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Allgemein
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1

Allgemein

1.1 Zu dieser Anleitung

1.2

Diese Anleitung enthalt Informationen fiir einen Systemaufbau des
elektrischen Greifers EGP mit einer sicheren Steuerung zur Reali-
sierung der sicheren Funktionen SOS (sicherer Betriebshalt) und
STO (sichere Momentenabschaltung).

Diese Systembeschreibung gilt nicht als vollstandige Dokumentati-
on. Fiir jede Anwendung muss eine Risikobeurteilung erstellt wer-
den, geltende Normen miussen ermittelt und angewandt werden.

Neben dieser Anleitung gelten die aufgefiihrten Dokumente unter
Mitgeltende Unterlagen [P 4].

Mitgeltende Unterlagen

e Montage- und Betriebsanleitung des Greifers - EGP *
e Montage- und Betriebsanleitung des Sensors - IN 40 *
e DGVU-Zertifikat, Zertifikats-Nr. MF 15008 *

e DGVU-Zertifikat, Zertifikats-Nr. MF 17022 *

e Dokumentation der sicheren Steuerung
(Installations- und Programmierhandbuch) **

Die mit Stern (*) gekennzeichneten Unterlagen konnen unter
schunk.com heruntergeladen werden.

Flr den Inhalt der mit (**) gekennzeichneten Unterlagen tber-
nimmt SCHUNK keinerlei Gewahr fur die Aktualitat, Richtigkeit und
Vollstandigkeit.
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Allgemein

1.3 Komponenten fiir den Systemaufbau

HINWEIS

Fir die Abfrage redundanter Sensorsignale empfiehlt SCHUNK die
induktiven Naherungsschalter IN 40.

Folgende Komponenten werden fiir den Systemaufbau bendtigt:
e Elektrischer Greifer EGP
e 4x Sensoren
— z. B. induktiver Ndaherungsschalter IN 40/S-M8, SCHUNK-
Ident-Nr. 0301474
e Sensorhalter (2x)
— SCHUNK-Ident-Nr. 9700901
e Abstandshilse zum Einstellen der Sensorposition
— SCHUNK-Ident-Nr. 5509536
e Sensorverteiler

e Sicherere Steuerung
—z. B. Pilz PNOZmulti oder LTI SMC1-Z10
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Technische Daten

2 Technische Daten

Hinweise zu den technischen Daten enthalt die jeweiligen Doku-
mentation der Einzelkomponenten, Mitgeltende Unterlagen [P 4].
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Aufbau und Beschreibung

3 Aufbau und Beschreibung
3.1 Beispiel Systemaufbau

o
/@

O
o ©

Beispielhafter Systemaufbau mit sicherer Steuerung

1 Sensor IN 40 4 Kabel Spannungsversor-
gung Greifer
2 Sensorverteiler 5 Greifer
3 Sichere Steuerung 6 Sensorhalter
(z. B. Pilz PNOZmuilti)

3

Uberwachungs-
ebene

$

Aufbau, konventionell (links) und mit Sicherheitsfunktion (rechts)
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Aufbau und Beschreibung

3.2 Beschreibung

Bei dem Systemaufbau wird eine Uberwachungsebene mit einer si-
cherer Steuerung zwischen der Ubergeordneten Steuerung der An-
lage und dem Greifer erstellt.

Dadurch kann die Position der Greiferfinger unabhangig von der
Ubergeordneten Steuerung (iberwacht und der Greifer — wenn no-
tig — von der Versorgungsspannung getrennt und dadurch in einen
sicheren Zustand Uberflhrt werden.

Die Uberwachungsebene unterscheidet zwischen zwei Betriebs-
modi:

e Uberwachter Betrieb

e Freigabebetrieb

Im (iberwachten Betrieb sind die Funktionen der Uberwachungs-
ebene aktiv.

Im Freigabebetrieb sind die Funktionen nicht aktiv und es kann
weiterhin zu Gefahrdungen kommen. Kundenseitig muss im Frei-
gabebetrieb sichergestellt werden, dass die Plausibilitat der Sen-
sorsignale Giberwacht und ausgewertet wird.
Die Uberwachungsebene umfasst zwei Sicherheitsfunktionen und
die Auswertelogik:
e Safe Operating Stop (SOS)

— Sicheres Uberwachen der Position der Greiferfinger

Durch Uber Kreuz angebrachte Sensoren wird die Position
der Greiferfinger Giberwacht.

e Safe Torque Off (STO)
— Sicherer Abschaltpfad des Greifers

Der Greifer wird durch Wegnehmen der Versorgungsspan-
nung energielos geschalten.
e Auswertelogik
— Die Uberwachten Positionen werden durch die sichere Steue-
rung ausgewertet. Die Steuerung trifft — wenn notig — die
Entscheidungen zum Uberfliihren des Greifers in den sicheren
Zustand und erhalt diesen Zustand aufrecht.

8
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Funktionsbeschreibung

4 Funktionsbeschreibung

4.1 Definition des sicheren Zustandes des Greifers

Der sichere Zustand des Greifers ist ein Zustand, in dem keinerlei
Gefahrdung fir Mensch und Maschine vom Greifer ausgeht.

Fir den Systemaufbau bedeutet dies, dass es folgende zwei siche-
re Zustande in Abhangigkeit der Position der Greiferfinger gibt:

e Sicherer Zustand 1
— Position der Greiferfinger ist definiert

Der Greifer halt seine Position und Greifkraft, um ein mogli-
cherweise gegriffenes Werkstiick nicht zu verlieren.

e Sicherer Zustand 2
— Position der Greiferfinger ist undefiniert
Um Quetschungen zu vermeiden, wird der Greifer energielos
geschaltet.
Der Wechsel von sicherer Zustand 1 in sicherer Zustand 2 erfolgt,
sobald die Position der Greiferfinger undefiniert ist.

Dies ist zum Beispiel der Fall, wenn im Uberwachten Betrieb, keine
Freigabe oder Freigabesignal logisch low oder Not-Halt, ein gegrif-
fenes Werkstiick unter Kraftanwendung aus dem Greifer entnom-
men wird. Wird ein Werkstlick entnommen, bewegen sich die
Greiferfinger bis eine Signalanderung an einen der Sensoren er-
folgt (Nachlaufweg). Bei einer sehr gering eingestellten Greifkraft
ist es moglich, dass die Greiferfinger die Position halten ohne das
ein Nachlauf erfolgt.

Der Wechsel von sicherer Zustand 2 in sicherer Zustand 1 ist nicht
erlaubt.

Das Verlassen des sicheren Zustandes 1 ist durch eine erneute
Freigabe oder eine Zustimmung maoglich.

Das Verlassen des sicheren Zustandes 2 ist ausschliel3lich durch Be-
heben und Quittieren des anstehenden Fehlers und anschlieRen-
der neuer Freigabe moglich. Dadurch wird ein unerwtiinschtes oder
unerwartetes Wiederanlaufen verhindert. Alternativ kann tGber Zu-
stimmung und anschlielender Quittierung erreicht werden, dass
der Greifer mit Energie beaufschlagt wird, solange bis der Zu-
stimmtaster losgelassen oder durchgerissen (Panikfunktion) wird.
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Funktionsbeschreibung

4.2 Blockschaltbild

Nicht sichere (iibergeordnete) Steuerung

Schnittstelle | Anlage

q
>
>
>

Not-Halt Zustimmtaster

Freigabe

SchlieRen
Reset

Greifer getffnet 1
Greifer gedffnet 2
Offnen

Greifer geschlossen 1,
Greifer geschlossen 2.

A\ 4

nsorlogik Auswertelogik Relais

A

wn

Greifer geschlossen 1 o

Sichere Sensor-und Auswertelogik

Spannungsversorgung Greifer

[ T EREE > SCHUNKProdukte]

Blockschaltbild

SchlieRen

Offnen

Greifer gedffnet 1
Greifer gedffnet 2

Greifer geschlossen 2

4.3 Ubergeordnete Steuerung

Die Uibergeordnete Steuerung kann sicher oder unsicher ausge-
fUhrt sein. Es werden keine besonderen Anforderungen an die
Ubergeordnete Steuerung gestellt. Es muss sichergestellt werden,
dass die in sicherer Technik ausgefiuhrten Verbindungen den An-
forderungen der EN I1SO 13849-1 entsprechen.

Bei Verwenden einer sicheren libergeordneten Steuerung kann die
Sensor- und Auswertelogik, die sicher ausgefiihrt werden muss, in
der Gbergeordneten Steuerung implementiert werden. In diesem
Fall wird keine zusatzliche sichere Steuerung benotigt.

Es muss darauf geachtet werden, dass die sicheren Verbindungen
entsprechend der anwendungsspezifischen Anforderungen der
EN ISO 13849-1 entsprechen.

Wird ein externes Relais verwendet, kann es unter Umstanden er-
forderlich sein, zusatzliche Signale fiir die Uberwachung und die si-
chere Zustandsanderung zu verwenden. Bei integrierten sicheren
Relais wird dies gegebenenfalls durch die sichere Steuerung tber-
nommen.

HINWEIS

Die Ubergeordnete Steuerung muss im Freigabebetrieb die von
der sicheren Steuerung zur Verfliigung gestellten redundanten
Sensorsignale auf Plausibilitat prifen. Die Sensorsignale werden
im Freigabebetrieb durch die sichere Steuerung nur durchgeschlif-
fen.

10
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Funktionsbeschreibung

4.4 Sichere Steuerung

Die sichere Steuerung stellt die Spannungsversorgung U, — zum
Beispiel mit Hilfe eines sicheren Relais — fiir den Greifer zur Verfu-
gung. Die sichere Steuerung ist in der Lage, die Spannungsversor-
gung sicher abzuschalten und nutzt die Funktion als sicheren Ab-
schaltpfad.

Die sichere Steuerung bekommt von der (ibergeordneten Steue-
rung die Sollvorgaben Offnen, Schlief3en, Reset, Freigabe, Not-Halt
und Zustimmung.

Die Position der Greiferfinger wird an der sicheren Steuerung liber
die Eingange Greifer gedffnet 1, Greifer gedffnet 2, Greifer ge-
schlossen 1 und Greifer geschlossen 2 erfasst.

Uber die Ausginge Signal Greifer geéffnet 1, Signal Greifer geéff-
net 2, Signal Greifer geschlossen 1 und Signal Greifer geschlossen
2 wird der Zustand an die (ibergeordnete Steuerung weitergelei-
tet.

Die Verarbeitung der Sensorsignale fiir die weitere Verwendung in
der kundenspezifischen Applikation muss durch die Gbergeordnete
Steuerung erfolgen.

Im Wartungsbetrieb und im Nothalt flhrt die sichere Steuerung ei-
ne Plausibilitatsprifung der Sensorsignale durch.

Im Freigabebetrieb miissen die Sensorsignale durch die tibergeord-
nete Steuerung auf Plausibilitat geprift werden. Wird diese Plausi-
bilitatsprifung nicht durchgefihrt, kann im Freigabebetrieb ein
nicht korrekt eingestellter oder defekter Sensors oder ein nicht
korrekt arbeitender Greifer nicht festgestellt werden.

Uber die sichere Steuerung werden die vier Sensorsignale der

Ubergeordneten Steuerung zur weiteren Verarbeitung zur Verfi-
gung gestellt.

Uber die sicheren zweikanaligen Eingénge Freigabe, Not-Halt und
Zustimmung werden die Informationen zur Betriebsart der siche-
ren Steuerung zur Verfligung gestellt.

11
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Funktionsbeschreibung

4.5 Programmablauf

Das folgende Diagramm zeigt modellhaft das Verhalten der Appli-

kationssoftware als Zustandsautomat. Dieser ist in drei Ebenen un-
terteilt. Die Ebenen sind nach dem Verhalten der Zustande geglie-

dert.

m————
Start . \\
A S

‘ (Not-Halt low,
Freigabe Flanke high,
Freigabebetrieb Reset Flanke high)
. (Zustimmtaster high,
Freigabe low

Reset-Zustimmtaster
Flanke high)

Zustimmtaster low Freigabe high
(Zustimmtaster high
Reset-Zustimmtaster

Flanke high)
Zustimmtaster high

Reset-Zustimmtaster m

Flanke high Wartungsbetrleb C Not-Halt )

undefinierte
Greifersensorik

Not-Halt high
Zustimmtaster low

undefinierte

Greifersensorik
Fehler )

Reset Flanke high

Diagramm Zustandsautomat

Jeder Zustandsilibergang ist durch einen Pfeil in die Richtung des
neuen Zustands abgebildet. Wenn die Ubergangsbedingung wahr
ist, erfolgt der Zustandstibergang.

Die Applikationssoftware kennt drei grundsatzliche Verhaltenswei-
sen:
e Freigabebetrieb
— Ungepriftes Durchleiten aller Signale vom Greifer zur tber-
geordneten Steuerung und umgekehrt.

— Nur im Freigabebetrieb kann der Greifer ge6ffnet oder ge-
schlossen werden.

e Wartungsbetrieb und Not-Halt

— Uberfiihren des Systems in den sicheren Zustand 1. Die Soll-
vorgaben der libergeordneten Steuerung werden eingefro-
ren und die Greiferposition wird aufrecht erhalten.

e Fehler

— Uberfiihren des Systems in den sicheren Zustand 2 durch
Energielosschalten des Greifers. Die Sollvorgaben der lber-
geordneten Steuerung werden eingefroren. Setzen des Feh-
lerausganges.

12
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Montage und Inbetriebnahme

5 Montage und Inbetriebnahme

5.1 Montage

Detailierte Informationen zu Montage und Einstellungen enthalt
die jeweilige Dokumentation der Einzelkomponenten, Mitgeltende

Unterlagen [P 4].
Hinweise e Bei dem Greifer missen fur die redundante Abfrage der Sensor-
signale insgesamt vier Sensoren montiert sein.

e Zur Vermeidung von Fehlern gemeinsamer Ursache die Senso-
ren nur Uber eine Spannungsquelle versorgen, die sicherstellt,
dass die Sensoren nicht auBerhalb ihrer Spezifikation betrieben
werden.

e Die sichere Steuerung und die Sensoren mussen Uber die glei-
che Spannungsversorgung angeschlossen werden.

e Die sichere Steuerung iberwacht die eigene Spannungsversor-
gung, U=24V -20 % ... +25%, selbst.

e Wenn die Spannung die obere oder untere Spannungsgrenze
Uber- oder unterschreitet, wird die Spannungsversorgung des
Greifers abgeschaltet und die sichere Steuerung muss neu gest-
artet werden.

e Die Sensoren miussen so eingestellt werden, dass der Nachlauf-
weg des Greifers nach einem Werkstlickverlust kurz genug ist,
damit es zu keiner Gefahrdung kommt. Der Nachlaufweg muss
aber lang genug sein, dass die sichere Steuerung das Nachlaufen
Uber die Sensorsignale feststellen kann, Checkliste Inbetrieb-
nahme [P 15].

Greifer montieren und anschliefRen.
Sensorhalter an Greifer montieren.

> Sensorverteiler zwischen Sensorkabel und sicherer Steuerung
montieren. Sensorverteiler an die sichere Steuerung anschlie-
Ren.

A\

Uberblick

A\

A\

Sensoren an Greifer montieren, anschliellen und einstellen.
> Sichere Steuerung montieren und anschliel3en.

13
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Montage und Inbetriebnahme

5.2 Inbetriebnahme

Hinweise zu den Statusanzeigen und der Inbetriebnahme der Ein-
zelkomponenten enthalt die jeweilige Dokumentation der Einzel-
komponenten, Mitgeltende Unterlagen [» 4].

HINWEIS

Der Betreiber kann mit Hilfe der folgenden Checkliste die Einstel-
lungen bei der Inbetriebnahme beschreiben und berticksichtigen.
Die Checkliste flihrt nicht die vollumfangliche Erfillung der anzu-
wendenden gesetzlichen Anforderungen herbei. Die fir die kun-
denspezifische Applikation bendtigten Formulare und Prozesse
mussen beachtet werden.

Bei jeder Modifikation der kundenspezifischen Applikation, z. B.
beim Greifen anderer Werkstlicke miissen folgende Punkte erneut
durchgefiihrt werden:

¢ Inbetriebnahme, inklusive dem Einstellen der Sensoren

e Risikobetrachtung

e Dokumentieren der Inbetriebnahme

Kénnen bestehende Einstellungen ibernommen werden, z. B.
Griffweite, Gefahrdungspotential durch Werkstlickgewicht sind
unverandert, kann dies durch eine erneut durchgefihrte Risikobe-
urteilung als unkritisch belegt werden.

HINWEIS

Wahrend des Betriebs muss in regelmaliigen Abstanden der Nach-
laufweg bei Bauteilverlust kontrolliert werden, Checkliste Inbe-
triebnahme [» 15].

14
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Montage und Inbetriebnahme

5.3 Checkliste Inbetriebnahme

HINWEIS:

Zu den von der EN 1SO13849 und die fiir die kundenspezifische Applikation gtiltigen Nor-
men bendotigten Formulare und Prozesse, empfiehlt SCHUNK zusatzlich diese Checkliste zu
verwenden.

1. Korrekte elektrische Verdrahtung priifen D
Alle Komponenten sind laut Anschlussplan angeschlossen. Der Anschluss der
Leitungen und die Verdrahtung wurde normgerecht ausgefiihrt.

2. Spannungsversorgung der Sensoren priifen D
Die Sensoren werden Uber dieselbe Spannungsquelle wie die sichere Steue-

rung versorgt oder der spezifikationsgerechte Betrieb wurde durch eine an-
dere Mallnahme sichergestellt.

Andere Malinahme:
3. Konfiguration auf die sichere Steuerung iibertragen (nur falls notwendig) D

Chipkarte mit der Konfiguration einstecken oder Chipkarte einstecken und
Konfiguration Uber die USB-Schnittstelle libertragen.

4. Greifer identifizieren []

Innengreifen:

AuBengreifen:

Kraftschluss oder Formschluss:

Greifkrafteinstellung (%):
5. Werkstiick identifizieren []

Das zu greifende Werkstiick ist eindeutig identifizierbar.

Name/Revision:

Abmessungen (mm):
Werkstlickgewicht (kg):
Griffweite des Werkstiickes (mm):
Greifhohe oder Abstand Oberkante Greifer bis Kraftangriffspunkt (mm):

Toleranzen (mm):

Resthub = Abstand zwischen Fingern
in Position Gedffnet — Griffweite Werkstick, Resthub (mm):

6. Sensoren einstellen []
Vier Sensoren einstellen, siehe Montage- und Betriebsanleitung des Sensor.
Positionen der Sensoren:

15
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Montage und Inbetriebnahme

7. Nachlaufweg bei Bauteilverlust messen

Im Gberwachten Betrieb den Nachlaufweg bei Bauteilverlust messen.

Um Quetschungen zu vermeiden, mit einem geeigneten Hilfsmittel das ge-
griffene Werkstlick herausziehen.

Die sichere Steuerung erkennt die Bewegung und schaltet den Greifer span-
nungslos.

Nachlaufweg = Griffweite Werkstlick — Position Greiffinger nach Herauszie-
hen des Werkstickes

Position der Greiferfinger:

Nachlaufweg in Risikoanalyse bewerten und ggf. geeignete MaRnahmen zur
Minderung des Gefahrdungspotentials ergreifen.

Geeignete MaRRnahmen:

8. Umgebungsbedingungen identifizieren

Sauber/Trocken:

Umgebungstemperatur (°C):

Zyklen pro Minute:

9. Risiko beurteilen und ggf. mindern

16

Risiko hinsichtlich des Gefahrdungspotentials durchfiihren, z. B. Quetschen
bei Nachlauf. Gefahrdung durch Nachlauf bewerten und ggf. geeignete Mal3-
nahmen ergreifen.

Geeignete MaRRnahmen:

Datum der Prifung: Name des Prifers: Unterschrift:
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Anhang

6 Anhang

Weiterfiihrende Informationen
Anschlussplan 1 (Pilz) [» 18]
Anschlussplan 2 (LTI) [» 19]

17

01.00 | Elektrischer Greifer EGP mit sicheren Funktionen | Systembeschreibung | de | 1381595 SCHUNK e°



0 1 2 3 4 5 6 7 8 | 9
+24V GND
A A EGP XXXXXX )
Id. Nk.2 XXXXXXX Greifer
+24V Sffnen OV schlieBen SHD
o o) o o)
-WiM1
4x0,25mm2__| o35 | 025 025 | 0
AT T T N
N = ] = o = ]~
<& Greifer getffnet Sensor 1
<& Greifer gedffnet Sensor 2
— <& Greifer geschlossen Sensor 1
<& Greifer geschlossen Sensor 2
X1 8 X3
[~~~
888888 8888888 Ft-tard4-41 rFir-l--hrtirF
| 1 [ 1 1n | |
O0000000O0 00000000 | 7\’ X “\ ! ! [ N AN |
=22E8222 gEgggmreEb Ldodaondody cpre oo —joe b b
pilz
Not . .
X ::er ‘2 -Halt Freigabe Reset Zustimmung g;fi'zir Sgl?;ii:)r;en
& Diag
& Fault
&IFau\t
XOFault [ 1
| |
o m N m . .
§ggg gngg ! !
28355585 S0B%.usz ' gestrichelte Objekte von/an |
COOO0O000 LOOOOOOO i Ubergeordneter Steuerung .
| |
[R920090R 9902900y | rvozmeo Lo ________ i
x2 8 x4 8 Id. Nr.: 772100
r--—-—-- - - -—- - - =-—"=-—"=-—"=-—"=-—"=-=-=-- hl
| |
: »-; Signal Greifer gedffnet 1 |
. »- ; Signal Greifer geschlossen 1 |
T » / Rlckflihrung Fehler |
T P / Rickfiihrung Freigabe |
T -/ Signal Greifer getffnet 2 |
T -/ Signal Greifer geschlossen 2 |
L e e e e e e e e e - - 4
SHD
/I’\ im Schaltschrank auflegen
T
T
T
. A A 7
Erstellt ad Bearb. MH Ansteuerung PNOZ Komm. Nr.: SCHUNK GmbH & Co. KG =
Datum 20.11.2014 Datum 02.12.2014 : Bahnhofstrasse 106-134 o K
. Zeichn. Nr.:
Gepr Quaas Um 08:26:25 eichn. 74348 Lauffen/N SCHUNK O Blatt 2
Ursor Kundennummer: . Id. Nr.: www.schunk.com von 2




=
| m mJ | Lo+ | o Ia | «O—
52 £ls
> 9 o~ | b3 1A | w0 2z
Lo
k -
2 o~ | b2 011d | ~O—
g !
1 O ..m | | o%F 610 | Zo
L@ .m | = |on N
| d m | I+
58 —O~ | poo.2 810 | ~O—
.n g ©
[ = =
88 —O~ | poo.1 44 1 =0— @
Lo= X
o~ | ne 91 | ~O— N
L o0& | ne s1a | Ho— =
g g e o
O~ H2 [UAE] +O— m
||||||||||| 0o | h1 6v3 | O]
| |
| /T 39up03b 131919 4— 1O~ | ea2 8vld | ~O
| - - 235
| / T uasso|ydsab say1219 A|_|I0m EAL v3a mo m H w
Lo ____ I IS =g
|||||||| o
—O~ | anp M | +O4————Dp-Jajyed [eUbIS / 1 RN
R _ I I 583’
- -
| o:n_zw.V|_IO3 GND = sva | mo—+———Lp2qebiald |eubis / | Wcm m
| | & | | 2E8s
=y
| O~ [ +2avoc | 3 zO||_rVN 10UL036 Jay1RI9) / " FERE
[ | b o
L 0 |H / bvm+ thJIOm +24VDC €va mOI|__.|V Z U9sso|ydsab Jajeln \ln
Z s 1
(@] 8
=1 S o
£ ZO—
62 £ g
El S © b %93 [
M 29 a K=l ),
2] 2 ] asop LI
o W zS T o [
__” g Se kg € | 23 [ i
4 < g n Y . 2
555 O I : §
=9 z B 11 =2 m
R g w0 T E S
NE2g 3 I Es
mmm £ HOl, go _, bunbliosianiayein S 3
8 g g+~ W % Buebsnesiejoy /et
8% oy
N e QE
8 — = £
< o
= )
F
/ (Buebuiz) g 10suas uasso|ydseb Jayiei0 ——O« | pia i | <O T _
USERIIYIS 91D | F 5
/ (Buebuig) T 10suaS UaSSO|YISDb JB)IRID) ——F—Om | p3 1A | «O Pl ﬁ m
[ENVITCRENEIGIN N 3
L__J g
/(buebuiz) z Josuas 19uy0ab JoyelD —1—On | pp2 01Id | ~O LI S
Z bunwwnsnz | | 2
— — 7 z
/(Bbuebuiz) T Josuas 19ul0ab Joyeln ———0OF | piy 61a | o ! | ! ! *
X X T bunwwnsnz | |
||
O« 81d | 1
D00.2 +O Z5GebB1] | |
I
Om /10 | ]
D00.1 ~O ToqebRE | , .
Lo~ | ne 9aa | ~o LI
C YBH-ION | [
—o3 | ne sia | o -
X g TIWEH-ION L _ _
21/ BunuudyIassN|YdsIaNY 7 Mensel @———O~ | puse2 D | <O—— bunbliosianialpi buebsnesiey / st c
©
. . [=%
21/ BunuuayassN|ysIEND T Pensol @——+O= | puser o VO 01— T/ A A m
> =)
o] . )] [=)) ]
—O~ | pr14 €7D | nO1—a T/ § S €
...... o E E <
I o1/ Apz+ -l | 1 O3 . = S 5
& | ons LB e z
Ly uwmww__llll_ ol 83 [} Q
a 8
5 =2 =
o< | enp £ 120d | vo— S 6
= 8 8
o= === | Q s g
| OT/AND »—— 10~ | ano z 5 Heod | o 3 &
_ _ 5 < g ¢
=}
| | O~ | +2av0c |?§ THOT | ~O— E B
I o= £ L 3
. o = = S|d
L /AT B TOg | 2avoe R S S % SEIE
= S SEIE
=10 D R
Ot o S -1~~~ ! HEE
s23 I A A 222
(2}
- |2 2 i
a O [ G I
it + o1 1z
12 @B [ anl 5
—= [Eobah SRR R 4
Oz ¢ 2|8
zol L8
%33 8la
ol
=l e -
L2128 &
HEEE




20

01.00 | Elektrischer Greifer EGP mit sicheren Funktionen | Systembeschreibung | de | 1381595




	 Impressum
	Inhaltsverzeichnis
	1 Allgemein
	Zu dieser Anleitung
	Mitgeltende Unterlagen
	Komponenten für den Systemaufbau

	2 Technische Daten
	3 Aufbau und Beschreibung
	Beispiel Systemaufbau
	Beschreibung

	4 Funktionsbeschreibung
	Definition des sicheren Zustandes des Greifers
	Blockschaltbild
	Übergeordnete Steuerung
	Sichere Steuerung
	Programmablauf

	5 Montage und Inbetriebnahme
	Montage
	Inbetriebnahme
	Checkliste Inbetriebnahme

	6 Anhang
	Anschlussplan 1 (Pilz)
	Anschlussplan 2 (LTI)

	  

