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Zewngetrzne sygnaty We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

WSTEP
Niniejsza instrukcja zawiera opis sygnatow We/Wy kontrolera robotow Kawasaki serii E.

Opisano rowniez procedury podtaczenia kontrolera oraz urzadzen zewnetrznych.
Sposob podiaczania zasilania gtownego oraz obstuge robota podano w oddzielnej Instrukcji uzytkownika,

Nalezy dokladnie zrozumie¢ tres¢ catej, niniejszej instrukcji oraz zachowaé ostroznos¢ w czasie
wykonywania wszystkich procedur obstugowych.

[ UWAGA ]
Niniejsza instrukcja obejmuje nastepujace modele kontrolerdw:
E10, E12, E13, E14, E20, E22, E23, E24, E73, E74 (wersja standardowa dla
Japonii)
E30, E32, E33, E34, E76, E77 (wersja standardowa dla Ameryki P6tnocnej)
E40, E42, E43, E44, E70, E71 (wersja standardowa dla Europy)
E25, E27 (wersja iskrobezpieczna dla Japonii)

1. Niniejsza instrukcja nie moze by¢ traktowana jako gwarancja na systemy, w ktdrych uzywane sa
roboty. Firma Kawasaki nie ponosi rowniez odpowiedzialnosci za jakiekolwiek wypadki, szkody
i/lub naruszenia praw autorskich wynikajace z korzystania z takich systemow.

2. Zaleca sig, aby wszyscy pracownicy odpowiedzialni za uruchamianie, programowanie, serwisowanie
lub kontrole robota, zostali wczesniej przeszkoleni na kursach oferowanych przez firme Kawasaki.

3. Firma Kawasaki zastrzega sobie prawo do wprowadzania zmian, poprawek i aktualizacji niniejszej
instrukcji, bez uprzedniego powiadamiania.

4. Niniejsza instrukcja nie moze by¢ drukowana lub kopiowana, w catosci lub w czesci, bez posiadania
pisemnej zgody firmy Kawasaki.

5. Instrukcje nalezy zachowacé i przetrzymywac w tatwo dostepnym miejscu. W przypadku zmiany
miejsca pracy robota, przenoszenia do innego oddziatu lub sprzedazy, nalezy obowiazkowo dotaczy¢
do niego niniejsza instrukcje. W przypadku utraty lub zniszczenia niniejszej instrukcji, prosimy
skontaktowac sie z firma Kawasaki.

Copyright © 2010 Kawasaki Heavy Industries Ltd. Wszelkie prawa zastrzezone.
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SYMBOLE

Informacje wymagajace zwrdcenia szczegolnej uwagi zostaty oznaczone za pomoca przedstawionych
ponizej symboli.

Przestrzeganie zasad bezpieczenstwa oznaczonych tymi symbolami to podstawowy wymog do
poprawnej i bezpiecznej obstugi robota, a takze zapobieganiu urazom lub zniszczeniu mienia.

A NEBEzZPIECZENSTWO

Nieprzestrzeganie zalecenia moze spowodowaé¢ powazne
obrazenia cielesne lub smieré.

A OSTRZEZENIE

Nieprzestrzeganie zalecenia stwarza zagrozenie obrazen
cielesnych lub smierci.

Nieprzestrzeganie tego zalecenia moze doprowadzié¢ do obrazen
cielesnych i/lub zniszczenia mienia.

[ UWAGA ]

Dodatkowe uwagi dotyczace specyfikacji robota, jego
programowania, obstugi i serwisowania.

A  OSTRZEZENIE

1. Nie mozna zagwarantowa¢ absolutnej dokladnosci i efektywnosci
zamieszczonych w niniejszej instrukcji wykresow, procedur i informacji. W
czasie wykonywania prac nalezy zachowa¢ pelng ostroznosé¢. W przypadku
jakichkolwiek pytan lub watpliwosci dotyczacych eksploatacji robota, prosimy
skontaktowaé si¢ z firmg Kawasaki Machine Systems.

2. Zasady bezpieczenstwa podane w niniejszej instrukcji obstugi dotycza
konkretnych zadan, a nie odnosza si¢ do wszystkich mozliwych prac
zwigzanych z robotem. Warunkiem bezpieczenstwa w czasie pracy jest
dokladne przeczytanie i pelne zrozumienie Zasad bezpieczenstwa,
obowigzujacych przepiséw i powigzanych materialéw, dokladne zapoznanie
si¢ z zasadami podanymi w kazdym z rozdzialow oraz zadbanie o wszystkie,
wymagane w danym miejscu pracy srodki ochronne.
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INFORMACJE WPROWADZAJACE
1. KLAWISZE | PRZELACZNIKI SPRZETOWE

Kontroler serii E posiada szereg klawiszy i przetacznikdw sprzetowych na panelu operatora oraz
programatorze recznym. Nazwy klawiszy i przetacznikdw sprzetowych sa w niniejszej instrukcji
otoczone ramka, jak pokazano ponizej. Czasami, w celu uproszczenia opisu, pomijane jest okreslenie
"klawisz" lub "przetacznik”. Jezeli konieczne jest jednoczesne wecisniecie dwaoch lub wigcej klawiszy, sa
one potaczone za pomoca znaku "'+", jak pokazano ponizej.

PRZYKLADY

: reprezentuje klawisz sprzgtowy "ENTER™.

TEACH/REPEAT]: reprezentuje przetacznik trybu "TEACH/REPEAT" na panelu operatora,
IAHMENU]: reprezentuje weigniccie klawisza A i nastepnie weisniecie klawisza MENU.

2. KLAWISZE | PRZELACZNIKI OPROGRAMOWANIA

Kontroler serii E korzysta z szeregu klawiszy i przetacznikdéw programowych wyswietlanych na
programatorze recznym. Nazwy klawiszy i przetacznikdw programowych sa w niniejszej instrukcji ujete
w nawiasy "< >", jak pokazano ponizej. Czasami, w celu uproszczenia opisu, pomijane jest okreslenie
"klawisz" lub "przetacznik".

PRZYKLADY
<ENTER>: reprezentuje klawisz "ENTER" wyswietlany na ekranie programatora r¢cznego.
<NEXT PAGE>: reprezentuje klawisz "NEXT PAGE" wyswietlany na ekranie programatora recznego.

3. POZYCJE WYBIERANE Z LISTY

Bardzo czgsto na programatorze recznym nalezy wybra¢ pozycje z rozwijalnego menu. Pozycje
wybierane z menu sa w niniejszej instrukcji ujete w nawiasy "[XXX]", jak pokazano ponizej.

PRZYKLADY

[Auxiliary Function] Reprezentuje pozycj¢ menu “Auxiliary Function”. W celu wybrania tej
pozycji nalezy najecha¢ kursorem na odpowiedni element za pomoca klawiszy
kursora, a nastepnie wcisna¢ klawisz . W celu skrécenia opisu, w miejsce
petnego opisu takiej procedury, w niniejszej instrukcji podawany jest skrotowy opis
"wybra¢ pozycje [XXX].
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1.0 TYPY ZEWNETRZNYCH SYGNALOW WE/WY

W czasie korzystania z robota, w niektdrych zastosowaniach konieczne jest zaimplementowanie
blokady wspotpracujacej z urzadzeniami zewnetrznymi, centralnym przetacznikiem do uruchamiania
lub blokady bezpieczenstwa. W celu umozliwienia realizacji takich funkcji, mozna wykorzysta¢
zewngtrzne sygnaty We/Wy do wymiany informacji z urzadzeniami zewngtrznymi. Zewngtrzne
sygnaty We/Wy dziela si¢ na trzy typy:

Sygnaty dedykowane sprzetowo: Sygnaty udostepniane przez rozwiazania sprzgtowe. Nie moga by¢
uzywane jako sygnaty ogo6lnego przeznaczenia.

Sygnaty dedykowane programowo: Predefiniowane sygnaty udostepniane przez oprogramowanie,
wybierane przez uzytkownika. W przypadku korzystania, do sygnatu
dedykowanego programowo nalezy przypisa¢ sygnat ogdlnego
przeznaczenia. Sygnaty dedykowane programowo mozna ponownie
wybra¢ po wprowadzeniu zmian w systemie.

Sygnaty ogdlnego przeznaczenia : Sygnaly z ktorych mozna bez ograniczen korzysta¢ w czasie
programowania i uczenia.
Kanaty We/WWy nie przypisane jako sygnaty dedykowane programowo moga
by¢ uzywane jako sygnaty ogolnego przeznaczenia.

[ UWAGA |
Liczba kanatow We/Wy to suma sygnatow dedykowanych programowo
i sygnatdw ogolnego przeznaczenia. \Wartosé te nalezy uwzglednié
przy okreslaniu liczby sygnatow We/\Wy.

A  osTRzEZENE

Z sygnatéw dedykowanych programowo mozna korzystaé
po zdefiniowaniu ich w oprogramowaniu. Nie wolno
implementowa¢ blokad bezpieczenstwa za pomoca samego
oprogramowania. Obwody bezpieczenstwa nalezy
implementowaé za pomoca sygnatow sprzetowych,
@rzykladowo za pomoca przelacznikow krancowych, itp. )
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ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1.1 SYGNALY DEDYKOWANE SPRZETOWO

Sygnaty dedykowane sprzetowo sa zwykle uzywane do zdalnego, zewngtrznego sterowania. Sa one
podtaczone do bloku zaciskow na ptycie 1TR. (Prosze poréwna¢ z punktem 2.0 Wymagania dla
zewnetrznych sygnatow We/WW). Dostepnych jest 6 typdw sygnatow dedykowanych sprzetowo:

Wejsciowe: Wyjsciowe:
1. External control power ON/OFF (Sygnat zewngtrzny 1. TEACH/REPEAT switch (Przetacznik
wh./wyt. zasilania sterujacego) TEACH/REPEAT)

2.
3.

zasilania silnikow)

bezpieczenstwa)

External motor power ON (Sygnat zewngtrzny wiacz.

2. Error Occurrence (Wystapienie btedu)

Safety circuit OFF (WWytaczenie obwodu

External HOLD (Sygnat zewngtrzny HOLD)

A

OSTRZEZENIE

Nawet, jezeli nie jest doprowadzany sygnal External control power ON/OFF (Zewne-
trzny wk./wyl. zasilania sterujacego), niektore podzespoly sa nadal pod napigciem. Przy

serwisowaniy pamietaé o wylaczeniu zasilania gldwnym wylacznikiem sieciowym.

External control power

ON/OFF (Sygnat zewngtrzny
wi./wyt. zasilania sterujacego)

(ON)

Sygnatl wejsciowy do zewngetrznego wiaczania zasilania sterujacego.
Doprowadzenie napiecia + 24 VDC (styki zwarte) powoduje
zataczenie zasilania sterujacego. Brak tego napigcia (styki rozwarte)
powoduje wytaczenie zasilania sterujacego. Po wytaczeniu zasilania
sterujacego nalezy odczekac 2-3 sekundy przed jego ponownym
wiaczaniem.

External motor power ON

(Sygnat zewnetrzny wiacz.

zasilania silnikow)

Sygnat wejsciowy do zewnetrznego zataczania zasilania silnikow.
Chwilowe zwarcie stykow (0.3 — 0.5 sekundy) powoduje zataczenie
zasilania silnikow. Sygnat ten jest akceptowany wytacznie, jezeli

M przetaczniki zatrzymania awaryjnego, wylaczenia zasilania silnikow,
itp. sa wylaczone i nie ma bteddw.
Safety circuit OFF Sygnat wejsciowy do zewnetrznego wytaczania zasilania silnikow.
(Wytaczenie obwodu Brak sygnatu (styki rozwarte) powoduje wytaczenie zasilania

bezpieczenstwa)

[ S—

silnikéw. Dostepne sa nastepujace 3 sygnaty: Emergency stop
(zatrzymanie awaryjne), Safety fence input (sygnat wejsciowy
ogrodzenia) oraz External trigger input (zewnetrzny sygnat
zalaczajacy).

External HOLD (Sygnat
zewngtrzny HOLD)

[ —

Sygnat wejsciowy do zewngetrznego, chwilowego zatrzymania
odtwarzania programu, dostepny tylko w trybie odtwarzania. Brak
sygnatu (styki rozwarte) powoduje, ze robot nie moze kontynuowac
odtwarzania. Jezeli przetacznik Cycle Start znajduje si¢ w pozycji
zataczenia, zaprzestanie doprowadzania tego sygnatu w trybie
odtwarzania powoduje natychmiastowe zatrzymanie robota. Ponowne
doprowadzenie sygnatu (zwarcie stykow) powoduje wznowienie
wykonywania programu od miejsca jego zatrzymania.

TEACH/REPEAT

_

Sygnat wyjsciowy przetacznika TEACH/REPEAT na panelu obstugi.
Sygnat wysytany w trakcie uczenia.

Error occurrence (Wystapienie

btedu)

[ —

Zewngetrzny sygnat wyjsciowy. Sygnat ten przestaje by¢ wysytany w
przypadku wystapienia btedu w trakcie odtwarzania.
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[ UWAGA ]

Sygnat External motor power ON (sygnat zewnetrzny wiacz. zasilania silnika), Error occurrence
(Wystapienie biedu) oraz sygnat TEACH/REPEAT sa réwniez dostgpne jako sygnaty
dedykowane programowo. Z sygnatow tych nalezy korzysta¢ jako z sygnatéw dedykowanych
sprzetowo lub sygnatéw dedykowanych programowo, w zaleznosci od sposobu podtaczenia
(petnia te sama funkcje).

Sygnat External HOLD (sygnal zewnetrzny HOLD) to funkcja powodujaca
tymczasowe zatrzymanie robota, jezeli w czasie odtwarzania programu przelacznik

Cycle Start znajduje sie w pozycji ON. Robot wstrzymuje ruch w miejscu, w ktorym
doprowadzono ten sygnal, ale przelacznik Cycle Start nadal pozostaje w pozycji ON.
\ Zaprzestanie doprowadzania tego sygnalu powoduje wznowienie ruchu przez robota. )

1.2 SYGNALY DEDYKOWANE PROGRAMOWO

A OSTRZEZENIE

Z sygnatéw dedykowanych programowo mozna korzystaé po zdefiniowaniu ich w
oprogramowaniu. Nie wolno implementowa¢é blokad bezpieczenstwa za pomoca
samego oprogramowania. Obwody bezpieczenstwa nalezy implementowa¢ za pomoca
\sygnaléw sprzetowych, przyktadowo za pomoca przelacznikow krancowych, itp.

J

Po wprowadzeniu poczatkowych ustawien, mozna korzystac z sygnatow dedykowanych programowo do
zdalnego sterowania oraz budowy blokad. Kazdy uzywany sygnat dedykowany programowo zajmuje w
systemie miejsce wykorzystywane przez sygnaty ogdlnego przeznaczenia. Z tego powodu, w przypadku
korzystania z sygnatow dedykowanych programowo, ulega zmniejszeniu liczba dostepnych sygnatéw
0g6lnego przeznaczenia. Pomimo, ze wymagania eklektyczne dla potaczen sa takie same jak dla sygnatow
0g0lnego przeznaczenia, nalezy zwréci¢ uwage na roznice w stosunku do sygnatéw dedykowanych
sprzetowo. Sygnaty dedykowane programowo sa podtaczane do ztaczy CN2 i CN4 na ptycie 1TW,
podobnie jak sygnaty ogdlnego przeznaczenia. (Prosze poréwna¢ z punktem 2.0 Wymagania dla
zewnetrznych sygnatow We/\Wy)

Sygnaty dedykowane programowo mozna ustawi¢ za pomoca jednej z podanych ponizej metod:

1. Funkcje pomocnicze A-601 i A0602 (szczegdtowe informacje podano w Instrukcji obstugi).

2. Polecenie DEFSIG command (szczegotowe informacje podano w instrukcji Programowanie w
jezyku AS.)

Dodatkowo, dostepne sa rowniez specjalne sygnaty dedykowane programowo, przeznaczone do
okreslonych zastosowan robota. (Szczeg6towe informacje zawiera Zatacznik 6.0 Sygnaty dedykowane
sklasyfikowane wg zastosowania.)
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1. Typy zewnetrznych sygnatow We/Wy

1.2.1 SYGNALY WEJSCIOWE DEDYKOWANE PROGRAMOWO

Nazwa sygnatu

Funkcja

Typ
sygnalu

EXT. MOTOR POWER ON
(Sygnat zewnetrzny wiacz.
zasilania silnikow)

Zewnetrzne wiaczanie zasilanie silnikow. (Funkcja
identyczna z funkcja przycisku MOTOR ON).

EXTERNAL ERROR RESET
(Zewnetrzne kasowanie btedu)

Zewngtrzne kasowanie btedu. (Funkcja identyczna z
funkcja przycisku <ERROR RESET>.

EXT. CYCLE START
(Zewnetrzne uruchomienie
cyklu)

Zewngtrzne uruchamianie cyklu. (Funkcja identyczna z
funkcja przycisku CYCLE START).

2P P

EXT. PROGRAM RESET
(Zewngetrzny kasowanie
programu)

Zewnetrzne kasowanie programu. Doprowadzenie tego
sygnatu w trybie pracy automatycznej powoduje
zatrzymanie wykonywania cyklu i przejscie do
pierwszego kroku programu gtéwnego. Jezeli aktualnie
wiaczony jest tryb zewngtrznego wyboru programu RPS
(exteRnal Program Selection), odczytywane sa sygnaty
RPSxx ustawione w czasie doprowadzenia tego sygnatu i
nastepuje przejscie do pierwszego kroku programu
okreslonego za pomoca sygnatdw RPSxx. (Szczegotowe
informacje podano w Zataczniku 2).

RPS-ON

Zezwolenie na przetaczenie do innego programu,
okreslonego za pomoca humeru programu zewnetrznego,
w kroku, w ktorym wyuczono instrukcje END.
(Szczegotowe informacje podano w Zataczniku 2).

JUMP-ON

Zezwolenie na przetaczenie do innego programu,
okreslonego za pomoca numeru programu zewngtrznego,
w kroku, w ktorym wyuczono instrukcje JUMP.
(Szczegbtowe informacje podano w Zataczniku 2).

JUMP-OFF

Wylaczenie mozliwosci przetaczenia do innego
programu, okreslonego za pomoca numeru programu
zewngtrznego, w kroku, w ktérym wyuczono instrukcje
JUMP. (Szczegodtowe informacje podano w Zataczniku
2).

RPSxx (Zewngtrzny numer
programu)

Konfiguruje numer programu zewngtrznego.
Maksymalny numer programu okreslanego za pomoca
sygnatow RPSxx zalezy do specyfikacji. (Szczegotowe
informacje podano w Zataczniku 2).

EXT_IT (Zewnetrzny sygnat
HOLD)

Zatrzymuje tymczasowo robota w trybie odtwarzania.
(Poprawnie obstugiwany wytacznie w trybie
odtwarzania). W przypadku braku tego sygnatu (styki
rozwarte), robot nie moze kontynuowac¢ odtwarzania.
Rozwarcie obwodu tego sygnatu w trybie odtwarzania
powoduje natychmiastowe zatrzymanie robota z
pozostawieniem Cycle Start w pozycji ON. Ponowne
doprowadzenie sygnatu powoduje wznowienie
wykonywania programu od miejsca jego zatrzymania.

EXT. SLOW REPEAT MODE
(Zewnegtrzne wolne odtwarzanie)

Stuzy do tymczasowego, zewnetrznego zmniejszenia
szybkosci odtwarzania. Szybkos¢ ta jest ustawiana za
pomoca funkcji pomocniczej A-0508.

(Szczegotowe informacje zawiera Instrukcja
uzytkownika.)




Zewnetrzne sygnaty We/Wy 1. Typy zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

. Typ
Nazwa sygnalu Funkcja sygnalu
I/F PANEL PAGE SELECT Wyswietla panel obstugowy na programatorze recznym.
(VWybor strony panelu Po doprowadzeniu tego sygnatu, wyswietlana jest A
obstugowego) odpowiednia strona panelu obstugowego.

Archiwizacja danych robota. Dane zapisywane sa
stosownie do ustawionych warunkdw w czasie

AUTOSAVE (Automatyczny | doprowadzania sygnatu. Warunki automatycznego e
zapis) zapisywania sa ustawiane za pomoca funkcji A-210

(Szczegotowe informacje zawiera Instrukcja

uzytkownika).
External PC program start Wykonanie programu PC.
(Zewnetrzne uruchamianie A
programu PC)
External PC program abort Przerwanie programu PC
(Zewnetrzne przerwanie A
programu PC)

Typy sygnatéw oznaczone symbolem “—_A 17 lub “ V[
musza byé precyzyjnie ustawione na 0.3 — 0.5 sekundy.
Jezeli sygnal bedzie zbyt krdtki, moze nie byé rozpoznany.
Nie wolno réwniez postawiaé zalaczonego sygnatu EXT.
MOTOR ON. Jezeli sygnat ten jest doprowadzany,
doprowadzenie sygnatu E-STOP powoduje zatrzymanie
wylacznie na czas, kiedy ten sygnat E-STOP jest
doprowadzany, a po zaprzestaniu jego doprowadzania

\_ hastepuje natychmiastowe wigczenie zasilania silnikow. Y,

Opis typow sygnatow

: Wykrywanie zbocza narastajacego. Zalecany dla sygnatow impulsowych.

: Wykrywanie zbocza opadajacego. Zalecany dla sygnatéw impulsowych.

: Wykrywanie zbocza narastajacego.

T b

: Wykrywanie poziomu.

10



Zewnetrzne sygnaty We/Wy

1. Typy zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1.2.2 SYGNALY WYJSCIOWE DEDYKOWANE PROGRAMOWO

(Szczegotowe informacje podano w Zataczniku 2.0).

Nazwa sygnatu Funkcja sy-glg}l/glu
MOTOR ON Informuje 0 wiaczeniu zasilania silnikow. Funkcja identyczna z
(Whaczenie zasilania funkcja lampki sygnalizacyjnej MOTOR POWER S
silnikow) programatora recznego ).

ERROR (Wystapienie Informuje o wystapieniu biedu. (Funkcja identyczna z funkcja -
btedu) lampki ERROR programatora recznego.
Informuje, ze wszystkie warunki ustawione za pomoca funkcji
pomocniczej A-0602 sa spetnione dla robota obstugiwanego
lub pracujacego w trybie automatycznym.
AUTOMATIC (Tryb 1. Prze}acfznik na panelu w 5. Tryb Step continuous. _I—
automatyczny) pozycji RUN. 6. TEACH LOCK OFF.
2. Brak sygnatu EXT_IT. 7. CYCLE START ON.
3. Przetacznik na panelu w 8. RGSO ON.
pozycji REPEAT. 9. Tryb Dryrun OFF.
4. Tryb Repeat continuous.
Informuje, ze robot znajduje si¢ w trybie pracy
CYCLE START automatycznej (wykonuje cykl). Funkcja identyczna z funkcja I
(Uruchomienie cyklu) lampki sygnalizacyjnej CYCLE START na programatorze
recznym).
Sygnalizuje tryb uczenia. (Przetacznik TEACH/REPEAT na
TEACH MODE (Tryb | panelu operatora ustawiona w pozycji TEACH.) Sposéb
uczenia) dziatania jest identyczny jak sygnatu wyjsciowego I
przetacznika sprzetowego TEACH/REPEAT.
HOMEL1 (Pozycja Sygnalizuje dojscie robota do zdefiniowanej pozycji domowej -
domowa 1) 1. (Dodatkowe informacje zawiera Zatacznik 3.0).
HOME?2 (Pozycja Sygnalizuje dojscie robota do zdefiniowanej pozycji domowej -
domowa 2) 2. (Dodatkowe informacje zawiera Zatacznik 3.0).
Sygnalizuje wiaczenie zasilania kontrolera.
POWER ON Dziata w identyczny sposob jak lampka sygnalizacyjna I
(Wiaczenie zasilania) .
CONTROL POWER na panelu obstugi.
RGSO Sygn_al vvyjs’,_aowy wysytany po zwolnieniu hamulca, w czasie —
serwisowania robota.
Ext. progr. select (RPS) | Sygnat wysytany po wiaczeniu trybu wyboru programu za
enabled (Zewnetrzny pomoca sygnatdw zewnetrznych. (Szczegdtowe informacje I
wybdr programu) podano w Zataczniku 2.0).
Sygnalizuje gotowos¢ robota na przetaczenie do innego
RPS-ST programu, w kroku, w ktérym znajduje sie instrukcja END. I

11




Zewnetrzne sygnaty We/Wy 1. Typy zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

. Typ
Nazwa sygnatu Funkcja sygnalu

Sygnalizuje gotowos¢ robota na przetaczenie do innego
JUMP-ST programu, w kroku, w ktorym znajduje si¢ instrukcja JUMP. I
(Szczegotowe informacje podano w Zataczniku 2.0).

Program number

sylany jest numer wybranego programu (czes¢ xx w pgxx). | —
(Numer programu) Wysytany j wy go prog (czese PGXX)

Step number (Numer

Numer kroku w aktualnie wybranym programie. _
kroku)
AUTO SAVE
WARNING Sygnat wysytany w przypadku wystapienia biedu w czasie
(Ostrzezenie automatycznego zapisu.
automatycznego zapisu)
SERVO READY Svanat v iesell dni duie si ani
n sylany jezeli serwonaped nie znajduje sig w stanie
STATUS (Serwonaped yanatwysysany| Z_ . e e sic I
btedu lub zatrzymania awaryjnego.
gotowy)
External PC program
executin I_
g . Sygnat wysylany w czasie wykonywania programu PC.
(Wykonywanie
programu PC)
Under emergency stop T

. ] Sygnat wysylany przy zatrzymaniu awaryjnym.
(Zatrzymanie awaryjne)

Executing dry run (Praca

Sygnat wysytany w trakcie pracy bez obciazenia. _r—
bez ohciazenia) ygnatwysylany pracy az

12



Zewngtrzne sygnaty We/Wy 1. Typy zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1.3 SYGNALY WE/WY OGOLNEGO PRZEZNACZENIA

Sygnaty We/WWy 0golnego przeznaczenia sa ustawiane za pomoca uczenia blokowego lub z poziomu
Jjezyka AS. Sygnaly te sa wysytane lub odczytywane w trackie wykonywania programu. Sa one podtaczone
do ztaczy CN2 i CN4 ptyty 1TW. (Prosze poréwnac z punktem 2.0 Wymagania dla zewnetrznych

sygnatow We/\Wy)

Jezeli idzie o konfiguracje sprzegtowa, sygnaty We/\WWy ogblnego przeznaczenia sa takie same jak sygnaty
dedykowane programowo. Sygnaty dedykowane programowo sa wczeshiej definiowane i uzywane do
warunkowego ich wysytania, zdalnego sterowania oraz funkcji dedykowanych. Z sygnatéw ogolnego
przeznaczenia mozna dowolnie korzystac, niezaleznie od zastosowania robotow.

A  0sTRzEZENIE

Unika¢ korzystania z sygnatdw ogolnego przeznaczenia w blokadach.

W czasie przypisywania numeréw i funkcji do sygnatow

0goblnego przeznaczenia upewni¢ sig, ze nie zostaly one
uprzednio przypisane jako sygnaly sprzetowe, sygnaly
dedykowane programowo lub inne sygnaty ogolnego
przeznaczenia. Zdublowane przypisanie moze prowadzi¢ do
konfliktow w kontrolerze i nieprzewidywalnego zachowania sig¢
\__ robota. )

1.3.1 TYPY SYGNALOW OGOLNEGO PRZEZNACZENIA

Dostepne sa dwa rodzaje sygnatow We/\Wy ogolnego przeznaczenia: sygnaty do komunikacji zewnetrznej
oraz sygnaty wewngtrzne. W niniejszej instrukcji opisano wytacznie zewnetrzne sygnaty We/\Wy.
Wewngtrzne sygnaty We/Wy opisane sa w instrukcji Jezyk programowania AS.

W przypadku kontrolerow serii E, liczbe zewngtrznych sygnatow We/My mozna zwigkszaé ze skokiem 32
kanatow. Obejmuje to zaréwno sygnaty ogolnego przeznaczenia jak i sygnaty dedykowane programowo.
Przy projektowaniu sygnatu nalezy uwzgledni¢, ze sygnaty dedykowane programowo wliczaja sie do
sumarycznej liczby sygnatow \We/\Wy.

[ UWAGA ]
Liczbe sygnatdw We/Wy mozna zwigksza¢ ze skokiem 32
kanatéw wejsciowych i 32 kanatéw wyjsciowych. Liczba
kanatéw wejsciowych i wyjsciowych jest taka sama z uwagi na
rozwiazania sprzgtowe.
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy 1. Typy zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1.3.2 PRZEBIEGI CZASOWE SYGNALOW WE/WY OGOLNEGO PRZEZNACZENIA

Procedura uczenia sygnatdw ogolnego przeznaczenia jest inna dla uczenia blokowego i dla programowania
w jezyku AS. Przed rozpoczeciem korzystania z sygnatdw ogolnego przeznaczenia nalezy doktadnie
zapoznac si¢ z ich przebiegami czasowymi.

1.3.2.1 PRZEBIEGI CZASOWE W CZASIE UCZENIA

W czasie uczenia blokowego, podane ponizej informacje sa uczone w kazdym kroku jednoczesnie, za
pomoca programatora recznego.

1. Dane pozycji dla ramienia robota
2. Dane pomocnicze (rodzaj interpolacji, szybkos¢, przyspieszenie, sygnaty chwytakow, narzedzi i
0go6lnego przeznaczenia (OX/WX)).

Sygnaty ogdlnego przeznaczenia sa W czasie uczenia blokowego nazywane sygnatami OX
(wyjsciowe) i WX (wejsciowe). Przebiegi czasowe sygnatow OX i WX w czasie uczenia blokowego
pokazano na przyktadzie ponizej.

Krok 10
Krok 8 x
Kro(k—7/—,g Krok 9
OX5
OX6 OXx6
WX3

OX5
OX6
WXS3 (czekanie na wejscie)
WX3

Parametr systemowy OX.PREOUT ON

Jezeli w kroku 8 uczony jest sygnat OX5:

1. Jezeli robot wejdzie w przedziat doktadnosci kroku 7 i rozpocznie ruch w kierunku wyuczonego
punktu 8, nastepuje ustawienie sygnatu OX5 na ON.

2. Jezeli robot wejdzie w przedziat doktadnosci kroku 8 i rozpocznie ruch w Kierunku wyuczonego
punktu 9, nastepuje wytacznie sygnatu OX5, poniewaz nie jest on wyuczony w kroku 9.

Jezeli sygnat OX6 jest wyuczony w krokach 8 i 9:

1. Jezeli robot wejdzie w przedziat doktadnosci kroku 7 i rozpocznie ruch w kierunku wyuczonego
punktu 8, nastepuje ustawienie sygnatu OX6 na ON.

2. Jezeli robot wejdzie w przedziat doktadnosci kroku 8 i rozpocznie ruch w kierunku wyuczonego
punktu 9, nastepuje ustawienie sygnatu OX6 na ON i sygnat ten pozostaje w stanie ON, poniewaz jest
on réwniez wyuczony w kroku 9.
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy 1. Typy zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

3. Standardowo, po wejsciu w przedziat doktadnosci kroku 9, robot rozpoczyna ruch w kierunku
wyuczonego punktu w kroku 10 i powoduje to wyltaczenie sygnatu OX6 (poniewaz sygnat OX6
nie jest wyuczony w kroku 10). W przyktadzie tym, kontroler oczekuje jednak na sygnat wejsciowy
WX3, poniewaz jest on wyuczony w kroku 9. Przejscie z kroku 9 do kroku 10 nastepuje dopiero po
doprowadzeniu sygnatu WX3.

4. Doprowadzenie sygnatu WX3 powoduje przejscie do kroku 10 i wytaczenie sygnatu OX6.

Jezeli w kroku 9 uczony jest sygnat WX3:

1. Po wejsciu robota w przedziat doktadnosci kroku 9 nastepuje sprawdzenie wejscia WX3.

2. Po doprowadzeniu sygnatu WX3, robot przechodzi do punktu wyuczonego w kroku 10. Jezeli sygnat
ten nie jest doprowadzany, oczekiwanie w korku 9 jest kontynuowane do jego doprowadzenia.

1. Sygnaly OX sa wylaczone (stan OFF) w czasie ruchu robota na wskutek: wylaczenia
zasilania silnikéw, wylaczenia powtarzania cykli lub wybrania ustawienia HOLD.
Sygnaly OX sg ustawiane na ON po ponownym uruchomieniu.

2. Przejscie z jednego kroku na inny nastepuje w momencie, gdy robot dojdzie do
wyuczonego kroku, ale nie zawsze w tym momencie nastepuje zmiana stanu sygnatow.
Zalezy to od dokladnosci dla uczonego kroku. Im wigksza jest ustawiona dokladnosé,
tym bardzie moment zmiany sygnaléw jest zblizony do wyuczonego punktu. Im
mniejsza dokladnosé, tym szybciej nastepuje przejscie do kolejnego kroku. Z tego
powodu, przebiegi czasowe sygnaléw wejsciowych i wyjsciowych zaleza od doktadnosci

\__Ustawionej dla kroku. )

1.3.2.1 PRZEBIEGI CZASOWE W CZASIE PROGRAMOWANIA ZA POMOCA JEZYKA
AS

Poza opisanym powyzej uczeniem blokowym (sygnaty OX i WX), sygnaty We/Wy ogdlnego
przeznaczenia mozna rowniez ustawia¢ za pomoca polecen jezyka AS. Metoda to zapewnia znacznie
wigksze mozliwosci w poréwnaniu do sygnatow OX i WX. Ponizej podano liste instrukcji ktore
mozna uzywa¢ do sterowania sygnatami We/Wy og6lnego przeznaczenia. Szczegétowe informacje
zawiera instrukcja Jezyka programowania AS.

Instrukcja Funkcja
SIGNAL Wiaczalwytacza sygnaty ogolnego przeznaczenia (indywidualnie).
BITS Wiaczalwytacza sygnaty og6lnego przeznaczenia (grupowo).
% %‘ RESET Wytacza sygnaty ogolnego przeznaczenia (wszystkie sygnaty).
: 5 Steruje sygnatami wyjsciowymi ogdlnego przeznaczenia w czasie zatrzymania
gg RUNMASK J€ Sy9 Wyjsclowymi 0goinego p Yy
& o robota.
S
“ | PULSE Wyjscie impulsowe dla sygnatéw wyjsciowych ogdinego przeznaczenia.
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy 1. Typy zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Instrukcja Funkcja
DLYSIG Wyjscie z opoznieniem dla sygnatéw wyjsciowych ogolnego przeznaczenia.
SWAIT Oczekiwanie do momentu spetnienia warunkéw dla sygnatdw wejsciowych
© 0g6lnego przeznaczenia.
% % SIG() Sprawdzenie, czy warunki dla sygnatow wejsciowych ogolnego przeznaczenia
= % sa spetnione.
% é BITS() Odczyt sygnatow wejsciowych ogolnego przeznaczenia, okreslonych za
< pomoca podanych parametrow.
ON/ONI Przerwanie wykonywania programu po odbiorze sygnatow wejsciowych

0g6lnego przeznaczenia.

Ponizej podano przyktad przebiegéw czasowych dla sygnatow We/Wy og6lnego przeznaczenia przy
programowaniu W jezyku AS. (Przy zatozeniu, ze parametr systemowy PREFETCH SIGINS
ustawiono na OFF)

Przyktadowy program: #lca
11 JMOVE #lc1 162 <
#lcl <
12 SIGNAL 56 el / #lc3
13 JMOVE #lc2 sekanie
14 SIGNAL -5
ouTs ____ |
15 JMOVE #Ic3
OouT6 |
16 SWAIT 1003 IN3 (Czekanie na sygnat We)
17 SIGNAL -6 IN3

18 JMOVE #Ic4
Parametr systemowy PREFETCH. SIGINS OFF

Podany powyzej wykres zachowuje waznosé, przy duzej doktadnosci pozycjonowania (ustawionej za
pomoca instrukcji ACCURACY). W przypadku matej doktadnosci, przejscie nastapi przed dojsciem
robota do faktycznie wyuczonego punktu.

OUTS:

1. Sygnat wyjsciowy og6lnego przeznaczenia (OUTS5) jest ustawiany na ON po rozpoczeciu ruchu robota
do #1c2.

2. Po dojsciu robota do #1c2 i rozpoczeciu ruchu do #1¢3, sygnat OUTS5 jest ustawiany na OFF.

OUTE6:

1. Sygnat wyjsciowy ogdlnego przeznaczenia (OUTS6) jest ustawiany na ON w czasie ruchu robota do
punktu #1c2.

2. Po dojsciu do #1c2, robot rozpoczyna ruch do #1c3. Sygnat wyjsciowy OUT6 pozostaje w stanie
ON.
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ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

3. Sygnat wyjsciowy ogolnego przeznaczenia (OUT6) jest ustawiany na OFF w czasie ruchu robota do
punktu #1c4.

IN3:

1. Robot rozpoczyna monitorowanie sygnatu wejsciowego ogolnego przeznaczenia (IN3) w czasie ruchu
do #1c3.

2. W przyktadzie tym robot oczekuje po dojsciu do #1c3, poniewaz sygnat IN3 nie ma wartosci ON.
Po zmianie stanu sygnatu IN3 na ON, robot przechodzi do #1c4. Jezeli sygnat IN3 ma stan ON po
rozpoczeciu monitorowania sygnatu przez robota, a przed dotarciem do #1c3, monitorowanie jest
automatycznie wstrzymywane i robot przechodzi do #1c¢4 bez oczekiwania.

W odrdznieniu od sygnatéw OX, sygnaly wyjsciowe zwykle nie sa
ustawiane na OFF po zatrzymaniu robota na wskutek wylaczenia
zasilania albo wstrzymania (HOLD). W przypadku zdefiniowania za
pomocy instrukcji RUNMASK, sygnaly wyjsciowe zachowuja si¢ jak
sygnaly OX, a wiec sa ustawiane na OFF po przerwaniu wykonywania

rogramdu.
\_Prod Y,
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2.0 WYMAGANIA DO PODLACZANIA ZEWNETRZNYCH SYGNALOW WE/WY

Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatéw We/\Wy sa inne dla sygnatdw sprzetowych i dla
sygnatow We/Wy ogdlnego przeznaczenia (wiaczajac W to sygnaty dedykowane programowo).

2.1 SYGNALY DEDYKOWANE SPRZETOWO

W przypadku korzystania z sygnatéw dedykowanych sprzetowo, nalezy je podtaczy¢ do bloku zaciskow
na ptycie 1TR, pamigtajac o0 spetnieniu podanych ponizej wymogow.

2.1.1 EXTERNAL CONTROL POWER ON/OFF (SYGNAL ZEWNETRZNY WL./WYL.
ZASILANIA STERUJACEGO)

Ten sygnat wejsciowy stuzy do zewngtrznego wiaczania zasilania DC (AVR) kontrolera.

1. W przypadku korzystania z sygnatu External control power On/Off (sygnal zewnetrzny
wl./wyl. zasilania sterujacego)

Pozostawic¢ rozwarte potaczenie pomigdzy stykami 3 i 4, do styku 1 doprowadzi¢ napigcie +24V, a
do styku 2 doprowadzi¢ napiecie 0 VV w bloku zaciskdw X9 na ptycie 1TR. Potaczy¢ styki 1- 4
ZIacza X9, jak pokazano na rysunku ponizej.

| Kontroler | | Strona zewnetrzna |

Ztacze X9
| E X | Styk przetacznika lub przekaznika

1&?) +24V  Zewngtrzne
A 2}
o

: 0V Zewnetrzne
3%

? ; o
f 4@ } Nie zwieraé¢
(Plyta 1TR)

Styk zwarte: zasilanie sterujace wiacz.
Styk rozwarty: zasilanie sterujace wyt.

1. Zachowa¢ ostroznosé w czasie zwierania stykéw 1 i 2 zlgcza X9.
Nieprawidlowe podiaczenie moze uszkodzié ptyte 1TR lub
zewngtrzne zrodlo zasilania.

2. Przy wylaczeniu zasilania DC za pomoca tego sygnatu
generowany jest biad ""'D1560 [Plyta zasilacza] Zle napigcie 24

\___ vDC". )

18



Zewngtrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1. Stosowac styki przetacznika lub przekaznika o nastepujacych parametrach:
Maks. obciazenie pradowe: 24 VDC 0,2 A lub wiegcej
(Spec. dla cewki przek. 24 VDC 10 mA £20 %)
Zasilanie: DC24V £10 %
(Podtaczyé strone 0 V do uziemienia.)
2. Pomiedzy wylaczeniem (styk rozwarty) a wikaczeniem zasilania (styk zwarty)
wymagana jest przerwa 2-3 sekundy.
3. Do podtaczania stosowaé przewody o przekroju 0.2-0.3 mm?.

2. W przypadku nie korzystania z sygnatu External control power On/Off (sygnat
zewnetrzny wk./wyl. zasilania sterujacego)

Potaczyc¢ styki 1- 4 ztacza X9, jak pokazano na rysunku ponizej.

| Kontroler | | Strona zewnetrzna
Ztacze X9
% 2 } Nie zwiera¢
9
3
! Zworka
{
(Plyta 1TR)

Styki 3 i 4 ztacza X9 sa zwarte przy wysylaniu z fabryki przez producenta.

W przypadku korzystania z sygnatu External control power On/Off (sygnat

zewnetrzny wik./wyl. zasilania sterujacego) nalezy upewnié sie, czy zworka

zostala usunieta, a zlacze X9 jest skonfigurowane jako pokazano na
Kpoprzedniej stronie. )
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2.1.2 EXTERNAL MOTOR POWER ON (SYGNAL ZEWNETRZNY WELACZ. ZASILANIA
SILNIKOW)

Ten sygnat wejsciowy stuzy do zewnetrznego Wiaczania zasilania silnikéw i dziata identycznie jak klawisz

MOTOR ON|

A  OSTRzEZENE

Nie wolno postawia¢ zalaczonego sygnatu EXT. MOTOR ON (Sygnat
zewnetrzny zalgczania zasilania silnikow) (styk zwarty). W przypadku
pozostawienia tego sygnatu w stanie ON, robot moze nieoczekiwanie
zaczaé ruch, przyktadowo po zwolnieniu przycisku zatrzymania

Qwaryjnego. /

1. W przypadku korzystania z sygnatu External motor power ON (sygnal zewnegtrzny
wlaczania zasilania silnikow)

W celu wiaczenia zasilania silnika nalezy zewrzec styki 5 i 6 bloku zaciskdw X9 na plycie 1TR.
Podtaczy¢ przetacznik lub przekaznik pomigdzy styki 5 i 6 ztacza X9.

| Kontroler | Strona zewnetrzna |
Ztacze X9
5 Styk przetacznika lub przekaznika
+24V  wewngtrzne @
.m 645

0V wewngtrzne I%I

(Plyta IKP)  Zasilanie silnikow jest wiaczane, jezeli prze-
tacznik lub przekaznika sa zwarte na 0,3 do 0,5s.

1. Stosowac styki przelacznika lub przekaznika o nastepujacych
parametrach:
Maks. obciazenie pradowe: 24 VDC 0,2 A lub wiecej
L 2. Do podlaczania stosowaé przewody o przekroju 0.2-0.3 mm?,

2. W przypadku nie korzystania z sygnatu External motor power ON (sygnat zewnetrzny
wlgczania zasilania silnikow

Usuna¢ zworke pomiedzy stykami 5 i 6 bloku zaciskow X9 na ptycie 1TR i nie podtacza¢ do nich
zadnych przewodow.
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2.1.3 SAFETY CIRCUIT OFF (WYLACZENIE OBWODU BEZPIECZENSTWA)

Sygnat wejsciowy do zewnetrznego wytaczania zasilania silnikow. Rozwarcie obwodu tego sygnatu
powoduje wytaczenie zasilania silnikdw. Dostepne sa 3 typy sygnatdw dla obwodu bezpieczenstwa.
1. Zewngtrzne zatrzymanie awaryjne (Poprawnie obstugiwany w trybie uczenia i odtwarzania).

2. Wejscie ogrodzenia ochronnego  (Poprawnie obstugiwany w trybie odtwarzania).

3. Wejscie wyzwalane zewngtrznie  (Poprawnie obstugiwany w trybie odtwarzania).

A  OSTRzEZENE

Wylaczanie obwodu bezpieczenstwa nalezy zaprojektowaé zgodnie z normami
IEC60204-1, 1SO10218 i 1ISO13849-1, poniewaz ma ono duze znaczenie dla
bezpieczenstwa pracownikow. Obwdd bezpieczenstwa kontroleréw E3x/E76/E77 i
E4x/E70/E71 oraz obwdd bezpieczenstwa kontrolerow E1x/E2x/E73/E74 spelniaja
wymagania PLd w kategorii 3 oraz wymagania PLc w kategorii 2, zgodnie z normami ISO
13849-1:2006. (W przypadku skonfigurowania dla kontrolera E1x/E2x/E73/E74 jednego
obwodu bezpieczenstwa, jak pokazano ponizej, obwdd ten nie spetnia wymogdéw PLd w
kategorii 2. Opcjonalny obwdd bezpieczenstwa kontrolera E1x/E2x/E73/E74 obstuguje
rowniez PLd w kategorii 3.) W czasie projektowania systemu zabezpieczajacego
obejmujacego robota nalezy ocenié zagrozenia i upewni¢ sie, czy obwadd bezpieczenstwa
\ kontrolera spelnia wymagania. )

Kontroler posiada 2 obwody bezpieczenstwa. Dla kontrolera EIX/E2x/E73/E74 mozna skonfigurowaé
tylko jeden obwod bezpieczenstwa, nie mniej jednak, o ile nie ma szczegélnych przyczyn, nalezy zawsze
konfigurowa¢ 2 obwody bezpieczenstwa. W przypadku korzystania z jednego obwodu bezpieczenstwa,
nalezy wprowadzi¢ pokazane ponizej ustawienia. Dla kontrolerow E3x/E76/E77 i E4x/E70/ET1 nie mozna
skonfigurowac¢ tylko jednego obwodu.

Pozycja Ustawienie
1. Mikroprzetacznik SW2-1 na ptycie 1TR ON
2. Zworka, JP2 lub JP3 ptyty 1TV (modut MC) Zewrze¢ JP3, pozostawi¢ rozwarte JP2
= = = S,
= — O
_ -y — &@ @@
|| C @CD
— D
| ©
%— 0000 | O ®®
© = o 167 000 |0
Dla 2 obw. jj:@ OO 8 ®$
bezpiecz. \\ T D
Ostona | [ sl @@
/7_15/@.@;,—/ 1TV board B (= ® Qo
Bez ostony ] Dla 1 obw. /U Modut MC -
bezpiecz.
5 Kontroler E1x/E2x
Kontroler E73/E74
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

A  OSTRzEZENE

Dla kontrolera E1x/E2x/E73/E74 nalezy skonfigurowaé 2 obwody
bezpieczenstwa, o ile nie ma szczeg6lnych przeciwwskazan. W przypadku
korzystania z kontrolera EIX/E2x/E73/E74 z 1 obwodem bezpieczenstwa,
nalezy wczesniej oceni¢ zagrozenia.

J

W czasie zmiany konfiguracji obwodu bezpieczenstwa nalezy

wylaczy¢ zasilanie kontrolera.

[ UWAGA]
W czasie projektowania obwodu bezpieczenstwa moga by¢ sygnalizowane podane ponizej bedy.
W przypadku wystapienia btedu nalezy podja¢ odpowiednie, pokazane ponizej dziatania.

Blad Sposob usuwania
Niespdjny warunek w | Sprawdzi¢ podtaczenie przewoddw w blokach zaciskow (X7, X8) oraz
obwodzie przeanalizowac¢ koncowa tres¢ komunikatu o biedzie. W celu skasowania
bezpieczenstwa btedu, nalezy wytaczy¢ obydwa styki dla niespdjnej czesci jednoczesnie.

(Btad sygnalizowany tylko w przypadku 2 obwoddw bezpieczenstwa).
Przepalony bezpiecznik | Bezpiecznik F1 (1 A) na ptycie 1TR przepalony. Sprawdzi¢ czy prawidtowo
w obwodzie podtaczono obwad bezpieczenstwa (ztacza X7, X8) oraz wymienic¢
bezpieczenstwa bezpiecznik.

2.1.3 EXTERNAL EMERGENCY STOP (ZEWNETRZNE ZATRZYMANIE AWARYJNE)

Sygnat ten posiada taka sama funkcje jak przetacznik EMERGENCY STOP na panelu operatora.

A NIEBEZPIECZENSTWO

Do ustawiania sygnatu External emergency stop (sygnal zewnetrzy zatrzymania
awaryjnego) nalezy korzystaé z obwodu ze stycznikiem (styk mechaniczny).
Korzystanie z obwodu opartego na pélprzewodnikach jest bardzo niebezpieczne,
poniewaz w przypadku usterki systemu moze nie nastapié¢ wylacze- nie zasilania

Qilnikéw. /

A  NEBEZPIECZENSTWO

Nie wolno zwiera¢ stykow 2-4 i 6-8 zkgcza X7. Ich zwarcie powoduje wylaczenie
przetacznikow EMERGENCY STOP na panelu operatora, programatorze
recznym oraz zewnetrznego obwodu zatrzymywania awaryjnego, a wiec robot nie
zostanie zatrzymany za pomoca przelacznikow EMERGENCY STOP.
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1. Stosowac¢ przelaczniki EMERGENCY STOP o nastepujacych parametrach:
(1) Maks. obciazenie pradowe: 24 VDC 1 A lub wiecej
(2) Zgodnos¢ z normami bezpieczenstwa
(3) Dodatni mechanizm otwierania (0znaczenie &)
(4) Styk NC (Normally Closed)
(5) 2 styki lub wigcej (dla 2 obwodow bezpieczenstwa)
2. Stosowa¢é przekaznik obwodu EMERGENCY STOP o nastepujacych
parametrach:
(1) Maks. obcigzenie pradowe: 24 VDC 1 A lub wigcej
(2) Zgodnos¢ z normami bezpieczenstwa
(Nie stosowa¢ przekaznikéw ogdlnego przeznaczenia, poniewaz moga nie
spelnia¢ norm bezpieczenstwa.)
(3) Typ z wymuszonym prowadzeniem
3. Do podlaczania stosowaé przewody o przekroju 0.2-0.3 mm?,
K4' Podlaczyé strone 0 V do uziemienia. )

1. W przypadku korzystania z sygnatu External emergency stop (sygnal zewngtrznego
zatrzymania awaryjnego)

(1) W celu podigczenia styku przelacznika zewnetrznego bezposrednio do dwoch obwoddw
bezpieczenstwa

Usuna¢ zworki pomigdzy stykami 3-4 i 5-6 ztacza X7 na plycie 1TR oraz podiaczy¢ styki
przetacznika zatrzymania awaryjnego, jak pokazano ponizej. Zewrzec styki 1-2 i 7-8. Zewrze¢
rowniez styki JP1 na ptycie 1TR.

| Kontroler | | Strona zewngtrzna |
PL P2 OP TP ZlaczeX7 |
ey L] ey o
1 Zewngtrzny
493 przycisk
5 Zworka  E-STOP
M Pyt
+24V  Wewn. & @ﬂ?
% {
oV Wewn. —¢ E 4 3
S i
¥ I8
N 6 g
Ty
8 Zworka

.
X

(Plyta 1TR)
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

(2) W celu skonfigurowania 2 zewngtrznych obwodow bezpieczenstwa z zewngtrznym
sygnalem wejsciowym zatrzymania awaryjnego oraz stykami zatrzymania awaryjnego z
innego kontrolera

W ztaczu X7 usuna¢ wszystkie zworki ze stykow 1-2, 3-4, 5-6 i 7-8. Wyjac¢ styki zatrzymania
awaryjnego podtaczone pomiedzy styki 1-3, 5-7 z kontrolera. Nalezy rowniez wstawi¢ zworke na
stykach JP2 piyty 1TR. Podiaczy¢ styki zewnetrznego zatrzymywania awaryjnego do stykow 2-4,
6-8 ztacza X7.

| Kontroler Strona zewnetrzna
Przeiqcznlk zewngetrzny
P IP2 op TP 1qcze X7 |zatrzym. awaryjnego

(I oV © Modut przekaznika

bezpieczenstwa
1 :
F\\L_\* 5*5 7

+24V wewn. ® r 22:5 Wel
3 !
™~
0 44 (Wy1
e
_D 6@'

[ 2 1™

BK,ED( (Wy2

0V wewn.

(Piyta 1TR)

A  OSTRZEZENIE

Ustawié zworke na stykach JP2 plyty 1TR w czasie wyprowadzania
stykow zewnegtrznego przelacznika zatrzymania awaryjnego z
kontrolera. Jezeli zworka ta zostanie pozostawiona na stykach
JP1, obwody monitorowania zatrzymywania awaryjnego moga

\_ zakldca¢ obwody zewnetrzne. Y,
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

(3) W celu podiaczenia styku przelacznika zewnetrznego bezposrednio do jednego obwodu
bezpieczenstwa (tylko kontroler EIX/E2X/E73/E74)

Usuna¢ zworki pomigdzy stykami 3-4 ztacza X7 na ptycie 1 TR oraz podiaczy¢ styki przetacznik
zatrzymania awaryjnego, jak pokazano ponizej. Zewrze¢ styki 1-2. Zewrze¢ rowniez styki JP1 na

ptycie 1TR.
| Kontroler | | Strona zewnetrzna
Ztacze X7
PL P2 op TP
R o oF
1 O
) ::| Styki zworki 1-2. 2 .
™ p ewnetrzny
+24V wewn. g @ orzycisk
3 A i E-STOP
\I\ \+ X/ Kl\
4
0V wewn. D &

=%
I @ =>Dostepny dla innych obwodéw

(Piyta 1TR) Ustawi¢ zwore na tykach JP2
przy korzystaniu w innych

PL P2
[ ] B8

A  OSTRZEZENEE

Ustawi¢ zworke na stykach JP2 ptyty 1TR w czasie wyprowadzania
stykow zewnetrznego przelacznika zatrzymania awaryjnego z
kontrolera. Jezeli zworka ta zostanie pozostawiona na stykach
JP1, obwody monitorowania zatrzymywania awaryjnego moga

zaklocaé obwody zewnetrzne.
\_ y zenme J

[UWAGA]
W przypadku korzystania z jednego obwodu
bezpieczenstwa, wymagane jest ustawienie podane w
punkcie 2.1.3.
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

(4) W celu skonfigurowania jednego zewnetrznego obwodu bezpieczenstwa z zewnetrznym
sygnaly wejsciowym zatrzymania awaryjnego oraz stykami zatrzymania awaryjnego z
innego kontrolera (tylko dla kontrolera EIX/E2X/E73/E74)

Usuna¢ zworki ze stykow 1-2 i 3-4 ztacza X7 na ptycie 1TR. Wyprowadzi¢ styki zatrzymywania
awaryjnego podtaczone do stykow 1-3 kontrolera. Nalezy rowniez wstawi¢ zworke na stykach JP2
ptyty 1TR. Podtaczy¢ styki zewnetrznego zatrzymywania awaryjnego do stykow 2-4 w X7.

| Kontroler | | Strona zewnetrzna |
1 P2 gé Zg Ztacze X7 CE
I:l SR Y v y Bezpiecznik
@ &) ; 300 mA
i 1 y SR L_| |—+24Vzewn.
2/>(
+24 \/ wewn. r ¢,
3>’<’5 D 0V zewn.
0V wewn. D 4% Wymuszone C =>Dostepny
prowadzenie dla innych
(Piyta 1TR ) obwoddw

A  OSTRZEZENIE

Ustawi¢ zworke na stykach JP2 ptyty 1TR w czasie wyprowadzania
stykow zewnetrznego przelacznika zatrzymania awaryjnego z
kontrolera. Jezeli zworka ta zostanie pozostawiona na stykach

JP1, obwody monitorowania zatrzymywania awaryjnego moga

\_ Zakldoca¢ obwody zewnetrzne. )

A  NEBEzZPIECZENSTWO

Stosowaé wylacznie zworke lub obwdd ze stykiem mechanicznym,
niezalezny od innych obwodow zewnetrznych. Podlaczenie do
wspolnego przewodu akumulatora lub innych obwodow jest
niebezpieczne poniewaz moze spowodowa¢ obejscie zasilania i

\_ Wylaczy¢ przelacznik zatrzymywania awaryjnego.

-

[ UWAGA |
W przypadku korzystania z jednego obwodu

bezpieczenstwa, wymagane jest ustawienie podane w
punkcie 2.1.3.

2. W przypadku nie korzystania z zewnetrznego sygnalu zatrzymania awaryjnego

Zewrzec styki 1-2, 3-4, 5-6 i 7-8 ztacza X7 na ptycie 1TR.
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2.1.3.2 SAFETY FENCE (OGRODZENIE OCHRONNE)

Ten sygnat wejsciowy jest poprawnie obstugiwany tylko w trybie odtwarzania.

1. Stosowaé styki przelacznika lub przekaznika o nastepujacych parametrach:
(1) Maks. obciazenie pradowe: 24 VDC 1 A lub wigcej
(2) Zgodnos¢ z normami bezpieczenstwa
(3) Dodatni mechanizm otwierania (oznaczenie@)
(4) Styk NC (Normally Closed)
(5) 2 styki lub wiecej (dla 2 obwoddw bezpieczenstwa)
2. Do podlaczania stosowaé przewody o przekroju 0.2-0.3 mm?,

- j

1. Korzystanie z sygnatu wejsciowego Safety fence (ogrodzenie ochronne) w dwoch obwodach.

Usuna¢ zworki pomiegdzy stykami 1-2 i 3-4 ztacza X8 na plycie 1 TR oraz podtaczy¢ styki przetacznika
zatrzymania awaryjnego, jak pokazano ponizej.

| Kontroler | | Strona zewngtrzna |
Zacze X8 Przetacznik ogr. ochronnego
F S

24V wewn. T L i

[ ] 2 !

0V wewn. || g i

. N

A%
(Piyta 1TR) =

27



Zewngtrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2. Korzystanie z sygnatu wejsciowego Safety fence (ogrodzenie ochronne) (tylko kontroler
ELIX/E2x/ET3/ET74)

Usuna¢ zworki pomiegdzy stykami 1-2 ztacza X8 na ptycie 1TR oraz podtaczy¢ styki ogrodzenia
ochronnego, jak pokazano ponizej.

| Kontroler | | Strona zewnetrzna |

Ziacze X8  |Przetacznik ogrodz. ochronnego
o—o

1 |
24V wewn. & \:\L
[] 2
0V wewn. L] %Y
=
Usuna¢ zworke ze stykow 3-4
4r
¢
(Piyta 1TR)
[ UWAGA |

W przypadku korzystania z jednego obwodu
bezpieczenstwa, wymagane jest ustawienie podane w
punkcie 2.1.3.

2.1.3.3 EXTERNAL TRIGGER (WYZWALANIE ZEWNETRZNE)

Ten sygnat wejsciowy jest poprawnie obstugiwany tylko w trybie uczenia.

1. Stosowaé przelacznik wyzwalania zewnegtrznego o nastepujacych

parametrach:
(1) Maks. obciazenie pradowe: 24 VDC 1 A lub wiecej
(2) Zgodnos¢ z normami bezpieczenstwa O

(3) Dodatni mechanizm otwierania (oznaczenie —)
(4) Typ 3-pozycyjny
(5) 2 styki lub wigcej (dla 2 obwodow bezpieczenstwa)
2. Do podiaczania stosowaé przewody o przekroju 0.2-0.3 mm?.
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1. Korzystanie z sygnatu wejsciowego External trigger (wyzwalanie zewnetrzne) w dwdch
obwodach bezpieczenstwa

Usuna¢ zworki pomigdzy stykami 5-6 i 7-8 ztacza X8 na ptycie 1TR oraz podiaczy¢ styki przetacznika
wyzwalania zewnetrznego , jak pokazano ponizej.

| Kontroler | | Strona zewnetrzna |
Z1acze X8 @Wyzwalanie zewn.
; 3 pozycyjny)
5| - (3 pozycyjny
24V wewn. @ i
0V  wewn. 6@‘ ;
Li o
&
(Piyta 1TR) '

2. Korzystanie z sygnalu wejsciowego External trigger (wyzwalanie zewnetrzne) w jednym
obwodzie bezpieczenstwa (tylko kontroler ELX/E2X/E73/E74)

Usuna¢ zworki pomigdzy stykami 5-6 ztacza X8 na ptycie 1TR oraz podtaczy¢ styki przetacznika
do wyzwalania zewngtrznego. Zewrze¢ styki 7-8.

| Kontroler | | Strona zewnetrzna |

Zlacze X8 Wyzwalanie zewn.

| o (3 pozycyjny)
24\ wewn. 77 — =

0V wewn. W

(Plyta 1TR)

[UWAGA]
W przypadku korzystania z jednego obwodu
bezpieczenstwa, wymagane jest ustawienie podane w
punkcie 2.1.3.

3. W przypadku nie korzystania z sygnatu wejsciowego External trigger (wyzwalanie
zewnetrzne)

Zewrzed styki 5-6 i 7-8 ztacza X8 na plycie 1TR.
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2.1.4 EXTERNAL HOLD (ZEWNETRZNY SYGNAL HOLD)

Sygnat wejsciowy do zewngetrznego, chwilowego zatrzymania odtwarzania programu, dostepny tylko w
trybie odtwarzania.

1. Korzystanie z sygnatu External HOLD (sygnat zewnetrzny HOLD)

Usuna¢ zworki pomiedzy stykami 7-8 ztacza X9 na ptycie 1TR oraz podtaczy¢ zewnetrzny sygnat
HOLD, jak pokazano ponizej. Robot przechodzi do stanu wstrzymania (HOLD) po rozwarciu stykOw.

| Kontroler | | Strona zewnetrzna |
| Ztacze X9 |
7 Styki przetacznika lub przekaznika
+24V  wewn. ‘s
8 i
0V wewn. s

DEE

Rozwarcie stykéw powoduje
przejscie w stan HOLD

1. Stosowac¢ styki przelacznika lub przekaznika o nastgpujacych
parametrach:
Maks. obcigzenie pradowe: 24 VDC 0,2 A lub wiecej

2. Do podiaczania stosowaé przewody o przekroju 0.2-0.3 mm?,

(Plyta 1TR)

-

2. W przypadku nie korzystania z sygnatu External HOLD (sygnat zewnetrzny HOLD)

Zewrzeé styki 7-8 ztacza X9 na plycie 1TR.

[ UWAGA ]
W przypadku korzystania z jednego obwodu
bezpieczenstwa, wymagane jest ustawienie podane w
punkcie 2.1.3.
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2.1.5 SYGNAL WYJSCIOWY TEACH/REPEAT

Sygnat wyjsciowy informujacy o stanie przetacznika TEACH/REPEAT na panelu obstugi.

1. KORZYSTANIE Z SYGNALU WYJSCIOWEGO TEACH/REPEAT

Sygnat ten jest dostepny na stykach 9-19 ztacza X8 piyty 1TR.

| Kontroler | | Strona zewnetrzna
— | Ztacze X8 |
=0 ol
\|~ ’?’( Styk zwarty: TEACH
10?@ Styk rozwarty: REPEAT
(Plyta 1TR) |

Nie podiacza¢ urzadzen o wigkszym obciazeniu znamionowym.
Specyfikacje stykow: 24 VDC 0,1 A lub mniej .

2.1.6 ERROR OCCURRENCE (WYSTAPIENIE BLEDU)

Sygnat wyjsciowy wysytany po wystapieniu btedu jest dostepny na stykach 11 i 12 ztacza X8 piyty 1TR.

1. Korzystanie z sygnatu wyjsciowego Error occurrence (wystapienie bledu)

| Kontroler | | Strona zewnetrzna
| Ztacze X8 |
L] 1)
\\|~ @( Brak bledu : Styk zwarty
12& Btad : Styk rozwarty
Py@1TR)
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2.2 SYGNALY WE/WY OGOLNEGO PRZEZNACZENIA

Wszystkie sygnaty We/Wy ogdlnego przeznaczenia (Wiaczajac w to sygnaty dedykowane programowo) sa
przetwarzane przez ptyte 1TW kontrolera. Szczeg6towe informacje o rozmieszczeniu stykéw podano w
Zataczniku 7. Typy ztaczy wiazek przewodow opisano w instrukcji Instalowanie i podtaczanie kontrolera
serii E.

Dostepne sa 2 typy plyt 1TW rozniace sie specyfikacjami:

SINK/NPN i SOURCE/PNP. Upewnié¢ sig, czy instalowana jest
poprawna plyta.

2.2.1 ZEWNETRZNE SYGNALY WEJSCIOWE (Zewnetrzne — Robot)

Ptyta 1TW posiada 32 obwody wejsciowe. Dostepne sa dwa styki wspdlne (styki 18 i 19 w CN4) do
ktorych doprowadzane jest z zewnatrz napiecie +24V zgodnie ze specyfikacja SINK/NPN oraz do ktérych
doprowadzane jest z zewnatrz napiecie 0 V zgodnie ze specyfikacja SOURCE/PNP. Kazdy z tych stykow
wspolnych zapewnia zasilanie dla 16 obwodow podtaczonych odpowiednio do stykéw 1-16 oraz 20-35
Ztacza CN4. Zewnetrzne sygnaty wejsciowe sa podtaczone do tych stykow.

Specyfikacje wejsé:
Liczba obwodow  : 32
Typ wejs¢ : Wejscia z optoizolacja
Napigcie wejs¢ ~ : DC24 'V +10 %
Prad wejs¢ :10mA
Typ ztacza : Ztacze 37-stykow, D-Sub

Upewnié sig, czy polaryzacja napiecia 24 VVDC jest

prawidlowa. Nieprawidlowe podiaczenie moze uszkodzié
plyte 1TR, zasilacz i styki.
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1TW (spec. SINK/NPN)

\ Kontroler || Strona zewnetrzna |
1w CN4

@ 1’- INT 0V zewn.
@ 2] IN2

A

A
i

D)
C

b))
—
b))
<
L4

=] 16)_ IN16

18]_ COM1

+24V zewn.

20 IN17 0V zewn.
@ 21) IN18

A

A~
A

R=7] 35) IN32

(=

D)
C

199_ Com2 +24V zewn.

|
Sygnat wejsciowy ogblnego przeznaczenia - 1TW (SINK/NPN)

1TW (spec. SOURCE/PNP)

Kontroler | | Strona zewnetrzna
1w CN4

M 1 (_ IN1 +24V zewn.
A 2 () |N2

@ Wy -

16)_IN16

@W 18:!_ COoM1 0V zewn.
20, IN17 +24V/ zewn,
A 2 1f lN 1 8
Wv .

D)
¢

A~ ~
L 3]
~ ~

35) IN32

@W 192;— com2 0V zewn.

Sygnat wejsciowy ogolnego przeznaczenia — 1 TW (SOURCE/PNP)
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2.2.2 ZEWNETRZNE SYGNALY WYJSCIOWE (ZEWNETRZNE — ROBOT)

Napiecie zewnetrzne +24V jest doprowadzane do obwodow wyjs¢ poprzez styki 18 i 19 ztacza CN2.
Z zewnetrz dostarczane jest napiecie 0 V do stykow 36 i 37 ztacza CN2.

Specyfikacje wyjsé:
Liczba obwodow 32
Typ wyjsé : Wyjscia z optoizolacja
Napiecie :DC24V +£10 %
Maks. ciagty prad uptywu : 0,1 Alub mniej
Typ ztacza : Zacze 37-stykow, D-Sub

Przy podlaczaniu sygnatow do zlacza CN2 upewnié sig, czy
polaryzacja napiecia 24 VDC jest prawidtowa.
Nieprawidlowe podiaczenie moze uszkodzi¢ ptyte 1TR.

- /

1. Wszystkie obciazenia indukcyjne (przykladowo cewka przekaznika i zawory
elektromagnetyczne) powinny byé wyposazone w ochrone
przeciwprzepigeciows.

2. Zwr0ci¢ uwage na polaryzacje diody instalowanej réwnolegle do obcigzenia.
Nieprawidlowe zainstalowanie moze spowodowa¢é uszkodzenie komponentéw
na wskutek przetezenia.

3. Zasilanie podiaczane do VIN-1, 2 powinno by¢ dzielone z obcigzeniem.

\4. Prad obcigzenia wyjscia powinien wynosi¢ 0,1 A lub mniej na obwdd. )
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1TW (spec. SINK/NPN)

| Kontroler || Strona zewnetrzna
1TW CN2
__________ 18_') VIN-1 +24V zewn.
N
o
1.1 OUT1
K [
N
o
2 L ouT2
< T
N
1
16_} 0ouUT16 [ ]
K =
36 D comt 0V zewn.
19 | VIN-2
—————————— ) +24V zewn.
N
o
20 T17
-)
K ou ||
N
o
21 [ OUT18
K| 1
x ’jL ¥
N
2l
35 1 OUT32 [ ]
-/
K =
37 o, COM2 0V zewn.

Sygnat wyjsciowy ogdlnego przeznaczenia -1TW (SINK/NPN)

W celu ochrony przed przepieciami nalezy podlaczyé diode do

cewki przekaznika zewnetrznego. (Zwroci¢ uwage na prawidtowa
polaryzacje.)

35



Zewnetrzne sygnaty We/Wy 2. Wymagania do podtaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1TW (spec. SOURCE/PNP)

\ Kontroler | Strona zewnetrzna
W CN2

18 LVIN-1
-

K 1.1 ouT1
-~

+24V zewn.

X

N
IX |

5 ouT2

b))
C
b))
<

"'()8""'

1A
N
}< 16 L OUT16 [ ]
g LI
__________ 36 -) COM1 0V zewn.
__________ 19_) VIN-2 +24V zewn.
p N
}( 20 L ouUT17
il
“
! N
}( 21 L OUT18
¥y
§ ¥ T
1A
N
}< 35 [ OUT32 [ ]
g LI
__________ 37 _l) com2 0V zewn.

Sygnat wyjsciowy ogblnego przeznaczenia -1TW (SOURCE/PNP)
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy 3. Procedury podtaczania zewngtrznych sygnatow Wy/Wy
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

3.0 PROCEDURY PODLACZANIA ZEWNETRZNYCH SYGNALOW WE/WY

W czasie podiaczania zewnetrznych sygnatow We/WWy do sterownika i urzadzen peryferyjnych
(przyktadowo do panelu blokady; itp.) nalezy zwréci¢ uwage na podane ponizej informacje.

A  OsTRzEZENE

Przed podiaczaniem zewnetrznych sygnatow We/Wy nalezy wylaczy¢ zasilanie
kontrolera oraz urzadzen peryferyjnych. Uniemozliwié przypadkowe wiaczenie
zasilania poprzez ustawienie tablic z informacja o trwajacych pracach oraz
ustawienie osoby nadzorujacej wylacznik. Nieprzestrzeganie tego zalecenie moze
spowodowa¢ porazenie pradem elektrycznym oraz uszkodzenie systemu
elektrycznego.

)

1. Przy podlaczaniu zewnetrznych sygnatéw We/Wy do kontrolera nalezy
zwrdci¢ uwage na ochrone przed zaktdceniami. Zaktdocenia elektryczne

moga powodowa¢ nieprawidlowe dzialanie We/Wy oraz uszkodzi¢ system
elektryczny.

2. W czasie podlaczania sygnatow We/Wy nie wolno pomyli¢ stykéw. Grozi to
uszkodzeniem systemu elektrycznego.

3. Uniemozliwié osobom oraz urzadzeniom (podnosniki, inne obiekty, itp.)
naciskanie na kable z zewnetrznymi sygnatami We/Wy. Nie chroniony
kabel moze spowodowa¢ uszkodzenie systemu elektrycznego.

4. O ile to mozliwe, unikaé rownoleglego prowadzenia kabli z sygnatami
We/WYy oraz zasilajacych. Te dwa rodzaje kabli powinny znajdowaé sie co
najmniej 20 cm od siebie. Indukcja elektromagnetyczna z kabli zasilajacych
robota, urzadzenia peryferyjne, czy kabli do spawania (wewnatrz lub na
zewnatrz kontrolera) moze spowodowa¢ zakldcenia elektryczne w kablach z
sygnatami We/WYy i prowadzi¢ do usterek.

5. Stosowa¢ ekranowane kable z zewnegtrznymi sygnatlami We/Wy i podlaczaé
ekranowany przewdd od kontrolera.

6. Kable z zewnetrznymi sygnatami We/Wy nalezy przymocowa¢ za pomoca
opaski do wspornikéw wiazek przewodow elektrycznych tak, aby na zlacza
nie byla wywierana sila w czasie ciaggnigcia czy zginania kabla.

7. Stosowa¢ zlacza, ktdre nie pozwalaja na przypadkowe odlgczenie lub

\_ uszkodzenie izolacji.

-
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3.1 PODLACZANIE SYGNALOW DEDYKOWANYCH SPRZETOWO

1. Przy podiaczaniu zewnetrznych sygnatow We/\Wy nalezy uzy¢:
gniazda po lewej stronie kontrolera ELX/E2X/E3x/E4x lub z tytu, albo po lewej stronie kontrolera E7x.

2. Podtaczy¢ przewody z dedykowanymi sygnatami sprzetowymi do bloku zaciskow X7, X8 i X9 na
ptycie 1TR. Szczeg6towe informacje odnosnie rozmieszczenia i specyfikacji stykow zawiera punkt 2.1
Dedykowane sygnaty sprzetowe i Zatacznik 7.0.

3. Szczegbtowe informacje o podiaczanie sygnatow dedykowanych sprzetowo zawiera instrukcja
Podtaczanie i instalowanie.

3.2 PODLACZANIE SYGNALOW OGOLNEGO PRZEZNACZENIA

1. Przy podiaczaniu zewnetrznych sygnatow We/\Wy nalezy uzy¢:
gniazda po lewej stronie kontrolera ELX/E2x/E3X/E4x lub z tytu, albo po lewej stronie kontrolera E7x.

2. Przewody sygnatdw ogdlnego przeznaczenia nalezy podiacza¢ do ztaczy CN2 i CN4 ptyty 1TW.
Szczegbtowe informacje o rozmieszczeniu stykow podano w Zataczniku 7.

3. Szczegotowe informacje o poditaczaniu sygnatow ogolnego przeznaczenia zawiera instrukcja
Podtaczanie i instalowanie.

3.3 PODLACZANIE DODATKOWYCH SYGNALOW WE/WY (OPCJA)
Liczbe dostepnych sygnatow We/\MWy mozna zwiekszy¢ za pomoca dodatkowej ptyty We/WWy montowanej
na ptycie Arm ID. Szczegbtowe informacje podano w odpowiedniej instrukcji. Ptyta Arm 1D jest

oferowana dla robotéw RS03 wspdtpracujacych z kontrolerem E7x. Szczeg6towe informacje o korzystanie
z wewnegtrznej ptyty We/Wy zawiera Zatacznik 9.0 Wewngtrzne sygnaty We/Wy dla RS03 (E70/E73/E76).
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 1. Procedury zatrzymywania robota
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

ZALACZNIK 1.0 PROCEDURY ZATRZYMYWANIA ROBOTA

Dostepne sa dwie podstawowe metody natychmiastowego zatrzymywania robota: za pomoca Sygnatu
External HOLD (zewngtrzny sygnat HOLD) oraz za pomoca sygnatu External motor power OFF
(zewnetrzny sygnat wytaczania zasilania silnikdw). Nawet w przypadku wylaczenia zasilania kontrolera
mozna wznowi¢ ruch od punktu zatrzymania.

ZALACZNIK 1.1 SYGNAL EXTERNAL MOTOR POWER OFF (ZEWNETRZNY SYGNAL
WYLACZANIA ZASILANIA SILNIKOW)

A  NEBEZPIECZENSTWO

Przed wejsciem w przestrzen ruchu robota nalezy zatrzymac go poprzez
wylaczenie zasilania silnikow. W celu uniemozliwia przypadkowego wejscia w
przestrzen ruchu robota, nalezy zamontowa¢ ogrodzenie ochronne z bramka,
ktorej otwarcie powoduje wylaczenie zasilania silnikow.

Po wytaczeniu zasilania silnikow nastepuje natychmiastowe zatrzymanie robota oraz zatrzymanie
wykonywania cyklu. W celu zatrzymania robota w sytuacji awaryjnego nalezy korzysta¢ z sygnatu
External motor power OFF (zewnetrzny sygnat wytaczania zasilania silnikdw), a nie z sygnatu External
HOLD (zewnetrzny sygnat HOLD) opisanego w dalszej czesci. Z sygnatu External motor power OFF
(zewnetrzny sygnat wytaczania zasilania silnikow) nalezy korzystac tylko w sytuacjach awaryjnych.
Korzystanie z tego sygnatu powoduje duze obciazenia mechaniczne. Standardowo nalezy najpierw
zatrzymac robota za pomoca sygnatu External HOLD (zewnetrzny sygnat HOLD), a nastepnie wylaczy¢
zasilanie silnikow.

ZALACZNIK 1.2 SYGNAL EXTERNAL HOLD (ZEWNETRZNY SYGNAL HOLD)

A  NEBEzZPIECZENSTWO

Sygnat External HOLD (zewnetrzny sygnal HOLD) zatrzymuje ruch robota przy
pomocy hamulcow. Zasilanie silnikow jest jednak nadal wiaczone. Wylaczyé
zasilanie silnikow przed wejsciem do przestrzeni ruchu robota.

Sygnat External HOLD (zewngtrzny sygnat HOLD) powoduje natychmiastowe zatrzymanie robota i
zachowanie aktualnej pozycji poprzez wiaczenie hamulcoéw. Sygnat ten jest poprawnie obstugiwany tylko
w trybie odtwarzania. Mozliwe jest sterowanie reczne w trybie uczenia, nawet przy sygnale External
HOLD.

Przy zatrzymaniu sygnatem External HOLD (zewnetrzny sygnat HOLD), stan

sygnatow wyjsciowych to:

1. Wszystkie sygnaly OX maja stan OFF.

2. Sygnaly chwytaka w transporcie oraz sygnat OUT nie zdefiniowane za pomoca

RUNMASK w poleceniu SIGNAL jezyka AS nie ulegaja zmianie.

Po zaprzestaniu doprowadzania sygnatu External HOLD (zewnetrzny sygnat HOLD)

robot wznawia ruch od punktu jest zatrzymania, a sygnatu OX sa ustawiane z

powrotem na ON. Jezeli z pewnych przyczyn przelacznik cycle start jest w pozycji

OFF, np. z powodu przejscia do trybu uczenia, przed wylaczeniem sygnatu HOLD
Knaleiy ponownie ustawié ten przetacznik w pozycji ON. -
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Zatacznik 2. Funkcja do zewnetrznego wyboru programu
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

ZALACZNIK 2.0 FUNKCJA DO ZEWNETRZNEGO WYBORU PROGRAMU

Dostepne sa nastepujace metody do zewnetrznego wyboru programu:

1. Instrukcja IF w programie AS

2. Funkcja RPS (sygnat dedykowany programowo)
3. Funkcja JUMP (sygnat dedykowany programowo)

Instrukcja IF programu AS
Instrukcja IF analizuje sygnat
wyboru i wywotuje wiasciwy
program (bez korzystania z
funkcji RPS.)

Program gtowny

pg00

pgo1

pg02

pg08

pgl0

Funkcja RPS
Po zakonczeniu wykonywania
programu na kroku z instrukcja
END, wybierany jest inny
program.

Program gtéwny

pgl
END

|

Program gtéwny

pg3

END

{

Program gtéwny

Ppgs

END

v

Ponizej, w instrukcji END, numer
zewnetrznego programu (RPSxX)
to 0.

—

pgo
END
v \
pol | [ P93 | [pg5
END| | END | | END
| VA

A-2

Funkcja JUMP
Po napotkaniu instrukcji w
programie JUMP podejmowana
jest decyzja o kontynuowaniu
wykonywania (JUMP OFF) lub
przejsciu do innego programu
(JUMP ON).

Program
pg2

>l

OFF

END

Program
pgs

END
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ZALACZNIK 2.1 KORZYSTANIE Z INSTRUKCJI IF DO PRZELACZANIA POMIEDZY
PROGRAMAMI

Za pomoca instrukcji jezyk AS mozna wybra¢ program, ktory ma by¢ wywotany. Za pomoca funkcji BITS
odczytywany jest numer sygnatu okreslony i w zaleznosci od tej wartosci nastgpuje wywotanie programul.

Przyktadowy program

.PROGRAM pg00()

100 HOME ; Przejscie do pozycji domowej
WAIT SIG(1009) ; Czekanie na sygnat wyjsciowy IN9 (Sygnat zezwolenia na wybor

programu z urzadzenia zewngtrznego)
TWAIT 0.1 ; Czekanie przez 0,1 s (Czas ustawiania dla sygnatu wejsciowego
IN10-13)

pg.no = BITS(1010,4) ; Sygnat wyboru programu (IN10-13)
IFpgno==1THEN ;
CALL pgl ;
END ;
IFpg.no==2THEN ;Wywolanie programu w zaleznosci od numeru sygnatu
CALL pg2 ;
END ;
IFpg.no==8THEN ;
CALL pg8 ;
END ;
IFpg.no==10THEN ;
CALL pgl0 ;
END ;
GOTO 100

END

Powyzszy program obrazuje uzycie instrukcji SIGNAL, BITS and IF....THEN..... END jezyka AS.
Mozna rowniez korzysta¢ z instrukcji BITS and CASE.....VALUE.....END i EXTCALL. Szczegbtowe
informacje zawiera instrukcja Jezyka programowania AS.
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Zatacznik 2. Funkcja do zewnetrznego wyboru programu

ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

ZALACZNIK 2.2 PRZELACZANIE POMIEDZY PROGRAMAMI ZA POMOCA FUNKCJI

RPS

Ponizej podano sygnaty dedykowane programowo przeznaczone do zmiany programow za pomoca

funkcji RPS. W celu skorzystania z sygnatow dedykowanych programowo nalezy je najpierw zdefiniowaé
jako sygnaty dedykowane za pomoca funkcji pomocniczych A-0603 (wejsciowe) lub A-0602 (wyjsciowe),

albo za pomoca polecenia DEFSIG.

. Sygnat wysytany po wiaczeniu trybu wyboru programu za pomoca

o | Zewngtrzny wybdr programu .

E aktywny (RPS) sygnatow zewnetrznych.

(®]

S Informuje o gotowosci robota do zmiany programu. Wysylany po

f RPS-SPT wykonaniu kroku z END z aktywnym trybem RPS.

Zezwala na przetaczenie do programu ustawionego za pomoca

sygnatow wyboru programu. Jezeli sygnat ma wartos¢ ON w
RPS-ON kroku z aktywnym trybem RPS, nastepuje przetaczenie do

programu o numerze okreslonym przez RPSxx.

Konfiguruje z zewnatrz numer programu zewngetrznego. Program

2 RPSxx (Numer programu jest wybierany na podstawie tych sygnatow. Mozna rowniez

2 zewngtrznego) ustawi¢ numery uzywanych sygnatow.

% Wybor z zewnatrz pierwszego kroku programu. Doprowadzanie
sygnatu w trakcie pracy automatycznej powoduje zatrzymanie
cyklu. Jezeli aktualnie wiaczony jest tryb zewngtrznego wyboru

EXT. PROGRAM RESET programu RPS (exteRnal Program Selection), odczytywane sa
(Zewngirzne kasowanie sygnaly RPSxx ustawione w czasie doprowadzenia tego sygnaltu i
programu) nastepuje przejscie do pierwszego kroku programu okreslonego za
pomoca sygnatow RPSxX.
Lista kodow RPS (w przypadku korzystania z 7 bitow)
Sygnat | RPS1 RPS2 RPS4 RPS8 RPS16 | RPS32 | RPS64
Program

PGO X X X X X X X

PG1 o X X X X X X

PG2 o X X X X X

PG3 o o X X X X X

PG15 o o o o X

PG16 X o

PG99 o o X X X o o

O:ON X : OFF
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W przykiadzie powyzej uzyto kodu binarnego sktadajacego sie z 7 bitow. Mozna rowniez korzystac z
formatu BCD (Binary Coded Decimal). (W niektorych przypadkach dostepny jest tylko kod binarny, w
zaleznosci od oprogramowania AS.)

PGO01 i PG1 to rozne nazwy programow. W czasie przelaczania
programow za pomoca zewnetrznych numerdéw programéw (RPS) nalezy
podawaé nazwy programow PGO i PG1-9. Nie nalezy korzystaé z
numeréw typu PGOL.

Przebiegi czasowe

W niniejszym punkcie opisano przebiegi czasowe wyboru programu za pomoca sygnatu RPS.

Krok zEND
(przyktad : PG1) <—

Pierwszy krok
—> (przykilad : PG3)

[Robot]
RPS-ST (Wy) /B\\\
[External]
RPSxx (We) \ >—

RPS-ON (We)

100 ms lub wigcej

W czasie wykonywania kroku z instrukcja END i aktywnym trybem RPS, robot wysyta sygnat akceptacji
zmiany programu. W tym czasie nalezy ustawi¢ za pomoca urzadzenia zewnetrznego (panel obstugi, itp.)
sygnaty do zewnetrznego wyboru programu oraz wysta¢ sygnat RPS-ON, sygnat akceptacji odczytu
sygnatu RPS, z opdznieniem 100 ms lub wigcej od momentu ustawienia sygnatu RPS. Kontroler
potwierdzi sygnat RPS-ON po uzyskaniu zbieznosci osi z wyuczonym punktem END, odczyta sygnaty
RPSxx oraz ustawia wewngetrznie nastepny program do wykonywania. Ostatecznie, sygnat RPS-ST jest
ustawiany na OFF. Sygnaty RPS-ON i RPSxx nalezy doprowadza¢ do momentu ustawienia sygnatu
RPS-ST na OFF.

Jezeli sygnaly RPSxx nie sg ustawione w momencie wyslania

sygnalu RPS-ON z urzadzenia zewnetrznego, generowany jest
sygnal bledu czytania RPSxx, a wybdr programu konczy si¢ bltedem.
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Zewngetrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 2. Funkcja do zewnetrznego wyboru programu
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Schemat wyboru programu RPS

RPS-ST
ON

@ OFF

ON
Odczyt
RPSxx

v
Zmiana
programu
v

RPS-ST
OFF

v

ZALACZNIK 2.3 PRZELACZANIE POMIEDZY PROGRAMAMI ZA POMOCA FUNKCJI
JUMP

Ponizej podano sygnaty dedykowane programowo przeznaczone do zmiany programow za pomoca
funkcji JUMP. W celu skorzystania z sygnatow dedykowanych programowo nalezy je najpierw
zdefiniowac jako sygnaty dedykowane za pomoca funkcji pomocniczych A-0603 (wejsciowe) lub A-0602
(wyjsciowe), albo za pomoca polecenia DEFSIG.

Informuje o gotowosci robota do zmiany programu. Jest wysytany
JUMP-ST w kroku z instrukcja JUM lub EXTCALL, przy aktywnym trybie
RPS.

Zezwala na przetaczenie do programu ustawionego za pomoca
sygnatdw wyboru programu. Jezeli sygnat ma wartos¢ ON w
kroku z instrukcja JUMP i aktywnym trybem RPS, nastepuje
przetaczenie do programu o numerze okreslonym przez RPSxx.

Wyjsciowe

JUMP-ON

Program nie jest zmieniany i nastgpuje przejscie do nastgpnego
JUMP-OFF kroku po doprowadzeniu tego sygnatu w kroku z instrukcja JUMP if
aktywnym trybem RPS.

Sygnaty do wyboru programu w formacie binarnym z
zewnetrznego zrodta. Program jest wybierany na podstawie tych

Wejsciowe

RPSxx (Numer

programu ) ) L ) g ) )
sygnatow. Liczbe bitow mozna ustawic stosownie do liczby

zewngtrznego) )
programow zewnetrznych.
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Zewngetrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 2. Funkcja do zewnetrznego wyboru programu
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Schemat dziatania funkcji JUMP

JUMP-ST
ON
[
v

JUMP-ON
?

OFF

OFF

ON JUMP-OFF
Odczyt ?
RPSxx ON

Aktualny program

Z Zadany program { Aktualny program : Program wiasnie wykonywany.

Zadany program  : Numer programu w RPSXX.
YWAGA*

| Zmiana programu |

JUMP-ST
OFF

UWAGA*W przypadku napotkania instrukcji EXTCALL, wyswietlany jest pokazany ponizej
komunikat o btedzie:
(P1014) Nie mozna wykona¢, poniewaz program jest juz uzywany.
1. Jezeli doprowadzane sa zaréwno sygnat JUMP-ON jak i JUMP-OFF wiekszy priorytet ma sygnat
JUMP-ON.
2. Jezeli numer aktualnego i zadanego programu sa takie same, sygnat JUMP-ON nie zmienia programul.

Przebiegi czasowe
W niniejszym punkcie opisano przebiegi czasowe wyboru programu za pomoca funkcji JUMP.

Przebieqgi czasowe sygnatow dla funkcji JUMP

Krok z instrukcja JUMP Pierwszy krok
[Robot] (przyklad: PG2) (przyklad: PG5)

JUMP-ST (Wy) f
[External] \\1
RPSxx (We)
N\ 5‘

JUMP-ON (We)

100 ms lub wigcej

(ON)
JUMP-OFF (We) (OFF)
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Zewngetrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 2. Funkcja do zewnetrznego wyboru programu
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

W czasie wykonywania kroku z instrukcja JUMP i aktywnym trybem RPS, robot wysyta sygnat akceptacji
zmiany programu JUMP-ST. W tym czasie nalezy ustawi¢ za pomoca urzadzenia zewngtrznego (panel
obstugi, itp.) sygnaty do zewnetrznego wyboru programu oraz wysta¢ sygnat JUMP-ON, sygnat akceptacji
odczytu sygnatu RPS, z op6znieniem 100 ms lub wiecej od momentu ustawienia sygnatu RPS. Kontroler
potwierdzi sygnat JUMP-ON po uzyskaniu zbieznosci osi z wyuczonym punktem JUMP, odczyta sygnaty
RPSxx oraz ustawi wewngtrznie nastepny program do wykonywania. Ostatecznie, sygnat JUMP-ST jest
ustawiany na OFF. Sygnaty JUMP-ON i RPSxx nalezy doprowadza¢ do momentu ustawienia sygnatu
JUMP-ST na OFF.

Dla ruchu ciaglego bez instrukcji Jump

Krok z instrukcja JUMP
(przyktad: PG2) <—

Nastepny krok
—>  (przyktad: PG2)

[Robot]
JUMP-ST (Wy)
[External] \
RPSxx (We) 7
/] on
JUMP-ON (We) / \ (OFF)

JUMP-OFF (We)
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 3. Funkcja wysytania sygnatu pozycji domowej
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

ZALACZNIK 3.0 FUNKCJA WYSYLANIA SYGNALU POZYCJI DOMOWEJ

A  0sTRzEZENE

Jest to sygnal wysylany po stwierdzeniu przez oprogramowanie, ze
pary znajduja si¢ w odpowiednich polozeniach, bazujac na danych z
przetwornikow pozycji (enkoderow) zamocowanych na ramionach.
Z tego powodu, unika¢ korzystania z tego sygnalu w blokadach
bezpieczenstwa. Ze wzgleddw bezpieczenstwa nalezy zainstalowaé
dodatkowego blokady sprzetowe, np. przelaczniki krancowe do

\_Wykrywania pozycji domowe;j. J

Jezeli robot znajduje si¢ w zakresie pozycji domowej, moze by¢ wystany na zewnatrz sygnat OUT.
(Zaréwno zakres jak i sygnat OUT sa wczesniej definiowane.) W systemie dostepne sa dwa sygnaty
pozycji domowej (1-y i 2-i), dla kazdego z nich mozna zarejestrowac pozycje domowa.

Pozycja domowa

Zakres pozycji domowej

Pozycja domowa: Zarejestrowa¢ wartosci par (wartosci katdw) ramion robota. Jezeli
potozenie par odpowiada zarejestrowany wartosciom (w zakresie pozycji
domowvej), bezwarunkowo wysytany jest sygnat.

Zakres pozycji domowej: Zarejestrowac zakres korzystajac z wartosci podanych do wysylania
sygnatu pozycji domowej. Wprowadzi¢ wartos¢ w mm (nie mniejsza niz 1
mm).

Numer kanatu do wysytania pozycji domowej mozna zarejestrowa¢ za pomoca funkcji pomocniczej

A-0602 (lub polecenia DEFSIG). Pozycja domowa oraz jej zakres mozna zarejestrowac za pomoca
funkcji A-0402 (albo instrukcji SETHOME lub SET2HOME ).
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Zewngetrzne sygnaty We/Wy

Zatacznik 4. Blokada

ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

ZALACZNIK 4.0 BLOKADA

Jezeli roboty sa zamontowane w bliskiej od siebie odlegtosci, ich przestrzenie robocze moga sie
pokrywaé. W sytuacji takiej wymagana jest blokada.

Przyktadowo, obszar kolizyjny robotéw A i B na zamieszczonym ponizej rysunku jest zaznaczony przez

cieniowanie.

Robot A Robot B

Patrzac od strony robota A

[ | : obszar kolizji

O  : Punkt (WXa lub WXb) w ktérym robot
sprawdza, czy inny robot jest poza zakresem
kolizyjnym, przed wejsciem do tego obszaru.

: Obszar w ktérym robot wysyta sygnat OXa
------- (OXb) zezwalajacy na wejscie drugiemu
robotowi do obszaru kolizji.

1. Robot A stwierdza, ze robot B jest poza obszarem kolizji (robot B wysyta sygnat OXb) sprawdzajac

WXa przed wejsciem do obszaru.

2. Robot A zezwala robotowi B na wejscie do obszaru kolizji poprzez wystanie sygnatu OXa w
momencie, gdy robot A znajduje si¢ poza obszarem Kkolizji.

W czasie uczenia sygnatéw zezwolenia (sygnaly OXa,

OXb) dla obszarow kolizji nalezy zwrdcié uwage na
przebiegi czasowe.
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 4. Blokada
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Przyklad obwodu z blokada
................ Robot A Robot B
+24Y —— +24V ] Wb
¥ )
Oxa
0V$ Robot A
PRACAY  STOP
+24\V +24V
Wxa
(4 Y i@
Oxb
Robot B bov
PRACA  STOP

[ UWAGA |

Pokazany powyzej przetacznik PRACA/STOP nie jest faktycznie
zaimplementowany dla robota.
Przyktad ten ma wytacznie charakter ilustracyjny.
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 5. Przebiegi czasowe sygnatu chwytaka (transport)
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

ZALACZNIK 5.0 PRZEBIEGI CZASOWE SYGNALU CHWYTAKA (TRANSPORT)

A OSTRZEZENIE

Nie wylaczaé zasilania kontrolera robota w czasie transportu materiatow.
Wylaczenie zasilania kontrolera powoduje ustawienie wszystkich sygnatow,
wlaczajac w to sygnaly chwytaka, na OFF. Brak sygnalu w czasie trwania
transportu moze byé powodem upuszczenia przenoszonego obiektu i
spowodowania obrazen 0sob lub zniszczenia mienia.

J

Sygnaty chwytakdw ustawione za pomoca funkcji pomocniczej 0605 (lub polecenia CLAMP) sa uzywane
do wielu celow, w zaleznosci od zastosowania, przyktadowo do sterowania chwytakami w aplikacjach
transportowych. Z sygnatu tego moga korzysta¢ wytacznie roboty, ktore umozliwiaja zdefiniowanie
sygnatow chwytaka jako sygnatow dedykowanych. Zawory elekromagnetyczne do sterowania
chwytakiem to opcja w zastosowaniach transportowych.

W trybie uczenia

Wybrany sygnat jest wysytany i przetaczany ON/OFF po wcisnigciu klawiszy@ +|CLAMP na
programatorze recznym.

Zawor z pojedyncza cewka: Ustawienie sygnalu chwytaka na jeden ustawia sygnat Clamp ON

A+ CLAMP [ ] [ ]
CLAMP (ON) S

Zawor z pojedyncza cewka: Ustawienie sygnatu chwytaka na jeden ustawia sygnat Clamp OFF

A+coamp — | ]
CLAMP (OFF)  — —

Zawor z podwojna cewka:

A+ [ [
CLAMP (ON) _— S

CLAMP (OFF) — I
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 5. Przebiegi czasowe sygnatu chwytaka (transport)
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

W trybie REPEAT/CHECK:
CLAMP CLAMP
CLAMP OFF CLAMP oN CLAMP
OFF i ON i OFF
CLAMP (ON) L
CLAMP(OFF) — | I

(Zawor z podwdjna cewka)
Punkty CLAMP (ON) i CLAMP (OFF) na zamieszczonych powyzej rysunkach sygnalizuja moment

wysylania zdefiniowanych wczesniej sygnatdw chwytakow. Maksymalnie mozna zdefiniowaé 8 sygnatow
chwytakow.
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

ZALACZNIK 6.0 SYGNALY DEDYKOWANE SKLASYFIKOWANE WG ZASTOSOWANIA
ZALACZNIK 6.1 SPECYFIKACJE DLA TRANSPORTU

Sygnaly wejsciowe dedykowane dla transportu materiatow H : Sygnaly dedyk. sprzetowo
S : Sygnaly dedyk. programowo

Nazwa sygnatu Funkcja sygzglu
Controller power ON/OFF
(Wiacz.wylacz, zasilania E;:;th%wekt 1.1 Dedykowane sygnaty —
kontrolera) '
Motor power ON (Wtaczenie Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty L
zasilania silnikow) sprzetowe.
Safety circuit OFF (Wytaczenie Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty 1
obwodu bezpieczenstwa) sprzetowe.
Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty
HOLD Sprzetowe. i —
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
programowo. I/
External motor power ON (Sygnat .
zewngetrzny wiacz. zasilania silnika) (Nie wymagany w przypadku
' korzystania z dedykowanego sygnatu
sprzetowego).
External error reset (Zewnetrzne Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
kasowanie bledu) programowo. L
External cycle start (Zewnetrzne Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane f
uruchomienie cyklu) programowo.
External program reset (Zewngtrzne Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
kasowanie programu) programowo. A
i Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
JUMP-ON programowo. =
i Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
JUMP-OFF programowo. =
i Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RPS-ON programowo. I
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RPSXx programowo. =
External HOLD (Sygnat zewngetrzny Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane 1
HOLD) programowo.
External slow repeat mode Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
(Zewngetrzne wolne odtwarzanie) programowo. J —

W przypadku korzystania z wewnetrznych przewodow robota,

korzystaé z ptyty Arm ID. W przypadku takim nalezy alokowaé
sygnal za pomocg funkcji pomocniczej 0607. Szczeg6towe informacje
zawiera instrukcja Plyta Arm ID.
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Zewngetrzne sygnaty We/Wy

Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania

ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Sygnaly wyjsciowe dedykowane dla transportu materiatow

H : Sygnaty dedyk. sprz¢towo
S : Sygnaty dedyk. programowo

informacje zawiera Zatacznik 5
Przebiegi czasowe sygnatu chwytaka.)
Kazdy zawdr moze mie¢ maksymalnie 8
kanatow.

Nazwa sygnatu Funkcja sy-glg-%glu
TEACH/REPEAT switch output H Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty
(Przetacznik TEACH/REPEAT) sprzetowe. I
Error occurrence output H Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty —
(Wystapienie btedu) sprzetowe.
Motor power ON (Wtaczenie S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane o
zasilania silnikow) programowo.
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
. rogramowo. | —
Error occurrence (Wystapienie S ?Nig wymagany w przypadku
bledu) korzystania z dedykowanego sygnatu
sprzetowego).
Automatic (Tryb automatyczny) S E?égrg#qgﬁé'z Sygnaly dedykowane _
Cycle start (Uruchomienie cyklu) S E?é;g&gﬁé'z Sygnaly dedykowane I
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
programowo. I
Teach mode (Trybu uczenia) S | (Nie wymagany w przypadku
korzystania z dedykowanego sygnatu
sprzetowego).
Home position 1 (Pozycja domowa S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane -
1) programowo.
Home position 2 (Pozycja domowa S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane o
2) programowo.
Power ON (Wiaczenie zasilania) S E?é;zrgrlrjlgl\jsg -2 Sygnaly dedykowane I
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RGSO S programowo. =
RPS mode (Tryb RPS) s | Pazpunid 12 Sygnaly dedykonane | r—
i Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RPS-ST S programowo. =
i Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
JUMP-ST S programowo. I
Sygnat wyjsciowy do obstugi chwytaka
w aplikacjach transportowych.
Dostepnych jest maksymalnie 8 N
kanatow. Dla kazdego z nich mozna
ustawi¢ stan ON lub OFF. Dostepne sa lub
?HI%TS gihwrﬁg\av) S specyfikacje dla zaworu z jedna i
-0SYY dwoma cewkami. (Szczeg6towe I
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

W przypadku korzystania z wewnetrznych przewoddw robota,
korzysta¢ z plyty Arm ID. Przypisaé sygnat do przewodow

wewnetrznych za pomoca funkcji 0607. Szczegdtowe informacje
zawiera instrukcja Plyta Arm ID.

Sygnaly dedykowane programowo do transportu materiatéw (standardowe ustawienia
producenta)

Sygnat wyjsciowy Sygnat wejsciowy
Nazwa sygnatu Numer sygnatu Nazwa sygnatu Numer sygnatu
dedykowanego dedykowanego
Motor power ON
(Wtaczenie zasilania OuUT1 1 IN 1 1001
silnikow)
Cycle start (Uruchomienie
OouT 2 2 IN2 1002
cyklu)
Error occurrence
L. OuT 3 3 IN3 1003
(Wystapienie btedu)
ouT4 4 IN 4 1004
OuUT5 5 IN5S 1005
OouT6 6 IN6 1006
ouT7 7 IN7 1007
ouT 8 8 IN8 1008
Clampl OFF* ouT?9 9 IN9 1009
Clampl ON* OuUT 10 10 IN 10 1010
OuUT 11 11 IN 11 1011
OuUT 12 12 IN 12 1012
OUT 13 13 IN 13 1013
OuUT 14 14 IN 14 1014
OUT 15 15 IN 15 1015
OUT 16 16 IN 16 1016

UWAGA* Dostepnos¢ tego ustawienia zalezy od specyfikacii.
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Zewngetrzne sygnaty We/Wy

ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania

ZALACZNIK 6.2 SPECYFIKACJE DLA ZGRZEWANIA PUNKTOWEGO ZA POMOCA
ZGRZEWADLA PNEUMATYCZNEGO

Sygnaty wejsciowe dedykowane dla zgrzewania punktowego

H : Sygnaty dedyk. sprzgtowo

S : Sygnaly dedyk. programowo

zgrzewadta

indywidualnie dla kazdego sygnatu chwytaka.
(Maks. 8 kanatow.)

Nazwa sygnatu Funkcja Typ sygn.
Controller power ON/OFF
(WHwyla, zasilania kontrolera) H | Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty sprzgtowe. o
Motor power ON (Wtaczenie
zasilania silnikéw) H | Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty sprzetowe. | _f 1
Safety circuit OFF (Wytaczenie
obwodu bezpieczerstwa) H | Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaly sprzetowe. | ~ L
HOLD H | Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty sprzgtowe.
External motor power ON E?;Bﬁ‘g#]gﬁglz Sygnaly dedykowane A
ggﬁgﬂ;;‘fé?&gzny wiacz. S (Nie wymagany w przypadku korzystania z
dedykowanego sygnatu sprzetowego).
External error reset (Zewngtrzne S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane L
kasowanie bledu) programowo.
External cycle start (Zewngtrzne S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane Nul
uruchomienie cyklu) programowo.
External program reset
(Zewngtrzne kasowanie S Practrzrg)rl:]r(])l\jtv 01'2 Sygnaly dedykowane S -
programu) prog '
) Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
JUMP-ON S programowo. =
) Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
JUMP-OFF S programowo. =
i Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RPS-ON S programowo. _—
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RPSXx S programowo. I
External HOLD (Sygnat S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane L
zewnetrzny HOLD) programowo.
External slow repeat mode S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
(Zewngetrzne wolne odtwarzanie) programowo. J —
Sygnat Weld completed (Zgrzewanie
zakonczone) przesytany z 1 lub 3 kontrolerow
. zgrzewania (Szczego6towe informacje w pun-
\Z/;/ﬁl(;iﬁggg]pg)eted (Zgrzewanie S | kcie Sterowania zgrzewaniem punktowym) Po o
wystaniu sygnatu polecenia (RUN), zakonczenie
zgrzewania i przejscie do nastepnego punktu
zgrzewania nastepuje po wystaniu tego sygnatu.
Sygnat usterki przesytany z maks. 8
Weld fault (Btad zgrzewania) S | kontrolerow zgrzewania. Robot zatrzymuje sig o
po odebraniu tego sygnatu.
Sygnat uzywany do wykrywania stanu
geettggggir? I&%’E ritir:cte(il: ofania | s wycofania zgrzewadta. Mozliwos¢
2grzewadia) fycie wy wykrywania indywidualnie dla kazdego
g sygnatu chwytaka. (Maks. 8 kanatow.)
Sygnat uzywany do wykrywania stanu
Retractable gun extended . P .
detection (Wykrycie podawania | S podawania zgrzewadta. Mozliwosé wykrywania —
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Sygnaly wyjsciowe dedykowane dla zgrzewania punktowego H : Sygnaty dedyk. sprzetowo
S : Sygnaty dedyk. programowo

Nazwa sygnatu Funkcja sy-glj_xglu
TEACH/REPEAT switch output H Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty
(Przetacznik TEACH/REPEAT) sprzgtowe. I
Error occurrence output Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty
(Wyjscie Wystapienie btedu) H sprzetowe. e
Motor power ON (Wtaczenie H Patrz punkt 1.1 Dedykowane sygnaty -
zasilania silnikow) sprzetowe.
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
Error occurrence (Wystapienie g | programowo. I
btedu) (Nie wymagany w przypadku korzystania z
dedykowanego sygnatu sprzgtowego).
Automatic (Tryb automatyczny) | S gralérézr;)rl:]r(;btv 01'2 Sygnaly dedykowane _
- Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane —
Cycle start (Uruchomienie cyklu) | S DIOgrAMOWO.
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane —
Teach mode (Trybu uczenia) s [ Programowo. .
(Nie wymagany w przypadku korzystania z
dedykowanego sygnatu sprzetowego).
Home position 1 (Pozycja s Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane o
domowa 1) programowo.
Home position 2 (Pozycja s Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane o
domowa 2) programowo.
. - Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane —
Power ON (Wi1aczenie zasilania) | S DIOgrAMOWO.
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane —
RGSO S programowo.
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane N
RPS mode (Tryb RPS) S programowo,
i Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane N
RPS-ST S programowo.
i Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane i
JUMP-ST S programowo.
Sygnat inicjalizacji zgrzewania, ktéry moze
by¢ wysytany do maks. 8 kontroleréw _r—
Weld command (Polecenie S zgrzewania. (Szczegétowe informacje or
zgrzewania) *(Maks. 8 kanatow.) podano w punkcie Sterowania zgrzewaniem m
punktowym) Mozna wybra¢ sygnat typu
poziom lub impuls (czas trwania impulsu)
Wysyla plan zgrzewania do kontrolera
zgrzewania. Maks. dostgpnych jest 6 bitow dla
\Z/V?Lg\,svg;ﬁg)ule (Program S sygnatow wyjsciowych. Mozna wybra¢ format I
(Ig/l aks. 6 kanalow.) uzytkownika lub binarny. (Szczegotowe
' ' informacje podano w punkcie Sterowania
zgrzewaniem punktowym)
Kasuje usterke zgrzewania kontrolera
Weld fault reset (Kasowanie zgrzewania. Wysylany po wcisnigciu M
usterki zgrzewania) S | przycisku zgrzewania na programatorze
(Maks. 8 kanatow.) recznym. (Szczegdtowe informacje podano w
punkcie Warunki do zgrzewania punktowego)

UWAGA* Dla polecenia zgrzewania oraz transportu materiatdw dostepnych jest maksymalnie 8
kanatow.
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

. Typ
Nazwa sygnatu Funkcja sygnalu
Sygnat, ktéry moze by¢ indywidualnie
Gun pressurization command wysylany, zaleznie od liczby sygnatow N
(Polecenie nacisku zgrzewadta) | S | chwytakow. (Szczeg6towe informacje podano
(Maks. 8 kanatow.) w punkcie Sterowania zgrzewaniem
punktowym)

Sygnaty przetaczajace skok, zarébwno
wycofanie jak i podawanie, w przypadku
Stroke change (Zmiana skoku) S korzystania ze zgrzewadta z podwojnym i
(Maks. 8 kanatow x 2) skokiem. Mozna wysyta¢ oddzielne sygnaty
dla polecenia wycofania i podawania dla
kazdego z chwytakdw.

Sygnat: wysytany w zastosowaniach
transportowych. Dostepnych jest
maksymalnie 8 kanatéw. Dla kazdego z nich or
S | mozna ustawic¢ stan ON lub OFF. Dostepne
sa specyfikacje dla zaworu z jedna i dwoma
cewkami. (Szczegdtowe informacje podano w
Zalaczniku 5).

1

Clamp (Chwytak)*
(Maks. 8 kanatow.)

[

UWAGAX* Dla polecenia zgrzewania oraz transportu materiatdw dostepnych jest maksymalnie 8
kanatow.
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Sterowanie zgrzewaniem punktowym

1. Specyfikacje dla zgrzewania punktowego

Zgrzewadto o pojedynczym skoku

Typ Typu cylindrycznego, wycofywane

Typu z ogranicznikiem, wycofywane

Jednoczesnie moga pracowa¢ dwa zgrzewadta. (Za

Zgrzewadlo

Liczba

wyjatkiem zgrzewadet sterowanych przez jeden kontroler).

Kontroler zgrzewania Maks. dwa, sterowane indywidualnie

Maksymalnie szes¢ bitow.

Program zgrzewania
0 g (W przypadku formatu binarnego, maks. 63)

2. Przyktady réznych potaczen

Jedno zgrzewadto (typ
standardowy)

Dwa Zgrzewadla’ nie *~$Zawér nacisku zgrz. 2
pracujace jednoczesnie zgrz.2
Kontroler zgrz.

Zgrz.1
. Kontroler zgrz. 1 —
Dwa zgrzewadia, pracujace ’
jednoczesnie — LZawér nacisku zgrz. 2 R =
- [ Zgrz.2
Kontroler zgrz. 2 *O

-f—«[ Zawor nacisku zgrz. —

l Zgrz.1
Kontroler zgrz.

Zmiana zgrzewadta [ | Zarz2
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

3. Sygnaty We/Wy dla spawania

Plan zgrzewania (maks. 6 bitc’)w>
Kontroler L Weld command — Kontroler
robota <— Weld complete ——{  Zgrzewania
<— Weld fault
Weld fault reset ——¢ Zgrzewadto

Gun pressurization
Stroke change (single/double solenoid) ——
Retractable gun retraction detection
Retractable gun extension detection

P

* Sygnafy opisano we wczesniejszej czesci niniejszej instrukcji

[UWAGA]

Niektore kontrolery zgrzewania moga nie mie¢ oddzielnych wej$¢ weld command i weld
schedule. W przypadku takim patrz (6) Podtaczanie do kontrolera zgrzewania.

4. Przebieg czasowe dla zgrzewania

—

Robot Sy = -

* Sygnaty opisano we

2
Gun pressurization (Wy) — | [ wezesniejszej czesci

niniejszej instrukcji

Weld command (Wy)

Weld complete (We)

Weld schedule (Wy)

t1 : Sygnaty Gun pressurization (nacisk zgrzewadta) i weld command (polecenie zgrzewania) moga
by¢ wysyltane przed dojsciem do wyuczonego punktu (zbieznos¢ osi). (Zakres 0-0,99 s.)

t2 : Po odebraniu sygnatu weld complete (zakonczenie zgrzewania) z kontrolera zgrzewania, ruch do
nastepnego, wyuczonego punktu moze by¢ opozniony.  (Zakres 0-0,99 s.)

[UWAGA]

1. Na wykresie przedstawiono wyjscie z wykrywaniem poziomu. (Dostgpne jest tez wyjscie z
wykrywaniem zbocza).

2. Przykiad pokazuje docisk zgrzewadta sterowany przez kontroler robota, a nie kontroler
zgrzewania.

3. Czas trwania sygnatu weld complete musi wynosi¢ wigcej niz 0,1 s lub sygnat ten musi
mie¢ stan ON do momentu, kiedy sygnat weld command zostanie ustawiony na OFF .
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania

ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

5. Przebieg czasowy (zgrzewadto wycofywane)

Gun pressurization (Wy) —

t1

t2:

t3

t4:

t5:

16 :

(1) Zgrz. punktowe (2) Zgrz. punktowe  (3) Zgrz. punktowe (4) Zgrz. punktowe
:_Wycofanie—Podaw. _: Podawanie :_ Wycofanie—Podaw. _: Wycofanie
Ruchrobota R Ruch Ruch Ruch
\. Uczenie Uczenie / \.  Uczenie / \. Uczenie S
Wycofanie w' Wycofanie Podawanie
1 ' 1 _tl _t1l
S 2 >—<= 2 >—<= A\t6 >—<= At6

Stroke select
Retractable gun — t4 t5
cylinder-type
Retractable gun
stopper-type

t3 t3

Weld command (Wy)

Weld complete (We)

Weld schedule (Wy)
* Sygnaly opisano we wczesniejszej czesci niniejszej instrukcji

: Czas w ktorym mozliwe jest wystanie sygnatu gun pressurization (nacisk zgrzewadta), przed
dojsciem do wyuczonego punktu (zakres 0 — 0,99 s).

Ewentualne opdznienie, od momentu odebrania sygnatu wejsciowego weld compelete (zakonczenie
zgrzewania), do momentu otwarcia zgrzewadta i rozpoczecia ruchu (zakres 0 — 0,99 s).

: OpOznienie, od momentu wysytania sygnatu obstugi chwytaka (przejscie od wycofania do
podawania) do momentu wystania polecenia inicjalizacji zgrzewania. Zastosowanie tylko dla

zgrzewadet wycofywanych (zakres 0 —9,9 s).

Dla zgrzewadet wycofywanych z ogranicznikiem, opdznienie wysylania sygnatu przejscia ze stanu
wycofania do stanu podawania (zakres 0 — 9,9 s).

Dla zgrzewadet wycofywanych z ogranicznikiem, opdznienie wysytania sygnatu przejscia ze stanu
podawania do stanu wycofania (zakres 0 — 9,9 s).

Ewentualne opdznienie, od momentu odebrania sygnatu wejsciowego weld compelete, do momentu
wznowienia ruchu z wycofania do podawania (zakres 0 — 9,9 s).
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Zewngtrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

6. Potaczenie z kontrolerem zgrzewania dla ptyty 1TW

Robot Kontroler zgrzewania (stycznik czasowy)
ﬁ: : : +24V
7t : |
ouT17 . i [gpfza—‘“ ' Weld 1
ot i |
é/lms ! ! [Spfzekz,f- - Weld 2
- + ] E
OuUT19 ! ! *l_@fzekﬁ—- Weld 3
-~ | |
_[/ + | i
£ o : ! @7 Weld fault reset
i I—:c : [ (Przekc) ] Welding/Test
: i 0V Weld complete
* i +24V
(¥ I i
IN29 - i | 1l Weld complete
+ : :
[ ] ; i
(LN ] !
IN28 - ! ! | Weld fault
i i v
| Lo oV
: i +24V
ouT22 ! i % :;
av i L/ Cewka docisku zgrzewadta (0,1 A
i - lub mniej)

e 5 Dioda do ochrony przed przepieciami
* Sygnafy opisano we wczesniejszej czesci niniejszej instrukcji

[ UWAGA]

1. W przykiadzie przedstawiono sterowania dociskiem zgrzewadta przez robota za pomoca

sygnatéw weld fault (usterka zgrzewania) i weld reset (kasowanie usterki zgrzewania).

2. Przekazniki i cewki nalezy chroni¢ przed przepigciami za pomoca przyktadowo diody.

3. Jezeli zawor elektromagnetyczny docisku zgrzewadta jest sterowany bezposrednio przez
sygnaty robota, nalezy sprawdza¢ pojemnos¢ obciazenia elektrycznego.

4. Mozliwa jest zmiana numerdw sygnatéw OUT i IN z/do robota.
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Zewngetrzne sygnaty We/Wy

Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyf. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Sygnaly dedykowane programowo do zgrzewania punktowego (standardowe ustawienia

producenta)
Sygnal wyjsciowy Sygnat wejsciowy
Nazwa sygnatu Nazwa sygnatu
dedykowanego Numer sygnalu dedykowanego Numer sygnalu
Motor power ON External motor power
(Wiaczenie zasilania OUT 32 | 32 | ON (Sygnat zewngtrzny IN32 | 1032
silnikow) wiacz. zasilania silnika)
External error reset
Error occurrence ;
(Wystapienie bedu) OouT3l | 31 gqe&/tlj?qtrzne kasowanie IN31 | 1031
. External cycle start
Automatic (Tryb .
automatyczny) OuUT30 | 30 ((:fli\mr)lqtrzne uruchomienie IN30 | 1030
. Welder #1 weld complete
((:Zylfllue)start (Uruchomienie OUT 29 | 29 | (Zakonczenie zgrzewania IN29 | 1029
Y zgrzewarki #1)
Teach mode (Tryb uczenia) ouT?28 | 28 IN28 | 1028
Home position 1 (Pozycja
domowa 1) ouT27 | 27 IN27 | 1027
OouT26 | 26 IN26 | 1026
OouT25 | 25 IN25 | 1025
Clamp 2 ON (Sygnat chwytaka
2 ON) (Transport) ouT24 | 24 IN24 | 1024
Welder #1 weld command
(Polecenie zgrzewania ouT23 | 23 IN23 | 1023
zgrzewarki #1)
Clamp 1 (Weld gun clamp)
(Sygnat 1 (sygnat ouT22 | 22 IN22 | 1022
zgrzewadta))
out2l | 21 IN21 | 1021
#1 Weld schedule WS 8 (Plan
Zgrzewania #1 WS 8) ouT20 | 20 IN20 | 1020
#1 Weld schedule WS 4 (Plan
zgrzewania #1 WS 8) OouT19 | 19 IN19 | 1019
#1 Weld schedule WS 2 (Plan
zgrzewania #1 WS 8) ouT18 18 IN18 1018
#1 Weld schedule WS 1 (Plan OuT 17 17 IN 17 1017
zgrzewania #1 WS 8)
[UWAGA]

Nalezy zwr6ci¢ uwage, ze przy standardowym przypisaniu sygnatow
dedykowanych, do spawania tukowego uzywane sa kanaty 17 do 32.
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy

Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyfik. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

ZALACZNIK 6.3 SPECYFIKACJE DLA SPAWANIA LUKOWEGO

Sygnaly wejsciowe dedykowane dla spawania lukowego

H : Sygnaty dedykowane sprzgtowo

S : Sygnaty dedykowane programowo

Nazwa sygnatu

Funkcja

Typ sygnalu

Control power ON/OFF

Patrz punkt 1.1 Sygnaty dedykowane

pozycjonera)

(Wiacz./wytacz. zasilania H N
kontrolera) sprzetowo.
Motor power ON (Whaczenie H Patrz punkt 1.1 Sygnaty dedykowane L
zasilania silnikdw) sprzetowo.
Safety circuit OFF (Wylaczenie H Patrz punkt 1.1 Sygnaty dedykowane 1
obwodu bezpieczenstwa) sprzetowo.
Patrz punkt 1.1 Sygnaty dedykowane
HOLD H sprzetowo. —
External motor power ON gg;gzrgrl:]rgﬁgz Sygnaly dedykowane Eul
g%?gr?ilazseim?g)zny Wiacz S (Nie wymagany w przypadku korzystania z
dedykowanego sygnatu sprzetowego).
External error reset S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
(Zewnetrzne kasowanie biedu) programowo. A
External cycle start (Zewngtrzne S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane Ral
uruchomienie cyklu) programowo.
External program reset
(Zewnetrzne kasowanie S P?érzr 5%255 01'2 Sygnaty dedykowane T
programu) prog '
) Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
JUMP-ON S programowo. I
) Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
JUMP-OFF S programowo. I
) Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RPS-ON S programowo. I
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RPSxx S programowo. I
External HOLD (Sygnat S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane 1
zewnetrzny HOLD) programowo.
External slow repeat mode
(Zewnetrzne wolne S P?Srzrg)#qr;?volz Sygnaly dedykowane g —
odtwarzanie) prog _ ' _
Wire inching (Podawanie s g%ze;xgrﬁgﬁrﬁ'& ma wartosc ON, nastpuje -
drutu). (Nieprawidtowy w trakcie spawania).
Wiaczanie/wylaczania spawania. Wykrycie
zbocza narastajacego przy wytaczonym N
External weld ON/OFF (Sygnat S spawaniu powoduje wiaczenie spawania. lub
zewngtrzny wh./wyt. spawania) Wykrycie zbocza narastajacego przy -1
wiaczonym spawaniu powoduje wylaczenie
spawania. _
Wire retracting (Wycofanie S 35;(‘?2 f?rﬂ?é%{r fﬁﬂ ma wartos¢ ON, nastepuje —
drutu) (Nieprawidtowy w trakcie spawania).
Positioner stop (Zatrzymanie S Konczy zgrzewanie w przypadku korzystania o

Z zewnetrznego pozycjonera.
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyfik. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Sygnaly wyjsciowe dedykowane dla spawania lukowego H : Sygnaly dedykowane sprzetowo

S : Sygnaty dedykowane programowo

Nazwa sygnatu Funkcja sy-gl;}l/glu
TEACH/REPEAT switch
output (Przetacznik H sPa:;ztp())ld\rllgt 1.1 Sygnaly dedykowane _r
TEACH/REPEAT) przctowo.
Error occurrence output H Patrz punkt 1.1 Sygnaty dedykowane
(Wystapienie bledu) sprzetowo. i —
Motor power ON (Whaczenie S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane o
zasilania silnikow) programowo.
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
Error occurrence g | programowo. _—
(Wystapienie btedu) (Nie wymagany w przypadku korzystania z
dedykowanego sygnatu sprzetowego).
Automatic (Tryb automatyczny) | S g?égrgm)ﬁg -2 Sygnaty dedykowane _
Cycle start (Uruchomienie Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
cyklu) S programowo. —_
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
. programowo.
TEACH mode (Tryb uczenia) S (Nie wymagany w przypadku korzystania z
dedykowanego sygnatu sprzetowego).
Home position 1 (Pozycja S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane o
domowa 1) programowo.
Home position 2 (Pozycja S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane —
domowa 1) programowo.
Power ON (Wtaczenie S Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane o
zasilania) programowo.
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RGSO S programowo. I
Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RPS mode (Tryb RPS) S BOQrAMOWO. I
) Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
RPS-ST S programowo. I
i Patrz punkt 1.2 Sygnaty dedykowane
JUMP-ST S programowo. I
. . Obraca pozycjoner w przypadku korzystania z
Positioner ON (Pozycjoner ON) | S Zewnetrznego pozycjonera —
Positioner speed (Szybkos¢ Wysyta szybkos¢ obrotu pozycjonera w
pozycjonera) S | przypadku korzystania z zewnetrznego I
(Maks. 8 bitow pozycjonera.
Error (Btad) S Sygnat wysytany w przypadku wystapienia
(Maks. 8 bitéw biedu o okreslonym kodzie. _
Sygnat wysytany w czasie trwania spawania.
WCR S | Dlastanu ON wyswietlany jest tekst "Operacja
w toku", a dla stanu OFF "Brak operacji".
. Stan spawania (ON/OFF). Dla stanu ON
\(/)Vﬁl/%gg/ OFF (Spawanie S | wyswietlany jest tekst "Spawanie ON", a dla _
stanu OFF tekst "Spawanie OFF".
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyfik. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

Sterowanie spawaniem lukowym

1. Sekwencja instrukcji zatrzymywania pozycjonera (STWC, STWE)

(1) Sygnaty We/Wy spawania
Positioner ON
Kontroler Positioner speed Kontroler X0 3
robota (Maks. 8 bitow) pozycjonera N
—] O
Positioner stop
* Sygnafy opisano we wczesniejszej czesci niniejszej instrukcji PozyCJoner
(2) Przebieg czasowe dla spawania
ARC ON*
Positioner ON
Positioner speed
Positioner stop 7

* Sygnafy opisano we wczesniejszej czesci niniejszej instrukcji

UWAGA* Do spawarki wysytany jest sygnat ARC ON . Jest on automatycznie wiaczany/wytaczany
przez kontroler robota.
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 6. Sygnaty dedykowane sklasyfik. wg zastosowania
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2. Procedury podiaczania zewnetrznych sygnatow We/Wy do zgrzewarki

Zgrzewarka moze korzysta¢ z podanych ponizej sygnatow We/Wy.

Sygnaly wejsciowe dedykowane dla spawania lukowego H : Sygnaty dedykowane sprzetowo
S : Sygnaty dedykowane programowo
Nazwa sygnatu Funkcja sy-gxglu

Sygnat zwarcia elektrody wysytany ze zgrzewarki. Robot
natychmiast zatrzymuje si¢ po odebraniu tego sygnatu.
Generowany jest btad (E6562) "Electric pole stuck™
(Zwarcie elektrody) (Btad ten jest dostepny tylko w _r
specyfikacji TIG.)
Informuje o stanie przetacznika granicznego na wsporniku
palnika. Przelacznik ten jest wytaczany w przypadku kolizji
palnika z metalowym wspornikiem. Po wykryciu stanu OFF
robot natychmiast zatrzymuje sig. Tl
(E6506) "Torch interference” (Kolizja palnika).
Sygnat wysytany ze zgrzewarki w przypadku przyklejenia
drutu do metalowego wspornika przy wysytanym przez

Electric pole stuck S
(Zwarcie elektrody).

Torch interference S
(Kolizja palnika).

\(/gr'ge Iﬁg%(n drut) S | robota sygnale Wire stuck detection. Po wykryciu tego

yKiejony ' sygnatu robot zatrzymuje si¢ z bigdem o
BLAD (E6503) "Wire stuck” (Przyklejenie drutu).
Sygnat wysytany ze zgrzewarki po zetknigciu si¢ drutu z
metalowym wspornikiem, przy wysytanym przez robota

Wire touch S sygnale Touch sensing (Wykrywanie detalu). Po

(Dotknigcie drutu). doprowadzeniu tego sygnatu, robot wykrywa zetkniecie
drutu z detalem (wykrywanie detalu). (Sygnat ten jest _
dostepny tylko przy wiaczonej funkcji wykrywania detalu.)
Sygnat informujace o trwaniu zgrzewania. Jezeli sygnat ten

WCR s nie zostanie doprowadzony w ciagu sekundy od wystania

sygnatu ARC ON, robot zatrzymuje si¢ z btedem —
ERROR (E6502) "Arc failure™ (Usterka zgrzewania).
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Sygnaly wyjsciowe dedykowane dla spawania lukowego H : Sygnaty dedykowane sprzgtowo

S : Sygnaty dedykowane programowo

Nazwa sygnatu Funkcja sy-glj}l/glu
Wysytany, jezeli robot wykrywania detalu. Robot wysyta
Touch sensing zetknigcie drutu z metalowym wspornikiem po odbiorze
(Wykrywanie sygnatu Wire touch (Dotknigcie drutu) w czasie wysytania
detalu) tego sygnatu. (Sygnat ten jest dostepny tylko przy wiaczonej | [
funkcji wykrywania detalu.)
Sygnat wysytany, jezeli robot wykrywania przyklejenie drutu.
Wire stuck detection Po wykryciu przez robota sygnatu Wire stuck robot, robot
(Wykrywanue zatrzymusje si¢ natychmiast z btedem
przyklejenia drutu) BLAD (E6503) "Wire stuck™ (Przyklejony drut). (Sygnatten | ===
jest wysytany zalewaniu kraterdw i spawaniu tukowym.)
Feeder ON Sygnat wysytany w czasie podawania drutu i wycofywania
(Podawanie ON) drutu. N
Sygnat wysytany w trakcie doprowadzania gazu ostonowego —
Gas ON (Gaz ON) przez robota.
\é\ég;]\c/%?g/)(mm Wysytany podczas podawania drutu przez robota. I
Wire reverse feed
(Wycofywanie Wysytany podczas wycofywania drutu przez robota. _
drutu)
Wysytany podczas spawania przez robota. W przypadku nie
ARC ON (Luk wykrycia sygnatu WCR w ciagu jednej sekundy od
ZAL) ustawienia tego sygnatu na ON, robot zatrzymuje si¢ z btedem
. BLAD (E6502) “Arc failure” (Usterka tuku). (Sygnat niejest | I
wysylany dla sygnatu weld OFF.)

Sygnaly wyjsciowe dedykowane dla pradu i napiecia przy spawaniu lukowym

H : Sygnaty dedykowane sprzgtowo
S : Sygnaty dedykowane programowo

Nazwa sygnalu Funkcja sy:gzglu
ﬁ[ﬁ: \Sf[e(lglrng current Wartos¢ pradu spawarki w czasie spawania.
spaevania ffjkowego) Sygnat ten jest wysylany razem z sygnatem ARC ON. Nie jest _r—
(Maks. 16 bitow mozliwe przetaczenie pomigdzy formatem BCD/binarnym.
ﬁ[ﬁ: \l/}{[e(lﬂlg gl vcc;Latge Wartos¢ napigcia spawarki w czasie spawania.
s aevania 1Sk%we 0) Sygnat ten jest wysylany razem z sygnatem ARC ON. Nie jest | =
(IF\J/Iaks 16 bitow g mozliwe przetaczenie pomigdzy formatem BCD/binarnym.
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Te sygnaty dotyczace spawania nalezy ustawi¢ za pomoca funkcji pomocniczej A-601 Dedykowany sygnat
wejsciowy, A-0602 Dedykowany sygnat wyjsciowy albo za pomoca polecenia DEFISG (polecenia
ekranowe jezyka AS). Ustawic¢ wszystkie sygnaty w kazdej grupie. Nie jest mozliwe ustawienie tylko
jednego sygnatu z grupy.

W celu ustawienia sygnatu jako nieuzywany nalezy wprowadzi¢ podane ponizej wartosci w czasie
przypisywania go.
1000: sygnat wejsciowy
0: sygnat wejsciowy

PRZYKLAD 1
Po przypisaniu wartosci 1000 dla numeru sygnatu dla interfejsu palnika, robot nie sprawdza btedow
interfejsu palnika.

PRZYKLAD 2
Po ustawieniu numeru sygnatu Gas ON na O, robot nie wysyta sygnatu Gas ON.

[ UWAGA ]

1. Sygnaly te nie sa dostepne w niektorych wersjach oprogramowania.
2. Korzystanie z tych sygnatdw wytacza interfejs zgrzewania wbudowany do
1GN i D/A naptycie 1ITW.

1. Sygnaty We/Wy dla spawania tukowego

——  Welding current (Max. 16 bit) ——
—— Welding voltage (Max. 16 bit) —>

ARC ON
WCR
Gas ON

Feeder ON ———

Kontroler — Wire feed Zgrzewarka
robota ———  Wirereverse fed ————

——  Wire stuck detection ——>
<———  Wire stuck signal

Touchsensing —— 3
< Wiretouch

<— Electric pole stuck ———

«—  Torch interference

Palnik

* Sygnafy opisano we wczesniejszej czesci niniejszej instrukcji
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2. Przebieg czasowe dla sygnatdw We/Wy

(1) W trakcie spawania tukowego

ARC ON (Wy)

WCR (We)

Welding current (Wy)

Welding voltage (We)

* Sygnafy opisano we wczesniejszej czesci niniejszej instrukcji

t1 : Czas od sygnatu ARCON do wykrycia sygnatu WCR. Jezeli twa to jedna lub wigcej sekund,
robot wykonuje zatrzymanie z bigdem.
BLAD (E6503) "Wire stuck™ (Przyklejenie drutu).

W czasie spawania sygnaty polecen dotyczace pradu i napigcia spawania sa wysytane
jednoczesnie z sygnatem ARC ON. Jezeli robot nie wykrycie sygnatu WCR w czasie 1
sekundy od momentu sekundy ARC ON, wykonywane jest zatrzymanie z btgdem. Po
zakonczeniu spawania, sygnat ARC ON jest ustawiany na OFF oraz zatrzymywane jest
wysylanie sygnatdéw dotyczacych pradu i napiecia spawania. Po potwierdzeniu przez
spawarke, ze sygnat ARC ON ustawiono na OFF, nastepuje przerwane spawania i zaprzestanie
wysylania sygnatu WCR.

(2) Wykrywanie detalu

Touch sensing (Wy)

Wire touch (We) —

* Sygnafy opisano we wczesniejszej Czesci niniejszej instrukcji

W czasie wykrywania detalu robot wysyla sygnat Touch sensing (Wykrywanie detalu). W
przypadku wykrycia metalu, ze spawarki wysyltany jest sygnat Wire touch (dotkniecie drutu).
Wykrycie tego sygnatu przez robota informuje o zetknigcie z detalem, co powoduje zatrzymanie
wysyltania sygnatu Touch sensing (wykrywanie detalu) oraz przerwanie wykrywania detalu.
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(3) Podawanie/wycofywania drutu

Feeder ON (Wy)

Wire feed (Wy)

Wire reverse feed (Wy)

* Sygnafy opisano we wczesniejszej czesci niniejszej instrlﬁcji

W trakcie podawania drutu jednoczesnie wysytane sa sygnaty Feeder ON (Podawanie ON) i Wire
Feed (Podawanie drutu), jak pokazano na rysunku A powyzej. W trakcie wycofywania drutu
jednoczesnie wysytane sa sygnaty Feeder ON (Podawanie ON) i Wire reverse feed (Wycofywanie
drutu), jak pokazano na rysunku B powyzej.

(4) Przyklejenie drutu

Wire stuck detection (Wy)

Wire stuck signal (We)

* Sygnafy opisano we wczesniejszej czesci niniejszej instrukcji

Jezeli robota wykrywa przyklejenie sig drutu, do spawarki wysytany jest sygnat Wire stuck detection
(Wykrywanie przyklejenia drutu). Po wykryciu przez spawarke przyklejenia sig drutu, do robota
doprowadzany jest sygnat Wire stuck (Przyklejenie drutu), a robot zatrzymuje si¢ z bigdem

BLAD (E6562) "Wire stuck" (Przyklejenie drutu).

Przyklejenie drutu jest automatycznie wykrywane po zalewaniu krateréw lub spawaniu punktowym,
tukowym.
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Sygnaly dedykowane programowo do spawania lukowego (standardowe ustawienia producenta)

Sygnat wejsciowy Sygnat wejsciowy
Nazwa sygnatu Nazwa sygnatu
Numer sygnatu Numer sygnatu
dedykowanego dedykowanego

External motor power ON Motor power ON

(Sygnat zewnetrzny wiacz. OuUT 32 32 | (Wiaczenie zasilania IN32 | 1032

zasilania silnika) silnikéw)

External error reset

) Error occurrence
(Zewnetrzne kasowanie btedu) | OUT 31 31 o IN31 | 1031
(Wystapienie btedu)
External cycle start i
. Automatic (Tryb
(Zewngtrzne uruchomienie OuUT 30 30 IN30 | 1030
automatyczny)

cyklu)
OUT 29 29 IN29 | 1029
OuUT 28 28 IN28 | 1028
OouT 27 27 IN27 | 1027
OUT 26 26 IN26 | 1026
OUT 25 25 IN25 | 1025
OUT 24 24 IN24 | 1024
OuUT 23 23 IN23 | 1023
OuUT 22 22 IN22 | 1022
OuT 21 21 IN21 | 1021
OuUT 20 20 IN20 | 1020
OUT 19 19 IN19 | 1019
OuUT 18 18 IN18 | 1018
OuT 17 17 IN17 | 1017

[UWAGA]

Nalezy zwrdci¢ uwage, ze przy standardowym przypisaniu sygnatéw
dedykowanych, do spawania fukowego uzywane sa kanaty 17 do 32.

A-33
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ZALACZNIK 7.0 PRZYPISANIE STYKOW ZEWNETRZNYCH SYGNALOW WE/WY

ZALACZNIK 7.1 OZNACZENIE STYKOW NA PLYCIE 1TW

CN2
—

20 OuUT1
ouT17 2

21 ouT 2
OuUT18 3

22 OuUT 3
0OuUT19 4

23 ouT 4
ouT20 S)

24 OuUT5
ouT21 6

25 ouT 6
0ouT?22 7

26 ouT7?
ouT23 8

27 ouT 38
ouT?24 9

28 ouT9
ouT25 |10

29 OUT10
OouT26 |11

30 OuUT11
ouT27 |12

31 OuUT12
ouT28 |13

32 OouUT13
ouT29 |14

33 OouUT14
OuUT30 |15

34 OUT15
OUT31 |16

35 OuUT16
ouT32 |17

36 COM1 NC

(OUT1-16) 18 VIN1

37COM2 | (OUT1-16)

(OUT17-32) 19 VIN2

(OUT17-32)

[ UWAGA |

1. Rysunek powyzej pokazuje rozmieszczenie stykow ztacza ptyty 1TW. Typy ztaczy
przewodow opisano w instrukcji Instalowanie i poditaczanie kontrolera serii E.

2. W celu obliczenia numeréw kanatdéw dla kazdej dodatkowej ptyty 1TW nalezy doda¢
32 do numerdw powyzej.
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CN4
37 (IN17-32)
NC 18 COM1
36 (IN1-16)
NC 17
35 NC
IN32 16
34 IN16
IN31 15
33 IN15
IN30 14
32 IN14
IN29 13
31 IN13
IN28 12
30 IN12
IN27 11
29 IN11
IN26 10
28 IN10
IN25 9
27 IN9
IN24 8
26 IN 8
IN23 7
25 IN7
IN22 6
24 IN 6
IN21 5
23 IN5
IN20 4
22 IN 4
IN19 3
21 IN3
IN18 2
20 IN 2
IN17 1
[ UWAGA ]

1. Rysunek powyzej pokazuje rozmieszczenie stykow ztacza ptyty 1TW. Typy ztaczy
przewodow opisano w instrukcji Instalowanie i podtaczanie kontrolera serii E.

2. W celu obliczenia numeréw kanatéw dla kazdej dodatkowej ptyty 1TW nalezy doda¢ 32
do numerow powyzej.
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ZALACZNIK 7.2 PRZYPISANIE STYKOW DEDYKOWANYCH SYGNALOW
SPRZETOWYCH NA PLYCIE 1TR

Ztacza bloku zaciskOw sa umieszczone na ptycie 1TR w kolejnosci odpowiednio X7, X8 i X9.

Zlacze X7 Nr Ustaw. Funkcja
1 styku produc.
5 1 Zwarty
3 2
4 3 ) .
c A Zwarty | Wytacznie obwodu bezpieczenstwa za pomoca
5 . zewnetrznego zatrzymania awaryjnego
7 5 Zwarty
8 7 Py
war
8
Ztacze X8 Nr Ustaw. Funkcja
styku produc.
1 1
2 2 Zwarty Wylacznie obwodu bezpieczenstwa za pomoca
3 - -
3 Zwarty przetacznika ogrodzenia
4 4
5 5 5
6 6 warty Wylacznie obwodu bezpieczenstwa za pomoca
7 .
7 Zwarty zewngtrznego sygnatu wyzwalajacego
8 8
190 190 Rozwarty | Wyjscie przetacznika TEACH/REPEAT
11 11 . -
o 12 Rozwarty | Wyjscie Error ocurrence (wystapienie btedu)
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Zlacze X9

OO (N|OO([O AW IN|(F

=
o

Nr Ustaw. Funkcja
styku produc.
1
5 Rozwarty | External control power ON/OFF (Sygnat zewngtrzny
3 wi./wyt. zasilania sterujacego)
Zwar
p ty
5 External motor power ON (Sygnat zewnetrzny wiacz.
6 Rozwarty | zasilania silnika)
7 External HOLD (Sygnat zewnetrzny HOLD)
Zwarty
+24V for 1/0 (9: 1/0 24 V, 10: 24 G)
Obciazalnos¢ pradowa (Wiaczajac wewnetrzne
We/Wy oraz enkoder przenosnika)
0.7 A dla kontrolera w specyfikacji standardowej
0.6 A dla kontrolera w specyfikacji
iskrobezpiecznej
0.5 A dla kontrolera E7x (konieczne jest
10 Rozwarty | zredukowanie obciazalnosci pradowej w przypadku

dodania kolejnych osi
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Zewnetrzne sygnaty We/Wy Zatacznik 8. Lista przypisan sygnatow ogdtnego przeznaczenia
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

ZALACZNIK 8.0 LISTA PRZYPISAN SYGNALOW OGOLNEGO PRZEZNACZENIA

Sygnat wyjsciowy Sygnat wejsciowy
Numer sygnatu Nazwa sygnatu Numer sygnatu Nazwa sygnatu
OuUT1 1 IN1 1001
OuUT 2 2 IN2 | 1002
OuUT3 3 IN3 | 1003
OuUT 4 4 IN 4 1004
OUT5 5 IN5 | 1005
OuUT6 6 IN6 | 1006
OouT7 7 IN7 1007
OouT8 8 IN8 | 1008
OuUT9 9 IN9 | 1009
OuT10 | 10 IN10 | 1010
OuT1l | 11 IN11 | 1011
OouT12 | 12 IN12 | 1012
OouT13 | 13 IN13 | 1013
OuT14 | 14 IN14 | 1014
OuUT15 | 15 IN15 | 1015
OUT16 | 16 IN16 | 1016
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Sygnat wyjsciowy Sygnat wejsciowy
Numer sygnatu Nazwa sygnatu Numer sygnatu Nazwa sygnatu
ouT17 | 17 IN17 | 1017
OouT18 | 18 IN18 | 1018
OuUT19 | 19 IN19 | 1019
OuUT20 | 20 IN20 | 1020
ouT?21 | 21 IN21 | 1021
ouT22 | 22 IN22 | 1022
ouT23 | 23 IN23 | 1023
OouUT24 | 24 IN24 | 1024
ouT25 | 25 IN25 | 1025
OUT 26 | 26 IN26 | 1026
ouT27 | 27 IN27 | 1027
OouT28 | 28 IN28 | 1028
ouT29 | 29 IN29 | 1029
OUT30 | 30 IN30 | 1030
OUT31l | 31 IN31 | 1031
ouT32 | 32 IN32 | 1032
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Zewnetrzne sygnaly We/Wy  Zalacznik 9. Wewngtrzny sygnat We/Wy dla RSO3 (E70/E73/E76)
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

ZALACZNIK 9.0 WEWNETRZNY SYGNAL WE/WY DLA RSO3 (E70/E73/E76)
ZALACZNIK 9.1 OPIS STEROWANIA WEWNETRZNYMI SYGNALAMI WE/WY

Kontroler E70/E73/E76 uzywany przez robota RSO3 jest wyposazony w ptyte 1UU (wewngtrzny
zawor/ptyta interfejsu czujnika dla RS03) zamontowana standardowo CN3 piyty 1TB (ptyta serwo).

Ptyta 1UU posiada 4 wejscia oraz 4 wyjscia, a napiecie wspdlne mozna przetaczy¢ poprzez ustawienie
zworki na ptycie 1UU. Szczegdtowe informacje podano w Zataczniku 9.3 "Ustawienia ptyty 1UU".

Kontroler Robot (RS03)
Plyta 1TB
Opcjonalny zawoér
Whbudowane agggg\)/vany (max. 4
Plyta 1UU X4  x401| Wsce
] L erorone Opcjonalna wigzka
1 i--'l_ _|r__ 1
X592 || Ik S czujnika (maks. 4
L . / wejscia)
X514-B [ ] Dik-----1 -
Wejscie
X3 czujnika
uzytkownika

Dodatkowe informacje zawiera instrukcja "Optional Harness * (Opcjonalne wiazki).
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ZALACZNIK 9.2 USTAWIENIA OPROGRAMOWANIA ORAZ PRZYPISANIE
SYGNALOW WEWNETRZNYCH RS03

Za pomoca funkcji pomocniczej 0610 nalezy wybra¢ czy ma by¢ uzywane wejscie czujnika uzytkownika
oraz whudowane wyjscie zaworowe.

fux, :Input/Output Signal:Input/Output S1gnals in Robot Arm

[lzer Sensor Input | T Enable WV Disable

Built-in Valve Output [ Enable v Dizabls

Po ustawieniu [User Sensor Input] na [Enable], do numerow sygnatéw IN13
-16 przypisywane sa automatycznie 4 wejscia.

Po ustawieniu [Built-in Valve] na [Enable], do numerdéw sygnatow OUT9 -12

przypisywane sa automatycznie 4 wyjscia.
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ZALACZNIK 9.3 USTAWIENIA PLYTY 1UU

'CN3 X592
Q00
883883 IP3
883388] ap4
ZALACZNIK 9.3.1 ZWORKA
Nr Opis Ustawienie
JP1 JP1: 4 wyjscia czujnika uzytkownika Zworka ustawiona na JP1.
JP2 JP2: Zabronione
JP3 JP3: Specyfikacja NPN, SINK Zworka ustawiona na JP3, standardowo dla
JP4: Specyfikacja PNP, SOURCE E73.
JP4 Zworka ustawiona na JP4, standardowo dla
E70/ET76.
ZALACZNIK 9.3.2 ZLACZE
Nr Opis Ziacze
X514-B | 4 wyjscia czujnika uzytkownika X3
X592 4 wyjscia zaworowe, wbudowane X4 1 X316 (ptyta 1TQ/1TV)
CN3 Interfejs pomiedzy dwoma ptytami Plyta serwonapedu CN3
serwonapedu
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ZALACZNIK 9.4 KOD BLEDU

(E1295) [Servo board XX] 24V for internal valve is low ([Plyta serwonapedu XX] za niskie napigcie
24V dla zaworu wewnetrznego).

Opis
W przypadku robota z zamontowana ptyta interfejsu zaworu wewngtrznego/czujnika (Ptyta 1UU),
wykryto spadek napiecia 24V udostepnianego przez ptyte.

Przyczyna

Blad ten wystepuje na wskutek uszkodzenia uziemienia lub zwarcia w obwodzie 24V zaworu
wewnetrznego. Jezeli biad ten wystepuje a nie ma uszkodzenia uziemienia lub zwarcia w obwodzie 24V
zaworu wewnetrznego, to przyczyna moze by¢:

1. Odtaczenie wiazki X592

2. Uszkodzenie ptyty zawordw wewnetrznych/czujnikow (ptyta 1UU)

3. Uszkodzenie ptyty 1TQ/1TV

Sposéb usuwania

1. Sprawdzi¢ stan obwod zaworu wewnetrznego 24V pod katem uszkodzenia uziemienia lub zwarcia,
przyktadowo w wiazce wewngtrznej lub oddzielne;.

Sprawdzi¢ podtaczenie wiazki X592.

Wymieni¢ ptyte zawordw wewnetrznych/czujnikéw (ptyta 1UU)

Wymienic¢ ptyte 1TQ/ATV

Wymienic¢ ptyte serwonapedul.

o~ D

(E1382) [Servo board XX] Valve, sensor I/F board missing ([Plyta serwonapedu XX] Brak plyty
interfejsu zaworu, czujnika).

Opis
Nie mozna korzystac z ptyty interfejsu zaworu/czujnika (ptyta 1UU).

Przyczyna

1. Piyta interfejsu zaworu/czujnika (ptyta 1UU) nie jest zamontowana.

2. Ptyta 1UU uszkodzona.

3. Nieprawidtowy typ ptyty 1UU (nie mozna korzysta¢ z ptyty 1UU, ani z JP1 ani z JP2).

Sposob usuwania

1. Sprawdzi¢ czy jest zamontowana ptyta interfejsu zaworéw wewnetrznych/czujnikéw (ptyta 1UU).
2. Wymieni¢ ptyte zawordw wewnetrznych/czujnikéw (ptyta 1UU).

3. Wymieni¢ ptyte 1UU na ptyte 0 odpowiednim numerze katalogowym.
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(E1383) [Servo board XX] ArmID communication setting mismatch btwn software and hardware
([Plyta serwonapedu XX] Niezgodne ustawienia parametréw komunikacji ArmID
pomiedzy sprzetem i oprogramowaniem).

Opis
W przypadku wejscia czujnika uzytkownika wystepuje niezgodnos¢ pomigdzy ustawieniami w
oprogramowaniu oraz ustawieniami zworek JP1/JP2 i nie mozna odnalez¢ wejscia czujnika.

Przyczyna
Sprawdzi¢ czy ustawienia oprogramowania i sprz¢towe sa takie same w przypadku korzystania z ptyty
zaworu wewngtrznego/czujnika (Ptyty 1UU).
Oprogramowanie: Parametr [User Sensor Input] ustawi¢ na [Enable], Sprzet: Zworke ustawi¢
na JP2 (Arm ID)

Spos6b usuwania
1. Ustawi¢ zworke na ptycie interfejsu zaworéw wewnetrznych/czujnika na JP1 (ptyta 1UU).

2. Wylaczy¢ i ponownie wiaczy¢ zasilanie kontrolera po zmianie ustawien.

Btad ten wystepuje rowniez po zataczeniu opcji Arm ID w oprogramowaniu. W przypadku takim
nalezy skontaktowac sie z najblizszym biurem Kawasaki w celu wyltaczenia opcji Arm ID.
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