MON
3 MON_LAMP 4 24V_MON
5 24V_CH2 6 0V_CH1_CH2
7 AS2/GS2+ 8 AS2/GS2-
9 24V_CH1 10 |OV_CH1_CH2
11 |AS1/GS1+ 12 |AS1/GS1-
13 |24V_CH2 14 |0V_CH1_CH2
15 |ES2+ 16 |ES2-
17 |24V_CH1 18 |OV_CH1_CH2
19 |ES1+ 20 |ES1-
21 |ES2 OUT+ 22 |ES2_OUT-
23 |ES1_OUT+ 24 |ES1_OUT-
@ VORSICHT
Die Sicherheitsfunktionen miissen vor der Verwendung tberprift werden. Die
Sicherheitsfunktionen missen regelmaBig getestet werden.

MON
Stift Beschreibung
MON_PB Eingangsschnittstelle fiir die Taste ,,Motors_On*.
24V_MON 24 V-Stromversorgung durch die Robotersteuerung nur fiir die
Leuchte und Taste ,,Motors_On“. Die Verwendung fiir andere
Funktionen ist nicht vorgesehen.

Fortsetzung auf néchster Seite
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3.5.8 Beschreibung fiir Anschliisse
Fortsetzung

Stift Beschreibung

MON_LAMP Ausgangsschnittstelle der Leuchte ,,Motors On“. Der maximale
Senkenstrom betragt 50.

Obwohl die Funktion ,,Motor ein“ am FlexPendant verfligbar ist, sind in diesem
Steckverbinder eine Schnittstelle fiir eine optionale Drucktaste ,,Motor ein“ sowie
eine Anzeigelampe vorhanden. Beide haben zwei (2) Stifte an den Steckverbindern.

Customer provided
device

1
i i 2| 24v_MON :
o_o—T———
i L 1| mMoNn_pB 1
| o r I
o Bl
—_— Moy -
I

! I
i

i i 1
i ]
! L |
| ! 4| 24v_MON 1
i } ]
! i

! ' 3| MON_LAMP

| | E—}

! I
i

xx1900000598

AS/GS - automatischer Halt/allgemeiner Halt

Stift Beschreibung

24V_CH1/2 24 V-Stromversorgung von der Robotersteuerung nur zur Verwen-
dung fiir den Stoppschalter. Die Verwendung fiir andere Funktionen
ist nicht vorgesehen.

AS1/GS1+, AS2/GS2+ | Sicherheitsstromkreis, High-Side

Der Kunden muss diese Stifte mit einer 24 V Stromversorgung ver-
binden.

AS1/GS1-, AS2/GS2- |Sicherheitsstromkreis, Low-Side

Der Kunden muss diese Stifte mit der Referenzerde der 24 V
Stromversorgung verbinden.

0V_CH1_CH2 24 V Strombezugsmasse.

Die Steuerung wird mit der standardméaBigen Konfiguration versendet, d. h. die
automatische Halt-/allgemeine Halt-Schaltung ist ge6ffnet. Die Steuerung ist NICHT
BETRIEBSBEREIT.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3.5.8 Beschreibung fiir Anschliisse
Fortsetzung

Fir die Aktivierung die Steuerung ohne zuséatzliche/externe Sicherheitsausriistung
verbinden Sie den Sicherheitskreislauf wie in der folgenden Abbildung dargestelit.

A2-X5

9

24V_CH1

(a

AS1/GS1+

12

AS1/GS1

L

(o

OV_CH1_CH2

| :

24V_CH2

AS2/GS2+
—

AS2/GS2-

| I

0V_CH1_CH2

xx2100001568

*: Der graue Bereich auf der rechten Seite der Linie stellt die Innenseite der
Steuerung dar.

Bei den meisten Anwendungen ist es erforderlich, automatische/allgemeine
Stopp-Schalter anzuschlieBen. Es wird dringend empfohlen, die Stopp-Schalter
wie in einer der folgenden Abbildungen anzuschlieBen, um die beste
Sicherheitsleistung zu erreichen. Wenn die 24 V-Stromversorgung vom Kunden

Fortsetzung auf néchster Seite
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statt 24V_CH1/2 bereitgestellt wird, soll die Toleranz innerhalb von 24 V -5%/+5%

liegen.

o

F‘L

AS1/GS1+

AS1/GS1-

OV_CH1_CH2

AS2/GS2+

AS2/GS2-

24V_CH2

OV_CH1_CH2

Customer provided power

24V_CH1
K—

AS1/GS1+

AS1/GS1-

OV_CH1_CH2

AS2/GS2+

ERd

24V_CH2
K

AS2/GS2-

xx2100001570

OV_CH1_CH2

IERS

24V_CH1
mER

™

24v_CH1
( AS1/GS1+
Pt =
AS1/GS1- } {7

0V_CH1_CH2

AS2GS2+ |

24V_CH2

AS2/GS2- } {7

( OV_CH1_CH2
(8)
Customer provided power
(TTTTTTTTT T I
! I
| I
! |
! I
! 3 ffffffffffffffffffff
o ]
1 | ! ? 24V_CH1 |
! | Customer_24V_CH1 ! X !
o ]
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Do ‘ — -
| | AS1/GS1- %Z {7 i
o A w
| | Customer_OV_CH1 ! 0V_CH1_CH2 |
] ! - 1 Kt ]
|| Customer_24V_CH2 | 1
= : !
|
o i 24V_CH2 )
o 1 X ]
o | ! ]
, i AS2/GS2+ 1
Lo ! — =
I
;o ! AS2/GS2- L
1 | | |
|
o i OV_CH1_CH2 !
1 ! Customer_0V_CH2 | ¥ /_CH1_( 1
L I
(D)

?

ﬂ Hinweis

Es ist verboten, den Zweikanalschalter, wie in der folgenden Abbildung gezeigt,
anzuschlieBen, weil dies nicht der Struktur der Kat. 3 entspricht.

24V_CH1

AS1/GS1+

AN

AS1/GS1-

7|

F‘i/

OV_CH1_

24V_CH
AS2/GS2+

AS2/GS2-

<

C

xx2100001571

O0V_CH1_CH2

AS1/GS1+

AS1/GS1- / ﬁz {:

AS2/GS2+

AS2/GS2-

N\
0V_CH1_CH2 \

Beurteilen Sie bei anderen Anschliissen als den abgebildeten vorab das Risiko
und wenden Sie sich fiir den Support an ABB.

Fortsetzung auf nédchster Seite

98

Produkthandbuch - OmniCore E10

© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.

3HACO079399-003 Revision: K



3 Installation und Inbetriebnahme

3.5.8 Beschreibung fiir Anschliisse
Fortsetzung

ES - externer Not-Halt

ﬂ Hinweis
In den folgenden Féllen werden geméB den geltenden Normen externe
Not-Halt-Schalter benétigt:

+ Hot-Swapped FlexPendant

+ Das FlexPendant sitzt in seiner Halterung

Stift Beschreibung

24V_CH1/2 24 V-Stromversorgung von der Robotersteuerung nur zur Verwen-
dung fiir den Stoppschalter. Die Verwendung fiir andere Funktionen
ist nicht vorgesehen.

ES1+/ ES2+ Sicherheitsschleife auf der oberen Seite des Eingangs fiir den exter-
nen automatischen Halt.

ES1-/ ES2- Sicherheitsschleife auf der unteren Seite des Eingangs fiir den ex-
ternen automatischen Halt.

0V_CH1_CH2 24 V Strombezugsmasse.

Die Steuerung wird mit der standardméaBigen Konfiguration versendet, d. h. der
Not-Halt-Kreis wird umgangen (kurzgeschlossen).

Fir die Aktivierung die Steuerung ohne externe Not-Halt-Schalter verbinden Sie
den Sicherheitskreislauf wie in der folgenden Abbildung dargestellt.

A2-X5 |
17 | 24V_cH1 T

ES1+
I
L 1
20 ES1- ¥ i
Clg OV_CH1_CH2

<
24V_CH2 T

13
<15 ES2+
L
16 ES2- ¥ g
14 | OV_CH1_CH2

xx2100001569

Bei den meisten Anwendungen ist es erforderlich externe Not-Halt-Schalter
anzuschlieBen. Es wird dringend empfohlen, die Not-Halt-Schalter wie in einer der
folgenden Abbildungen anzuschlieBen, um die beste Sicherheitsleistung zu

Fortsetzung auf néchster Seite
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o
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K
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IERS

OV_CH1_CH2

24V_CH1

ES1+

ES1+

ES1.

erreichen. Wenn die 24 V-Stromversorgung vom Kunden statt 24V_CH1/2
bereitgestellt wird, soll die Toleranz innerhalb von 24 V -5%/+5% liegen.
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ﬂ Hinweis

Es ist verboten, den Zweikanalschalter, wie in der folgenden Abbildung gezeigt,

anzuschlieBen, weil dies nicht der Struktur der Kat. 3 entspricht.
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Fortsetzung auf nédchster Seite
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ESOUT - Not-Halt-Ausgang

Stift Beschreibung

ESOUT1+ Oberseite Klemme von Not-Halt-Ausgang Kanal 1.
ESOUT1- Unterseite Klemme von Not-Halt-Ausgang Kanal 1.
ESOUT2+ Oberseite Klemme von Not-Halt-Ausgang Kanal 2.
ESOUT2- Unterseite Klemme von Not-Halt-Ausgang Kanal 2.

ﬂ Hinweis

Die ESOUT-Stifte erfullt die Anforderungen gemaB IEC 61131-2 Type 0,25
Ausgang.

H Hinweis

Das mit den ESOUT-Stiften verbundene Gerat muss die Anforderung gemas IEC
61131-2 Type 1 Eingang erfillen.

Wenn das Gerét diese Anforderung nicht erfiillen kann, wird eine Sicherheits-SPS
oder ein Relais benétigt. ABB Safety Relay E1T 1 s, 24DC wird empfohlen.

Customer provided device

fmmm e m e Pmmmm e —mmm—— == == A
| V|1 K2.x15 !
| i |
I

. A= |
I

e mmmm e - SafetyPLC _ _L _1 -: -------- B_ esouti+ :
: ' | or Relay! e |
I Relay Output for o I
| Safety Input ‘I --- K I
I of Next Stage | i |
I . . M 13 |
R - - --b -4 R LR L L ESOUT1- |
I I |
I o |
| al !
I Isolation 1 |
I o |
: A= o |
I i |
e cm e e e e ] -, SafetyPLC _ L _ 1l _____ 2 esoum+ |
: ' | or Relay! H |
I Relay Output for i |
| I

| Safety Input ‘I --- ! |
I of Next Stage | H '
I . . l | 11 |
PR —_ ! LR ] EE R ESOUT2- |
I | H '
I M I
| it |
| Isolation 1 |
L o L a
xx2000001763

H Hinweis

Status 0 des Not-Halt-Ausgangs muss als Not-Halt ausgel6st erkannt werden.
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H Hinweis

Die maximale Lédnge des mit den ESOUT-Stiften verbundenen Kabels muss 10
m betragen.

H Hinweis

Das Kabel muss vor auBeren EM-Einfliissen geschiitzt werden. Die Verwendung
von separaten, mehradrigen Kabeln wird empfohlen.

ﬂ Hinweis

Die ESOUT Stifte spiegeln den Not-Halt-Status der Steuerung wider.

ESOUT kann Uber den Eingang ES entkoppelt werden, um eine Sperre in einer
Not-Halt-Kette zu vermeiden, wenn RobotWare 7.6 oder héher verwendet wird.
Bei Steuerungen, die RobotWare-Versionen vor 7.6 ausfiihren, wird es nicht
empfohlen, ESOUT Pins direkt mit den ES Pins an einer anderen
OmniCore-Steuerung zu verbinden. Siehe Roboter-Haltefunktionen konfigurieren
auf Seite 103.

Beurteilen Sie bei anderen Anschliissen als den abgebildeten vorab das Risiko
und wenden Sie sich fiir den Support an ABB.

Optionaler kundenseitiger Stromeingang - X6

Q Tipp

Diese Funktion ist flr die ndchste Version reserviert.
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3.5.9 Roboter-Haltefunktionen konfigurieren

Einleitung

Die Konfiguration der Roboter-Haltefunktionen, Schutzhalt und Not-Halt, erfolgt
mit der Funktion Visual SafeMove in RobotStudio. Dieses umfasst die Not-Halt-Taste
am FlexPendant sowie externe Stoppfunktionen.

Die Schutzhalt-Funktion kann entweder als Automatischer Halt (AS) oder
Allgemeiner Halt (GS) konfiguriert werden. Wenn die Schutzhalt-Funktion als
Allgemeiner Halt (GS) konfiguriert ist, I6st die Aktivierung des Schutzhalts in jedem
Betriebsmodus den Schutzhalt aus. Wenn die Schutzhalt-Funktion als
Automatischer Halt (AS) konfiguriert ist, 16st die Aktivierung des Schutzhalts den
Schutzhalt nur im Automatikbetrieb aus.

ﬂ Hinweis

Es ist nicht mdglich, den Automatischen Halt und den Allgemeinen Halt
gleichzeitig am OmniCore E10 zu konfigurieren.

Weitere Informationen zu Sicherheitskonfigurationen finden Sie unter
Anwendungshandbuch - Funktionale Sicherheit und SafeMove.

Roboter-Haltefunktionen konfigurieren in Visual SafeMove

A WARNUNG

Die neuen Einstellungen miissen vor der Verwendung des Roboters durch einen
Test verifiziert werden.

H Hinweis

Je nach Steuerungsvariante und RobotWare-Version sind die
Konfigurationsoptionen unterschiedlich.

Nicht alle Konfigurationen kénnen gedndert werden.

Gehen Sie wie folgt vor, um die Robotereinstellungen Visual SafeMove zu
konfigurieren.

1 In Visual SafeMove wéhlen Sie Stopp-Konfiguration.

Visual SafeMove ¥ x| visual SafeMove Properties | > X
¥ Expand all -
== W’ Stop configuration
4 [ IRB1100_4_47 (Local) e
— Safe 140 Mode:
4 l Stop Corfigurations Auto ~
I ProtectiveStop | Stop category:
| EBdemalEmergencyStop Category1Stop ~
I LocalEmergencyStop

xx2100000737

Fortsetzung auf néchster Seite
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3.5.9 Roboter-Haltefunktionen konfigurieren

Fortsetzung

2 Wabhlen Sie eine Stopp-Konfiguration aus oder klicken Sie mit der rechten
Maustaste, um eine neue Konfiguration zu erstellen.

3 Fir benutzerdefinierte Stopp-Konfigurationen wéahlen Sie das Signal, das
den Stopp auslésen soll, im Dropdown-Menl Auslésesignal aus.

« 0 = Stopp aktivieren
+ 1 = Stopp deaktivieren

4 Fir vom Benutzer erstellte Stopp-Konfigurationen: wenn ein Statussignal
festgelegt werden soll, wenn die Funktionalitat aktiv ist, wahlen Sie das zu
verwendende Signal im Dropdown-Menl Stopp-Trigger-Status aus.

Wenn kein Ausgangssignal verwendet werden soll, wéhlen Sie Kein Signal.
« 0 = Stopp ausgeldst
+ 1 = Stopp nicht ausgeldst
5 Legen Sie den Modus fest (Automatik- oder Einrichtbetrieb).
» ProtectiveStop ist der AS/GS-Eingang
« ExternalEmergencyStop ist der ES-Eingang

Um eine Sperre in einer Not-Halt-Kette zu vermeiden, kann der
ExternalEmergencyStop Eingang vom ES-Ausgang entkoppelt werden.

« LocalEmergencyStop ist die Not-Halt-Taste am FlexPendant
6 Wabhlen Sie die Stopp-Konfiguration

7 Nachdem die Konfiguration vorgenommen wurde, muss die
Sicherheitskonfiguration auf die Steuerung lGibertragen werden. Danach ist
ein Neustart der Steuerung erforderlich.

Q Tipp

Siehe auch den Schaltplan, Circuit diagram - OmniCore E10.

Wenden Sie die Konfiguration auf die Steuerung an

Aktion Hinweis/Abbildung
1 |Klicken Sie im Visual SafeMove-Men- m =
Uband auf Steuerung und wéhlen Sie Auf | s seo tnpsute
Steuerung schreiben. M | ead from contrater
P Write to controller
) Resetto factory settings
B  Restore configuration

xx1500000801

2 |Ein Bericht Gber die Sicherheitskonfigura-
tion wird angezeigt.

Sie kénnen den Bericht drucken, indem
Sie auf Drucken klicken (das Drucken des
Berichts wird empfohlen, weil der Bericht
beim Uberprifen der Konfiguration ver-
wendet werden sollte).

Klicken Sie auf OK, um den Bericht zu
schlieBen.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3.5.9 Roboter-Haltefunktionen konfigurieren

Fortsetzung
Aktion Hinweis/Abbildung
3 |Wenn Sie gefragt werden, ob Sie die Nach dem Neustart ist die heruntergeladene
Steuerung neu starten wollen, klicken Sie | Konfiguration aktiv. Vor dem Ausfiihren im
auf Ja. Automatikbetrieb sollte die Konfiguration
Uberpriift und gesperrt werden, siecheUber-
prtifen Sie die Konfiguration der Roboter-
Stoppfunktionen auf Seite 105.

Uberpriifen Sie die Konfiguration der Roboter-Stoppfunktionen

A GEFAHR

Eine Stopp-Konfiguration muss immer Uberprift werden, um sicherzustellen,
dass die gewlinschte Sicherheit erzielt wird.

Aktion Erwartetes Ergebnis

1 |Deaktivieren Sie alle signalaktivierten Uberwa-
chungsfunktionen.

2 |Bewegen Sie den Roboter, zum Beispiel mit einer
Bewegungsinstruktion.

3 |Legen Sie das Signal fest, das dazu konfiguriert ist, | Der Roboter stoppt.
den Roboter in den entsprechenden Betriebsarten
zu stoppen.

Relevante Betriebsarten sind:
« Auto: Automatikbetrieb

» General: Alle Betriebsarten
+ EmergencyStop: Alle Betriebsarten

RobotWare upgraden

Beim Upgrade von RobotWare kann es ebenso wie beim Konfigurieren der
Roboterstopp-Funktionen zu Funktionsunterschieden kommen. Lesen Sie immer
die Versionshinweise fiir RobotWare und tUberpriifen Sie die Stoppfunktionen des
Roboters nach einem Upgrade. Wenden Sie sich zur Anleitung an lhr
ABB-Niederlassungsbiiro vor Ort.

RobotWare vor 7.6
In RobotWare-Versionen vor 7.6 kann der ES-Eingang nicht vom ES-Ausgang
entkoppelt werden.
Der LocalEmergencyStop wurde als InternalEmergencyStop bezeichnet. Dies
betrifft die Versionen vor RobotWare 7.6.
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3.5.10 Programmierbare Haltefunktionen

Funktionen zum Stoppen

Es gibt mehrere Methoden zum Stoppen eines Roboters neben dem manuellen
Anhalten.

+ Stopp mit Systemeingangssignalen
« Stopp mit RAPID-Instruktionen
+  Weitere Halte

Stopp mit Systemeingangssignalen
Im Steuerungssystem kénnen Systemeingangssignale definiert werden, die tiber
verschiedene Interaktionen eingestellt/zuriickgesetzt werden kénnen, z. B.
E/A-Signale. Siehe Anwendungshandbuch - Steuerungssoftware OmniCore.
Das RAPID-Programm kann nicht gestartet werden, wenn eines der
Systemeingangssignale hoch ist.

Vordefinierter Systemein-| Beschreibung

gang

SoftStop Die Ausfiihrung des RAPID-Programms wird angehalten, wenn
der Manipulator auf einem Pfad ohne Abweichung stoppte.
Dieser Stopp ist einem normalen Programmstopp Uber die
Stopp-Taste am FlexPendant vergleichbar.

QuickStop Das ist ein schnellerer Stopp fiir den Manipulator als der Soft-
Stop. Dieser Stopp beansprucht die Mechanik mehr als ein
SoftStop, deshalb kann es zu einer Pfadabweichung kommen.

Stop at End of Cycle Beendet das RAPID-Programm nach der Abarbeitung des ge-
samten Programms, d. h. nach der Abarbeitung der letzten In-
struktion der Main-Routine.

Stop at End of Instruction |Beendet die Programmabarbeitung nach dem Abschluss der
aktuellen Instruktion.

Alle diese Stopps werden ohne Zuhilfenahme der Bremsen ausgefiihrt, und die
Energieversorgung wird niemals getrennt. Die Programmabarbeitung kann direkt
fortgesetzt werden, beispielsweise durch die Aktivierung eines Startsignal, wenn
das Stoppsignal niedrig gesetzt ist.

H Hinweis

Nur als sicher eingestufte Eingangssignale durfen gefahrlos verwendet werden.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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Stopp mit RAPID-Instruktionen

3.5.10 Programmierbare Haltefunktionen

Fortsetzung

Es gibt mehrere RAPID-Instruktionen, mit denen der Roboter gestoppt wird.

Instruktion

Beschreibung

Argumente

Syst enfst opAct i on

Stoppt sofort alle Roboter in allen
Tasks.

\ St op: Wie ein normaler Pro-
grammstopp mit der Stopp-Taste.

\ St opBl ock: Wie oben, doch fiir
einen Neustart muss der PZ ver-
schoben werden.

\ Hal t : Wie ein Stopp der Katego-
rie 0, d. h. der Befehl flihrt zum
Zustand MOTORS OFF, zum Been-
den der Programmabarbeitung
und der Roboterbewegungen in
allen Bewegungstasks. Bevor die
Programmabarbeitung neu gestar-
tet werden kann, muss die MO-
TORS ON-Taste gedriickt werden.

St op

Die aktuelle Bewegungsinstruktion
wird beendet, bevor der Roboter
gestoppt wird. Mit einem Neustart
wird die Programmabarbeitung
fortgesetzt.

\ NoRegai n: Beim Neustart kehrt
der Roboter nicht zum Stopppunkt
zuriick, nachdem er manuell von
diesem wegbewegt wurde.

\ Al | MoveTasks: Alle Roboter
werden gestoppt.

St opMove

Die aktuelle Bewegungsinstruktion
wird wie bei einem normalen Pro-
grammstopp sofort beendet, je-
doch féhrt die Programmabarbei-
tung mit der néchsten Instruktion
fort. St ar t Move muss ausgefihrt
werden, damit der Roboter sich
wieder bewegt.

\ Al | Moti onTasks: Alle Roboter
werden gestoppt.

DebugBr eak

Die aktuelle Bewegungsinstruktion
und die Programmabarbeitung
werden wie bei einem normalen
Programmstopp sofort beendet.
Ein Neustart des Programms setzt
die Programmabarbeitung fort.

EXIT

Die aktuelle Bewegungsinstruktion
und die Programmabarbeitung
werden wie bei einem normalen
Programmstopp sofort beendet.
Nachdem Stopp geht der Pro-
grammzeiger verloren und muss
wieder auf ,Main“ zuriickgesetzt
werden.

EXI TCYCLE

Die aktuelle Bewegungsinstruktion
und die Programmabarbeitung
werden sofort beendet. Der Pro-
grammzeiger wird auf ,Main“ be-
wegt und im kontinuierlich Abarbei-
tungsmodus startet das Programm
neu.

Fortsetzung auf néchster Seite
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Fortsetzung

Instruktion

Beschreibung

Argumente

Sear chX

Suchinstruktionen kénnen mit Ar-
gumenten programmiert werden,

um die Roboterbewegung nahe an
der Position zu stoppen, an der ein
Suchtreffer registriert wurde. Die

Programmabarbeitung féhrt mit

\ St op: Der Roboter wird so
schnell wie méglich gestoppt.
Dieser Stopp wird ausgefiihrt, in-
dem die Bewegung jedes Motors
separat und so schnell wie még-
lich gebremst wird. Da dies unko-

der nachsten Instruktion fort.

ordiniert erfolgt, kann der Roboter
betrachtlich von der Bahn abwei-
chen.

\ SSt op: Der Roboter wird schnel-
ler als bei einem normalen Pro-
grammstopp auf der Bahn ge-
stoppt. Dies entspricht dem Syste-
meingang SoftStop.

\ Sup: Der Roboter setzt die Aus-
fuhrung bis ToPoi nt fort. Wenn
mehr als ein Suchergebnis gefun-
den wird, wird ein Fehler gemel-
det.

RAPID-Instruktionen werden unter Technisches Referenzhandbuch - RAPID
Instruktionen, Funktionen und Datentypen beschrieben.

Weitere unerwartete Halte

Stopppunkt-Typ

Beschreibung

SyskFail

Das Steuerungssystem beinhaltet eine (visuelle) Uberwachungs-
funktion zur Erkennung von UnregelméaBigkeiten. In solchen
Fallen wird ein Halt eingeleitet. Die Robotersteuerung muss
neu gestartet werden.

Stromausfall

Das Steuerungssystem beinhaltet eine Uberwachungsfunktion
zur Erkennung von Stromausfallen. In solchen Féllen wird ein
Halt eingeleitet.

Stopp bei Kollision

Das Steuerungssystem beinhaltet eine Uberwachungsfunktion
zur Erkennung von Kollisionen. In solchen Féllen wird ein Halt
eingeleitet.

A WARNUNG

Beim Neustart einer Maschine nach einer Kollision ist duBerste
Vorsicht geboten. Der Roboter kdnnte eine eingeschrénkte
Bewegung ausfiihren, wenn er neu gestartet wird.

A WARNUNG

Infolge einer Kollision miissen die Umdrehungszéhler unter
Umsténden aktualisiert werden, um die Genauigkeit der Bahn
sicherzustellen.
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3.6 1/0-System

3.6.1 Verfluigbare Industrienetzwerke

Allgemeines

ﬂ Hinweis

Zwei industrielle Network-Master kénnen parallel auf dem OmniCore-Controller
laufen. Es liegt in der Verantwortung des Integrators, das Verhalten bei
Verwendung von zwei Mastern in einem OmniCore zu lberprifen.

Feldbusanschliisse
Die softwarebasierten Feldbusse sind direkt mit einem der Ethernet-Ports
verbunden.

Verfligbares Board
Das folgende Master-Board steht zur Verfligung:

Verflgbare softwarebasierte Feldbusse
Die folgenden softwarebasierten Feldbusse stehen als Optionen in RobotWare zur

Verfligung.
+ EtherNet/IP
« PROFINET

+ CC-Link IE Field Basic

Referenzen
Weitere Informationen zur Installation und Konfiguration der Feldbusse finden Sie
im jeweiligen Handbuch.
Titel des Handbuches Artikelnummer
Anwendungshandbuch - EtherNet/IP Scanner/Adapter 3HAC066565-003
Anwendungshandbuch - PROFINET Controller/Device 3HAC066558-003
Anwendungshandbuch - I/O Engineering 3HAC082346-003
Application manual - CC-Link IE Field Basic 3HAC082295--001
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3.6.2 Skalierbare E/A, extern

Allgemeines
Die Steuerung kann externe E/A-Einheiten mit DSQC1030 (16 digitale Eingangen
und 16 digitale Ausgéangen) als Basiseinheit und Zusatzeinheiten als Erweiterung
verwenden.

Skalierbare E/A-Einheiten
Die E/A-Einheit DSQC1030 Digital Base gehért zum ABB Scalable I/O-System, das
ein modulares, kompaktes und skalierbares E/A-System darstellt und aus einem
Basisgerat (Minimalkonfiguration) und Zusatzgeraten besteht.
Weitere Informationen zur Konfiguration und Verwendung der skalierbaren
E/A-Einheiten, sieche Anwendungshandbuch - Skalierbare E/A.
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3.7 Installation von Add-on-Geraten

3.7.1 Installation von Integrated Vision

Erforderliche Teile

ﬂ Hinweis

Die Ersatzteilnummern, die in der Tabelle aufgefiihrt sind, kbnnen veraltet sein.
Die aktuellen Ersatzteile fir OmniCore E10 finden Sie Uber myABB Business
Portal, www.abb.com/myABB.

Ersatzteil Artikelnummer Hinweis
8-mm-Kameraobjektiv, LTC-08F |3HAC053944-001

12,5-mm-Kameraobjektiv, LFC- |3HAC053944-002
12.5F

16-mm-Kameraobjektiv, LFC-16F1|3HAC053944-003
25-mm-Kameraobijektiv, LFC-25F1 | 3HAC053944-004

Integr. Vision-Kamera mit mittlerer| 3HAC053953-001 DSQC1020

Auflésung

Integr. Vision-Kamera mit hoher |3HAC053954-001 DSQC1021
Auflésung

Integr. Vision-Netzkabel 3HAC051753-003

Integr. Vision Ethernet -Kabel 3HAC051736-003

Erforderliche Werkzeuge und Gerate

Gerite Artikelnummer Hinweis

Standardwerkzeugsatz - Der Inhalt wird im Abschnitt
Standardwerkzeugsatz fiir die
Steuerung auf Seite 222 beschrie-

ben.
ESD-Schutzarmband -
Erforderliche Dokumente
Dokument Artikelnummer Hinweis

Circuit diagram - OmniCore E10 |3HAC076810-008

Anwendungshandbuch - Integrated| 3BHAC067707-003
Vision (integrierte Vision)

Fortsetzung auf néchster Seite

Produkthandbuch - OmniCore E10 111
3HAC079399-003 Revision: K

© Copyright 2019-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.


http://www.abb.com/myABB

3 Installation und Inbetriebnahme

3.7.1 Installation von Integrated Vision

Fortsetzung

Installation der Anschliisse der Integrated Vision-Kamera

Aktion Hinweis/Abbildung

A GEFAHR

Schalten Sie den Netzstrom vor dem
Beginn von Arbeiten im Schrank ab.
Weitere Informationen siehe Elektrische
Sicherheit auf Seite 30.

2 |Montieren Sie die Kameras auf der Mon-
tageschiene (nicht von ABB geliefert).

3 |Verbinden Sie das Ethernet-Kabel der
Kamera mit dem Device-Anschluss des
Computers und der Logikeinheit.

Q Tipp

Der MGMT-Port kann auch fiir den An-
schluss des Ethernet-Kabels fiir die Ka-
mera genutzt werden.

4 |Verbinden Sie die 24-V-Versorgung mit
den Kameras aus der anderen Stromver-
sorgung.

5 |SchlieBen Sie die Kabel an die Ein- und | Siehe Anwendungshandbuch - Integrated

Ausgangsteckverbinder an. Vision (integrierte Vision).

Fur weitere Informationen zur Option Integrated Vision siehe
Anwendungshandbuch - Integrated Vision (integrierte Vision).
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3.7.2 Installation der skalierbaren E/A-Gerate

Uberblick
Die Basiseinheit wird als skalierbare externe E/A-Einheit mit oder ohne
Zusatzgeraten verwendet.

Um die skalierbaren E/A-Zusatzgeréte zu installieren, muss die digitale Basis DSQC
1030 als externe Einheit installiert werden.

Weitere Informationen zur Installation, Konfiguration und Verwendung der
skalierbaren E/A-Einheiten, siehe Anwendungshandbuch - Skalierbare E/A.

Die skalierbaren E/A-Zusatzgeréate sind in der folgenden Abbildung dargestelit.
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Erforderliche Teile
Teil Artikelnummer Hinweis
Skalierbare E/A Digitaler Sockel |3HAC058663-001 DSQC1030
[3032-1]
Stecker digitale Basis/Erweiterung | 3BHAC060919-001
Digitales Add-on [3033-2] 3HAC058664-001 DSQC1031
Analoges Add-on [3034-2] 3HAC058665-001 DSQC1032
Anschliisse E/A-Analog 3HAC060925-001
Relais Add-on [3035-2] 3HAC058666-001 DSQC1033
Anschllisse E/A-Relais 3HAC060926-001

Fortsetzung auf néchster Seite
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3.7.2 Installation der skalierbaren E/A-Gerate
Fortsetzung

Erforderliche Werkzeuge und Geréte

Gerite

Artikelnummer

Hinweis

Standardwerkzeugsatz

Der Inhalt wird im Abschnitt
Standardwerkzeugsatiz fiir die
Steuerung auf Seite 222 beschrie-
ben.

ESD-Schutzarmband

Erforderliche Dokumente

Dokument

Artikelnummer

Hinweis

Circuit diagram - OmniCore E10

3HAC076810-008

Anwendungshandbuch - Skalierba-
re E/A

3HAC070208-003

Installation von skalierbaren externen E/A-Geraten

Weitere Informationen zur Installation, Konfiguration und Verwendung der
skalierbaren E/A-Einheiten, siehe Anwendungshandbuch - Skalierbare E/A.

Aktion

Hinweis/Abbildung

A GEFAHR

Schalten Sie den Netzstrom vor dem
Beginn von Arbeiten im Schrank ab.
Weitere Informationen siehe Elektrische
Sicherheit auf Seite 30.

)\ ELEKTROSTATISCHE ENTLA-
4.\ DUNG (ESD)

Die Ausriistung reagiert empfindlich auf
elektrostatische Entladungen (ESD). Le-
sen Sie vor der Handhabung der Ausriis-
tung die Sicherheitsinformationen im
Abschnitt Die Einheit reagiert empfindlich
auf ESD auf Seite 43.

Bereiten Sie die skalierbaren E/A-Einhei-
ten fir die externe Montage vor; siehe
die Beschreibung in Anwendungshand-
buch - Skalierbare E/A.

Verbinden Sie das externe Basisgeréat
mit einem Ethernet-Kabel mit dem
Hauptcomputer (Device).

+ Device - X3

Verbinden Sie die externe Spannungsver-
sorgung/ interne Spannungsversorgung
vom Hauptcomputer mit den Basiseinhei-
ten.
+ Externe Spannungsversor-
gung/24V_IO_EXT - X4

Jedes Basisgerat benétigt eine eigene
Stromversorgung.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3.7.2 Installation der skalierbaren E/A-Gerate

Fortsetzung

Aktion

Hinweis/Abbildung

Fihren Sie die Funktionstests durch, um
zu Uberprifen, ob die Sicherheitsfunktio-
nen einwandfrei funktionieren, siehe
Funktionstests auf Seite 123.
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3.8 Erstmalige Priifung vor Inbetriebnahme

Schutzerde

Stellen Sie vor der Stromversorgung des Roboters und der Inbetriebnahme sicher,
dass der Schrank geméaB AnschlieBen des eingehenden Netzes und der Schutzerde
an die Steuerung auf Seite 82 mit der Schutzerde verbunden ist.

Funktionstests

Fahren Sie die Funktionstests in Abschnitt Funktionstests auf Seite 123 durch, um
sicherzustellen, dass die Sicherheitsfunktionen ordnungsgemaB funktionieren.
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4 Wartung

4.1 Wartungsplan fiir die OmniCore-Steuerung

4 Wartung

4.1 Wartungsplan fiir die OmniCore-Steuerung

Allgemeines

Die Steuerung muss in regelmaBigen Abstanden gewartet werden, um ihre Funktion
zu gewahrleisten. Die Tatigkeiten und Intervalle werden in diesem Abschnitt

beschrieben.

Arbeiten und Intervalle

Geriate Wartungsarbeit | Intervall Siehe Abschnitt:

Gesamte Steuerung | Uberpriifung 12 Monate! Uberpriifen der OmniCore
E10-Steuerung auf Seite 119

Systemliifter Uberpriifung |6 Monate / Uberpriifen der OmniCore
E10-Steuerung auf Seite 119

Steuerschrank Reinigung Reinigen des Steuerungsschranks
auf Seite 120

FlexPendant Reinigung Wenn erforder- | Reinigen des FlexPendant auf Sei-

lich

te 121

Ausgang (im Betrieb
getestet)

Not-Halt (FlexPen- |Funktionstest |12 Monate Funktionstest fiir den Nothalt auf

dant) Seite 123

Manueller, automati- | Funktionstest |12 Monate Funktionstest manueller, automati-

scher und manueller scher und manueller Héchstge-

Héchstgeschwindig- schwindigkeitsmodus mit dem

keitsmodus mit dem FlexPendant auf Seite 124

FlexPendant

Zustimmungsschal- | Funktionstest |12 Monate Funktionstest des Zustimmungs-

ter schalter mit 3 Stellungen auf Sei-
te 125

Sicherheitsschalter |Funktionstest |12 Monate Funktionstest der Sicherheitsschal-
ter auf Seite 126

Automatik-Sicher- |Funktionstest |12 Monate Funktionstest fiir den automati-

heitshalt (im Betrieb schen Halt auf Seite 127

getestet)

Allgemeiner Sicher- | Funktionstest |12 Monate Funktionstest des allgemeinen

heitshalt (im Betrieb Halts auf Seite 128

getestet)

Externer Not-Halt |Funktionstest |12 Monate Funktionstest des externen Not-

(im Betrieb getestet) Halts auf Seite 129

ESTOP_STATUS- |Funktionstest |12 Monate Funktionstests des ESTOP_STA-

TUS-Ausgangs auf Seite 130

Reduzierte Ge-
schwindigkeitstiber-
wachung

Funktionstest

Wahrend der

Inbetriebnahme

Funktionstest der reduzierten Ge-
schwindigkeitsiiberwachung auf
Seite 131.

i Das Intervall hangt von der Arbeitsumgebung der Ausristung ab: eine sauberere Umgebung kann
das Wartungsintervall verldngern und umgekehrt.

Fortsetzung auf néchster Seite
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4 Wartung

4.1 Wartungsplan fiir die OmniCore-Steuerung
Fortsetzung

Funktionstest nach dem Austausch einer Komponente

Nach dem Austausch einer Komponente der Steuerung sollten die Funktionstests
durchgefiihrt werden. Siehe Funktionstests auf Seite 123.
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4 Wartung

4.2 Uberpriifungsaktivititen

4.2.1 Uberpriifung der Steuerung

4.2.1 Uberpriifung der Steuerung

Uberpriifen der OmniCore E10-Steuerung

Aktion

Hinweis/Abbildung

A GEFAHR

Schalten Sie den Netzstrom vor dem
Beginn von Arbeiten im Schrank ab.
Weitere Informationen siehe Elektrische
Sicherheit auf Seite 30.

)\ ELEKTROSTATISCHE ENTLA-
A:.\ DUNG (ESD)

Die Ausriistung reagiert empfindlich auf
elektrostatische Entladungen (ESD). Le-
sen Sie vor der Handhabung der Ausris-
tung die Sicherheitsinformationen im
Abschnitt Die Einheit reagiert empfindlich
auf ESD auf Seite 43.

Position der Armbanddruckknopfes:

xx2100001295

Kontrollieren Sie Steckverbinder und
Verkabelung, um sicherzustellen, dass
diese fest sitzen und die Kabel nicht be-
schéadigt sind.

Uberpriifen Sie die Lifter und die Liif-
tungséffnungen, um sich zu vergewis-
sern, dass sie sauber sind.

Nach der Uberpriifung: Schalten Sie
voriibergehend die Stromversorgung ein.
Uberprifen Sie die Lufter auf deren kor-
rekte Funktion. Schalten Sie den Strom
aus.
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4 Wartung

4.3.1 Reinigen des Steuerungsschranks

4.3 Reinigungsarbeiten

4.3.1 Reinigen des Steuerungsschranks

Erforderliche Ausriistung

Ausriistung usw. Hinweis
Staubsauger ESD-geschiitzt
Reinigung
In diesem Abschnitt wird beschrieben, was beim Reinigen der Steuerung besonders
beachtet werden muss.
+ Immer ESD-Schutz verwenden.
« Verwenden Sie die Reinigungsausriistung stets wie vorstehend beschrieben.
Andere Reinigungsausrustung kann die Haltbarkeit von Lackarbeiten,
Rostschutzmitteln, Schildern oder Aufklebern verkiirzen.
» Stellen Sie immer sicher, dass alle Schutzabdeckungen vor dem Reinigen
am Controller montiert sind.
« Entfernen Sie niemals vor dem Reinigen der ControllersauBenseite
Abdeckungen oder andere Schutzausristung.
« Verwenden Sie niemals Druckluft oder Hochdruckreiniger.
» Lassen Sie niemals die Tur geéffnet, wenn die AuBenseite gereinigt wird.
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4 Wartung

4.3.2 Reinigen des FlexPendant

4.3.2 Reinigen des FlexPendant

Position
Die zu reinigenden Oberflachen sind in der Abbildung unten zu sehen.

xx1800000128

Touchscreen
B Tasten
Erforderliche Ausriistung
Ausristung usw. Hinweis
Weiches Tuch ESD-geschiitzt
Warmes/sanftes Reinigungsmittel

Reinigen des Touchscreen
Dieser Abschnitt beschreibt, wie Sie den Touchscreen reinigen kénnen.

Aktion Info/lllustration

1 | Sperren Sie den Bildschirm.

2 |Der FlexPendant kann sicher gerei-
nigt werden, sobald der Sperrbild-
schirm angezeigt wird.

3 |Reinigen Sie den Touchscreen
und die Hardwaretasten mit einem
weichen Tuch und etwas Wasser
oder einem sanften Reinigungsmit-
tel.

4 |Entsperren Sie den Bildschirm
durch Bertihren der Schaltflachen.

Reinigung
Im folgenden Abschnitt wird beschrieben, was beim Reinigen des FlexPendant
besonders beachtet werden muss:

« ESD-Schutz verwenden

Fortsetzung auf néchster Seite
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4 Wartung

4.3.2 Reinigen des FlexPendant

Fortsetzung
- Verwenden Sie die Reinigungsausriistung stets wie vorstehend angegeben.
Jegliche andere Reinigungsausriistung kénnte die Lebensdauer des
Touchscreen verringern.
» Sicherstellen, dass alle Schutzabdeckungen vor dem Reinigen am Geréat
montiert sind.
« Sicherstellen, dass keine Fremdkdrper oder Fliissigkeiten in das Geréat
eindringen kénnen.
- Entfernen Sie vor dem Reinigen des FlexPendant samtliche Abdeckungen.
» Arbeiten Sie nicht mit einem Hochdruckreiniger.
» Reinigen Sie das Gerat, das Bedienfeld und die Bedienelemente mit Druckluft,
Lésungsmitteln, Scheuermitteln oder Scheuerschwammen.
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