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e Oryginalne instrukcje

Dziekujemy za zakup robota FANUC.
Przed rozpoczeciem eksploatacji robota nalezy zapoznaé sie i doktadnie zrozumieé tre$¢é podrecznika
"FANUC Robot SAFETY HANDBOOK FANUC (B-80687EN)".

e Zadna cze$é niniejszego podrecznika nie moze byé reprodukowana w zadnej postaci.
e Wszystkie dane techniczne mogg ulec zmianie bez uprzedzenia.

Produkty opisane w tym podreczniku sg kontrolowane na mocy japornskiego "Prawa
Handlu i Wymiany Zagranicznej". Eksport z Japonii moze podlegac licencji eksportowej
rzadu Japonii. Ponadto, dalszy eksport do innego kraju moze podlegac¢ licencji rzadu kraju,
z ktérego ma nastgpi¢ eksport produktu. Dodatkowo, produkt moze podlegaé regulacjom
rzgdu Standéw Zjednoczonych dotyczgcym dalszego eksportu.

Jezeli majg Panstwo zamiar zajg¢ sie importem lub dystrybucjg tych produktow, prosze
skontaktowa¢ sie z FANUC w celu zasiegniecia porady.

W niniejszej instrukcji starano sie poda¢ wszystkie istotne informacje. Proba opisania
wszystkich operacji, ktérych nie wolno lub nie mozna wykona¢, spowodowataby nadmierny
wzrost objetosci tej instrukcji. Z tego powodu nalezy przyjaé, ze operacje nie opisane w
wyrazny sposob sg traktowane jako "nie wykonalne".
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ZASADY BEZPIECZENSTWA

W niniejszym rozdziale podano zasady bezpieczenstwa, ktore musza by¢ przestrzegane w czasie
eksploatacji robota.
Przed rozpoczgciem korzystania z robota nalezy doktadnie zapoznac¢ si¢ z treScig niniejszego punktu.

Przed rozpoczeciem korzystania z funkcji zwiazanych z obsluga robota, nalezy zapoznaé si¢ z
odpowiednia Instrukcja operatora robota.

Aby zapewni¢ bezpieczenstwo operatora i systemu, podczas obstugi robota i urzadzen peryferyjnych na
stanowisku pracy nalezy przestrzegac zasad bezpieczenstwa.

Dodatkowo, nalezy skorzystaé z informacji podanych w "INSTRUKCJI BEZPIECZENSTWA DLA
ROBOTOW FANUC (B-80687EN)".

1

RODZAJE UZYTKOWNIKOW

Ponizej przedstawiono klasyfikacje uzytkownikéw z uwagi na zakres wykonywanych prac dotyczacych
robota.

Operator:

Programista:

Inzynier utrzymania ruchu:

Wiaczal/wytacza zasilanie kontrolera robota
Uruchamia za pomocg panelu operatora program sterujgcy robotem

Obstuguije robota
Programuje robota wewnatrz ogrodzenia ochronnego

Obstuguje robota
Programuje robota wewnagtrz ogrodzenia ochronnego
Wykonuje czynnosci serwisowe (naprawy, regulacje, wymiana czesci)

"Operator" nie moze pracowa¢ we wnetrzu ogrodzenia ochronnego.

We wnetrzu ogrodzenia ochronnego moze pracowac "Programista", "Operator uczacy robota" albo
"Inzynier utrzymania ruchu". Do wykonywanych tam prac zalicza si¢: podnoszenie, ustawianie,
programowanie, regulacje, serwisowanie, itp.

Osoba pracujgca wewnatrz ogrodzenia musi by¢ przeszkolona do pracy z robotem.

W czasie obstugi, programowania i serwisowania systemu zrobotyzowanego, programista, operator
uczacy robota albo inzynier utrzymania ruchu musza przestrzega¢ podanych ponizej zasada
bezpieczenstwa.

Stosowa¢ odpowiednig odziez ochronng
Buty ochronne
Kask
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2 SYMBOLE OSTRZEGAWCZE

W celu zapewnienia bezpieczenstwa pracownikom oraz unikni¢cia uszkodzenia maszyny, uwagi dotyczace
bezpieczenstwa oznaczono w niniejszej instrukcji za pomoca etykiet "Niebezpieczenstwo" lub
"Ostrzezenie", w zaleznosci od ich wagi. Informacje dodatkowe oznaczone sg etykieta "Uwaga". Przed
rozpoczeciem eksploatacji robota nalezy zapozna¢ si¢ z informacjami opatrzonymi symbolem
"NIEBEZPIECZENSTWO", "OSTRZEZENIE" i "UWAGA".

Symbol Definicja

Symbol stosowany, jezeli nieprzestrzeganie podanej procedury moze prowadzié¢
do $mierci lub powaznych obrazen cielesnych.

Symbol stosowany, jezeli nieprzestrzeganie podanej procedury moze prowadzié¢
do drobnych lub $rednich obrazen cielesnych, albo uszkodzenia mienia.
Symbolem tym oznaczone sg dodatkowe informacje, nie zaklasyfikowane jako
NIEBEZPIECZENSTWO lub OSTRZEZENIE.

A NIEBEZPIECZENSTWO

A OSTRZEZENIE

UWAGA

e  Nalezy doktadnie zapozna¢ si¢ z tre$cig niniejszej instrukcji i zachowac ja w bezpiecznym miejscu,
co pozwoli na korzystanie z niej w przysztosci.

3 BEZPIECZENSTWO UZYTKOWNIKA

Bezpieczenstwo uzytkownika ma zawsze najwyzszy priorytet. Poniewaz przebywanie w zasiegu ruchow
robota pracujgcego w trybie automatycznym stwarza zagrozenie, nalezy przestrzega¢ odpowiednich zasad
bezpieczenstwa.

Ponizej przedstawiono ogodlne zasady bezpieczenstwa. Nalezy zwrdci¢é szczegdlng uwage na
bezpieczenstwo uzytkownikow.

(1) Uzytkownik powinien by¢ przeszkolonych na kursach oferowanych przez firm¢ FANUC.

FANUC organizuje rozne kursy szkoleniowe. W celu uzyskania szczegotowych informacji
nalezy skontaktowac sie z lokalnym przedstawicielem FANUC.

(2) Nawet jezeli robot nie wykonuje zadnych czynno$ci, moze by¢ gotowy do ich rozpoczecia i
oczekiwaé na sygnal. W tych warunkach nalezy traktowa¢ robota jako urzadzenie w ruchu. W celu
zapewnienia bezpieczenstwa uzytkownika, system powinien by¢ wyposazony w alarm wizualny i
dzwigkowy, ktorego zadaniem jest informowanie, ze robot znajduje si¢ w trakcie ruchu.

(3) Wokot systemu nalezy zainstalowaé ogrodzenie ochronne z bramka zabezpieczajaca tak, aby
uzytkownik nie mogt przedostac si¢ do wewnatrz bariery bez otwarcia bramki. Bramka wejsciowa
powinna by¢ wyposazona w przetacznik, ktory powoduje zatrzymanie robota po jej otwarciu.

Kontroler obstuguje sygnat blokowania pracy z przetgcznika bramki. Jezeli bramka jest
otwarta i doprowadzany jest ten sygnal, kontroler zatrzymuje prace robota (prosze poréwnaé
z informacjami w punkcie "RODZAJE ZATRZYMYWANIA PRACY ROBOTA" w punkcie
ZASADY BEZPIECZENSTWA). Informacje o potgczeniach podano na Rys. 3 (b).

(4) Urzadzenia peryferyjne robota powinny by¢ odpowiednio uziemione (Klasa A, Klasa B, Klasa C i
Klasa D).

(5) Urzadzenia peryferyjne powinny by¢ instalowane poza przestrzenig robocza.

(6) Na posadzce nalezy wyraznie zaznaczy¢ zakres ruchu robota, uwzgledniajac jego wyposazenie, na
przyktad manipulator.
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(7) Stanowisko pracy robota powinno by¢ chronione przez mate z przelacznikiem lub przetacznik z
fotokomorka, ktore wysla sygnal do zatrzymania pracy robota po wejsciu uzytkownika do tego
obszaru.

(8) Jezeli to jest konieczne, zainstalowaé blokade uniemozliwiajaca wlaczenie zasilania robota przez
nieupowaznione osoby.

Wytacznik prgdu zamontowany w kontrolerze ma za zadanie uniemozliwi¢ wigczenie go bez
posiadania klucza.

(9) Nalezy wylaczy¢ zasilanie robota w czasie przeprowadzania indywidualnej regulacji urzadzen
peryferyjnych.

(10) Operator nie moze nosi¢ rekawic podczas uzywania panelu sterowania lub panelu programowania.
Praca w rekawiczkach moze by¢ przyczyng wystgpienia bledow.

(11) Program, zmienne systemowe i inne informacje mozna zapisa¢ na karcie pamigci lub pamigci USB.
Zalecane jest cykliczne zapisywanie danych na wypadek ich utraty podczas awarii systemu.

(12) Robot nalezy transportowac i zamontowac zgodnie z procedurami zalecanymi przez firm¢ FANUC.
Nieprawidtowy transport lub instalacja mogg spowodowac upadek robota, co moze spowodowaé
cigzkie obrazenia wérod pracownikow.

(13) Pierwsze operacje po zainstalowaniu robota powinny by¢ wykonywane z malg predkoscia.
Nastepnie, predko$é powinna by¢ stopniowo zwickszana w celu sprawdzenia dziatania robota.

(14) Przed uruchomieniem robota nalezy sprawdzi¢, czy nikt nie znajduje si¢ wewnatrz ogrodzonej
strefy bezpieczenstwa. W tym samym czasie nalezy tez sprawdzi¢, czy nie ma ryzyka wystgpienia
sytuacji niebezpiecznych. Jezeli nastapi wykrycie takich sytuacji, powinny by¢ one usunigte przed
rozpoczeciem pracy.

(15) Nie wolno eksploatowa¢ robota w podanych ponizej warunkach. W przeciwnym razie moze dojs¢
do obrazen pracownikow lub zniszczenia robota oraz innych urzadzen.

- Materiaty tatwopalne

- Materiaty wybuchowe

- Silne promieniowanie

- Pod woda, wysoka wilgotnos¢

- Transport 0sob lub zwierzat

- Obstuga z drabiny (wspinanie lub przebywanie)
- Na zewnatrz

(16) W czasie podtaczania urzadzen dodatkowych (ogrodzenie ochronne, itp.) oraz wszystkich sygnalow
zwigzanych z bezpieczenstwem (sygnal zewngtrzny zatrzymania awaryjnego, ogrodzenia, itp.),
nalezy zwroci¢ uwagge na poprawnos¢ wykonywanych potaczen.

(17) W czasie przebywania na platformie, inzynier utrzymania ruchu powinien by¢ zabezpieczony za
pomoca pasa, jak pokazano na Rys. 3 (c). Platforma musi posiada¢ schody oraz by¢ wyposazona w
pas zabezpieczajacy.
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RP1
Pulskoder
RI/RO,XHBK,XROT
RM1
Zasilanie
silnika’hamulec

2 UZIEMIENIE

I
Ll

/\Ogrodzenie ochronne

Urzadzenie blokujgce oraz wtyczka zabezpieczajgca sg aktywowane po otwarciu bramki.

Rys. 3 (a) Ogrodzenie ochronne i bramka ochronna

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Podczas zamykania bramki ogrodzenia nalezy upewnic sie, ze we wnetrzu
ogrodzenia nie ma zadnej osoby.

- 7 r—-————— - ---—=-—"""-—""—"""—"\/"—"/"—"' -7/ _|
Obwod podwojny Plyta zat. awaryjnego| | I

|
lub ptyta panelu | (UWAGA)

EAS1 ! , -
i Dla R-30iB, R-30iB Mate
| Zaciski EAS1, EAS11, EAS2, EAS21 znajdujg sig na ptycie
| zatrzymywania awaryjnego.
EAS2 i

i Szczegoétowe informacje podano w punkcie POLACZENIE
i ELEKTRYCZNE rozdziatu POLACZENIA Instrukciji

i serwisowania kontrolera R-30iB (B-83195EN) lub Instrukc;ji
. serwisowania kontrolera R-30iB Mate lub (B-83525EN).

Obwdd pojedynczy Piyta panelu

FENCE1

FENCE2

Rys. 3 (b) Schemat obwodu wylacznika ogrodzenia ochronnego
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Zaczep dla pasa
zabezpieczajgcego

Ogrodzenie

Podest do
Serwiso-
wania

Rys. 3 (c) Platforma do serwisowania

3.1 BEZPIECZENSTWO OPERATORA

Operator to osoba obstugujaca robota. Tak wiec za operatora uwaza si¢ tez osobg poshugujacg si¢ panelem
programowania. Operator nie moze pracowa¢ we wnetrzu ogrodzenia ochronnego.

(1) W miar¢ mozliwosci zatrzyma¢ robota, wylaczajac w tym celu zasilanie kontrolera lub wciskajac
przycisk ZATRZYMANIA AWARYJNEGO i wowczas wykona¢ wymagane prace.

(2) W czasie obshlugi robota nalezy przebywac poza jego przestrzenia robocza.

(3) Wokot stanowiska pracy robota nalezy zamontowac¢ ogrodzenie ochronne z bramkg zabezpieczajaca,
aby uniemozliwi¢ innym pracownikom poza operatorem wejscie do tego obszaru i uchroni¢ ich
przed znalezieniem si¢ w strefie niebezpieczne;.

(4) W zasiggu operatora nalezy zamontowaé jeden lub wigcej przyciskow ZATRZYMYWANIA
AWARYJNEGO, stosownie do projektu systemu.

Kontroler robota zostat zaprojektowany do podigczenia zewnetrznego przycisku
ZATRZYMYWANIA AWARYJNEGO. Pozwala on zatrzymac prace robota (prosze poréwnaé
z informacjami w punkcie "RODZAJE ZATRZYMYWANIA PRACY ROBOTA" w punkcie
ZASADY BEZPIECZENSTWA). Szczegdtowe informacje dotyczgce podtgczania podano na
zamieszczonym ponizej schemacie.

Obwdéd podwojny
Przycisk awaryjny

[ —

(UWAGA)
Polaczyé EES1 i EES11, EES2 i EES21

Ptyta zatrzymania
awaryj. lub panelu

Dla R-30iB, R-30iB Mate
EES1, EES11, EES2, EES21 znajdujg sie na plycie
zatrzymywania awaryjnego

Szczegodtowe informacje podano w punkcie POLACZENIE
Obwad pojedynczy ELEI.(TRYC.ZNE rozdziatu PO!’_ACZENIA w Instrukgciji )
Przycisk awaryjny serwisowania kontroelra R-30iB (B-83195EN) lub Instrukcji

Plyta panelu serwisowania kontrolera R-30iB Mate (B-83525EN).

EMGIN1

EMGIN2

Rys. 3.1 Schemat podtaczania zewnetrznego przycisku zatrzymywania awaryjnego
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3.2 BEZPIECZENSTWO PROGRAMISTY

W czasie programowania robota operator musi znajdowac si¢ w obszarze pracy robota. Nalezy zadbac o

bezpieczenstwo programisty.

(1) Jezeli to nie jest konieczne, nie przebywac na stanowisku pracy robota.

(2) Przed rozpoczeciem programowania sprawdzi¢ stan robota i jego wyposazenia.

(3) Jesli nie mozna unikng¢ obecnos$ci pracownika na stanowisku pracy robota w celu jego
zaprogramowania, trzeba uprzednio sprawdzi¢ potozenie, ustawienia i inne warunki zwigzane z
urzadzeniami bezpieczenstwa (takimi jak przycisk ZATRZYMANIA AWARYJINEGO czy przycisk
CZUWAKA na panelu programowania).

(4) Programista musi zwréci¢ szczegodlng uwage na to, aby nie wpusci¢ zadnych innych oséb na
stanowisko pracy robota.

(5) Programista powinien znajdowac si¢ poza obszarem pracy, najdalej jak to jest tylko mozliwe. Jezeli
programowanie wymaga aby odbylo si¢ w obszarze pracy, programista powinien przedsigwzigé
nastepujace Srodki ostroznosci:

— Przed wejsciem w strefe pracy upewni¢ si¢, ze nie ma prawdopodobienstwa wystgpienia sytuacji
niebezpieczne;j.

— By¢ przygotowanym na nacisniecie przycisku zatrzymania awaryjnego w dowolnym momencie,
kiedy jest to konieczne.

— Ustawi¢ mata predkos$¢ robota.

— Przed uruchomieniem programu sprawdzi¢ stan systemu w celu upewnienia si¢ Ze nie wystepuja
zdalne instrukcje dla zewn¢trznych urzadzen Iub ruch nie begdzie niebezpieczny dla uzytkownika.

Dostarczany panel operatora jest wyposazony w przycisk awaryjnego zatrzymywania oraz przetgcznik z kluczem
do wyboru trybu pracy automatycznej (AUTO) lub trybu uczenia (T1 i T2). Przed otwarciem bramki
zabezpieczajgcej i wejsciem na teren otoczony ogrodzeniem ochronnym w celu rozpoczecia programowania
robota, nalezy ustawi¢ ten przetgcznik w trybie programowania oraz wyja¢ klucz z przetgcznika w celu
uniemozliwienia innym osobom zmiany trybu i otworzy¢ bramke ogrodzenia. Jezeli bramka zostanie otwarta w
trybie pracy automatycznej, kontroler zatrzymuje prace robota (prosze poréwnac¢ z informacjami w punkcie
"RODZAJE ZATRZYMYWANIA PRACY ROBOTA" w punkcie ZASADY BEZPIECZENSTWA). Po ustawieniu
przetacznika w trybie programowania sygnat z bramki ogrodzenia jest wylgczany. Osoba programujgca powinna
mie¢ swiadomos¢, ze otwarcie bramki nie powoduje zatrzymania robota i ze inne osoby nie powinny wchodzi¢ na
teren chroniony ogrodzeniem.

Panel programowania wyposazony jest w przetacznik do zatgczania/wytgczania mozliwosci obstugi robota z
poziomu tego panelu programowania, przyciski DEADMAN (czuwak) oraz przycisk awaryjnego zatrzymywania.
Ponizej opisano funkcje tych przyciskow:

(1) Przycisk zatrzymywania awaryjnego: Przycisk ten wymusza zatrzymanie awaryjne (prosze poréwnac z
informacjami w punkcie "RODZAJE ZATRZYMYWANIA PRACY ROBOTA" w rozdziale ZASADY
BEZPIECZENSTWA).

(2) Przycisk DEADMAN (czuwak): Sposéb dziatania tego przycisku zalezy od ustawienia przetgcznika trybu:

(@) Enable: Zwolnienie przycisku DEADMAN (czuwak) lub jego mocne wcisniecie

przez operatora powoduje wytaczenie zasilania serwonapedu oraz zatrzymanie robota.

(b) Disable : Przycisk DEADMAN (czuwak) nie jest aktywny.

(UWAGA) Przycisk DEADMAN (czuwak) powoduje awaryjne zatrzymanie robota, jezeli operator zwolni ten
przycisk lub mocno go wcisnie. Kontroler R-30iB/R-30iB Mate posiada 3-pozycyjny przycisk
DEADMAN (czuwak). Jezeli przycisk ten znajduje sie w stanie posrednim, robot moze
pracowac. Zwolnienie tego przycisku lub jego mocne wcisniecie powoduje awaryjne zatrzymanie
robota.

Czynniki powodujgce rozpoznanie przez kontroler intencji rozpoczecia programowania robota to ustawienie
przycisku zatgczania/wytgczania panelu programowania oraz wcisnigcie przycisku DEADMAN (czuwaka). Operator
powinien sprawdzi¢, czy w aktualnych warunkach mozna rozpoczg¢ programowanie robota.

Ocena ryzyka wykonana przez firme¢ FANUC wskazuje, ze przycisk DEADMAN (czuwak) nie powinien by¢ uzywany
czesciej niz 10000 razy w ciggu roku.
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Sygnat rozpoczecia pracy robota moze by¢ wystany z panelu programowania, panelu operatora oraz z interfejsow
urzadzen peryferyjnych. Niemniej jednak uwzglednianie tych sygnatdéw uzaleznione jest od pozycji przetgcznika
trybow, przycisku DEADMAN (czuwak), wigcznika panelu programowania oraz spetnienia warunkéw w
oprogramowaniu do zdalnego uruchomienia.
Przelacznik Programowy
Mode zataczania warunek Panel Panel Urzadzenie
panelu zdalnego programowania operatorski peryferyjne
programowania | uruchamiania
Zat Local Uruch. niedozw. Uruch. niedozw. Uruch. niedozw.
Tryb AUTO Remote Uruch. n!edozw. Uruch. niedozw. Uruch. n!edozw.
Wyt Local Uruch. niedozw. Uruch. dozw. Uruch. niedozw.
Remote Uruch. niedozw. Uruch. niedozw. Uruch. dozw.
7ot Local Uruch. dozw. Uruch. niedozw. Uruch. niedozw.
Tryb T1, T2 Remote Uruch. dozw. Uruch. niedozw. Uruch. niedozw.
’ Wyt Local Uruch. niedozw. Uruch. niedozw. Uruch. niedozw.
Remote Uruch. niedozw. Uruch. niedozw. Uruch. niedozw.

Tryb T1, T2: Przetacznik DEADMAN (czuwak) jest aktywny.

(6) Przed uruchomieniem robota ze skrzynki lub panelu operatorskiego nalezy si¢ upewni¢, ze nikt nie
przebywa na stanowisku pracy robota, a stan robota jest prawidlowy.
(7) Po zakonczeniu programowania trzeba przeprowadzi¢ test pracy robota zgodnie z zamieszczong
ponizej procedura.
(a) Uruchomi¢ program w celu wykonania jednego cyklu roboczego, w trybie krok po kroku, z
mala predkoscia.
(b) Uruchomi¢ program w celu wykonania co najmniej jednego pelnego cyklu roboczego w trybie
ciggtym z mata predkoscia.
(¢) Uruchomi¢ program w celu wykonania jednego cyklu roboczego w trybie cigglym ze $rednig
predkoscia i sprawdzié, czy op6znienia nie powoduja nieprawidlowosci.
(d) Uruchomi¢ program w celu wykonania jednego cyklu roboczego w trybie cigglym z normalng
predkoscia i sprawdzi¢ poprawno$¢ pracy systemu w trybie automatycznym.
(e) Po sprawdzeniu kompletnosci programu poprzez wykonanie opisanego powyzej testu nalezy
uruchomi¢ program w trybie automatycznym.
(8) W czasie pracy systemu w trybie automatycznym operator powinien przebywac poza stanowiskiem.

3.3

W celu zapewnienia bezpieczenstwa pracownikow serwisujacych robota nalezy przestrzega¢ podanych
ponizej zasad.

BEZPIECZENSTWO SERWISANTA

(1) Serwisant nie moze przebywac¢ w obszarze roboczym robota w czasie jego pracy.

(2) Jezeli doprowadzane jest zasilanie do robota lub systemu w trakcie serwisowania, stwarza to
zagrozenie. Z tego powodu, w czasie serwisowania nalezy wylaczy¢ zasilanie robota i systemu.
Jezeli jest to konieczne, blokada powinna zabezpiecza¢ przed wlaczeniem robota lub systemu przez
inne osoby. Jezeli w trakcie wykonywania czynnosci serwisowanych konieczne jest zataczenie
zasilania, nalezy wcisng¢ przycisk zatrzymywania awaryjnego.

(3) Jezeli konieczne jest wejsScie na stanowisko pracy robota przy wlaczonym zasilaniu, najpierw
wcisngé przycisk zatrzymania awaryjnego na panelu operatorskim lub panelu programowania.
Pracownicy utrzymania ruchu powinni wyraznie oznaczy¢ miejsce prowadzenia prac serwisowych,
aby nie dopusci¢ do przypadkowego uruchomienia robota przez inne osoby.

(4) Podczas wchodzenia w zamknietg przestrzen, serwisant musi sprawdzi¢ caly system w celu
upewnienia si¢, Ze nie wystepuje sytuacja niebezpieczna. Jezeli pracownik musi wejs¢ do obszaru z
zagrozeniem, nalezy zachowac szczego6lng ostroznos¢ oraz monitorowac caly system.

(5) Przed rozpoczeciem serwisowania ukladu pneumatycznego nalezy odcia¢ doplyw sprezonego
powietrza, a ci$nienie w przewodach musi by¢ zredukowane do zera.

(6) Przed rozpoczeciem serwisowania sprawdzi¢, czy stan robota i jego wyposazenia jest prawidtowy.
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(7) Nie uruchamia¢ robota w trybie pracy automatycznej, jezeli na stanowisku pracy przebywa osoba.

(8) Jezeli w trakcie prowadzenia prac serwisowych robot znajduje si¢ w poblizu $ciany lub innych
urzadzen, albo uczestniczy w tych pracach kilka osob sprawdzi¢, czy droga ewakuacji jest wolna.

(9) Jezeli robot wyposazony jest w narzedzie lub gdy wspoélpracuje z innym poruszajgcym si¢
urzadzeniem, przyktadowo przeno$nikiem tasmowym, zwrdci¢ uwage na ruch takich urzadzen.

(10) W poblizu panelu operatora nalezy ustawi¢ wykwalifikowanego pracownika, ktory wcisnie przycisk
AWARYINEGO ZATRZYMYWANIA w przypadku wystgpienia zagrozenia.

(11) W razie wymiany cze$ci nalezy skontaktowaé si¢ z przedstawicielem firmy FANUC. Stosowanie
nieodpowiednich procedur moze spowodowac uszkodzenia robota albo obrazenia pracownikow.

(12) W czasie wymiany lub ponownego instalowania podzespolow zwrdci¢ uwage, aby nie zanieczyscic¢
systemu.

(13) Przed dotknigciem plyty z podzespotami elektronicznymi wytaczy¢ zasilanie w celu ochrony przed
porazeniem pradem elektrycznym. Przed rozpoczgciem usuwania usterek nalezy wylaczy¢ zasilanie
wylacznikiem sieciowym.

(14) Stosowac wytacznie czesci zalecane przez FANUC. Jezeli uzywane sg inne czes$ci, moze wystapic
usterka lub awaria. W szczegdlnosci nie powinny by¢ uzywane bezpieczniki, ktore nie sg
rekomendowane przez FANUC. Nieprawidlowy bezpiecznik moze spowodowaé uszkodzenie
podzespotow wewnetrznych lub pozar.

(15) W czasie uruchamiania robota po zakonczeniu serwisu nalezy si¢ upewnic, czy na stanowisku pracy
nie przebywaja zadne osoby, a stan robota i urzadzen peryferyjnych jest prawidtowy.

(16) Przy wymianie silnika lub hamulcéw nalezy zabezpieczy¢ rami¢ robota przed opadnigciem za
pomoca dzwigu lub innego urzadzenia.

(17) W przypadku zabrudzenia posadzki smarem nalezy ten smar usunaé jak najszybciej, w celu nie
dopuszczenia do upadku z powodu poslizgu.

(18) Nastepujace czesci sa gorace. Jezeli serwisant musi dotkna¢ jedng z tych czes$ci podczas gdy sa
gorgce, powinien nosic¢ rekawice chronigce przed poparzeniem lub inne §rodku ochrony osobistej:

Silnik serwomechanizmu

Whnetrze kontrolera

Reduktor

Przektadnia
e  Dozwolona bezwladno$¢ obcigzenia

(19) Czynnosci serwisowe nalezy wykonywac przy odpowiednim o$wietleniu. Zwréci¢ uwage, aby samo
oswietlenie nie stwarzato zagrozenia.

(20) Jezeli serwisowany jest silnik, reduktor lub inne ci¢zkie urzadzenie, w celu ochrony serwisantéw
przed nadmiernym obcigzeniem korzysta¢ z dzwigu lub innego urzadzenia. W przeciwnym razie
osoby serwisujgce mogg ulec powaznym obrazeniom.

(21) Nie wolno wspina¢ si¢ na robota lub stawa¢ na nim w czasie serwisowania. W przeciwnym razie
robot moze ulec uszkodzeniu. Dodatkowo, stwarza to ryzyko obrazen wsrdd pracownikow.

(22) Przy wykonywaniu czynnosci serwisowych na wysoko$ci nalezy zabezpieczy¢ platform¢ oraz
korzysta¢ z pasa zabezpieczajacego.

(23) Po zakonczeniu czynnosci serwisowych, usuna¢ rozlany olej, wod¢ i widry metalu z wnetrza
ogrodzenia ochronnego robota.

(24) W czasie wymiany czg¢sci zamontowaé z powrotem wszystkie sruby i podzespoty. W przypadku
braku lub nie zamontowania cz¢séci kontynuowaé prace do momentu jej catkowitego zakonczenia.

(25) Jezeli podczas serwisowania wymagany jest ruch robota, zachowac nastepujace srodki ostroznosci:

e Przygotowa¢ drog¢ ewakuacji. W czasie wykonywania czynno$ci serwisowych przez caly czas
obserwowac system w celu upewnienia si¢, czy droga ewakuacji nie jest zablokowana.

e Przez caly czas zwraca¢ uwage na potencjalne zagrozenia, w przypadku konieczno$ci wceisnaé
przycisk zatrzymywania awaryjnego.

(26) Wymagane jest okresowe serwisowanie. (Porowna¢ z informacjami w instrukcji obstugi jednostki
mechaniczne] oraz serwisowania kontrolera.) Niecodpowiednie przeglady okresowe moga by¢
przyczyna zlego dziatania lub skrocenia okresu uzytkowania robota, a takze przyczyna wypadku.

(27) Po wymianie niektorych czgsci nalezy wykonac¢ pracg probna, stosujac odpowiednig procedurg.
(Prosze poréwna¢ z punktem TESTOWANIE w "Instrukcji operatora kontrolera"). Podczas
wykonywania testu, pracownicy serwisu powinni znajdowac¢ si¢ poza ogrodzeniem ochronnym.
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4

BEZPIECZ!ENSTWO NARZEDZI |
URZADZEN PERYFERYJNYCH

4.1

ZASADY BEZPIECZENSTWA PRZY PROGRAMOWANIU

(M
2
3)
“)

4.2

Stosowa¢ wylaczniki krancowe lub inne czujniki do wykrywania warunkow niebezpiecznych.
Zaprojektowaé program tak, aby robot byt zatrzymywany po odebraniu sygnatu z takiego czujnika.
Program powinien powodowac zatrzymywanie pracy robota w przypadku wystapienia
nieprawidtowos$ci w pracy innych robotow lub urzadzen, nawet jezeli sam robot poprawnie pracuje.
W systemach, w ktorych ruch robota jest zsynchronizowany z ruchem innych urzadzen, podczas
programowania zwroci¢ szczegolng uwage na to, aby nie spowodowac kolizji.

Zaimplementowa¢ odpowiedni interfejs pomiedzy robotem a urzadzeniami peryferyjnymi tak, aby
robot wykrywal zmiany stanu urzadzen i zatrzymywat si¢ w razie potrzeby.

ZASADY BEZPIECZENSTWA DLA MECHANIZMOW

(M

2)
3)

“)

)

(6)

Utrzymywaé celg roboczg systemu zrobotyzowanego w czysto$ci oraz eksploatowaé robota w

srodowisku pozbawionym smaru, wody i pytu.

Nie wolno stosowac nie zaakceptowanych cieczy do obrobki lub ptynéw do czyszczenia.

W celu nie dopuszczania do kolizji z urzadzeniami dodatkowymi lub narzedziami, stosowac

przetaczniki graniczne lub ograniczniki mechaniczne.

Zwréci¢ uwage na przewody podzespotdéw mechanicznych. Nieprzestrzeganie tych zasad moze

spowodowac¢ usterke mechaniczna.

e  Uzywac przewodu jednostki mechanicznej z odpowiednim zlgczem.

e  Nie wolno prowadzi¢ wlasnych kabli lub przewodéw wewnatrz podzespotow mechanicznych.

e  Dodatkowe przewody instalowac tak, aby nie blokowa¢ ruchu podzespotow mechanicznych.

e W przypadku modeli z odstonigtymi przewodami nie nalezy stosowaé¢ dodatkowych rozwigzan
zabezpieczajacych (dodawanie ostony ochronnej lub dodatkowe mocowania przewodu),
blokujacych ruchy takich przewodow.

e  Podczas instalowania urzadzen peryferyjnych na jednostce mechanicznej robota nalezy zwrdcié
uwage, aby urzadzenia te nie kolidowaty z samym robotem.

Czeste zatrzymywanie robota przez wytaczenie zasilania (Power-Off Stop) moze by¢ powodem

usterek. Nalezy unika¢ rozwigzan, w ktoérych robot rutynowo jest zatrzymywany przez wylaczenie

zasilania (Power-Off Stop). (Prosz¢ poroéwnaé z przykladem niepoprawnego rozwigzania
konstrukcyjnego). Przed zatrzymaniem robota przez wytaczenie zasilania (Power-Off Stop) nalezy
zredukowaé jego szybkos$¢. Standardowo nalezy zatrzymywac robota poprzez zakonczenie cyklu.

(Prosze poréownaé¢ z informacjami w punkcie "RODZAJE ZATRZYMYWANIA PRACY

ROBOTA" w rozdziale ZASADY BEZPIECZENSTWA)

(Z1e rozwigzania)

e  Wykrycie wadliwego produktu powoduje awaryjne zatrzymanie linii oraz wylaczenia zasilania
robota.

e Jezeli konieczne jest wprowadzenie zmian, otwierana jest bramka ogrodzenia ochronnego i
nastepuje zatrzymanie przez wyltaczenie zasilania (Power-Off Stop).

e  Operator czesto weiska przycisk zatrzymywania awaryjnego, zatrzymujac prace linii.

e  (Czesto jest uruchamiany czujnik wejscia do obszaru roboczego lub przycisk podlogowy,
powodujace zatrzymanie przez wytaczenie zasilania (Power-Off Stop).

e  Robot jest regularnie zatrzymywaly przez wylaczenie zasilania (Power-off stop) z powodu
ztych ustawien funkcji DCS (Dual Check Safety).

Alarm wykrycia kolizji (SRVO-050), itp. powoduje zatrzymanie robota przez wytaczenie zasilania

(Power-off stop). Unika¢ niepotrzebnego zatrzymywania w ten sposob. Moze to powodowaé

rowniez usterki robota. Nalezy w takich sytuacjach usuna¢ przyczyne alarmow.
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5 BEZPIECZENSTWO JEDNOSTKI
MECHANICZNEJ ROBOTA

5.1 ZASADY BEZPIECZENSTWA PRZY OBSLUDZE

(1) Jezeli robot pracuje w trybie krokowym, ustawi¢ taka predkosé, ktora pozwoli operatorowi na
kierowanie robotem.

(2) Przed wcisnigciem klawisza ruchu krokowego robota nalezy wczesniej rozwazyé mozliwosé
wykonania takiego ruchu.

5.2 ZASADY BEZPIECZENSTWA PRZY PROGRAMOWANIU

(1) System powinien by¢ tak zaprojektowany, aby przestrzenie robocze robota nie pokrywaly si¢ ze
soba.

(2) Okresli¢ poczatek uktadu wspoéirzgdnych ruchu dla robota i tak zaprogramowaé ruch, aby sig¢
rozpoczynat i konczyt w tym samym miejscu. Operator powinien mie¢ mozliwos$¢ blyskawicznego
okreslenia, czy ruch robota zostal zakonczony.

5.3 ZASADY BEZPIECZENSTWA DOTYCZACE
PODZESPOLOW MECHANICZNYCH

Utrzymywac¢ stanowisko pracy robota w czystosci oraz eksploatowac robota w srodowisku pozbawionym
smaru, wody i pyhu.

5.4 PROCEDURA PORUSZANIA RAMIENIEM ROBOTA BEZ
ZASILANIA' W SYTUACJI AWARYJNEJ

W sytuacji awaryjnej lub nieprawidtowej (np. uwigzienia osoby przez robota lub w jego poblizu) mozna
uzy¢ modutu zwalniania hamulca do przemieszczenia osi przy wylaczonym zasilaniu.

Szczegblowe informacje na temat wylaczania hamulca oraz obstugi robota podano w Instrukcji
serwisowania kontrolera.

6 BEZPIECZENSTWO EFEKTORA

6.1 ZASADY BEZPIECZENSTWA PRZY PROGRAMOWANIU

(1) Program powinien przewidywac¢ pewne opdznienia po wystaniu niektdérych polecen sterujgcych,
przyktadowo uruchamiajgcych sitowniki (pneumatyczne, hydrauliczne czy elektryczne).

(2) Efektor powinien by¢ wyposazony w przetgczniki graniczne, a caly system zrobotyzowany
powinien by¢ przez caly czas monitorowany.
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RODZAJE ZATRZYMYWANIA PRACY
ROBOTA

Mozna wyrézni¢ trzy rodzaje zatrzymywania pracy robota.

Zatrzymanie przez wyltaczenie zasilania (Power-Off Stop)(kategoria 0 wg IEC
60204-1)

Zatrzymanie tego typu powoduje wylaczenie zasilania serwonapgdu oraz natychmiastowe zatrzymanie
robota. Wylaczenie zasilania serwonapedu nastgpuje w czasie pracy robota, a tor hamowania nie jest
kontrolowany.

Zatrzymanie "Power-Off stop" powoduje wykonanie nastgpujacych czynnosci:

e  Alarm oraz wylaczenie zasilania serwonapedow. Natychmiastowe zatrzymanie robota.

e Nastepuje wstrzymanie wykonywania programu.

Czeste korzystanie z tego rodzaju zatrzymywania moze powodowa¢ zaktécenia mechaniczne.

Unika¢ rozwigzan, w ktorych robot jest regularnie lub czesto zatrzymywany w ten sposob.

Zatrzymanie kontrolowane (Controlled stop) (kategoria 1 wg IEC 60204-1)
Robot jest hamowany do momentu zatrzymania, po czym nastgpuje wylaczenie zasilania serwonapedu.
Zatrzymanie "Controlled stop" powoduje wykonanie nastepujacych czynnosci:

e Generowany jest alarm "SRVO-199 Controlled stop" oraz nast¢puje zatrzymanie z hamowaniem.
Wykonywanie programu jest wstrzymywane.
e  Generowany jest alarm oraz nastgpuje wylaczenie zasilania serwonapgdow.

Wstrzymanie (kategoria 2 wg IEC 60204-1)
Robot jest hamowany do momentu zatrzymania, a zasilanie serwonapedow nie jest wylaczane.
Zatrzymanie "Hold" powoduje wykonanie nastepujacych czynnosci:
e  Ruch robota jest hamowany do zatrzymania. Nastgpuje wstrzymanie wykonywania programu.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Droga i czas zatrzymywania dla zatrzymania Controlled stop sg wigksze niz dla
zatrzymania Power-off stop. Dla zatrzymania Controlled stop w trakcie oceny
ryzyka systemu uwzgledni¢ zwiekszone wartosci drogi i czasu zatrzymywania.

Woeisnigcie przycisku zatrzymywania awaryjnego lub otwarcie bramki ogrodzenia ochronnego powoduje
zatrzymanie robota przez wylacznie zasilania (Power-Off Stop) lub zatrzymanie kontrolowane
(Controlled stop). Konfiguracja typu zatrzymywania dla kazdej z sytuacji jest okreslana terminem
Schemat zatrzymywania. Schemat zatrzymywania zalezy od typu kontrolera oraz konfiguracji opcji.

Dostepne sa nastepujace 3 Schematy zatrzymywania.

Schemat Przymsk. Sygnaly z Otwa!’ty Wejscie Odiaczenie
zatrzymywania Tryb zatrzyr.nanla zewn. .zatrz. obwaod SVOFF serwonap.
awaryjnego awaryjnego FENCE
AUTO Wwt. zasilania | Wyt. zasilania | Kontrolowane | Kontrolowane Whyt. zasilania
A T1 Whwt. zasilania | Wyt. zasilania - Kontrolowane Whyt. zasilania
T2 Whyt. zasilania | Wyt zasilania - Kontrolowane Whyt. zasilania
AUTO Wyt. zasilania | Wyt. zasilania | Wyt. zasilania | Wyt zasilania Wyt. zasilania
B T Wyt. zasilania | Wyt. zasilania - Wyt. zasilania Wyt. zasilania
T2 Wyt. zasilania | Wyt. zasilania - Wyt. zasilania Wyt. zasilania
AUTO Kontrolowane | Kontrolowane | Kontrolowane | Kontrolowane Kontrolowane
C T1 Wyt. zasilania | Wyt. zasilania - Kontrolowane Wyt. zasilania
T2 Wyt. zasilania | Wyt. zasilania - Kontrolowane Wyt. zasilania
Wyl zasilania : Zatrzymanie przez wylaczenie zasilania (Power-Off Stop)
Kontrolowane : Controlled stop
- : Wytaczony



ZASADY BEZPIECZENSTWA B-83184PL/06

Ponizsza tabela okresla Schemat zatrzymywania w zalezno$ci of typu kontrolera oraz konfiguracji opcji.

Opcja R-30iB/ R-30iB Mate
Standardowy A (%)
Controlled stop by E-Stop (A05B-2600-J570) C ()

(*) Kontroler R-30iB / R-30iB Mate nie posiada odlgczania serwonapgdu. Kontroler R-30iB Mate nie
posiada wejscia SVOFF.

Schemat zatrzymywania jest wyswietlany w linii "Stop pattern” na ekranie z informacjg o wersji
oprogramowania. Szczegotowe informacje o wersji oprogramowania podano w punkcie "Wersja
oprogramowania'" Instrukcji operatora.

Opcja "Kontrolowane zatrzymanie przy zatrzymywaniu awaryjnym (Controlled
stop by E-Stop)"
W przypadku zamowienia opcji "Controlled stop by E-Stop" (A05B-2600-J570), przy podanych
ponizej alarmach, zatrzymywanie kontrolowane (Controlled stop) jest realizowane tylko w trybie Auto.
W trybie T1 Iub T2, nastgpuje zatrzymanie przez wylaczenie zasilania (Power-Off Stop), tzn. system
zachowuje si¢ w sposob standardowy.

Alarm Warunki
SRVO-001 Operator panel E-stop Wocisniety przycisk zatrzymywania awaryjnego na panelu operatora.
SRVO0-002 Teach pendant E-stop Wocisniecie przycisku zatrzym. awar. na panelu programowania.
SRVO-007 External emergency stops Doprowadzony sygnat zewnetrzny zatrzymania awaryjnego

(EES1-EES11, EES2-EES21).
SRVO-408 DCS SSO Ext Emergency Stop | Funkcja DCS Safe 1/0, SSO (3) jest w stanie OFF.
SRV0O-409 DCS SSO Servo Disconnect Funkcja DCS Safe I/O, SSO (4) jest w stanie OFF.

Roéznice pomiedzy zatrzymaniem kontrolowanym (Controlled stop) a zatrzymaniem poprzez

wylgczenie zasilania (Power-Off Stop) sa nastepujace:

e  Przy zatrzymaniu kontrolowanym (Controlled stop) robot jest zatrzymywany na torze ruchu. Ma to
znaczenie w przypadku systemu, gdzie zejscie robota z zaprogramowanego toru moze spowodowacé
kolizje robota z innymi obiektami.

e  Obcigzenia mechaniczne przy zatrzymaniu kontrolowanym (Controlled stop) s mniejsze niz w
przypadku zatrzymania przez wylaczenie zasilania (Power-Off Stop). Jest to istotne w przypadku
systemow, w ktorych nalezy minimalizowa¢ obcigzenia mechaniczne podzespotow lub narzedzia
zamocowanego do robota.

e Droga i czas zatrzymania w przypadku zatrzymania kontrolowanego (Controlled stop) sg wigksze
niz w przypadku zatrzymania przez wylaczenie zasilania (Power-Off Stop), a konkretne wartosci
zalezg od modelu robota oraz osi. Szczegdtowe informacje o drodze i czasie zatrzymywania podano
w Instrukeji operatora dla konkretnego modelu robota.

W przypadku zataczenia tej opcji, nie mozna wytaczy¢ tej funkcji.

Rodzaj zatrzymania w funkcjach DCS Position oraz Speed Check nie zalezg od obecnosci tej opcji.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Droga i czas zatrzymywania dla zatrzymania "Controlled stop" sg wieksze niz dla
zatrzymania Power-off stop. W przypadku korzystania z zatrzymania
kontrolowanego nalezy w trakcie oceny ryzyka systemu uwzglednic te
zwiekszone wartosci drogi i czasu zatrzymywania.
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1.WPROWADZENIE

1

WPROWADZENIE

Funkcja dwutorowej kontroli bezpieczenstwa DCS (Dual Check Safety) Safety/Speed Check sprawdza
dane dotyczace szybkosci i pozycji z silnikow za pomoca dwodch niezaleznych procesoréw kontrolera
robota. Funkcja ta pozwala na natychmiastowe wykrycie btedéw pozycji lub szybkosci oraz wytacznie
zasilania silnika przez dwa niezalezne tory. Dane istotne z uwagi na bezpieczenstwo i realizowane
procesy sa sprawdzane przez dwa procesory. W celu wykrycia potencjalnych nieprawidtowosci,
okresowo wykonywana jest samoczynna autodiagnostyka sprzetu i oprogramowania.

Funkcja DCS nie wymaga dodatkowych czujnikéw zewnetrznych do monitorowania szybkosci i pozycji.
Korzysta wylacznie z czujnikéw wbudowanych w silniki serwonapedow. (W celu skorzystania z wejs¢
lub wyj$¢ bezpieczenstwa, konieczne jest podtaczenie dodatkowych przewodow.)

Funkcja DCS spetnia wymagania norm ISO 13849-1 1 IEC61508.

1.1 ELEMENTY SKLADOWE FUNKCJI DCS

Funkcja DCS posiada szereg standardowych i opcjonalnych funkcji (elementéow) sktadowych.
Zamieszczona ponizej tabela zawiera informacje o kategorii bezpieczenstwa, poziomie zapewniania
bezpieczenstwa PL (Performance Level) oraz nienaruszalno$ci bezpieczenstwa SIL (Safety Integrity
Level) kazdego z tych elementéw sktadowych.

Elementy skladowe funkcji DCS

" . 1ISO13849-1 .
Nazwa funkgcji Standard/ Opcja IEC61508 Opis

Funkcja zatrzymania awaryjnego Standardowy Kategoria 4 |Wylgcza zasilanie serwonapedu,
- Przycisk awaryjn. zatrzymywania PLe stosownie do statusu wejscia

na panelu operatora SIL 3 zatrzymywania awaryjnego. Niniejsza
- Zatrzymanie awaryjne panelu instrukcja nie opisuje tej funkgiji,

programowania poniewaz jest ona standardowym
- Przycisk DEADMAN (czuwak) wyposazeniem kazdego kontrolera.
- Zewnetrzny sygnat zatrzymania

awaryjnego (EES)
- Bramka ogr. ochronnego (EAS)
- Wejscie SVOFF (EGS)
- Wejscie NTED
- Przetacznik wytgczania robota
Funkcja Position/Speed Check Opcja Kategoria 3  [Funkcje te kontrolujg pozycje i szybkosé

funkcje Position/
Speed check)

- Funkcja Joint Position Check A05B-2600-J567 PLd robota. W przypadku wyjscia robota
- Funkcja Joint Speed Check (Obejmuje funkcje [SIL 2 poza zaprogramowany obszar
- Funkcja Cartesian Position Check [Joint Speed check i bezpieczenstwa lub po przekroczeniu
- Funkcja Cartesian Speed Check |Basic Position zaprogramowanej szybkosci
- Funkcja T1 Mode Speed Check |check) bezpiecznej, nastepuje wytgczenie
zasilania serwonapeddw.
Funkcja Joint Speed Check Opcja Kategoria 3  |Funkcje te kontrolujg pozycje i szybkos¢
A05B-2600-J555 PLd osi robota. Przekroczenie przez o$
(Opcja ta jest SIL 2 zaprogramowanej szybkosci bezpiecznej
wigczona w funkcje wylgcza zasilania serwonapedu. Po
Position/Speed ustawieniu szybkosci granicznej na 0,
check) funkcja ta moze byé uzywana jako
funkcja Stop check.
Funkcja Basic Position Check Opcja Kategoria 3  |Funkcje kontroli pozycji robota. Wyjscie
A05B-2600-J556 PLd osi poza zaprogramowany obszar
(Opcja wigczonaw [SIL 2 bezpieczenstwa wytgcza zasilania

serwonapedu. Jest to ograniczona
wersja Cartesian Position Check.
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Nazwa funkcji

Standard/ Opcja

1ISO13849-1
IEC61508

Opis

Funkcja Safe 1/0 Connect

Opcja

Kategoria 4

Funkcja ta pozwala wykonywaé

A05B-2600-J568 PLe programy sterujgce, operujgce na
SIL 3 We/Wy bezpieczenstwa. Przyktadowo,
(*4) uzytkownik moze zmienia¢ stan wyjs¢
bezpieczenstwa w zaleznosci od statusu
funkcji Position/Speed Check.
Funkcja External mode select Opcja Kategoria4 |Safe I/0 SSO[6] i SSO[7] stuzg do
A05B-2600-J569 PLe wybierania trybu pracy AUTO/T1/T2, w
(Obejmuje funkcje |[SIL 3 miejsce korzystania z przetgcznika trybu
Safe 1/0 Connect) na panelu operatora. Do korzystania z
tej opcji wymagany jest panel operatora
w wersji "bez przetgcznika trybu".
Funkcja DeviceNet Safety Opcja (*1, *3) Kategoria 4  |Kontroler robota pracuje jako urzgdzenie
A05B-2600-J974 PLe slave w sieci DeviceNet Safety i
(Obejmuje funkcje |[SIL 3 wymienia sygnaty dotyczace
Safe 1/0 Connect) bezpieczenstwa z zewnetrznym
urzgdzeniem master.
Funkcja EtherNet/IP Safety Opcja (*2, *3) Kategoria 4  |Kontroler robota pracuje jako urzgdzenie
A05B-2600-R713 |PLe slave w sieci Ethernet/IP Safety i
(Obejmuje funkcje |[SIL 3 wymienia sygnaty dotyczace
Safe 1/0 Connect) bezpieczenstwa z zewnetrznym
urzgdzeniem master.
Funkcja PROFINET Safety (*9) Opcja (*3, *5) Kategoria 4  |Kontroler robota pracuje jako urzgdzenie
A05B-2600-J931 PLe F-device w sieci PROFISafe i wymienia
(Obejmuje funkcje |[SIL 3 sygnaly dotyczace bezpieczenstwa z
Safe 1/0 Connect) zewnetrznym urzgdzeniem F-Host.
Funkcja Safety by FL-net Opcja (*11) Kategoria 4  |Kontroler robota wymienia sygnaty
A05B-2600-J586 PLe bezpieczenstwa z innymi kontrolerem
(Obejmuje funkcje |[SIL 3 robota lub kontrolerem CNC.
Safe 1/0 Connect)
Funkcja Safety PMC (*10) Opcja (*6) Kategoria 4  |Kontroler robota wykonuje program
A05B-2600-J764 PLe drabinkowy w celu sterowania stanem
(Obejmuje funkcje |[SIL 3 stan We/Wy bezpieczenstwa.
Safe 1/0 Connect)
Funkcja Auxiliary axis servo off (local |Opcja (*7) Kategoria 4  |Funkcja ta uniemozliwia wykonanie
stop) A05B-2600-J806 PLe nieoczekiwanego ruchu przez o$
SIL 3 dodatkowg na wskutek wytgczenia
zasilania osi dodatkowe;j.
Funkcja ta wymaga specjalnych
modutéw sprzetowych.
Safety I/0O by additional safety I/O Opcja Kategoria 4  |Funkcja ta pozwala doda¢ dodatkowe
board (*10) A05B-2600-J131 PLe We/Wy bezpieczenstwa.
SIL 3
Safety 1/O by I/O Unit-MODEL A (*10) |Opcja (*8) Kategoria 3  |Funkcja ta pozwala doda¢ dodatkowe
PLd We/Wy bezpieczenstwa.
SIL 2
Funkcja Teach Pendant Hot Swap Opcja Kategoria 4  |Funkcja to pozwala wtgczacé/wytgczac
A05B-2600-J647 PLe panel programowania bez generowania
SIL 3 alarmu zatrzymania awaryjnego.
Funkcja ta wymaga specjalnego modutu
Teach Pendant Hot Swap.
Funkcja Shared Teach Pendant Opcja Kategoria4 |Mozliwos¢ sterowania za pomocg
AO05B-2600-R844 |PLe panelu programowania innych
SIL 3 kontroleréw, nalezgcych do grupy

Wspoétdzielonego Panelu
Programowania.
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" . 1ISO13849-1 .
Nazwa funkgcji Standard/ Opcja IEC61508 Opis
Funkcja I/O Link i Slave function Standardowy Kategoria 3  |Kontroler robota wymienia sygnaty
(Wymagany jest PLd bezpieczenstwa z kontrolerem CNC za
specjalny sprzet SIL 2 pomocg sieci I/O Link i.
(*12)
Funkcja Safe I/0 consistency check  [Standardowy Kategoria 4  |Funkcja ta sprawdza zgodnos$¢ pary
PLe sygnatéw Safe 1/0. W przypadku braku
SIL 3 zgodnosci nastepuje wytgczenie
zasilania serwonapeddw.

*1:

*2:

*3:

*4:

*5:

*6:

*7:
*8:

*9:

*10:

*11:

*12:

Do korzystania z funkcji DeviceNet Safety wymagana jest jedna z podanych ponizej opcji:
A05B-2600-J753 DeviceNet Master&Slave

A05B-2600-J754 DeviceNet Slave

Do korzystania z funkcji EtherNet/IP Safety wymagana jest jedna z podanych ponizej opcji:
A05B-2600-R784 EtherNet/IP Adapter

A05B-2600-R785 EtherNet/IP Scanner

(Opcja EtherNet/IP Scanner obejmuje funkcje EtherNet/IP Adapter)

Opcje A05B-2600-J974, A05B-2600-R713 i A05B-2600-J931 wykluczaja si¢ wzajemnie. Mozna
instalowac¢ tylko funkcje DeviceNet Safety, EtherNet/IP Safety lub PROFINET Safety.

Po zalaczeniu funkcji SDFDO Pulse Check, wyjscie SFDO to funkcja bezpieczenstwa z Kategorig 4,
PL e i SIL 3. W przypadku wylaczenia, wyjscie SFDO to funkcja z Kategorig 3, PL d i SIL 2.

Dla kontrolera R-30iB, do korzystania z funkcji bezp. PROFINET wymagana jest jedna z opcji:
A05B-2600-J930 PROFINET I/O

A05B-2600-R834 Dual-Channel PROFINET (wymagana seria 7DC3)

Nastepujace opcje wykluczajg si¢ wzajemnie: mozna zamowi¢ opcje A05B-2600-J930 lub
A05B-2600-R834.

Do korzystania z funkcji Safety PMC wymagana jest jedna z podanych ponizej opcji:
A05B-2600-J760 Integrated PMC

Ztozony system, np. pozycjoner 3-osiowy, wymaga funkcji Safe /O CONNECT (A05B-2600-J568).
W przypadku korzystania z funkcji Safety 1/O by I/O Unit-MODEL A, nalezy skorzysta¢ z
informacji podanych w Instrukcji podtgczania i serwisowania I/O Unit-MODEL A (B-61813).

W przypadku kontrolera R-30iB Mate, do korzystania z funkcji PROFINET Safety wymagana jest
wersja 7DC3. Dla kontrolerow do pracy na zewnatrz zamowi¢ opcje A05B-2600-J930. Dla
pozostatych kontrolerow zamowic opcje A0SB-2600-R834.

Do korzystania z funkcji Safety PMC, Safety 1/O by additional safety I/O board lub Safety I/O by
I/O Unit-MODEL A w kontrolerze R-30iB Mate wymagana jest ptyta gtéwna z funkcja PMC.

Do korzystania z funkcji Safety by FL-net wymagana jest opcja:

A05B-2600-J759 FL-net

Aby korzysta¢ z funkcji I/O Link i Slave, wymagana jest specjalna plyta gtowna oraz karta
procesora CPU. Szczegdtowe informacje podano w punkcie 14.1 niniejszej instrukcji.

/A STRZEZENIE

W przypadku korzystania z funkcji Position/Speed Check nalezy przeprowadzic¢
odpowiednig ocene zagrozen w catym systemie zrobotyzowanym w celu
upewnienia sie, czy wystarczajgca jest Kategoria 2, PL d i SIL 2.

/A OSTRZEZENIE

Po wytgczaniu kontroli impulséw SFDO przeprowadzi¢ ocene zagrozen w catym
systemie zrobotyzowanym w celu sprwadzenia, czy wystarcza Kategoria 3, PL d
i SIL 2. Urzadzenie zewnetrzne podtgczone do SFDO musi sprawdzaé
niezgodnos$¢ pomiedzy rezerwowymi sygnatami wyjsciowymi po wytgczeniu
kontroli impulséw SFDO. Po wykryciu niezgodnosci przez urzgdzenie
zewnetrzne, system powinien by¢ przetgczony w stan bezpieczenstwa, np. w
stan zatrzymania awaryjnego.
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/\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z funkcji Safety 1/0 by 1/O Unit-MODEL A nalezy
przeprowadzi¢ odpowiednig ocene zagrozeh w catym systemie zrobotyzowanym
w celu upewnienia sie, czy wystarczajgca jest Kategoria 3, PL d i SIL 2.

1.2 OSTRZEZENIA | OGRANICZENIA

1.2.1 Sprzet

/\ OSTRZEZENIE
Po poczagtkowym uruchomieniu nalezy sprawdzi¢ poprawnosc¢ potgczen i
dziatanie sygnatéw bezpieczenstwa. Przewody powinny by¢ chroniony przy
pomocy ostony.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Kontrolery R-30:B and R-30iB Mate sg oceniane jako system, ktéry musi
spetnia¢ wymagania zdefiniowane w normie IEC61508. W celu upewnienia sie
czy funkcja bezpieczenstwa poprawnie pracuje nalezy sprawdzi¢ wykrywanie
alarmow poprzez doprowadzenie sygnatéw zatrzymania awaryjnego co najmnie;j
dwa razy w roku lub sprawdzi¢ dziatanie systemu poprzez wytgczenie i ponowne
wigczenie zasilania co najmniej dwa razy w roku.

1.2.2 Oprogramowanie

*  Funkcja DCS Position/Speed Check posiada ograniczenia w przypadku korzystania w potaczeniu z
funkcjami DCS Joint Speed Check i DCS Basic Position Check. Wyrazenie "oraz nie moze by¢
stosowana z funkcjami DCS Joint Speed Check i DCS Basic Position Check" nalezy rozumie¢ jako
"nie moze by¢ stosowana z funkcja DCS Position/Speed Check."

Model robota
Funkcja DCS Position/Speed Check jest obstugiwana przez wigkszo$¢, ale nie przez wszystkie modele
robotow. W celu uzyskania listy obstugiwanych modeli robota nalezy skontaktowac si¢ z
przedstawicielem firmy FANUC. Po wczytaniu funkcji DCS Position/Speed Check do nieobstugiwanego
modelu robota wyswietlany jest alarm "SYST-218 DCS Unavailable robot model" lub "SRVO-364 DCS
PRMCRC". Alarm ten mozna wykasowa¢ dopiero po zmianie konfiguracji opcji oprogramowania.

Osie pistoletow serwo, osie niezalezne
Funkcja DCS Position/Speed Check nie moze by¢ stosowana razem z osig serwo pistoletu lub osia
niezalezng. Osie te sa traktowane jako EXCLUDED (WYLACZONE).

Osie pozycjonera
W celu korzystania z funkcji DCS Position/Speed Check w polgczeniu z osiami pozycjonera wykonanego
przez uzytkownika, pozycjoner ten musi by¢ typu Basic Positioner with Known Kinematics. W
przypadku innego typu pozycjonera generowany jest alarm "SRVO-364 DCS PRMCRC alarm".

Funkcja DCS Position/Speed Check moze by¢ uzywana w przypadku osi prawie wszystkich modeli
pozycjonerow produkcji FANUC. W celu uzyskania listy obstugiwanych modeli pozycjoneréw nalezy
skontaktowac¢ si¢ z przedstawicielem firmy FANUC.

Przy korzystaniu z osi pozycjonera produkcji FANUC w potaczeniu z funkcja skoordynowanego ruchu,
nie jest dostgpna "kalibracja pozycjonera za pomocg nieznanego punktu", jezeli system posiada funkcje
DCS Position/Speed Check. Nalezy korzysta¢ ze "kalibracji za pomocg czterech znanych punktow" Iub
"znanej kalibracji posredniej".

-4 -
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Ciagty obroét

Osie z ciggtym ruchem obrotowym sg traktowane jako osie z samg szybkoscia (Speed Only) i moze by¢ z

nimi uzywana tylko funkcja Joint Speed Check. Nie mozna dla osi z cigglym ruchem obrotowym

stosowac funkcji Joint Position Check. Jezeli grupa osi zawiera 0§ z ciggtym ruchem obrotowym, o ile nie
jest to 0§ Auxiliary Extended Axis, nie mozna stosowac dla tej grupy osi funkcji Cartesian Position

Check i Cartesian Speed Check. Funkcja T1 Mode Speed Check stosowana w odniesieniu do grupy osi

przyjmuje, ze o$ z ciaglym ruchem obrotowym posiada pozycje 0 oraz sprawdza szybkos¢ punktu

srodkowego narzedzia oraz srodka kotierza nadgarstka.

*  Jezeli ostatnia o$ robota M-2iA lub M-3iA jest osig z cigglym ruchem obrotowym, o$ ta jest
traktowana jako EXCLUDE. Nie mozna dla osi z cigglym ruchem obrotowym stosowa¢ funkcji
Joint Speed Check.

* W wersji oprogramowania 7DC1  7DD), 0§ z cigglym ruchem obrotowym jest traktowana jako o$
EXCLUDE. Nie mozna dla osi z ciaggtym ruchem obrotowym stosowa¢ funkcji Joint Speed Check.

Opcja Extended Axis Control
Osie skonfigurowane za pomoca opcji Extended Axis Control sa obstugiwane przez funkcje Position
Check i1 Speed Check. Jezeli 0§ Extended jest uzywana jako urzadzenie do przemieszczania robota RTU
(Robot Transfer Unit) i jest skonfigurowana jako o$ zintegrowana (Integrated Axis), strefa
bezpieczenstwa funkcji Cartesian Position Check jest stacjonarna w momencie ruchu robota. Jezeli o$
Extended Axis jest skonfigurowany jako o$ Auxiliary Axis (0§ dodatkowa), strefa bezpieczenstwa
przemieszcza si¢ wraz z przemieszczaniem robota.

Modut RAIL

Jezeli urzadzenie do przemieszczania robota RTU jest skonfigurowane jako niezalezna grupa,
wprowadzi¢ je jako Rail Unit (H894). Strefa bezpieczenstwa przemieszcza si¢ wraz z robotem.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Jezeli robot jest zamontowany na szynie, strefa bezpieczenstwa przemieszcza
sie, jezeli uktad wspotrzednych globalnych robota przesuwa sie wraz z ruchem
po szynie. W celu zablokowania strefy bezpieczenstwa, os szyny nalezy
zdefiniowac jako o0$ Integrated Rail grupy osi ruchu robota.

1.3 ZMIANA WARTOSCI PARAMETROW DCS

Parametry funkcji DCS sa przechowywane w innym obszarze pamieci niz parametry pozostatych funkcji.
Sprawdzana jest integralnos¢ danych tego obszaru pamigci.

Uzytkownik nie moze bezposrednio zmienia¢ parametrow DCS. W celu zmiany warto$ci parametrow
DCS nalezy najpierw zmieni¢ wartosci normalnych parametrow (parametrow konfigurowalnych), a
nastepnie skopiowac wartosci tych parametrow do parametrow DCS. Operacja ta jest okre$lana terminem
"Zmiana wartosci parametrow DCS".

@Ustaw/czytaj @ Czytaj
Ustawiony parametr Parametr DCS

Apply
(Kopiuj)
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Zmiana parametru w menu DCS powoduje zmian¢ parametru konfigurowalnego. Jezeli wartosé
parametru konfigurowalnego jest rézna od wartosci parametru DCS, generowany jest alarm "SYST-212
Need to apply to DCS param". Alarm ten jest kasowany dopiero po wykonaniu procedury "Zmiany
warto$ci parametrow DCS".

Standardowo menu DCS jest zablokowane, poniewaz zmiana warto$ci parametrow tego menu powoduje
wygenerowanie alarmu. Wecisnigcie klawisza numerycznego lub klawisza funkcyjnego w menu DCS
powoduje wyswietlenie komunikatu z zgdaniem potwierdzenia zamiaru zmiany wartosci. Wcisnigcie F4
(YES) powoduje wytaczenie blokady i pozwala zmieni¢ warto$¢ parametru.

Menu DCS jest rowniez zablokowane po ustawienia w pozycji wylaczenia przetacznika zataczania panelu
programowania. Jezeli przetacznik ten znajduje si¢ w pozycji wylaczenia, nie mozna usung¢ blokady.

Funkcja DCS Position/Speed Check korzysta rowniez z danych o konfiguracji robota i masteringu.
Parametry te sg uzywane zaréwno przez standardowy system sterowania ruchem jak rowniez przez
parametry funkcji DCS Position/Speed Check. Parametry te sa zmieniane przez inne funkcje
oprogramowania kontrolera, nie sg zmieniane za pomoca menu DCS. Nie mniej jednak, w przypadku
zmiany tych parametrow, wymagane jest wykonanie procedury "Zmiany wartosci parametrow DCS" w
celu zaktualizowania wartosci. Po zalaczeniu opcji DCS Position/Speed Check i po zmianie danych
masteringu lub konfiguracji robota, przyktadowo na wskutek masteringu, generowany jest alarm
"SYST-212 Need to apply to DCS param". Alarm ten jest kasowany dopiero po wykonaniu procedury
"Zmiany warto$ci parametrow DCS".

Po wczytaniu pliku z archiwum (przyktadowo SYSVARS.SV lub SYSMAST.SV) i zmianie parametréw
konfigurowalnych (wlaczajac w to parametry masteringu oraz konfiguracji robota), generowany jest
alarm "SYST-212 Need to apply to DCS param". Alarm ten jest kasowany dopiero po wykonaniu
procedury "Zmiany wartos$ci parametréw DCS".

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Jezeli operator nie znajgcy kodu zabezpieczajgcego zmieni parametry
konfigurowalne, parametry masteringu lub konfiguracji robota, generowany jest
alarm "SYST-212 Need to apply DCS param", a system nie moze pracowac.
Operator znajgcy kod zabezpieczajgcy musi zmieni¢ parametry konfigurowalne,
parametru masteringu lub konfiguraciji robota.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Alarm "SYST-212 Need to apply to DCS param" nie jest alarmem funkcji
bezpieczenstwa. Jego celem jest poinformowanie operatora o koniecznosci
modyfikacji parametréw. W pewnych sytuacjach alarm ten mozna wykasowac,
ale zmodyfikowane wartosci parametréw zostang uwzglednione dopiero po
zmianie wartosci parametréw DCS i wytgczeniu/wigczeniu zasilania.

UWAGA
Po odtgczeniu kabla baterii silnika robota nalezy zmieni¢ parametry masteringu.
Przed ustawieniem poprawnych danych masteringu i ich zaktualizowaniu w
parametrach DCS, funkcja DCS korzysta z poprzednich danych masteringu.
Z tego powodu, funkcja DCS Joint/Cartesian position check moze powodowac
alarm. Nalezy wtedy wytgczy¢ funkcje DCS Joint/Cartesian position check na
czas wykonywania masteringu.

Ponizej przedstawiono procedur¢ zmiany warto$ci parametrow DCS.
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Procedura zmiany wartosci parametrow DCS

1.

Wybranie polecenia "MENU"—-"SYSTEM"—-"FI(TYPE)" —»"DCS" co spowoduje wyswietlenie
menu gtownego DCS. Jezeli menu glowne DCS nie jest wyswietlane, nalezy wciska¢ klawisz PREV
do momentu jego wyswietlenia.

DCS
1/15

1 Safe |/0 Status:
2 Safe 1/0 connect: 0K
3 Joint position check: —- 0K
4 Joint speed check: -— 0K
5 Cart. position check: —-—— CHGD
6 Cart. speed check: -— 0K
7 T1 mode speed check: 0K
8 User¥model : CHGD
9 Tool frame: 0K
10 User frame: 0K
11 Stop position prediction: 0K
12 Robot setup: 0K
13 Mastering parameter: 0K
14 Signature number:

15 Code number setup:

[ TYPE 1 APPLY  DETAIL UNDO

Wybra¢ "F2(APPLY)" z menu gtéwnego DCS.

UWAGA: W przypadku blednych parametrow (przyktadowo zly numer uktadu wspoétrzednych
uzytkownika w funkcji Cartesian Position check), nastepuje wyswietlenie ekranu menu dla
blednego parametru oraz komunikatu w linii polecen. Nalezy wtedy zmieni¢ parametr na
wys$wietlanym ekranie.

Wyswietlony zostanie komunikat "Code number(Master):" . Wprowadzi¢ 4-cyfrowy kod.

(Domyslny kod to "1111".)

Wartosci parametréow DCS zostang zmienione dopiero po podaniu tego kodu zabezpieczajacego.

Jezeli w nawiasach wyswietlane jest slowo "Master", nalezy wprowadzi¢ gtowny kod

zabezpieczajacy.

Jezeli wyswietlane jest stowo "Base", "Position/Speed Check" lub "I/O Connect", nalezy

wprowadzi¢ lokalny kod zabezpieczajacy lub gltéwny kod zabezpieczajacy. (Prosze porownac z

punktem 2.5 DCS CODE NUMBER)

Moze by¢ wtedy wyswietlany komunikat "Enter previous code number:". Dodatkowe informacje

podano w punkcie 2.5 KOD ZABEZPIECZAJACY DCS.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO

Nalezy pamieta¢ o zmianie domysinego kodu zabezpieczajgcego "1111" w celu
uniemozliwienia zmiany parametrow DCS przez nieupowaznione osoby.
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DGS
Verify (diff) 1/163
F Number : FO0000
VERSION : HandlingTool
$VERSION: V8.1066 8/30/2012
DATE: 01-0CT-12 14:59
DGS Version: V3.1.0
— Cartesian Position Check ——————-
Process time factor (Max.1000) : 0
No. G M Status Comment
1 ENABLE 1 OA CHGD [ ]
2 DISABLE 1 DI —- [ ]
32 DISABLE 1 DI —- [ ]
No. 1 Status: CHGD
1 Comment: [ ]
2 Enable/Disable: ENABLE
3 Method (Safe side) :Diagonal (IN)
4 Group:
5 Target model 1: -1
6 Target model 2:
7 Target model 3: 0
(0:Disable, —1:Robot, -2:Tool)
8 User frame: 0
Position (mm) :
Current Point 1 Point 2
9 X 1827.0 3000.0 -3000.0
10V 0.0 3000.0 -3000.0
17z 1300. 0 2000.0 0.0
12 Stop type: Emergency stop
13 disabling input: ——[ O: ]
ALL 0K QUIT

4.  Wyswietlone zostanie menu DCS Verify. Pokazywany jest ekran Verify. Sprawdzi¢ warto$ci.
Weisniecie "F3" przetacza pomigdzy ekranami "DIFF" i "ALL".

Ekran "DIFF" pokazuje tylko parametry, ktore zostaly zmienione od momentu ostatniego
sprawdzania.

Ekran "ALL" pokazuje wszystkie parametry DCS uwzgl¢dniane przez t¢ procedure, wiaczajac w to
parametry, ktérych wartos¢ nie ulegta zmianie.

5. Wyswietlenie menu DCS verify informuje, ze skopiowano wartosci parametrow konfigurowalnych
do parametrow DCS. Wyswietlane sa wartosci skopiowanych parametrow DCS. Wyswietlane
wartosci parametrow mozna sprawdzi¢c w celu upewnienia si¢, czy sg parametry DCS majg
poprawne wartosci.

Po zakonczeniu sprawdzania wcisna¢ "F4(OK)".

Jezeli wyswietlane wartosci nie sg poprawne, wcisna¢ "F5(QUIT)", zmieni¢ wartosci i ponownie
powtorzy¢ procedur¢ zmiany wartosci parametrow DCS.

Woeisnigcie "F4(OK)" potwierdza, ze wyswietlone warto$ci parametrow DCS zostaly sprawdzone
przez operatora.

Woeisnigcie "FS(QUIT)" oznacza, ze wartosci parametrow DCS zostaly zaktualizowane, ale nie
sprawdzono ich warto$ci. W sytuacji takiej wyswietlany jest alarm "SYST-219 Need to apply to
DCS param". W celu wykasowania tego alarmu nalezy ponowne wykona¢ procedur¢ zmiany
wartosci parametrow DCS.

6. Po wcisnieciu "F4(OK)" nalezy wylaczy¢ i ponownie wiaczy¢ zasilanie kontrolera robota.
Zmienione warto$ci parametrow sa uwzgledniane dopiero po wylaczeniu i ponownym wilaczeniu
zasilania.

Do momentu wylaczenia i ponownego wiaczenia zasilania wys$wietlany jest komunikat "SYST-290
Cycle power to use new DCS parameter".
7.  Sprawdzi¢ dzialanie funkcji DCS w celu upewnienia si¢ o poprawnej zmianie warto$ci parametrow.

-8-
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/\ OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe wartosci parametrow DCS mogg by¢ powodem ztej pracy funkcji
bezpieczenstwa oraz prowadzi¢ do powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie
wartosci parametru DCS nalezy sprawdzi¢ jego wartosci oraz przetestowac
dziatanie odpowiedniej funkcji bezpieczenstwa.

1.4 PLIK Z WARTOSCIAMI PARAMETROW DCS

Warto$ci parametréw sg po ich zweryfikowaniu rejestrowane. Mozna wygenerowac plik z warto§ciami
parametrow DCS, zawierajacy wartosci z trzech ostatnich weryfikacji. Warto$ci parametréw DCS sg
rejestrowane w momencie wcisnigcia przycisku F4(OK). Do pliku z warto$ciami parametréw DCS mozna
rowniez zapisaé aktualne wartosci parametrow DCS.

W celu utworzenia pliku z wartosciami parametrow DCS nalezy wybra¢ polecenie "Diagnostic" lub "All
of above" za pomocg klawisza F4(BACKUP). Mozna go réwniez odczyta¢ z MD: poprzez FTP.

Plik z warto$ciami parametrow DCS to plik tekstowy, zawierajacy te same wartosci, co w menu Verify.
Dostepne sg 2 typy plikdow z wartosciami parametrow DCS, jeden zawiera warto$ci wszystkich

parametrow Verify(ALL), a drugi tylko wartosci parametréw pokazywane w menu Verify(DIFF).

Plik z wartosciami parametréw DCS

Nazwa pliku Opis

DCSVRFY.DG Wszystkie ("All") warto$ci parametréw DCS.

DCSDIFF.DG Tylko zmienione ("DIFF") warto$ci parametréw DCS.

DCSCHGD1.DG Tylko ostatnio sprawdzane ("DIFF") wartos$ci parametréw DCS.

DCSCHGD2.DG Wartosci parametrow DCS zarejestrowane 1 razy wstecz przed ostatnim sprawdzaniem
("DIFF").

DCSCHGD3.DG Wartosci parametrow DCS zarejestrowane 2 razy wstecz przed ostatnim sprawdzaniem
("DIFF").

1.5 ARCHIWIZOWANIE/PRZYWRACANIE PARAMETROW
DCS

Archiwizowanie parametréw DCS

Parametry DCS sg archiwizowane w podanych ponizej plikach.

Pliki do archiwizowania parametréow DCS

File Zapisywane parametry DCS
DCSPOS.SV Funkcja Position/Speed Check
(wigczajgc w to ustawiong przez uzytkownika Przewidywang pozycje zatrzymywania)
DCSIOC.SV Funkcja Safe I/O Connect oraz komentarze uzytkownika dla sygnatéw 1/O bezpieczenhstwa,.
SYSCIPS.SV DeviceNet Safety lub EtherNet/IP Safety (pozycje z menu DCS CIP safety)

UWAGA - Parametry DCS ustawione przez zewnetrzne narzedzia do konfiguracji nie sg
uwzgledniane.

SYSPASS.SV Kody zabezpieczajgce
SYSPNSF.SV PROFINET Safety (Parametry dostepne w menu DCS PROFINET)
Uwaga - Nie jest uwzgledniany F-Parameter.
SYSMAST.SV Parametry masteringu
SYSVARS.SV Dane o konfiguracji robota, model robota, domys$ine wartosci funkcji przewidywania

zatrzymania, urzgdzenie 1/O bezpieczenstwa, wytaczanie serwonapedu osi dodatkowej
(lokalne zatrzymanie).

LADDERS.PMC Program PMC bezpieczenstwa.

SYSFLSF.SV Funkcja Safety by FL-net (Elementy dostepny w menu DCS Safety function by FL-net)
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Wczytywanie parametréow DCS

Do wczytywania parametrow DCS wymagana jest znajomo$¢ kodu zabezpieczajacego. Jezeli jednak
wczytane wartosci parametrow DCS sg rozne od aktualnych, generowany jest alarm "SYST-212 Need to
apply to DCS param".

W celu skasowania alarmu nalezy wykonaé procedure zmiany warto$ci parametrow DCS, wlaczajac w to
wprowadzenie odpowiedniego kodu zabezpieczajacego.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Jezeli operator nie poda kodu zabezpieczajgcego przy wczytywaniu parametréow
DCS i wygenerowany zostanie alarm "SYST-212 Need to apply DCS param”,
system nie bedzie pracowat. Wymagane jest wtedy wczytanie wartosci
parametrow DSC przez operatora znajgcego kod zabezpieczajgcy.

UWAGA
W przypadku korzystania z funkcji DeviceNet Safety, w pliku SYSDNET.SV
przechowywane sg podstawowe ustawienia DeviceNet (jak Mac ID, Baudrate).
Jezeli to jest wymagane, plik SYSDNET.DV nalezy archiwizowac/wczytywac
poprzez SYSCIPS.SV.

UWAGA
Zaréwno w przypadku DeviceNet Safety jak i EtherNet/IP Safety, dane
sterownika bezpieczenstwa ustawione w robocie (np. SNN) nie sg obejmowane
przez archiwizowanie. Dane te muszg by¢ bezposrednio ustawione w robocie za
pomocg oprogramowania do konfiguracji sterownika bezpieczenstwa.

UWAGA
W przypadku korzystania z funkcji PROFINET Safety, podstawowe ustawienia
PROFINET (jak konfiguracja I/O Device) zapisywane sg w pliku PNIO.SV opcji
A05B-2600-J930 lub w PMIO.SV opcji A05B-2600-R834. Jezeli to wymagane,
nalezy zarchiwizowac/wczyta¢ PNIO.SV lub PMIO.SV za pomocg SYSPNSF.SV.

UWAGA
W PROFISafe, oczekuje sie, F-Host wysyta F-Parameter do F-Device.
F-Parameter nie jest zapisywany w czasie archiwizowania.

UWAGA
Jezeli funkcja Safety by FL-net nie jest uzywana, podstawowe ustawienia FL-net
sg przechowywane w pliku FLNET.SV. Jezeli to jest wymagane,
zarchiwizowac/przywrocic FLNET.SV za pomocg SYFLSF.SV.

1.6 POCZATKOWE URUCHAMIANIE, WCZYTYWANIE
OBRAZU

W czasie poczatkowego uruchamiania albo wczytywania parametrow w systemie z opcjami DCS
Position/Speed Check, Safe I/O Connect, External mode select, Safety PMC, DeviceNet Safety,
EtherNet/IP Safety PROFINET Safety lub Safety function by FL-net, wyswietlany jest pokazany ponizej
komunikat. Odpowiedz udzielona na ten komunikat decyduje, czy wartosci parametrow DCS beda
inicjalizowane.

W systemie bez tych opcji, po podlaczeniu urzadzenia I/O i inicjalizacji urzadzenia I/O, w czasie
poczatkowego uruchamiania lub wczytywania obrazu wyswietlany jest rdwniez pokazany ponizej
komunikat.
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*** BOOT MONITOR ***

Initialize DCS parameters?

Yes:All DCS parameters are initialized.
You must enter code number to apply
settings if DCS options are used.

No :DCS parameters are kept.

You must enter code number to apply
settings if DCS settings in backup
are different than current settings.
Parity error will occur if the
FROM/SRAM module has been changed
or lost battery power.

(Yes=1, No = [else]):

Yes: Wezytywane sg wszystkie wartosci parametréw DCS.

No:

1.7

Wymagane jest wprowadzenie kodu zabezpieczajacego, jezeli uzywana jest jakakolwiek opcja DCS.
Warto$ci parametrow DCS nie sg zmieniane.

Wymagane jest wprowadzenie kodu zabezpieczajacego w celu wezytania wartosci parametrow DSC,
jezeli wezytywane ustawienia tych parametrow sg rozne od aktualnych.

DIla FROM/SRAM lub po utracie zasilania bateryjnego, wyswietlany jest btad parzystosci.

Zwykle wybierana jest odpowiedz "No". Po wybraniu "No", nie jest konieczne wprowadzanie kodu

zabezpieczajacego, o ile ustawienia parametrow DSC nie zostaty zmienione i spetnione sg warunki:

1 Warto$ci wezytywane po poczatkowym uruchomieniu i ustawienia parametréw DCS sg takie
same, jak przed poczatkowym uruchomieniem.

2 Ustawienia parametréw DCS w wczytywanym pliku z obrazem sg takie same jak ustawienia
parametrow DCS przed wczytywaniem obrazu.

W przypadku wymiany modutu FROM/SRAM lub po przerwie w zasilaniu, wybra¢ "Yes". Po

wybraniu "No" generowany jest btad parzystosci pamigci SRAM i nie mozna korzysta¢ z systemu.

Po wybraniu "Yes", jezeli uzywana jest funkcja DeviceNet Safety lub EtherNet/IP Safety, kasowane

sg ustawienia parametréw konfigurowanych za pomocg narzedzia zewngtrznego poprzez sieé

bezpieczenstwa i nalezy ponownie skonfigurowaé te parametry za pomocg tego narzedzia. Wartosci

tych parametrow nie sg ustawiane przez procedurg wczytywania wartosci parametrow DCS.

W czasie weczytywanie obrazu, jezeli aktualne warto$ci parametrow DCS i wartoSci parametrow w

pliku z obrazem sa takie same, komunikat ten nie jest wyswietlany i warto$ci parametrow DCS nie

sg zmieniane.

W czasie wezytywania obrazu, jezeli oprogramowanie w module FROM/SRAM nie posiada opcji

zwigzanych z DCS, komunikat ten nie jest wyswietlany i parametry DCS nie sg inicjalizowane.

W czasie wezytywania obrazu, po wybraniu "No", jezeli aktualne warto$ci parametrow DCS i

wartosci parametrow DCS w pliku sg rézne, generowane sg alarmy "SYST-219 Need to apply DCS

param”" i "SRVO-337 DCS PRMCHK alarm". W takim przypadku nalezy wykona¢ procedure

"Wczytywania wartosci parametrow DCS".

DROGA ZATRZYMYWANIA

Funkcja DCS (Dual Check Safety) zatrzymuje robota poprzez wytaczenia zasilania silnikow. Wylaczenie
zasilania silnikow w trakcie ruchu robota nie powoduje natychmiastowego zatrzymania robota.
Pokonywana droga zatrzymywania zalezy od typu robota, obcigzenia uzytecznego oraz szybkosci.

Domyslny czas skanowania przez funkcj¢ kontroli pozycji/szybkosci to 8 ms. Czas ten moze by¢ inny, w
zalezno$ci od konfiguracji systemu. Aktualny czas skanowania wyswietlany jest w menu konfigurowania
DCS robota (prosz¢ porownaé z punktem 2.3 Menu DCS robot SETUP). Funkcje DCS Position/Speed
Check wykrywaja stan alarmowy w czasie maksymalnie jednego cyklu skanowania.

Droga zatrzymywania obliczana jest na podstawie wzoru:
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(Szybkos¢ x Czas skanowania) + droga ruchu wywotana bezwtadnoscia

/\ OSTRZEZENIE
Przy korzystaniu z funkcji DCS Position/Speed Check nalezy uwzgledni¢ droge

zatrzymywania robota. Konieczna jest ocena ryzyka dla catego systemu
zrobotyzowanego.

/N\ OSTRZEZENIE
Jezeli typ zatrzymywania to zatrzymywanie kontrolowane (controlled stop),
wytgczenie zasilania silnikow jest opozniane o okoto 2 sekundy. W przypadku
takim konieczna jest ocena ryzyka dla catego systemu zrobotyzowanego,
wigczajgc w to 2 sekundowe opdznienie.

/\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z funkcji Safe I/O Connect, status sygnatow
bezpieczenstwa moze by¢ opdzniony o maksymalnie 2 ms. W przypadku takim,

konieczna jest ocena ryzyka dla catego systemu zrobotyzowanego, wigczajgc w
to opoznienie 2 ms.

/N OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z funkcji DeviceNet Safety lub Ethernet/IP Safety,
status sygnatow bezpieczenstwa moze by¢ opdézniony o maksymalnie 2 ms. W
przypadku takim, konieczna jest ocena ryzyka dla catego systemu
zrobotyzowanego, wtgczajgc w to opdznienie 2 ms.

/\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z funkcji PROFINET Safety, status sygnatow
bezpieczenstwa moze by¢ opdzniony o maksymalnie 4 ms. W przypadku takim,

konieczna jest ocena ryzyka dla catego systemu zrobotyzowanego, wigczajgc w
to opoznienie 4 ms.

/\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z funkcji Safety by FL-net, status sygnatéw
bezpieczenstwa moze by¢ opdzniony o maksymalnie o wartos¢ parametru "Time
for receive data+4" ms. W przypadku takim, konieczna jest ocena ryzyka dla
catego systemu zrobotyzowanego, wtgczajgc w to opdznienie "Timer for receive
data + 4" ms.
Dodatkowe informacje podano przy opisie parametrow "Timer for receive data",
w Tabeli 9.2.3 (b) Parametry Safety by FL-net.

/\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z funkcji Safety PMC, status sygnatdw bezpieczenstwa
wysytanych przez program drabinkowy Poziomu 1 moze by¢ op6zniony o
maksymalnie 2 ms. Status jakichkolwiek sygnatow bezpieczenstwa wysytanych
przez program drabinkowy Poziomu 2 moze by¢ opdzniony maksymalnie o czas
wykonywania Poziomu 2. Czas wykonywania Poziomu 2 jest wyswietlany w
menu DCS Safety PMC. W przypadku takim konieczna jest ocena ryzyka dla

catego systemu zrobotyzowanego, wtgczajgc w dodatkowe opdznienie sygnatéw
bezpieczenstwa.
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2  MENUDCS

Za pomocg menu DCS uzytkownik moze zmienia¢ warto$ci parametrow DCS.

Menu DCS wys$wietlane jest po wezytaniu opcji zwigzanej z funkcjg DCS. W systemie wieloramiennym.
menu DCS wyswietlane jest nawet bez aktywnej jakiejkolwiek opcji zwigzanej z funkcjg DCS, poniewaz

moze zachodzi¢ konieczno$¢ zmiany parametru DCS dla aktualnej konfiguracji robota.

Menu DCS wys$wietlane jest rowniez jezeli nie ma zainstalowanych opcji dotyczacych funkcji DCS, ale

podiaczono nowe urzadzenie I/0 bezpieczenstwa.

21 EKRANY DOSTEPNE Z POZIOMU MENU DCS

Wyswietlanie menu DCS

W celu wyswietlenia menu DCS nalezy wybra¢ polecenia:
"MENU" — "SYSTEM" — "FI(TYPE)" — "DCS"

Ekrany dostepne z poziomu menu DCS
Z poziomu menu DCS mozna wywolywa¢ podane ponizej ekrany.

Menu DCS Top
|

Ekran DCS Safe 1/0O status

Ekran DCS Safe I/0 connect menu or DCS Safety PMC
Ekran DCS Joint position check
Ekran DCS Joint speed check

Ekran DCS Cartesian position check
Ekran DCS Cartesian speed check
Ekran DCS T1 mode speed check
Ekran DCS User model

Ekran DCS Tool frame

Ekran DCS User frame

Ekran DCS Stop position prediction
DCS Robot

Ekran DCS Mastering parameter
Ekran DCS CIP Safety

Ekran DCS PROFINET Safety

Ekran DCS Safety function by FL-net
Ekran DCS Local stop

Ekran DCS Teach Pendant Hot Swap
Ekran DCS Shared Teach Pendant
Ekran DCS 1/0 Link i Slave

Ekran DCS Safe /0 Consistency Check
Ekran DCS Safe I/O device

Ekran DCS Signature number

Ekran DCS Code number setup

W niniejszym rozdziale zostang opisane nastgpujace ekrany, dotyczace ogoélnych funkcji DCS:

- Menu DCS Top
- Ekran DCS Robot setup

- Ekran DCS Mastering parameter
- Ekran DCS Signature number
- Ekran DCS Code number setup
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Podane ponizej ekrany omowiono w punkcie "3 POSITION / SPEED CHECK FUNCTION".
- Ekran DCS Joint position check

- Ekran DCS Joint speed check

- DCS Cartesian position check

- Ekran DCS Cartesian speed check

- Ekran DCS Tool frame

- Ekran DCS User frame

- Ekran DCS Stop position prediction

Podane ponizej ekrany omowiono w punkcie "5 SAFE [/O"
- Ekran DCS Safe /O status

- Ekran DCS Safe 1/0 connect

- Ekran DCS Safe I/0O device

Podane ponizej ekrany omowiono w punkcie "6 DEVICENET SAFETY" and "7 ETHERNET/IP
SAFETY"
- Ekran DCS CIP Safety

Podane ponizej ekrany omowiono w punkcie "8 PROFINET SAFETY"
- Ekran DCS PROFINET Safety

Podane ponizej ekrany omowiono w punkcie "9 SAFETY FUNCTION BY FL-NET".
- Ekran DCS Safety function by FL-net

Podane ponizej ekrany omowiono w punkcie "10 SAFETY PMC FUNCTION".
- Ekran DSC Safety PMC function

Podane ponizej ekrany omowiono w punkcie "11 AUXILIARY AXIS SERVO OFF (LOCAL STOP)
FUNCTION".
- Ekran DCS Local stop

Podane ponizej ekrany omowiono w punkcie "12 TEACH PENDANT HOT SWAP".
- Ekran DCS Teach Pendant Hot Swap

Podane ponizej ekrany omowiono w punkcie "13 SHARED TEACH PENDANT".
- Ekran DCS Shared Teach Pendant

Podane ponizej ekrany zostaly opisane w punkcie "14 FUNKCJA 1/0 LINK i SLAVE".
- Ekran DCS Safe I/O Consistency Check

Podane ponizej ekrany zostaly opisane w punkcie "15 FUNKCJA SAFE I/O CONSISTENCY CHECK ".
- Ekran DCS Safe I/O Consistency Check
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2.2 MENU DCS TOP

Jest to ekran gtdowny, z poziomu ktdérego mozna wykonywac procedur¢ "Zmiany warto$ci parametrow
DCS". Z poziomu tego ekranu mozna wyswietla¢ ekrany nizszego poziomu. W celu wyswietlenia tego
ekranu glownego nalezy wciska¢ przycisk PREV w czasie wyswietlania jednego z ekranow nizszego

poziomu.

Menu DCS Top

DCS
1/23

1 Safe 1/0 Status:
2 Safe 1/0 connect: 0K
3 Joint position check: —-= 0K
4 Joint speed check: — 0K
5 Cart. position check: —-—- 0K
6 Cart. speed check: -—- 0K
7 T1 mode speed check: 0K
8 User model: 0K
9 Tool frame: 0K
10 User frame: 0K
11 Stop position prediction: 0K
12 Robot setup: 0K
13 Mastering parameter: 0K
14 CIP safety: 0K
15 Safety function by FL-net: 0K
16 Local Stop Setup: 0K
17 Teach Pendant Hot Swap: 0K
18 Shared Teach Pendant: 0K
19 1/0 Link i Slave: 0K
20 Safe 1/0 consistency check: 0K
21 Safe 1/0 device: 0K
22 Signature number:

23 Code number setup:

[ TYPE 1 APPLY DETAIL UNDO

Elementy ekranu gtéwnego DSC Top

Element

Opis

Safe /O status

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Safe I/O Status.

Pozycja ta jest wyswietlana po wczytaniu funkcji "Safe /0O Connect" lub innej opcji
zawierajacej te funkcje.

Safe 1/O connect

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Safe I/0 Connect.

Pozycja ta jest wyswietlana po wczytaniu funkcji "Safe /0 Connect" lub innej opcji
zawierajgcej te funkcje. Po ustawieniu parametru "Safe I/O process" na ekranie Safe 1/0
device na "Safety PMC", element ten jest zastepowany przez parametr "Safety PMC".

Safety PMC

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu Safety PMC.

Element ten jest wySwietlany po wczytaniu opcji "Safety PMC" i ustawieniu "Safe I/O
process" na ekranie Safe I/O device na "Safety PMC".

Joint position check

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Joint Position Check.
Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check".

Joint speed check

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Joint Speed Check.

Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check" lub opcji
"DCS Joint Speed check".
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Element

Opis

Cart. position check

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Cartesian Position Check.

Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check" lub opcji
"DCS Basic Position check".

Cart. speed check

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Cartesian Speed Check.
Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check".

T1 mode speed
check

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS T1 Mode Speed Check.
Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check".

User model

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS User Model.

Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check" lub opcji
"DCS Basic Position check".

Tool frame

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Tool Frame.
Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check".

User frame

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS User Frame.
Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check".

Stop position
prediction

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Stop Position Prediction.

Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check" lub opcji
"DCS Basic Position check".

Robot setup

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Robot Setup.

Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check", opcji "DCS
Joint Speed check" lub opcji "DCS Basic Position check".

Mastering
parameter

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Mastering Parameter.

Polecenie to jest wyswietlane po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check", opcji "DCS
Joint Speed check" lub opcji "DCS Basic Position check".

CIP Safety

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS CIP.
Element ten jest wySwietlany po wczytaniu opcji "DeviceNet Safety" lub "EtherNet/IP Safety".

PROFINET Safety

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS PROFINET Safety.
Element ten jest wySwietlany po wczytaniu opcji "PROFINET Safety".

Safety function by
FL-net

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Safety function by FL-net.
Element ten jest wySwietlany po wczytaniu opcji "Safety function by FL-net".

Local Stop Setup

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Local setup.
Element ten jest dostepny po wczytaniu opcji "Auxiliary axis servo off (local stop) function".

Teach Pendant Hot
Swap

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Teach Pendant Hot Swap.
Element ten jest wySwietlany po wczytaniu opcji "Teach Pendant Hot Swap".

Shared Teach
Pendant

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Shared Teach Pendant.
Element ten jest wySwietlany po wczytaniu opcji "Shared Teach Pendant".

I/0 Link i Slave

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS /O Link i Slave.

Element ten jest wyswietlany wytacznie po zainstalowaniu specjalnego sprzetu dla funkgc;ji I/0
Link i Slave.

Safe I/O
consistency check

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Safe 1/0 consistency check .
Element ten jest zawsze wyswietlany.
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Element

Opis

Safe 1/O device

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Safe 1/0 device.
Element ten jest zawsze wyswietlany.

Signature number

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Signature Number.
Element ten jest zawsze wyswietlany.

Code number setup

Ustawienie kursora na tej pozycji menu i wcisniecie klawisza ENTER lub F3(DETAIL)
powoduje wyswietlenie ekranu DCS Code Number Setup.
Element ten jest zawsze wyswietlany.

OK/CHGD/
PEND

W przypadku parametrow ktére mozna zmienia¢ na ekranach nizszego poziomu, z ich

prawej strony wyswietlany sg statusy OK/CHGD/PEND.

OK: Ustawiona warto$¢ i warto$¢ parametru DCS sa takie same.

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona warto$¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono
i ponownie wigczono zasilania kontrolera.

---- /| SAFE / UNSF
/ DSBL

W liniach Joint Position Check i Cartesian Position Check lines, w drugiej kolumnie od
prawej strony wyswietlany jest status ----/SAFE/UNSF/DSBL.

Opcja wylgczona przez ustawienia.

SAFE: Opcja zalgczona, aktualnie w strefie bezpieczenstwa.

UNSF: Opcja zataczona, aktualnie poza strefg bezpieczenstwa.

DSBL: Aktualnie wylgczona przez wejscie wytgczajgce.

---- /| SAFE / OVER
/ DSBL

W liniach Joint Speed Check i Cartesian Speed Check lines, w drugiej kolumnie od prawej
strony wyswietlany jest status ----/SAFE/UNSF/DSBL.

Opcja wylgczona przez ustawienia.

SAFE: Opcja zalgczona, szybko$¢ mniejsza od granicznej.

OVER: Opcja zalgczona, szybkos$¢ wieksza od granicznej.

DSBL: Aktualnie wylgczona przez wejscie wytgczajgce.

Elementy ekranu gtéwnego DSC Top

Obsiuga

Opis

F2(APPLY)

Zmiana wartosci parametrow DCS.

F3(DETAIL) lub
ENTER

Wyswietlenie ekranu dla pods$wietlanego elementu.

F5(UNDO)

Cofniecie wszystkich zmian w menu DCS, za wyjagtkiem danych o konfiguracji robota,
parametrow masteringu i programu Safety PMC. Wszystkie ustawienia parametréw DCS
resetowane sg do aktualnej wartosci parametrow DCS.

2.3

Ekran ten jest wyswietlany po wczytaniu opcji "DCS Position/Speed Check", opcji "DCS Basic Joint
Speed check" Iub opcji "DCS Basic Position check". Ekran ten wys$wietla dane konfiguracyjnego robota,
dotyczace funkcji DCS Position/Speed Check.

EKRAN DCS ROBOT SETUP

Po zmianie danych konfiguracyjnych robota za pomoca ekranu Maintenance w czasie kontrolowanego
uruchamiania, dla zmienionego parametru w kolumnie Status wyswietlany jest tekst CHGD. Generowany
jest wtedy alarm "SYST-212 Need to apply to DCS param", ktory jest kasowany dopiero po wykonaniu
procedury "Zmiany warto$ci parametréw DCS".

W celu wyswietlenia ekranu DCS Robot Setup nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Robot setup" w menu
gtéwnym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

-17 -



2.MENU DCS

B-83184PL/06

DCS
Robot setup 1/1
Status
1 Number of groups: 1 0K
2 Scan time: 8 msec 0K
3 ——— Group 1 ——————
4 Robot: R-2000iB/210F 0K
5 Number of axes: 6 0K
6 J1: Servo card — Axis 1 0K
7 J2: Servo card — Axis 2 0K
8 J3: Servo card - Axis 3 0K
9 J4: Servo card — Axis 4 0K
10 J5: Servo card — Axis 5 0K
11 J6: Servo card — Axis 6 0K
[ TYPE ]

Elementy dostepne na ekranie DCS Robot setup

Element

Opis

Number of groups

Element ten podaje numer grupy ruchu DCS.

Scan time

Czas skanowania dla procesu kontroli pozycji/szybkosci.

Robot

Nazwa modelu robota w grupie przypisanej do tej grupy ruchu DCS.

Number of axes

Liczba osi w grupie ruchu.

J1-J9

Konfiguracja sprzetowa kazdej z osi.

Servo card : O$ jest podtaczona do karty kontroli osi na ptycie gtéwne;j.

Axis board : Os$ jest podigczona do karty osi dodatkowej. Nazwa gniazda, w ktérym
zamontowana jest karta osi dodatkowej, wyswietlanej w nawiasach.

Excluded! : O$ nie obejmowana przez funkcje DCS Position/Speed Check. Nie mozna
zatgczy¢ funkcji Joint Position Check i Joint Speed Check dla tej osi. Jezeli
grupa ruchu zawiera 0$ skonfigurowana na Excluded, o ile nie jest to 0$
Auxiliary Extended Axis, nie mozna stosowac dla tej grupy ruchu funkgciji
Cartesian Position Check i Cartesian Speed Check.

Speed only! : Dla osi tej mozna korzystac¢ tylko z funkcji Joint Speed Check. Nie mozna
dla tej osi zatgczy¢ funkcji Joint Position Check. Jezeli grupa osi zawiera 0$
skonfigurowang jako Speed only!, o ile nie jest to 0$ Auxiliary Extended Axis,
nie mozna stosowac dla tej grupy osi funkcji Cartesian Position Check i
Cartesian Speed Check. Funkcja T1 Mode Speed Check przyjmuje, ze o$ ta
zawsze znajduje sie w pozycji 0 i sprawdza szybkos¢ DCS punktu
wierzchotkowego narzedzia (TCP) oraz predko$¢ srodka kotnierza
nadgarstka.

Direction Element ten podaje kierunek osi dodatkowej lub pozycjonera.
[O$ dodatkowa]
Auxiliary axes : Brak kierunku
X: kierunek X, Y : kierunek Y, Z:kierunek Z
Os pozycjonera
+X : kierunek +X, -X: kierunek -X
+Y : kierunek +Y, -Y : kierunek -Y
+X : kierunek +Z, -Z : kierunek -Z
Arm length Dtugos¢ ramienia dla osi dodatkowej.
Offset Przesuniecie osi dodatkowe;.
Offset X Przesuniecie osi pozycjonera.
Offset Y
Offset Z
Axis type Przetozenie dla osi dodatkowej, osi pozycjonera lub osi niezaleznej.

Os$ liniowa lub 0$ obrotowa.

Motor direction

Kierunek obrotéw silnika dla osi dodatkowej, osi pozycjonera lub osi niezalezne;.

Gear ratio

Przetozenie dla osi dodatkowej, osi pozycjonera lub osi niezaleznej.
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Element Opis |
Pos. tolerance Tolerancja pozyciji dla osi dodatkowej, osi pozycjonera lub osi niezaleznej.
Jezeli réznica pomiedzy pozycjg zadang a pozycjg odczytang z uktadu sprzezenia
zwrotnego przekracza te warto$¢, generowany jest alarm "SRVO-365 DCS FB_CMP

alarm".
Status Parametr ten podaje status kazdego z wyswietlanych elementow.
OK: Ustawienie w robocie takie same jak wartos¢ parametru DCS.

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru w robocie, ale nie jest ona przypisana do parametru
DCS. Generowany jest alarm "SYST-212 Need to apply to DCS param".

PEND: Zmieniono ustawienie w robocie oraz parametr DCS, ale nie wytgczono i ponownie
wigczono zasilania w celu zaktualizowania. Wytgczy¢ i ponownie wigczy¢ zasilanie.

2.4 EKRAN DCS MASTERING PARAMETER

Ekran ten jest wyswietlany po wezytaniu opcji "DCS Position/Speed Check", opcji "DCS Basic Joint
Speed check" lub opcji "DCS Basic Position check". Ekran ten wys$wietla parametry masteringu, nie
mozna ich zmieni¢ z poziomu tego menu. Parametry masteringu mozna zmieni¢ tylko poprzez
standardowa procedur¢ masteringu.

Po zmianie parametrow masteringu poprzez wykonanie standardowej procedury masteringu, dla
zmienionego parametru w kolumnie Status wys$wietlany jest tekst CHGD. Generowany jest alarm
"SYST-212 Need to apply to DCS param”, ktory jest kasowany dopiero po wykonaniu procedury
"Zmiany warto$ci parametrow DCS".

W celu wyswietlenia ekranu DCS Mastering Parameter nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Mastering
Parameter" w menu glownym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER Iub klawisz F3(DETAIL).

DCS
Master ing parameter 1/7
Axis Position Master count Status
1] —— Group 1 —————
2 Ji 0.000 deg 0 OK
3 J2 0.000 deg 0 OK
4 J3 0.000 deg 0 OK
5 J4 0.000 deg 0 OK
6 J5 0.000 deg 0 OK
7 J6 0.000 deg 0 OK
[ TYPE ]
Elementy na ekranie DCS Mastering Parameter
Element Opis
Axis Numer osi.
Position Aktualna pozycja obliczona na podstawie zmiennych wartosci parametréw masteringu.

Sprawdzi¢ czy wyswietlana pozycja odpowiada aktualnej pozycji robota po skopiowaniu
parametréw masteringu do parametréw DCS.

Master count Wartos¢ standardowych parametréw masteringu.

Status Status parametréw masteringu dla kazdej osi.

OK: Parametry masteringu takie same jak parametry DCS

CHGD: Zmieniono wartos¢ parametréw masteringu, ale nie przypisano zmienionych
wartosci do parametrow DCS. Generowany jest alarm "SYST-212 Need to apply
to DCS param".

PEND: Zmieniono parametry masteringu, zmieniono wartos¢ parametrow DCS, ale nie
wylgczono i ponownie wtgczono zasilania w celu zaktualizowania stanu. Nalezy
wylgczy€ i ponownie wigczy¢ zasilanie.

Brak wy$wietlanej wartosci: O$ nie obejmowana przez funkcje DCS Position/Speed
Check. Parametry masteringu dla danej osi nie sg kopiowane do parametréw DCS.
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2.5 KOD ZABEZPIECZAJACY DCS

Dostepne jest menu pozwalajace na zmiang kodu zabezpieczajacego DCS. Do wykonania procedury
"Zmiany warto$ci parametrow DCS" wymagana jest znajomos$¢ 4 cyfrowego kodu zabezpieczajgcego.

Dostepne sg dwa rodzaje kodu zabezpieczajacego: Master code number i Local code number.

Master code number
Jest to glowny kod, za pomoca ktorego mozna zmieni¢ warto$ci dowolnych parametrow.

Local code number
Dostepne sa tez 3 lokalne kody zabezpieczajace: Base, Position/Speed Check and Safe /O Connect.
Kazdy z tych kodow lokalnych pozwala zmieni¢ tylko parametry z okreslonej grupy.
W przypadku zmiany wielu parametrow, w celu przypisania zmian do wartosci parametrow DCS
wymagana jest znajomos¢ gtownego kodu (Master code number) lub wszystkich kodéw lokalnych.
Przyktadowo, w czasie konfigurowania parametréw Position/Speed Check i parametréw Safe 1/O
Connect nalezy wprowadzi¢ warto§¢ kodu Master code number lub lokalne kody zabezpieczajace
dla funkcji Position/Speed Check oraz Safe I/0O Connect.

Domyslnie lokalne kody zabezpieczajace nie sa zdefiniowane. Jezeli nie jest zdefiniowany lokalny kod
zabezpieczajacy, nalezy wprowadzi¢ glowny kod zabezpieczajacy.

Domyslna warto$¢ gtéwnego kodu zabezpieczajacego to "1111".

W czasie zmiany warto$ci parametru DCS, wys$wietlana jest nazwa zadanego kodu zabezpieczajacego (np.
"Code number(pos./speed):"). Procedura "Zmiany wartos$ci parametru DCS" zostanie wykonana dopiero
po wprowadzeniu odpowiedniego lokalnego lub gtéwnego kodu zabezpieczajacego.

W celu zmiany kodu zabezpieczajacego nalezy wprowadzi¢ aktualny lokalny lub gltowny kod
zabezpieczajacy.
W wykasowania lokalnego kodu zabezpieczajacego wprowadzi¢ aktualny gtowny kod zabezpieczajacy.

Kody zabezpieczajacego sa zapisywane w pliku archiwalnym robota SYSPASS.SV. Po zmianie kodoéw

zabezpieczajacych poprzez wcezytanie pliku SYSPASS.SV, generowany jest alarm "SYST-219 Need to

apply DCS param". W celu wykasowania alarmu nalezy wykona¢ procedur¢ "Zmiany wartosci

parametrow DCS". W czasie wykonywania tej procedury konieczne jest wprowadzenie poprzedniej

warto$ci gtdéwnego kodu zabezpieczajacego.

- Wyswietlony zostanie komunikat "Previous code number(master):" po czym nalezy wprowadzic¢
glowny kod zabezpieczajacy, uzywany przed wcezytaniem pliku SYSPASS.SV.

- Nastegpnie, po wyswietleniu komunikatu "Code number(Master)" nalezy wprowadzi¢ gtéwny kod
zabezpieczajacy zapisany w pliku SYSPASS.SV.

W przypadku zmiany kodéw zabezpieczajacych poprzez wczytanie pliku obrazu, generowany jest alarm
"SYST-219 Need to apply DCS param". W celu wykasowania alarmu nalezy wykona¢ procedure
"Zmiany warto$ci parametrow DCS". W czasie wykonywania tej procedury konieczne jest wprowadzenie
poprzedniej wartosci gldownego kodu zabezpieczajacego.

- Wyswietlony zostanie komunikat "Previous code number(master):" po czym nalezy wprowadzic¢
gtoéwny kod zabezpieczajacy, uzywany przed wczytaniem pliku z obrazem. (Po wybraniu
odpowiedzi Yes w odpowiedzi na komunikat "Initialize DCS parameters?" w czasie wczytywania
obrazu pliku, wprowadzi¢ "1111".)

- Nastgpnie, po wyswietleniu komunikatu "Code number(Master)" nalezy wprowadzi¢ giowny kod
zabezpieczajacy zapisany w pliku z obrazem.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Nalezy pamieta¢ o zmianie domysinego kodu zabezpieczajgcego "1111" w celu
uniemozliwienia zmiany parametrow DCS przez nieupowaznione osoby.
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2.5.1

Ekran DCS Code Number Setup

W celu wyswietlenia ekranu DCS Code Number Setup nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Code number
setup" w menu gtownym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DCS
Code number setup 1/4
1 Master code number
Local code number
2 Base UNDEF INED
3 Position/Speed check UNDEF INED
4 1/0 connect UNDEF INED
[ TYPE ] CLEAR

Elementy dostepne na ekranie DCS code number setup

Element

Opis

Master code number

Parametr ten pozwala zmieni¢ wartos¢ gtéwnego kodu zabezpieczajgcego.
Wymagane jest wprowadzenie aktualnej wartosci kodu zabezpieczajgcego.

Base

Kod zabezpieczajgcy wymagany do zmiany parametréw DCS konfiguracji robota, parametréw
masteringu, CIP Safety, PROFINET Safety, Safety function by FL-net oraz Auxiliary axis servo
off (local stop). Wcisniecie klawisza ENTER po ustawieniu kursora na tej pozycji pozwala
zmieni¢ podstawowe parametry DCS. Wymagane jest wprowadzenie kodu Base code number
lub Master code number.

Jezeli kod Base code number nie jest zdefiniowany, wyswietlany jest status "UNDEFINED".
Jezeli kod Base code number jest zdefiniowany, wyswietlany jest status "DEFINED".

Position/Speed
check

Kod zabezpieczajgcy do zmiany parametréw DCS funkcji Position/Speed Check.

Wcisniecie klawisza ENTER po ustawieniu kursora na tej pozycji pozwala zmieni¢ podstawowe
parametry DCS.

Wymagane jest wprowadzenie kodu Position/Speed Check lub kodu gtéwnego Master code
number.

Jezeli kod Position/Speed Check nie jest zdefiniowany, wyswietlany jest status "UNDEFINED".
Jezeli kod Position/Speed Check jest zdefiniowany, wysSwietlany jest status "DEFINED".

1/0 connect

Kod zabezpieczajagcy do zmiany parametréw DCS funkcji Safe I/O Connect, Safe /O device,
Safety PMC program, Teach Pendant Hot Swap oraz Shared Teach Pendant.

Wcisniecie klawisza ENTER po ustawieniu kursora na tej pozycji zmieni¢ podstawowe
parametry CS funkcji Safe I/O Connect.

Wymagane jest wprowadzenie kodu zabezpieczajgcego Safe I/O Connect lub kodu gtéwnego
Master code number.

Jezeli kod Safe I/O Connect code number nie jest zdefiniowany, wyswietlany jest status
"UNDEFINED".

Jezeli kod Safe I/O Connect code number jest zdefiniowany, wyswietlany jest status
"DEFINED".

Obstuga ekranu DCS code number setup

Obstuga Opis
F2(CLEAR) Wocisniecie klawisza F2 po ustawieniu kursora na lokalnym kodzie zabezpieczajgcym powoduje
zmiane jego statusu na niezdefiniowany.
Wymagane jest wprowadzenie aktualnej wartosci gtdwnego kodu zabezpieczajgcego.
PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.

2.6

DCS SIGNATURE NUMBER

Ekran DCS Signature Number wy$wietla sygnatury dla r6znych typow parametrow DCS.
Sygnatura to suma kontrolna dla wartosci parametréw DCS. Po zmianie parametru DCS ulega zmianie
rowniez odpowiednia sygnatura. Sygnatury mozna uzywac do sprawdzenia czy zmieniono wartosci

parametrow DCS.
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Sygnatury nie uwzgledniaja kodow zabezpieczajacych. Zmiana kodow zabezpieczajacych nie powoduje

zmiany sygnatur.

2.6.1 Ekran DCS Signature Number

W celu wyswietlenia ekranu DCS Signature Number nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Signature
number" w menu gtownym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DCS
Signature number (Dec)
Current Latch
1 Total: 357145112 0
Time:27-MAY-09 14:49 None
2 Base: 2084717660 0
Time:26-MAY-09 15:50 None
3 Pos. /Speed: 998197839 0
Time:27-MAY-09 14:49 None
4 1/0 connect: 273305809 0
Time:26-MAY-09 15:48 None
[ TYPE ] Dec/Hex Annun

Elementy wyswietlane na ekranie DCS Signature number

Element Opis

Current W kolumnie tej wyswietlana jest aktualna sygnatura.

Latch Po zmianie statusu sygnatow CCR[1-4] z OFF na ON za pomocg funkcji Safe I/O Connect,
nastepuje skopiowanie aktualnej sygnatury do sygnatury Latch.
Jezeli aktualna sygnatura jest zgodna z sygnaturg Latch, odpowiedni sygnat CCL[1-4] jest
ustawiony na ON. Jezeli wartosci te sg rézne, odpowiednie sygnaty CCL[1-4] sg ustawione na
OFF.

Time Pole Time informuje o czasie zmiany sygnatury pokazywanej w kolumnie "Current" na aktualng
wartosé.
Pole Time dla sygnatur "Latch" podaje czas, w ktérym aktualna sygnatura zostata skopiowanie
do sygnatury Latch za pomocg funkcji Safe 1/0 Connect.
UWAGA - Na ekranie DSC parameter verify lub w pliku z raportem, dla sygnatury zmienione za
pomocg procedury "Zmiany wartosci parametrow DCS" jako czas "Current" wyswietlana jest
wartos¢ "Changed". Czas "Current" to czas, kiedy zaktualizowana zostata nowa wartos$¢
parametru DCS po kolejnym wytaczeniu i wigczeniu zasilania.

Total Sygnatura dla wszystkich parametréw DCS.

Base Sygnatura dla parametréw DCS konfiguracji robota, parametréw masteringu, CIP Safety,
PROFINET Safety, Safety function by FL-net oraz Auxiliary axis servo off (local stop).

Pos./Speed Sygnatura dla parametrow DCS funkgcji Position/Speed Check.

1/0 connect Sygnatura dla parametréw DCS funkgji Safe I/O Connect, Safe I/O device, Safety PMC
program, Teach Pendant Hot Swap oraz Shared Teach Pendant.

Obstuga ekranu DCS Signature number

Obstuga Opis

F3(Dec/Hex) Przetgczanie pomiedzy wyswietlaniem sygnatury w formacie dziesietnym i heksadecymalnym.

F5 (Annun) Wyswietlenie ekranu DCS Signature number annunciation setup.

PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.

2.6.2 Ekran DCS Signature Annuciation

Ekran Dual Check Safety (DCS) Signature Annunciation pozwala na szybki zmian wprowadzonych w
ustawieniach parametrow DCS. Ekran ten pokazuje dwie sygnatury oraz stan wyjscia Signature Change

Annunciation.
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DCS
Signature Annunciation
Parameter Signature
Curr: [11-DEC-09 18:25] -20554788
Prev: [10-DEC-09 12:23] -19745529

1 Signature change annunc: RO[ 1]

[ TYPE ] [CHOICE] CNF SIG

Wyswietlane sygnatury obejmuja wartosci wszystkich parametréw DCS i maja takie same wartosci jak
parametr Total signature number, pokazywany na ekranie Signature Number.

Wyswietlane sa dwie sygnatury: Current number i Previous number. Po pierwszym wczytaniu opcji
DCS Position/Speed Check, obliczona sygnatura jest wys$wietlana jako Current (Curr:). Warto$é
Previous (Prev:) jest niezainicjowana. Przy kolejnych operacjach czytania, nowa sygnatura jest obliczana
zawsze po wlaczeniu zasilania. Po zmianie wartosci jakiegokolwiek parametru konfiguracyjnego DCS, w
polu Curr: wyswietlane sg nowa warto$¢ i1 data zmiany. Jezeli nie wprowadzono zmian, wartos¢ i data
pozostajg takie same.

Wartos¢ Prev: jest ustawiana po potwierdzeniu sygnatury za pomocg klawisza funkcyjnego CNF SIG.
Dodatkowe informacje o zatwierdzaniu aktualnej sygnatury podano w punkcie "Procedura 2-6-2
Zatwierdzanie zmian w sygnaturze parametrow". Po zatwierdzeniu, sygnatury i daty w polach Prev: i
Curr: sg takie same.

Dodatkowo, poza sygnalizowaniem zmian w sygnaturze parametrow konfiguracyjnych DCS, funkcja ta
informuje o zmianie stanu wyjscia cyfrowego o nazwie Signature Change Annunciation. Mozna wybra¢
wyjscie cyfrowe lub wyjscie robota poprzez podanie indeksu wyjscia. Po skonfigurowaniu tego wyjscia,
jest ono zalgczane i pozostaje w tym stanie tak dtugo, jak dtugo sygnatury w polach Curr: i Prev: sg takie
same. Jezeli warto$ci w tych polach sg rozne, wyjscie jest wylaczane. Wyjscie to mozna wykorzysta¢ do
podiaczenia lampki sygnalizacyjnej lub do informowania sterownika PLC o statusie sygnatur.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Nie jest to wyjscie bezpieczenstwa i nie moze by¢ uzywane w tym
charakterze. Wyj$cie to ma wytgcznie charakter informacyjny.

2.6.2.1 Konfigurowanie wyjscia informujacego o zmianie stanu
sygnatury

Opcjonalnie mozna skonfigurowa¢ wyjscie cyfrowe informujace o zmianie wartosci w polach Curr: i
Prev:. Bez wzgledu na fakt czy wyjscie to zostanie skonfigurowane, pola Curr: i Prev: nadal informuja
czy zmieniono warto$ci parametréw DCS. Po skonfigurowaniu takiego wyjscia cyfrowego, w przypadku
zmiany warto$ci w polach Curr: i Prev:, wyjsScie to jest zalaczane i pozostaje w tym stanie przez caty czas,
kiedy wartosci w tych polach sa takie same. Jezeli wartosci w tych polach sg rdézne, wyjscie jest
wylaczane.

Aby skonfigurowac t¢ funkcje nalezy tylko poda¢ indeks wyjécia robota lub cyfrowego. Nie jest
konieczne konfigurowanie tego wyjscia. Po skonfigurowaniu tego wyjscia, jest ono zalaczane i pozostaje
w tym stanie tak dtugo, jak dlugo sygnatury w polach Curr: i Prev: sg takie same. Jezeli warto$ci w tych
polach sa roézne, wyjscie jest wylaczane. W celu skonfigurowania tego wyjscia nalezy wykona¢ podana
ponizej procedure.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Nie jest to wyjscie bezpieczenstwa i nie moze by¢ uzywane w tym
charakterze. Wyj$cie to ma wytgcznie charakter informacyjny.
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Procedura 2-6-1 Procedura konfigurowania wyjscia informujacego o zmianie stanu

sygnatury
Kroki:
1. Wocisng¢ klawisz MENUS.
2. Wybrac opcje SYSTEM.
3. Wecisng¢ klawisz F1 - [TYPE].
4. Wybra¢ DCS.
5. Ustawi¢ kursor na parametrze "Signature Number" i wcisng¢ klawisz ENTER lub F3(DETAIL).
6. Wcisng¢ klawisz F5(Annun). Wyswietlony zostanie ekran podobny do ponizszego.

DCS
Signature Annunciation
Parameter Signature
Curr: [11-DEC-09 18:25] -20554788
Prev: [10-DEC-09 12:23] -19745529

1 Signature change annunc: RO[ 1]

[ TYPE ] [CHOIGE] CNF SIG

7.  Przesuna¢ kursora do pola Signature change annunc:, w ktorym powinna by¢ wyswietlany tekst RO
lub DO, a nastgpnie wcisnaé F4, [CHOICE]. Wybra¢ zadany typ wyjscia.

8. Przejs¢ kursorem do indeksu, wyswietlanego w nawiasach, a nast¢pnie wprowadzi¢ zagdany indeks.

9. Wylaczy¢ i ponownie wlaczy¢ zasilnie w celu uwzglednienia wprowadzonych zmian.

2.6.2.2 Zatwierdzanie sygnatury parametrow

Wyswietlane sygnatury obejmuja warto$ci wszystkich parametrow DCS i maja takie same wartosci jak
parametr Total signature number, pokazywany na ekranie Signature Number.

Wyswietlane sa dwie sygnatury: Current number i Previous number. Po pierwszym wczytaniu opcji
DCS Position/Speed Check, obliczona sygnatura jest wyswietlana jako Current (Curr:). Warto$¢
Previous (Prev:) jest niezainicjowana. Przy kolejnych operacjach czytania, nowa sygnatura jest obliczana
zawsze po wigczeniu zasilania. Po zmianie wartos$ci jakiegokolwiek parametru konfiguracyjnego DCS, w
polu Curr: wyswietlane s3 nowa warto$¢ i data zmiany. Jezeli nie wprowadzono zmian, warto$¢ i data
pozostaja takie same.

Warto$¢ Prev: jest ustawiana po potwierdzeniu sygnatury za pomocg klawisza funkcyjnego CNF SIG.
Dodatkowe informacje o zatwierdzaniu aktualnej sygnatury podano w punkcie "Procedura 2-6-2
Zatwierdzanie zmian w sygnaturze parametrow". Po zatwierdzeniu, sygnatury i daty w polach Prev: i
Curr: sa takie same.

Procedura 2-6-2 Procedura zatwierdzania sygnatury parametréw

Kroki:

1. Na ekranie DSC Signature Annunciation wy$wietlany jest klawisz funkcyjny CNF SIG.

Wecisngé klawisz funkcyjny CNF SIG. Wyswietlona zostanie zacheta do wprowadzenia gldéwnego
kodu zabezpieczajacego DCS. W celu zatwierdzenia sygnatury nalezy wprowadzi¢ ten kod.
Wyswietlona zostanie zachgta "Confirm new parameter signature?".

3. Wecisng¢ klawisz funkcyjny YES. Wyswietlony zostanie komunikat "New parameter signature
saved", a warto$¢ i data w polu Prev: zostang zmienione na warto$¢ i datg pokazywana w polu Curr:.
Jezeli skonfigurowano wyjscie do sygnalizowania zmiany stanu sygnatury, wyjscie to zostanie
zataczone w celu zasygnalizowania, ze warto$ci w polach Curr: i Prev: sg takie same.
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Wyjscie to pozostaje zalaczone przez caly czas, kiedy wartosci te sg takie same. Jezeli wartosci w tych
polach sg rozne, wyjscie jest wylaczane.

2.6.3  Wyijscie DCS Signature Number

Sygnatury DCS mozna wysyta¢ poprzez normalne wyjscia grupowe (nie wyjscia bezpieczenstwa). Kazda
32-bitowa sygnatura wymaga dwoéch grup 16-bitowych.

W tym celu nalezy przypisa¢ do zmiennej $DCS_CRC_OUT[x].$START_GRP numer poczatkowy grupy.
Dostepnych jest osiem sygnatur:

- Current Total CRC - $DCS_CRC_OUT[1].$START GRP
- Current Base CRC :$DCS CRC OUT[2].$START GRP
- Current Pos/Speed CRC : $DCS_CRC_OUTI[3].$START GRP
- Current I/O Connect CRC :$DCS CRC OUTI[4].$START GRP
- Latch Total CRC - $DCS_CRC_OUT[5].$START GRP
- Latch Base CRC :$DCS CRC OUT[6].$START GRP
- Latch Pos/Speed CRC :$DCS CRC OUT[7].$START GRP
- Latch I/O Connect CRC :$DCS CRC OUTI[8].$START GRP

Przyktadowo, po ustawieniu $DCS_CRC _OUT[1].$START_GRP na 1, adresy GO[1] i GO[2] zawieraja
16 mtodszych i starszych bitéw sygnatury Current Total CRC. Jezeli sygnatura Total Current CRC ma
wartos¢ 0x46A61511 (heksadecymalng), to do adres GO[1] bedzie ustawiony na 0x1511, a adres GO[2]
bedzie ustawiony na 0x46A6.
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3 FUNKCJA POSITION/SPEED CHECK

Funkcja Position/Speed Check sprawdza pozycj¢ oraz predkos$¢ robota oraz wylgcz zasilanie silnikow w

przypadku przekroczenia warto$ci granicznych.

- Mozna sprawdzaé pozycje i szybkos¢ pary.

- Mozna sprawdza¢ czy modele ksztaltu ramienia robota i narzedzia znajdujg si¢ wewnatrz
zdefiniowanych stref czy nie.

- Mozna sprawdzi¢ szybko$¢ punktu srodkowego narzedzia TCP.

- Mozna sprawdzi¢ roznice pomi¢dzy aktualng orientacje narzedzia a orientacjg podstawy.

- Mozna wylaczyé/zataczy¢ sprawdzanie za pomocg sygnatu Safe 1/0.

Sprawdzi¢
pozycje/
szybkosé
narzedzia i
ramienia

/s

7
Sprawdzi¢ Zdefiniowany
pozycje/szybkos¢ pary Sprawdzi¢ orientacje  Zdefiniowana obszar
narzedzia  orientacja podstawy
3.1 ELEMENTY SKLADOWE FUNKCJI POSITION/SPEED

CHECK

Funkcja Position/Speed Check posiada podane ponizej funkcje sktadowe.

Elementy sktadowe funkcji Position/Speed Check

Nazwa funkciji Opis
Funkcja Joint Position Check Jezeli pozycja pary kinematycznej wykracza poza strefe bezpieczenstwa,
wytgczane jest zasilanie silnika.
Funkcja Joint Speed Check Jezeli szybko$¢ pary kinematycznej wykracza poza zdefiniowane granice,
wytgczane jest zasilanie silnika.
Funkcja Cartesian Position Check Funkcja ta sktada sie z funkcji Zone Check i funkcji Orientation Check.
- Funkcja Zone Check Funkcja Zone Check
- Funkcja Orientation Check Jezeli model ksztattu na narzedziu lub ramieniu robota jest poza strefe

bezpieczenstwa, nastepuje wytgczanie zasilania silnikow.

Funkcja Orientation Check:
Jezeli orientacja robota (W,P,R) wykracza poza zdefiniowane granice,
wylgczane jest zasilanie silnika.

Funkcja Cartesian Speed Check Jezeli szybko$¢ punktu wierzchotkowego narzedzia (TCP) wykracza poza
zdefiniowang granice, wytaczane jest zasilanie silnika.

Funkcja T1 Mode Speed Check Jezeli szybko$¢ punktu wierzchotkowego narzedzia (TCP) wykracza poza
zdefiniowang granice (maks. 250 mm/s), wytgczane jest zasilanie silnika.

Funkcja Basic Position Check Funkcja ta jest ograniczong wersjg funkcji Cartesian Position Check.

Ograniczenia podano w punkcie 3.6 Funkcja Basic Position Check.
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3.2

Funkcja Joint Position Check sprawdza pozycj¢ pary kinematycznej osi i wyltacza zasilanie silnika, jezeli
pozycja ta wykracza poza strefe bezpieczenstwa.

FUNKCJA JOINT POSITION CHECK

Strefa bezpieczenstwa jest konfigurowana poprzez podanie granicy gornej i dolnej. Mozna skonfigurowac,
czy strefa ta znajduje si¢ wewnatrz (INSIDE) lub na zewnatrz (OUTSIDE) zdefiniowanych granic.

Strona bezpieczna: Gr. dolna

Gr. gérna

WEWNATRZ

Poza strefg bezpiecz.
(Wytaczy¢ zasilanie silnika)

Strefa bezpiecz.
(OK w celu ruchu)

Poza strefg bezpiecz.
(Wyltgczy¢ zasil. silnika)

Strona bezpieczna: NA
ZEWNATRZ

Strefa bezpieczehstwa
(OK w celu ruchu)

Poza strefg bezpiecz.
(Wytaczy¢ zasil. silnika)

Strefa bezpiecz.
(OK w celu ruchu)

—

—

- Mozna zdefiniowa¢ maks. 40 stref.

- Jezeli jedna z osi z zalaczong funkcja Joint Position Check wyjdzie poza strefe bezpieczenstwa,
generowany jest alarm "SRV0-404 DCS Joint pos. limit" i nastepuje wytaczenie zasilania silnika.

- Jezeli sygnaty Safe 1/O skonfigurowano jako sygnaly 1/0 wylaczajacej, mozliwe jest zalaczenie lub
wylaczenie funkcji Joint Position Check za pomoca sygnatow Safe 1/O do kontroli pozycji pary
kinematycznej. Jezeli dany sygnat Safe I/O ma stan ON, funkcja Joint Position Check jest wytaczana.
Jezeli ma stan OFF, jest ona wylaczana.

- Dla jednej osi mozna zdefiniowa¢ 2 lub wiecej stref. W przypadku takim, strefa bezpieczenstwa to
obszar, w ktorym wszystkie strefy bezpieczenstwa si¢ pokrywaja.

- Status funkcji Joint Position Check mozna monitorowa¢ za pomoca sygnalu cyfrowego
przypisanego do kasety 36, gniazda 8, punkt poczatkowy 1-40. Punkt poczatkowy odpowiada
numerowi Joint Position Check. Jezeli funkcja Joint Position Check jest zalaczona i robot znajduje
si¢ w strefie bezpieczenstwa (status: SAFE), wejscie cyfrowe ma stan ON. W przeciwnym razie
wejscie cyfrowe ma stan OFF.

W przypadku osi obrotowej, pozycje réznigce si¢ od 360 stopni, np. 150 stopni i -210 stopni, sa
traktowane jako rozne. Jezeli wie¢ obszar od 90° do 180° jest zdefiniowany jako strefa zewnetrzna
(OUTSIDE), w pozycji 150° generowany jest alarm, ale nie jest on generowany w pozycji -210°.

0
Strona bezpieczna:
NA ZEWNATRZ
-90 90
are 150
180 -210
-210 (Brak alarmu) @ 150 (Alarm)
l Gr. dolna l Gr. gérna
| I I I | I I
! ! ! ! o N !
-270 -180 -90 O 90 18 0 270
Strefa bezpiecz. Poza strefg bezpiecz. Strefa bezp.
(OK w celu ruchu) (Wytacz. zasil. silnika)  ||(OK w celu ruchu)
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/\ OSTRZEZENIE
Jezeli funkcja Joint Position Check zostanie nieprawidtowo skonfigurowana,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie parametréw funkcji Joint Position
Check nalezy sprawdzi¢ te wartosci oraz przetestowac dziatanie funkcji.

Powrét ze stanu alarmowego
Jezeli robot znajduje si¢ poza strefg bezpieczenstwa, nie mozna wykasowac alarmu. W celu przesunigcia
robota do strefy bezpieczenstwa, wybra¢ tryb T1, zalaczy¢ panel programowania, a nastgpnie trzymajac
wecisniete klawisze SHIFT i RESET przemiesci¢ robota. Jezeli klawisz SHIFT jest wcisniety w momencie
gdy robot znajduje si¢ poza strefa bezpieczenstwa lub robot porusza si¢ w kierunku przeciwnym do strefy
bezpieczenstwa, generowany jest ponownie alarm i nastepuje wylaczenie zasilania silnika.

Po wlaczeniu zasilania serwonapgdu, robot nieznacznie przemieszcza si¢. W celu uniknigcia generowania
alarmow DCS przez ten ruch, dozwolone jest przemieszczenie na malg odleglo$é nawet, jezeli jest to ruch
w kierunku przeciwnym do strefy bezpieczenstwa. Robot moze wykona¢ taki ruch w kierunku
przeciwnym do strefy bezpieczenstwa, poniewaz alarm DCS jest generowany jezeli droga ruchu jest
wigksza. W przypadku zbyt duzego obcigzenia uzytecznego, ruch w czasie wlaczania zasilania
serwonapgdu moze by¢ zbyt duzy i moze zosta¢ wygenerowany alarm DCS. W przypadku takim nalezy
sprawdzi¢ ustawione obcigzenie uzyteczne lub tymczasowo wylaczy¢ funkcje kontroli pozycji.

3.2.1 Funkcja Stop Position Prediction

Wylaczenie zasilania silnikow w trakcie ruchu robota nie powoduje natychmiastowego zatrzymania
robota. Funkcja Stop Position Prediction przewiduje pozycje zatrzymania biorgc pod uwage aktualny
kierunek ruchu i szybkos$¢ oraz przewiduje, czy pozycja zatrzymania bedzie znajdowaé si¢ wewnatrz
strefy bezpieczenstwa. Jezeli przewidywana jest taka sytuacja, zasilanie silnika jest wylgczane wczesniej,
w celu zminimalizowania drogi zatrzymywania poza zdefiniowang strefg bezpieczenstwa.

Domyslnie, przewidywanie pozycji zatrzymywania jest wylaczone. W przypadku takim, pozycja
zatrzymania wychodzi poza stref¢ bezpieczenstwa o wielko§¢ drogi zatrzymywania. Dodatkowe
informacje podano w punkcie "1.7 DROGA ZATRZYMYWANIA".

W celu zataczenia przewidywania pozycji zatrzymania, na ekranie DSC Stop Position Prediction nalezy
wybraé dla osi tryb "DEFAULT" lub "USER".

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Domysinie, przewidywanie pozycji zatrzymywania dla funkcji Joint Position
Check jest wytgczone. W celu zatgczenia przewidywania pozycji zatrzymania,
na ekranie DSC Stop Position Prediction nalezy wybrac dla osi tryb "DEFAULT"
lub "USER".

Droga zatrzymywania zalezy od typu robota, obcigzenia uzytecznego, a przede wszystkim jest
proporcjonalna do szybkos$ci. Funkcja Stop Position Prediction przewiduje pozycje zatrzymania tak, ze
droga zatrzymania wynosi 0 mm dla szybkosci 0 mm/s i ros$nie proporcjonalnie do szybkosci.
Wspotczynnik proporcjonalnosci jest konfigurowany na ekranie DCS Stop Position Prediction.

Domyslna warto$¢ tego wspotczynnika to 1.5 razy warto$¢ drogi zatrzymania przy maks. szybkosci oraz
maks. obcigzeniu uzytecznym kazdego robota. Przy domyslnych ustawieniach funkcji Stop Position
Prediction, po zwickszeniu szybkosci, zasilanie silnika jest wylaczane poza granicg strefy.

Wspotczynnik proporcjonalno$ci ma inng wartos¢ dla zatrzymywania przez wylaczenie zasilania
(Power-off stop) oraz zatrzymywania kontrolowanego (Controlled stop).

Jezeli rodzaj zatrzymywania to Power-off stop, funkcja Joint Position Check korzysta ze wspoétczynnika
proporcjonalnosci dla zatrzymywania Power-off stop.
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Jezeli rodzaj zatrzymywania to Controlled stop, funkcja Joint Position Check korzysta ze wspdtczynnika
proporcjonalnosci dla zatrzymywania Power-off stop 1 zatrzymywania Controlled stop. Jezeli
przewidywana pozycja zatrzymywania obliczona z uzyciem wspodtczynnika proporcjonalnosci znajduje
si¢ poza strefa bezpieczenstwa, wykonywane jest kontrolowane zatrzymanie (Controlled stop). Jezeli
przewidywana pozycja zatrzymywania obliczona z uzyciem wspodtczynnika proporcjonalnosci znajduje
si¢ poza strefg bezpieczenstwa, wykonywane jest zatrzymanie przez wylgczenie zasilania (Power-off
stop). Oznacza to, ze zatrzymywanie przez wylaczenie zasilania (Power-off stop) jest zawsze
wykonywane, jezeli obliczona dal niego droga zatrzymania jest wicksza od zatrzymania kontrolowanego
"Controlled stop).

Jezeli ustawiony rodzaj zatrzymywania to "Not stop", funkcja Stop Position Prediction nie jest uzywana.
Dodatkowe informacje podano w punkcie 3.11 SETUP STOP POSITION PREDICTION.

Szybkosé

> >

Droga zatrzymania

SzybK0SC mu—-

@ :
_ . Przewidywana
Aktualna pozycja I pozycja

?______

Gr. dolna Strefa bezpieczenstwa Gr. géma

/NOSTRZEZENIE
Jezeli funkcja Stop Position Prediction zostanie nieprawidtowo skonfigurowana,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazeh cielesnych. Po zmianie parametréw funkcji Stop Position
Prediction nalezy sprawdzi¢ te warto$ci oraz przetestowac dziatanie funkcji.

/\ OSTRZEZENIE
Jezeli os nie posiada hamulca mechanicznego, os ta moze samoczynnie
przemieszczac sie po wytgczeniu zasilania silnika, wskutek czego funkcja
przewidywania zasilania nie dziata prawidtowo dla takiej osi. W przypadku takim
konieczne jest przeprowadzenie analizy ryzyka dla catego systemu
zrobotyzowanego, wigczajgc w to samoczynne przemieszczanie osi bez
hamulca mechanicznego.

3.2.2 Ekran z lista funkcji DSC Position Check

W celu wyswietlenia ekranu z listg funkcji DCS Joint Position Check nalezy ustawi¢ kursor na pozycji
"Joint Position Check" w menu gtownym DCS i wcisngé¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).
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DCS

Joint Position check 1/40

No. G A Status Comment
1 DISABLE1 1 —= [ ]
2 DISBLE 1 1 —— [ ]
3DISBLE 1 1 —— [ ]
4 DISBLE 1 1 —— [ ]
5DISBLE 1 1 —— [ ]
6 DISBLE 1 1 —— [ ]
7DISBLE 1 1 —— [ ]
8 DISBLE 1 1 —— [ ]
9 DISBLE 1 1 —— [ ]
10 DISABLE 1 1 —= [ ]

[ TYPE ] DETAIL

Parametr dostepne na ekranie z lista funkcji DCS Joint Position Check

Element Opis
No. Numer funkcji Joint Position Check.
ENABLE/DISABLE  |[Status zatgczenia/wytaczenia kazdej z funkcji Joint Position Check.
G Numer docelowej grupy ruchu.
A Numer docelowej osi.
Status Status funkgji Joint Position Check.
- Opcja wytgczona.
SAFE: Opcja zalgczona, aktualnie w strefie bezpieczenstwa.
UNSF: Opcja zatgczona, aktualnie w strefie bezpieczenstwa.
DSBL: Wylgczona przez wejscie wylgczajace
CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartosc¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.
PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytagczono i
ponownie witgczono zasilania kontrolera.
Comment Komentarz wprowadzony dla funkcji Joint Position Check.
Obstuga ekranu z listg funkcji DCS Joint Position Check
Obstuga Opis
F3(DETAIL) lub Wyswietla ekran ze szczegdtowymi informacjami dla funkcji Joint Position Check.
ENTER
PREV Wyswietlenie ekranu gtdwnego DCS Top menu.

3.23

Ekran ze szczego6towymi informacjami dla funkcji DSC

Position Check

DCS
Joint position check 1/9
No. 1 Status:——-
1 Comment: [rstoksrsokstkoksfokoksokskokokokokokok |
2 Enable/Disable: DISABLE
3 Group: 1
4 Axis: 1
5 Safe side: INSIDE
Position (deg):
Current: 0.000
6 Upper limit: 0. 000
7 Lower limit: 0. 000
8 Stop type: Emergency stop
9 disabling input: —[ O0: ]
[ TYPE 1 PREV NEXT UNDO
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Ekran ze szczeg6towymi informacjami dla funkcji DSC Joint Position Check

Element Opis
No. Numer funkcji Joint Position Check.
Status Status funkgji Joint Position Check.
- Opcja wytaczona.

SAFE: Opcja zalgczona, aktualnie w strefie bezpieczenstwa.

UNSF: Opcja zataczona, aktualnie w strefie bezpieczenstwa.

DSBL: Wylgczona przez wejscie wylaczajace

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartos¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono wartos¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytaczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

Comment Komentarz wprowadzony dla funkcji Joint Position Check.

Komentarz wprowadzony na tym ekranie jest réwniez uzywany jako komentarz dla sygnatéw

Safe I/0 JPC[ ].

Enable/Disable Parametr do zataczania/wylgczania funkcji Joint Position Check.

Po wybraniu ustawienia Disabled, pozostate parametry na ekranie sg ignorowane.
Group Numer docelowej grupy ruchu.
Axis Numer docelowej osi ruchu.

UWAGA - Wartosci graniczne dla osi J3 sg podawane wzgledem ptaszczyzny X-Y (podobnie
jak dla normalnej funkcji ograniczania osi).

Safe side Ustawienie strefy bezpieczenstwa wewnatrz (INSIDE) lub na zewnatrz (OUTSIDE)
zdefiniowanych granic.
Current Aktualna pozycja docelowej osi.
Upper limit Gorna i dolna granica strefy.
Lower limit
Stop type Dziatanie podejmowane po wyjsciu osi poza strefe bezpieczenstwa.
Power-off stop: Natychmiastowe wytgczenie zasilania silnika.
Control stop: Zatrzymanie z hamowaniem, po czym wytgczenie zasilania silnika.
(Wylgczenie zasilania silnika jest op6zniane o maks. 2 sekundy.)
Not stop: Robot nie zatrzymuje sie. Status jest ustawiony za pomoca sygnatu Safe
I/0 JPC.
Disabling input Do dynamicznego zatgczania/wytgczania funkcji Joint Position Check mozna zdefiniowac

sygnat Safe I/O jako wejscie wytaczajace.

Jezeli dany sygnat Safe 1/0 ma stan ON, funkcja ta jest wytgczona.

Jezeli dany sygnat Safe 1/0 ma stan OFF, funkcja ta jest wtaczona.

Jezeli dany sygnat Safe 1/0 ma stan niezdefiniowany (--), funkcja ta jest zatgczona.
UWAGA - Wejscie bezpieczenstwa (SPI) to opcja sprzetowa. Nie mniej jednak, szafa
kontrolera R-30iB zawsze zawiera wejscia SPI[1-2].

UWAGA - Jako wejscie wylgczajgce mozna uzy¢ sygnatu Zone Status . Szczegdtowe
informacje o tym sygnale podano w punkcie 5.1 Definicje statusu strefy (CPC, CSC, JPC
&JSC).

Obstuga ekranu ze szczeg6towymi informacjami o funkcji DCS Joint Position Check

Obstuga Opis
F2(PREV Wyswietla poprzedni ekran ze szczegdtowymi informacjami dla funkcji Joint Position Check.
F3(NEXT) Wyswietla kolejny ekran ze szczegdtowymi informacjami dla funkcji Joint Position Check.
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietla ekranu z listg funkgji Joint Position Check.

3.3 FUNKCJA JOINT SPEED CHECK

Funkcja Joint Speed Check sprawdza szybko$¢ pary robota i wytacza zasilania silnikow w przypadku
przekroczenia zdefiniowanej szybkosci graniczne;.

- Mozna zdefiniowa¢ maks. 40 wartos$ci granicznych szybkosci.
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Jezeli jedna z osi przekroczy warto$¢ graniczng, generowany jest alarm "SRVO-405 DCS Joint
speed limit" i nastgpuje wylaczenie zasilania silnikow.

Mozna uzy¢ tej funkcji do sprawdzenia czy o$ jest stacjonarna poprzez ustawienie szybkosci
granicznej na 0. W celu uniknigcia fatszywych alarméw przy zataczonym serwonapedzie mozna
ustawi¢ dopuszczalng odleglosc.

Jezeli skonfigurowano sygnat Safe 1/0 jako I/0 wylaczajace, mozliwe jest zatgczenie lub wylaczenie
funkcji Joint Speed Check za pomoca sygnatow Safe 1/0. Mozliwe jest zdefiniowanie sygnat Safe
1/0 do kontroli kazdej funkcji Joint Speed Check. Jezeli dany sygnal Safe I/O ma stan ON, funkcja
Joint Speed Check jest wylaczana. Jezeli ma stan OFF, jest ona wylaczana.

Status funkcji Joint Speed Check mozna monitorowa¢ za pomocg sygnatlu cyfrowego przypisanego
do kasety 36, gniazda 9, punkt poczatkowy 1-40. Punkt poczatkowy odpowiada numerowi Joint
Speed Check. Jezeli funkcja Joint Speed Check jest zataczona i robota nie przekracza szybkosci
granicznej (status: SAFE), wejscie cyfrowe ma stan ON. W przeciwnym razie wejscie cyfrowe ma
stan OFF.

/A OSTRZEZENIE

Jezeli funkcja Joint Speed Check zostanie nieprawidtowo skonfigurowana,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie parametréw funkcji Joint Speed
Check nalezy sprawdzi¢ te wartosci oraz przetestowac dziatanie funkcji.

/N\ OSTRZEZENIE

Po ustawieniu wartosci granicznej (Limit) na O oraz odpuszczalnej drogi
(Permissible Distance) na 0, zasilanie silnikow nie jest natychmiastowo
wytgczane nawet, jezeli 0$ przemieszcza sie. Dlugo$¢ drogo zatrzymywania
mozna zwiekszy¢ poprzez zwiekszenie parametru Permissible Distance. W celu
wyznaczenia wartosci parametru Permissible Distance konieczne jest
przeprowadzenie analizy ryzyka dla catego systemu zrobotyzowanego.

3.3.1 Ekran z lista funkcji DSC Speed Check

W celu wyswietlenia ekranu z lista funkcji DCS Joint Speed Check nalezy ustawi¢ kursor na pozycji
"Joint Speed Check" w menu gtéwnym DCS i weisnag¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DCS
Joint speed check 1/40
No. G A Status Comment

DISABLE 1
DISABLE
DISABLE
DISABLE
DISABLE
DISABLE
DISABLE
DISABLE
DISABLE
DISABLE

O O© O IO WhN —
—_ e e e e e e

—_ e e e e e e e e
e e e e e e e N s e B |
I T T T T T S S N B

—_

[ TYPE ] DETAIL

Ekran z lista funkcji DSC Joint Speed Check

Element Opis

No.

Numer funkcji Joint Speed Check.

ENABLE/DISABLE  [Status zatgczenia/wytaczenia kazdej z funkcji Joint Speed Check.

G

Numer docelowej grupy ruchu.

A

Numer docelowej osi.
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Status Status funkcji Joint Speed Check.
- Opcja wytgczona.
SAFE: Opcja zatgczona, szybko$é mniejsza od graniczne;j.
OVER: Opcja zatgczona, szybkos$¢ wieksza od graniczne;.
DSBL: Wytaczona przez wejscie wytgczajace
CHGD: Zmieniono wartos¢, ale zmieniona wartosc¢ nie jest przypisana do parametru DCS.
PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie witgczono zasilania kontrolera.
Comment Komentarz wprowadzony dla funkcji Joint Speed Check.

Ekran z listg funkcji DSC Joint Speed Check

Obsluga

Opis

F3(DETAIL) lub ENTER |Wyswietla ekran ze szczegotowymi informacjami dla funkgcji Joint Speed Check.

PREV

Wyswietlenie ekranu gtdwnego DCS Top menu.

3.3.2

Ekran ze szczeg6towymi informacjami dla funkcji DSC Joint

Speed Check

DCS
Joint speed check 1/9
No. 1 Status:——
1 Comment: [ ]
2 Enable/Disable: DISABLE
3 Direction: ALL
4 Group: 1
b Axis: 1
Speed (deg/sec) :
Current: 0.000
6 Limit: 0. 000
7 Stop type: Emergency stop
8 disabling input: —[ O0: ]
9 Permissible distance (deg): 0.0
[ TYPE 1 PREV NEXT UNDO

Ekran ze szczegétowymi informacjami dla funkcji DSC Joint Speed Check

Element

Opis

No.

Numer funkgcji Joint Speed Check.

Status

Status funkcji Joint Speed Check.

Opcja wylgczona.

Opcja zatgczona, szybko$¢ mniejsza od graniczne;.

Opcja zatgczona, szybko$¢ wieksza od granicznej.

Wytaczona przez wejscie wylgczajgce

Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona warto$¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

Zmieniono wartos¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

SAFE:
OVER:
DSBL:
CHGD:

PEND:

Comment

Komentarz wprowadzony dla funkgji Joint Speed Check.

Komentarz wprowadzony na tym ekranie jest rowniez uzywany jako komentarz dla sygnatéw
Safe 1/0 JSCI ].

Enable/Disable

Parametr do zatgczania/wytgczania funkcji Joint Speed Check.
Po wybraniu ustawienia Disabled, pozostate parametry na ekranie sg ignorowane.

Direction

Kierunek kontroli szybkosci.

ALL: Kierunek nie jest brany pod uwage.
- Sprawdzany jest tylko kierunek -.
+: Sprawdzany jest tylko kierunek +.

Group

Numer docelowej grupy ruchu.

AXxis

Numer docelowej osi ruchu.

Current

Aktualna szybkos¢ docelowej osi.
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Element Opis
Limit Parametr do ustawiania szybkosci granicznej.
Po ustawieniu na 0, funkcja sprawdza czy os$ jest osig nieruchomg. W takim przypadku
wykrywany jest ruch, jezeli o$ przemiesci sie na drodze wiekszej od warto$ci parametru
"Permissible distance".
Stop type Dziatanie podejmowane po przekroczeniu przez o$ dopuszczalnej szybkosci

Power-off stop: Natychmiastowe wytgczenie zasilania silnika.
Control stop:  Zatrzymanie z hamowaniem, po czym wylgczenie zasilania silnika.
(Wylgczenie zasilania silnika jest op6zniane o maks. 2 sekundy.)
Not stop: Robot nie zatrzymuje sie. Status ustawiony za pomocg sygnatu Safe I/O JSC.
UWAGA - Jezeli robot rozpocznie ruch od pozycji zatrzymania przy parametrze Limit
ustawionym na 0, a parametr Stop type jest ustawiony na "Control stop", zasilanie silnikow jest
natychmiastowo wytgczane w celu zminimalizowania drogi zatrzymywania. Po zmianie stanu
funkcji Joint Speed Check z Diable na Enable poprzez wytaczenie sygnatu I/O w czasie ruchu
robota, wykonywane jest zatrzymaniu typu Control stop.
UWAGA - Jezeli robot rozpocznie ruch od pozycji zatrzymania przy parametrze Limit
ustawionym na 0, a parametr Stop type jest ustawiony na "No stop”, po rozpoczeciu ruchu
przez robot status jest zmieniany na "OVER", ale nie jest ponownie zmieniany na ,SAFE" po
pbzniejszym zatrzymaniu robota. W celu powrdcenia do statusu "SAFE" nalezy wytgczy¢
zasilanie silnikéw lub wylgczy¢ funkcje Joint Speed Check za pomoca sygnatu I/O. W celu
uzycia ustawienia "Not Stop" do dynamicznego sygnalizowania ruchu robota w funkcji Safe I1/O
bez wytgczania zasilania silnikow, ustawi¢ Stop type na "Not Stop" a szybko$¢ graniczng na
warto$¢ mniejszg od zera.

Disabling input

Do dynamicznego zatgczania/wytgczania funkcji Joint Speed Check mozna zdefiniowa¢ sygnat
Safe 1/0 jako wejscie wytgczajgce.

Jezeli dany sygnat Safe 1/0 ma stan ON, funkcja ta jest wytgczona.

Jezeli dany sygnat Safe 1/0 ma stan OFF, funkcja ta jest wtaczona.

Jezeli dany sygnat Safe /0 ma stan niezdefiniowany (--), funkcja ta jest zatgczona.

UWAGA - Wejscie bezpieczenstwa (SPI) to opcja sprzetowa. Nie mniej jednak, szafa
kontrolera R-30iB zawsze zawiera wejscia SPI[1-2].

UWAGA - Jako wejscie wylgczajgce mozna uzy¢ sygnatu Zone Status . Szczegdtowe
informacje o sygnale podano w punkcie 5.1 Definicje statusu strefy (CPC, CSC, JPC &JSC).

Permissible distance

Parametr ten zezwala na nie wytgczanie zasilania silnika, nawet, jezeli przekroczona zostanie
szybkosc¢ graniczna, o ile droga ruchu nie jest wieksza od wartosci Permissible distance.
Rozwigzanie takie pozwala unikngé fatszywych alarméw powodowanych przez wibracje przy
zatgczonym serwonapedzie.

Parametr ten jest uzywany wytacznie, jezeli "Limit" ustawiono na 0.

Jednostka: mm dla osi liniowych, stopnie dla osi obrotowych.

Obstuga ekranu DCS Joint Speed Check

Obstuga Opis
F2(PREV Ekran dla poprzedniej funkcji Joint Speed Check.
F3(NEXT) Ekran dla nastepnej funkcji Joint Speed Check.
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietla menu z listg funkcji Joint Speed Check.

34 FUNKCJA KONTROLI STREFY (CARTESIAN POSITION
CHECK)

Funkcja kontroli strefy jest elementem skladowym funkcji Cartesian Position Check i sprawdza, czy
model ksztattu, zamocowanego do narzedzia robota lub ramienia znajduje si¢ w zdefiniowanej strefie
bezpieczenstwa. Jezeli tak nie jest, wytgczona ona zasilanie silnikow.

- Mozna zdefiniowa¢ maks. 32 stref.
- Jezeli jeden z modeli ksztalttow wychodzi poza strefe bezpieczenstwa, generowany jest alarm
"SRVO-402 DCS Joint pos. limit" i nastgpuje wyltgczenie zasilania silnika.
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- Mozliwe jest zatgczenie/wylaczenie funkcji Cartesian Position Check za pomoca sygnatéow Safe 1/0
poszczegdlnych stref bezpieczenstwa. Jezeli dany sygnat Safe I/O ma stan ON, funkcja Cartesian
Position Check jest wylaczana. Jezeli ma stan OFF, jest ona wylaczana.

- Status funkcji Cartesian Position Check mozna monitorowaé sygnatem cyfrowym przypisanym do
kasety 36, gniazda 6, punkt poczatkowy 1-32. Punkt poczatkowy odpowiada numerowi Cartesian
Position Check. Jezeli funkcja Cartesian Position Check jest zatgczona i robot znajduje si¢ w strefie
bezpieczenstwa (status: SAFE), wejscie cyfrowe ma stan ON. W przeciwnym razie wejscie cyfrowe
ma stan OFF.

341 Model ksztattu

Model ksztattu to ksztalt geometryczny, jak sfera, przymocowany do kolnierza robota lub ramienia.
Funkcja kontroli strefy sprawdza, czy model ksztattu znajduje si¢ w strefie bezpieczenstwa.

Dostepne sa 2 rodzaje modeli ksztattéw, modele uzytkownika i modele robota.

Model uzytkownika
Model uzytkownika to model ksztattu zdefiniowany przez uzytkownika. Mozna zdefiniowa¢ maks.
16 modeli uzytkownika. Domyslnie nie jest zdefiniowany zaden model uzytkownika. Modele
uzytkownika sg uzywane jako:
- docelowy obszar funkcji kontroli strefy (do kazdej strefy mozna przypisa¢ maks. 3 modele
uzytkownika.)
- model narzedzia przypisany do uktadu wspotrzednych narzgdzia (do kazdego uktadu
wspotrzednych uzytkownika mozna przypisa¢ 1 model uzytkownika.)
Model uzytkownika przypisany do uktadu wspotrzednych narzedzia jest nazywany modelem
narzedzia. Model narzedzia jest uzywany przez funkcje Zmiany narzgdzia, uzywang przy
dynamicznej zmianie narz¢dzia. Model narzedzia aktualnie wybranego uktadu wspotrzednych
narzedzia moze by¢ uzywany jako docelowy obszar kontroli strefy poprzez ustawienie numeru
modelu obszaru docelowego na -2. Numer grupy ruchu nie jest ustawiany jako element modelu
ksztattu. Model ksztattu przypisany jest do grupy ruchu strefy Cartesian Position Check uzywajacy
modelu ksztattu jako modelu obszaru docelowego lub grupy ruchu uktadu wspotrzednych narzedzia,
korzystajacego modelu ksztaltu jako modelu narzgdzia. Jeden model ksztaltu moze by¢ uzywany
jako model docelowy przez wiele stref Cartesian Position Check lub ukt. wsp. narzgdzia pod
warunkiem, ze strefy lub ukt. wsp. narzgdzia korzystaja z tej samej grupy ruchu.
Model robota
Model robota to model ksztattu ramienia robota. Model robota jest domyslnie zdefiniowany i nie
mozna go zmieni¢. Dla kazdego typu robota zdefiniowana jest podstawa kazdego ramienia robota
(korpus osi). Modele robota sa uzywane:
- Jako obszar docelowy funkcji kontroli strefy
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- Do kopiowania modelu uzytkownika poprzez operacj¢ kopiowania na ekranie z listg DCS user
model element. Jezeli w funkcji kontroli strefy model docelowy zostanie ustawiony na -1, model
robota okres$lonej grupy ruchu jest uzywany jako obszar docelowy kontroli strefy. Model robota
obejmuje cale ramig robota jak rowniez obejmuje przestrzen, gdzie faktycznie nie ma ramienia
robota.
Nie mozna zmieni¢ modelu robota, ale mozna go skopiowa¢ do modelu uzytkownika. W celu
skopiowania modelu robota do modelu uzytkownika, wcisna¢ F4(ROBOT) na ekranie z listg modeli
uzytkownika i wprowadzi¢ numer grupy ruchu. Po skopiowaniu, w miejsce wartosci -1 nalezy podac
model uzytkownika jako docelowy model kontroli strefy nalezy poda¢. Parametry modelu robota
mozna zmienic.

Model uzytkownika moze sktada¢ si¢ z maksymalnie 10 elementow sktadowych. Kazdy element

sktadowy mozna skonfigurowac¢ jako "Point", "Line-seg", "2 spheres" lub "Box".

Nie mozna korzysta¢ z elementow typu Box po zamoéwieniu funkcji DCS Basic Position check.

Rodzaje elementéw sktadowych

Punkt, 2 sfery Line-seg Box

/"-—I ““““““““““
e i
Height(yy| [ =77~ @ === //
- Offset _Thick(2)

-~ N

@Point 2

Kazdy z tych elementéw sktadowych moze by¢ uzyty jako jeden z 10 elementow strefy.
Ksztatty "Point" i "2 spheres" sg bardzo podobne, ale ksztalt "2 spheres" pozwala zdefiniowaé 2
sfery jako kazdy element sktadowy, co w sumie daje 20 sfer w jednym modelu uzytkownika. Po
ustawieniu wielkos$ci sfery na 0, sfera jest wylaczana. W przypadku ksztattu typu Point, mozna
zdefiniowa¢ w sumie 10 sfer dla jednego modelu uzytkownika. Jezeli wielkos¢ takiej sfery wynosi
zero, sprawdzany jest punkt srodkowy.
Do budowy modelu uzytkownika mozna uzy¢ tylko jednego ksztaltu typu box.
Pozycja prostopadiosciany jest definiowana poprzez podanie pozycji $rodka oraz wymiaréw
Width(X) i Height(Y) na ptaszczyznie Thick(Z)=0.
Kazdy element ksztaltu mozna umiejscowi¢ na kotierzu robota lub na poszczegdlnych ramionach robota
(korpusach osi). Dla kazdego elementu sktadowego mozna poda¢ osobno punkt umiejscowienia. Punkt
umiejscowienia jest definiowany poprzez podanie numeru ramienia i typu ramienia.

Po ustawieniu numeru ramiona na 99, jako podstawowy uktad elementu ksztaltu przyjmowany jest uktad
wspol. cdx kotnierza robota. W przypadku takim nie jest uzywany typ ramiona.

Jezeli jako numer ramiona podany zostanie numer osi robota, jako podstawowy uktad wspotrzednych dla
elementu ksztaltu przyjmowany jest uktad wspotrzgdnych danej osi robota. Niektore rodzaje robotow
posiadaja dwa lub wiecej uktadow wspotrzednych powigzanych z ramionami. W przypadku takim, uktad
wspotrzednych ramienia jest wybierany poprzez podanie typu ramienia. Zwykle typ ramienia nalezy
ustawi¢ na "NORMAL". Odpowiedni uktad wspétrzednych ramienia jest wyswietlany w formie
graficznej na ekranie 4D Graphics DCS Display po ustawieniu kursora na numerze ramienia lub typie
ramienia na ekranie DCS User Model Element Detail. Potozenie kazdego z ukladow wspolrzednych
ramienia podaja zmienne systemowe:

$DCSS_GSTAT[Group No.].SLINK BASE[Link No.] : Ukl. wsp. ramienia dla typu "NORMAL".

$DCSS_GSTAT[Group No.].$SLINK BASE V[Link No.]: Uk} wsp. ramienia dla typu "VERICAL".

$DCSS_GSTAT[Group No.].SLINK BASE H[Link No.] : Uk} wsp. ramienia dla typu "HORIZON".
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Przy modelowaniu modelu ksztattu na ramieniu robota mogg by¢ pomocne dane o modelu robota. Dane o
modelu robota mozna skopiowa¢ do modelu uzytkownika na ekranie DCS User Model Detail.

Jezeli przy konfigurowaniu elementu ksztattu zostanie podaniu numer ukl. wsp. narzedzia, uktad wsp.
narzedzia jest uzywany jako podstawowy uktad elementu ksztaltu po ustawieniu numeru ramienia na 99.
Jezeli numer ramienia jest r6zny od 99 i podany zostanie numer narze¢dzia, podstawowy ukl. wsp.
elementu ksztaltu jest obliczany poprzez przeniesienie podanego ukl. wsp. narzedzia do ukl. wsp.
ramienia dla podanego numeru ramienia. Jezeli konieczne jest zdefiniowanie orientacji prostopadtoscianu,
nalezy uzy¢ uktadu wspotrzgdnych narzedzia. W przypadku korzystania z ukt. wsp. narzgdzia, nalezy
zdefiniowac ukt. wsp. narzedzia na ekranie DCS tool frame.

/\ OSTRZEZENIE
Jezeli model ksztattu zostanie nieprawidtowo zdefiniowany, funkcja
bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojsé do powaznych
obrazen cielesnych. Po zmianie modelu ksztattu nalezy sprawdzi¢ wartosci oraz
przetestowac dziatanie funkciji.

3.4.2 Strefa bezpieczenstwa

Strefa bezpieczenstwa do stala strefa zdefiniowana w ukladzie wspotrzednych uzytkownika. Funkcja
kontroli strefy sprawdza, czy model ksztattu znajduje si¢ w strefie bezpieczenstwa.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Jezeli robot jest zamontowany na szynie, strefa bezpieczenstwa przemieszcza
sie, jezeli uktad wspdtrzednych globalnych robota przesuwa sie wraz z ruchem
po szynie. W celu zablokowania strefy bezpieczenstwa, o$ szyny nalezy
zdefiniowac jako os Integrated Rail grupy osi ruchu robota.

3.4.2.1 Definiowanie strefy bezpieczenstwa

Dostepne sg 2 metody definiowania strefy: za pomoca "Przekatnej" lub "Linii". Strona bezpieczna kazdej
ze stref moze znajdowac si¢ wewnatrz lub na zewnatrz. Mozna zdefiniowa¢ maks. 32 strefy.

Sposoéb definiowania strefy bezpieczenstwa

Przekatna Linie
7 Punkt 1 7
Punkt 2 ‘
& &
X X

Przekatna
Strefa jest definiowana poprzez podanie minimalnych i maksymalnych wartosci wspotrzednych X,
Y i Z w ukladzie wspoélrzednych uzytkownika. W ten sposob definiowana jest przekatna
prostopadtoscianu.

Linie
Strefa jest definiowana poprzez podanie wierzchotkéw wielokata na ptaszczyznie X-Y w uktadzie
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wspotrzednych uzytkownika. Maksymalnie mozna podaé¢ 8 wierzchotkow. Kat dla kazdego naroza
musi by¢ mniejszy od 180 stopni. Dodatkowo definiowana jest minimalna i maksymalna warto$¢
wspotrzednej Z w uktadzie wspotrzednych uzytkownika.

Nie jest dozwolone zdefiniowanie podanej ponizej strefy, poniewaz kat naroznika A przekracza 180

stopni.
<

W przypadku zdefiniowania dwoch lub wigcej stref, jedyny bezpieczny obszar (w ktorym dozwolony jest
ruch), to miejsce przecigcia si¢ stref. Pokazany ponizej rysunek pokazuje potaczenie stref A i B.
Faktyczna strefa bezpieczenstwa to obszar C.

A+ ................. ) oo

w
o

Pokazana ponizej strefa C z fragmentem wklestym powstaje jako cze$¢ wspdlna obszaru wewnatrz strefy
A i obszaru na zewnatrz strefy B.

_________________

Strona bezpieczna:
Wewnatrz

A + =

/N\ OSTRZEZENIE
Jezeli strefa bezpieczenstwa zostanie nieprawidtowo zdefiniowany, funkcja
bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do powaznych
obrazen cielesnych. Po zmianie strefy bezpieczenstwa nalezy sprawdzi¢
wartosci oraz przetestowac dziatanie funkciji.
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3.4.2.2 Zataczanie i wylaczanie stref wejSciem wytgczajagcym

Strefy bezpieczenstwa mozna zalacza¢ i wylacza¢ za pomoca wejscia wylaczajacego. Zamieszczony
ponizej rysunek pokazuje przyktad zalaczania i wylaczania stref za pomoca sygnatu Safe 1/0 (SPI[1]). Po
zdefiniowaniu dwoch stref A i B, wejscie wylaczajace strefy B jest ustawiane na SPI[1]. Jezeli sygnat
SPI[1] ma stan ON, funkcja Cartesian Position Check wylacza strefe B i uzywana jest wylaczanie strefa
A. Jezeli sygnat SPI[1] ma stan OFF, funkcja Cartesian Position Check zatacza strefe B i uzywana jest
strefa C.

(o9]

Strona bezpieczna:
Wewnatrz Na zewnatrz
Wejscie wytaczajace:

1 : 1

i ! |

1 | 1

i ! i A

! A 1 :> A

! Strona bezpieczna: E -------- I ! Jezeli SP[1]=ON
i ! |

i ! |

: | SP[1] i

3.4.2.3 Definiowanie docelowego modelu ksztattu

Kazda strefa bezpieczenstwa moze sprawdza¢ maksymalnie 3 modele ksztaltu. Te docelowe modele
ksztaltu sg definiowane za pomocg numeréw modeli ksztaltu, zgodnie z zamieszczonym ponizej opisem:

Model uzytkownika

Dla docelowego numer modelu ksztattu 1-16, model uzytkownika jest sprawdzany w kontroli strefy.
Model robota

Jezeli docelowy numer model ksztattu to -1, model robota docelowej grupy ruchu jest sprawdzany w

czasie kontroli strefy.
Model narzedzia

Model narzedzia uzywany przez funkcje Tool Change (poréwnac z pkt. 3.9.1 Funkcja Tool Change).
Model robota
Jezeli docelowy numer model docelowego to -2, model narzgdzia docelowej grupy ruchu jest sprawdzany
w czasie kontroli strefy. W przypadku takim, model narzedzia to model uzytkownika przypisane do
aktualnie wybranego uktadu DCS Tool Frame (poréwnac z punktem 3.9 DCS TOOL FRAME). Jezeli
funkcja Tool Change nie jest uzywana, model docelowy nalezy ustawi¢ na -2, numer modelu
uzytkownika dla ksztattu narzedzia powinien by¢ bezposrednio ustawiony na docelowy model. Nie
mozna korzysta¢ z modelu narzedzia po zamoéwieniu funkcji DCS Basic Position check.

/N\ OSTRZEZENIE
Jezeli numer modelu docelowego zostanie nieprawidtowo zdefiniowany, funkcja
bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do powaznych
obrazen cielesnych. Po zmianie numeru modelu docelowego nalezy sprawdzic
wartosci oraz przetestowac dziatanie funkcji.

3.4.2.4 Wspoétczynnik czasu przetwarzania

Dopuszczalna liczba stref oraz modeli jest ograniczona w celu nie dopuszczenia do znacznego
wydluzenia czasu przetwarzania. Zamieszczona ponizej tabela zawiera wspotczynniki czasu
przetwarzania dla poszczegélnych elementow ksztaltdow. Wspotczynnik czasu przetwarzania zalezy
réwniez od strony, ktora jest przyjmowana jako bezpieczna.

Wspoétczynniki czasu przetwarzania dla réznych elementéw ksztattow

. . . . Ksztatt elementu
Sposéb wyznaczania strefy bezpieczenstwa - -
Point * Line-seg Box
Diagonal (Inside) 2 3 20
Diagonal (Outside) 4 7 130
Lines (Inside) 3 5 30
Lines (Outside) 5 12 220
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Dla "2 spheres", kazda ze sfer jest traktowana jako jeden punkt, o ile rozmiar jest rézny od 0.
Przy korzystaniu z funkcji DeviceNet Safety, EtherNet/IP Safety lub PROFINET Safety, wartos¢
wspotczynnika czasu przetwarzania jest zwigkszana o 400.

*  Dla funkcji Safety by FL-net (Parametr "Enable/Disable" na ekranie DCS Safety function by FL-net
ustawiony "ENABLE"), wartos¢ wspotczynnika czasu przetwarzania jest zwigkszana o 200.

* W przypadku korzystania z Safety PMC ("Safe 1/O process na ekranie DCS Safe [/O device
ustawiony na "Safety PMC"), wspotczynnik czasu przetwarzania jest powigkszany o 100.

*  Wspotczynnik czasu przetwarzania "Point" 1 "2 spheres" jest obliczany tak samo jak dla "Line-seg",
o ile parametr "Expand point as line" w menu Stop position prediction ustawiono na "ENABLE".

Wspoltczynnik czasu przetwarzania dla jednej strefy bezpieczenstwa to suma wszystkich elementow
docelowego modelu. Sumaryczny wsp. czasu powigkszania systemu jest sumg wszystkich wsp. czasu
przetwarzania dla wszystkich zatgczonych stref bezpieczenstwa. Jezeli wspotczynnik czasu przetwarzania
systemu ma wartos¢ wigksza od 1000 i zostanie zmieniona warto$¢ parametrow DCS, generowany jest
komunikat "Too many zone or models!". Liczba wyswietlana w tym komunikacie to sumaryczny
wspotczynnik czasu przetwarzania systemu dla aktualnych wartosci parametrow. Wspodtczynnik czasu
przetwarzania systemu jest rowniez wyswietlany na ekranie z listg funkcji DCS Cartesian Position Check.

Wspolczynnik czasu przetwarzania dla elementu Box jest znacznie wigkszy niz dla elementow Point i
Line-seg. W celu zmniejszenia wartosci wspotczynnika czasu przetwarzania zalecane jest zastgpowanie
elementu Box przez kombinacj¢ elementow Point lub Line-seg.

3.4.2.5 Powro6t ze stanu alarmowego

Jezeli dowolny model ksztattu znajdzie si¢ poza zdefiniowang strefa bezpieczenstwa generowany jest
alarm DCS Cartesian Position Check i nie mozna wykasowac alarmu. W celu przesunigcia robota do
strefy bezpieczenstwa, wybra¢ tryb T1, zataczy¢ panel programowania, a nastepnie trzymajac wcisniete
klawisze SHIFT i RESET przemiesci¢ robota. Jezeli klawisz SHIFT zostanie zwolniony w momencie,
gdy model ksztaltu bedzie nadal poza zdefiniowana strefa bezpieczenstwa, ponownie jest generowany
alarm i1 wylaczane jest zasilanie silnikow. Tuz przed alarm DCS Cartesian Position Check rejestrowana
jest pozycja w ukladzie wspotrzednych oraz orientacja. Robot mozna przesuna¢é w kierunku
zarejestrowanej pozycji 1 orientacji, natomiast w przypadku przemieszczania robota z dala od
zarejestrowanej pozycji generowany jest ponownie alarm i wylaczane jest zasilanie silnikow.

Jezeli alarm DCS Cartesian Position Check jest generowany z powodu zmiany sygnatu DCS Position
Check ze stanu wylaczenia do stanu zatgczenia poprzez wejsScie wylaczajace, robota mozna przemiescic¢
tylko do pozycji, w ktorej znajdowat sie tuz przed tym alarmem. Jezeli pozycja ta nie znajduje si¢ w
strefie bezpieczenstwa, ponownie generowany jest alarm. W celu jego skasowania wylaczy¢ funkcje DCS
Cartesian Position Check przez wejscie wylaczajace. Robota mozna wedy przemieszcza¢ na odlegtosé
drogi zatrzymania podczas alarmu, nawet jezeli jest poza strefa bezpieczenstwa. Zachowac ostroznosc,
jezeli droga zatrzymywania jest duza, np. jezeli Stop type ustawiono na Control stop.

Po wlaczeniu zasilania serwonapedu, robot nieznacznie przemieszcza si¢. W celu uniknigcia generowania
alarmoéw DCS przez ten ruch, dozwolone jest przemieszczenie na malg odleglo$¢ nawet, jezeli jest to ruch
w kierunku przeciwnym do zarejestrowanej pozycji. Robot moze wykonaé taki ruch w kierunku
przeciwnym do zarejestrowanej pozycji, poniewaz alarm DCS jest generowany jezeli droga ruchu jest
wigksza. W przypadku zbyt duzego obcigzenia uzytecznego, ruch w czasie wilgczania zasilania
serwonapgdu moze by¢ zbyt duzy i moze zosta¢ wygenerowany alarm DCS. W przypadku takim nalezy
sprawdzi¢ ustawione obcigzenie uzyteczne lub tymczasowo wytaczy¢ funkcje kontroli pozycji.

Ponizej opisano przypadek utraty danych o zarejestrowanej pozycji i orientacji, ktorych nie mozna

odzyska¢. W celu wyjscia ze stanu alarmowego tymczasowo wyltaczy¢ funkcj¢ Cartesian Position Check.

- Wymieniono silnik Iub pulskoder i robot znajduje si¢ w pozycji poza strefa bezpieczenstwa.
(Nalezy tymczasowo wytaczy¢ funkcje sprawdzania pozycji, zgodnie z dalszym opisem.)

- Zmieniono strefe lub model ksztattu, zmieniono wartosci parametrow DCS, wylaczono i ponownie
wlaczono zasilanie, a aktualna pozycja znajduje si¢ poza strefa bezpieczenstwa.

- Wylaczono zasilanie kontrolera w trakcie ruchu robota i robot wyszedt poza strefe bezpieczenstwa
na wskutek dziatania sit bezwtadnosci.

- Zmieniono parametry masteringu lub dane o konfiguracji robota, zmieniono warto$ci parametrow
DCS, wylaczono i ponownie wlaczono zasilanie, aktualna pozycja jest poza strefa bezpieczenstwa.
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3.4.2.6 Tymczasowe wylaczanie funkcji kontroli pozycji

Po wymianie silnika lub pulskodera, jezeli robot znajduje si¢ poza strefa bezpieczenstwa, czasem nie
mozna przej$¢ z powrotem do strefy bezpieczenstwa poprzez wykonywanie ruchow przy wecisnigtych
klawiszach SHIFT i RESET. W przypadku takim, operator powinien tymczasowo wylaczy¢ funkcje
kontroli pozycji, wykona¢ czynnosci pozwalajace na wyjscie ze stanu alarmowego, przyktadowo
mastering, a nastgpnie ponownie zataczy¢ funkcje kontroli pozycji. Funkcja tymczasowego wylaczania
kontroli pozycji automatycznie wytacza kontrolg pozycji jezeli nie zakonczono kalibracji (kalibracja nie
jest zakonczona po wymianie silnika lub pulskodera), a nastgpnie automatycznie zatacza kontrole pozycji
po zakonczeniu kalibracji.

Funkcja ta domyslnie jest wytaczona. W celu zalaczania tej funkcji nalezy ustawi¢ zmienng systemowa
$DCSS SETUP.SCALMD ENB na 1 (stan DISABLE reprezentuje warto$¢ 0). Jezeli funkcja ta jest
zalaczona, mozna wyjs¢ ze stanu alarmowego, postepujac zgodnie z zamieszczonym ponizej opisem.

1. Jezeli nie zakonczono kalibracji dla grupy ruchu korzystajacej z funkcji Cartesian Position Check
lub funkcji Joint Position Check, generowany jest alarm "SYST-212 Need to apply to DCS param".
2. Wykona¢ procedurg zmiany wartosci parametrow DCS.
W tym czasie, wszystkie funkcje Cartesian Position Check i Joint Position Check skonfigurowane
dla grupy ruchu, dla ktorej nie zakonczono kalibracji, sa ustawiane na stan wylaczenia DISABLE.
Sprawdzi¢ ustawienia wyswietlane w menu Verify po wprowadzeniu kodu zabezpieczajacego i
wecisnieciu klawisza F4(OK). (Jednoczes$nie, w menu szczegdlowych informacji o kontroli pozycji
wys$wietlany jest automatycznie komunikat "Not valibrated! DISABLED temporarily!".)
Jezeli zdefiniowany jest lokalny kod zabezpieczajacy, wymagany kod zabezpieczajacy to kod
"Base". (Poniewaz ta operacja jest czeScia procedury masteringu, jest to ten sam kod
zabezpieczajacy, co uzywany do zmiany parametréw masteringu.)
Wylaczy¢ i ponownie wiaczy¢ zasilanie kontrolera robota.
4. W tym momencie wy$wietlona zostanie funkcja kontroli pozycji. Wykona¢ operacj¢ pozwalajaca
wyjs¢ ze stanu alarmowego, na przykltad mastering.
Po zakonczeniu kalibracji generowany jest alarm "SYST-212 Need to apply to DCS param".
6. Wykona¢ procedurg zmiany wartosci parametréw DCS.
Jednoczesnie, wszystkie funkcje Cartesian Position Check i Joint Position Check sg ustawiane na
stan zalaczenia ENABLE. Sprawdzi¢ ustawienia wys$wietlane w menu Verify po wprowadzeniu
kodu zabezpieczajacego i wecisnieciu klawisza F4(OK). (Jednoczesnie, w menu szczegdtowych
informacji o kontroli pozycji wys$wietlany jest automatycznie komunikat "Calibrated! Restored to

W

9]

ENABLE!".)
Jezeli zdefiniowany jest lokalny kod zabezpieczajacy, wymagany kod zabezpieczajacy to kod
"Base".

7.  Wylaczy¢ i ponownie wlaczy¢ zasilanie kontrolera robota.

NIEBEZPIECZENSTWO

- Jezeli funkcja ta jest zataczona, a kalibracja dla grupy ruchu korzystajacej z funkcji Cartesian
Position Check i Joint Position Check nie jest zakonczona, generowany jest zawsze alarm
"SYST-212 Need to apply to DCS param" i konieczne jest wykonanie procedury zmiany warto$ci
parametrow DCS.

- W przypadku zmiany ustawien funkcji Cartesian Position Check lub Joint Position Check,
przyktadowo po zmianie ustawien strefy bezpieczenstwa, funkcja tymczasowego wylaczania
kontroli pozycji jest anulowana. Przykladowo, jezeli zmieniono zostang ustawienia strefy
bezpieczenstwa w czasie wykonywania operacji podanej w kroku 4 powyzej, nalezy wykonac
nastepujace dziatania:

1.  Generowany jest alarm "SYST-212 Need to apply to DCS param".

2. Wykona¢ procedurg zmiany wartosci parametréw DCS.
Jednoczesnie aktualizowane sa wartosci dla nowej strefy bezpieczenstwa, a stan wszystkich
funkcji Cartesian Position Check i Joint Position Check jest zmiany na stan zalaczenia
ENABLE.
Jezeli zdefiniowany jest lokalny kod zabezpieczajacy, wymagany kod zabezpieczajacy to kod
"Pos/Speed".
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3. Wylaczy¢ i ponownie wlaczy¢ zasilanie kontrolera robota.

4. Generowany jest alarm "SYST-212 Need to apply to DCS param". (Poniewaz kalibracja dla
grupy ruchu korzystajacej z funkcji Cartesian Position Check lub Joint Position Check nie jest
zakonczona.)

Nastepnie nalezy przejs¢ do kroku 2 powyzej.

3.4.2.7 Funkcja wysylania sygnatu ostrzegajacego o granicy strefy

Funkcja ta ustawia cyfrowy sygnal wyjsciowy na ON w momencie, gdy model ksztattu zbliza si¢ do
granicy strefy bezpieczenstwa funkcji DCS kontroli strefy bezpieczenstwa. Jezeli odlegto$¢ od granicy
strefy bezpieczenstwa jest mniejsza od skonfigurowanej odleglosci, stan tego sygnalu jest zmieniany na
ON.

Indeks  wyjscia  cyfrowego nalezy skonfigurowa¢ za pomoca zmiennej systemowej

$DCSS _SETUP.$DO_IDX.

Odlegtos¢ od granicy strefy bezpieczenstwa jest konfigurowana za pomocg zmiennej

$DCSS_SETUP.$DO_MGN. Jednostka to mm. Domyslna wartos¢ to 100 mm.

Po zmianie tej wartosci, w celu jej uwzglednienia konieczne jest wylaczenie i ponowne wiaczenie

zasilania.

Ponizej podano dodatkowe informacje o funkcji wysytaniu sygnatu ostrzegajacego o granicy strefy:

- Dojazd od granicy jest sygnalizowany poprzez kontrolg pozycji modelu ksztattu wzgledem strefy
bezpieczenstwa. Funkcja przewidywania pozycji zatrzymania i wychodzenie ze stanu alarmowego
nie wpltywaja na dziatanie tej funkcji.

- Jezeli funkcja DCS kontroli strefy bezpieczenstwa posiada nieprawidtowe ustawienia (strefy
bezpieczenstwa, ksztattu modelu, uklad wspotrz. narzedzia, itp.), funkcja wysylania sygnatu
ostrzegajacego o zblizaniu si¢ do granicy jest zawsze wylaczana.

/N\ OSTRZEZENIE
Funkcja wysytania sygnatu ostrzegajgcego o granicy strefy nie jest funkcjg
bezpieczenstwa. Jezeli wyjscie tej funkcji bedzie uzywane jako funkcja
bezpieczenstwa, funkcja ta nie bedzie dziata¢ w pewnych stanach alarmowych i
moze to prowadzi¢ do powaznych obrazen cielesnych. Nie wolno uzywac funkgciji
wysytania sygnatu ostrzegajgcego o granicy strefy w celach zwigzanych z
bezpieczenstwem.

3.4.3 Funkcja Stop Position Prediction

Wylaczenie zasilania silnikow w trakcie ruchu robota nie powoduje natychmiastowego zatrzymania
robota. Funkcja Stop Position Prediction przewiduje pozycj¢ zatrzymania dla kazdego modelu ksztattu,
biorac pod uwage aktualny kierunek ruchu i szybkos¢. Jezeli przewidywana jest taka sytuacja, zasilanie
silnika jest wylaczane wczesniej, w celu zminimalizowania drogi zatrzymywania poza zdefiniowang
strefg bezpieczenstwa.

Domyslnie, przewidywanie pozycji zatrzymywania jest wylaczone. W przypadku takim, pozycja
zatrzymania wychodzi poza strefe¢ bezpieczenstwa o wielko$¢ drogi zatrzymywania. Dodatkowe
informacje podano w punkcie "1.7 DROGA ZATRZYMYWANIA".

W celu zalaczenia przewidywania pozycji zatrzymania, na ekranie DSC Stop Position Prediction nalezy
wybra¢ ustawienie "DEFAULT" lub "USER".
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/\ NIEBEZPIECZENSTWO

- Domyslnie, przewidywanie pozycji zatrzymywania dla funkcji Joint Position
Check jest wytgczone. W celu zatgczenia przewidywania pozycji zatrzymania, na
ekranie DSC Stop Position Prediction nalezy wybra¢ ustawienie "DEFAULT" lub
"USER".

- Mozna indywidualnie wytgczy¢ przewidywanie pozycji zatrzymania dla kazdej ze
stref funkcji Cartesian Position Check. Przewidywanie pozycji zatrzymania jest
wytgczane po ustawieniu parametru "Use Stop Position Prediction" na "No",
dostepnego w menu DCS Cartesian Position Check nawet, jezeli parametr Mode
na ekranie DCS Stop Position Prediction jest ustawiony na "DEFAULT" lub
"User".

- Przewidywanie pozycji zatrzymania dla funkcji Cartesian Position Check jest
wytgczane po ustawieniu parametru Mode w grupie Cartesian na "DISABLE",
dostepnego w menu DCS Stop Position Prediction nawet, jezeli parametr "Use
Stop Position Prediction" na ekranie DCS Cartesian Position Check jest
ustawiony na "Yes".

Droga zatrzymywania zalezy od typu robota, obcigzenia uzytecznego, a przede wszystkim jest
proporcjonalna do szybkosci. Funkcja Stop Position Prediction przewiduje pozycje zatrzymania tak, ze
droga zatrzymania wynosi 0 mm dla szybkosci 0 mm/s i ros$nie proporcjonalnie do szybkosci.
Wspotczynnik proporcjonalnosci jest konfigurowany na ekranie DCS Stop Position Prediction.

Domyslna warto$¢ tego wspotczynnika to 1.5 razy warto$¢ drogi zatrzymania przy maks. szybkosci oraz
maks. obcigzeniu uzytecznym kazdego robota. Przy domyS$lnych ustawieniach funkcji Stop Position
Prediction, po zwigkszeniu szybkosci, zasilanie silnika jest wylaczane poza granicg strefy.

Wspolczynnik proporcjonalnosci ma inng warto$¢ dla zatrzymywania przez wylaczenie zasilania
(Power-off stop) oraz zatrzymywania kontrolowanego (Controlled stop).

Jezeli rodzaj zatrzymywania to Power-off stop, funkcja Cartesian Position Check korzysta ze
wspotczynnika proporcjonalnosci dla zatrzymywania Power-off stop.

Jezeli rodzaj zatrzymywania to Controlled stop, funkcja Cartesian Position Check korzysta ze
wspotczynnika proporcjonalnosci dla zatrzymywania Power-off stop i zatrzymywania Controlled stop.
Jezeli przewidywana pozycja zatrzymywania obliczona z uzyciem wspotczynnika proporcjonalnosci
znajduje si¢ poza strefa bezpieczenstwa, wykonywane jest kontrolowane zatrzymanie (Controlled stop).
Jezeli przewidywana pozycja zatrzymywania obliczona z uzyciem wspotczynnika proporcjonalnosci
znajduje si¢ poza strefg bezpieczenstwa, wykonywane jest zatrzymanie przez wylaczenie zasilania
(Power-off stop). Oznacza to, ze zatrzymywanie przez wylaczenie zasilania (Power-off stop) jest zawsze
wykonywane, jezeli obliczona dal niego droga zatrzymania jest wicksza od zatrzymania kontrolowanego
"Controlled stop).

Jezeli ustawiony rodzaj zatrzymywania to "Not stop", funkcja Stop Position Prediction nie jest uzywana.
Dodatkowe informacje podano w punkcie 3.11 SETUP STOP POSITION PREDICTION.

Jezeli model ksztaltu przemieszcza si¢ rownolegle do strefy bezpieczenstwa, moze by¢ generowany alarm.
W przypadku takim nalezy zredukowaé szybko$¢ ruchu lub zmieni¢ tor ruchu tak, aby byl bardziej
oddalony od strefy bezpieczenstwa.

Jezeli nadgarstek robota obraca si¢ z duza szybko$cig, funkcja Stop Position Prediction moze
sygnalizowa¢ wyjazd elementu ksztaltu potozonego z dala od nadgarstka robota, przyktadowo koniec

narzgdzia robota, poza strefe bezpieczenstwa. W przypadku takim nalezy zredukowa¢ szybkos$¢ ruchu lub
zmieni¢ tor ruchu tak, aby byt bardziej oddalony od strefy bezpieczenstwa.
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/\ OSTRZEZENIE
Jezeli funkcja Stop Position Prediction zostanie nieprawidtowo skonfigurowana,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazenh cielesnych. Po zmianie parametréow funkcji Stop Position
Prediction nalezy sprawdzi¢ te warto$ci oraz przetestowac dziatanie funkcji.

/N\ OSTRZEZENIE
Jezeli oS nie posiada hamulca mechanicznego, os ta moze samoczynnie
przemieszczac sie po wytgczeniu zasilania silnika, wskutek czego funkcja
przewidywania zasilania nie dziata prawidtowo dla takiej osi. W przypadku takim
konieczne jest przeprowadzenie analizy ryzyka dla catego systemu
zrobotyzowanego, wtgczajgc w to samoczynne przemieszczanie osi bez
hamulca mechanicznego.

Po ustawieniu parametru "Expand point as line" w menu DCS stop position prediction na "ENABLE",
elementy ksztalty typu "Point" i "2 spheres" sg przetwarzane tak samo jak elementy typu "Line-seg", to
znaczy s3 wydluzane w kierunku ruchu, jak pokazano na rysunku. W przypadku takim nie jest
generowany alarm jezeli element ksztaltu przemieszcza si¢ rownolegle do granicy strefy, ktora znajduje
si¢ w poblizu elementu ksztaltu, poniewaz ten element ksztaltu nie jest wydluzany w zadnym innym
kierunku poza kierunkiem ruchu. Faktyczny kierunek ruchu zatrzymania moze by¢ jednak inny od
kierunku ruchu, a pozycja zatrzymania moze znajdowac¢ si¢ poza strefa bezpieczenstwa.
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/A OSTRZEZENIE

Po ustawieniu parametru "Expand point as line" dostepnego w menu Stop
position prediction na "ENABLE", faktyczny kierunek ruchu zatrzymania moze
by¢ inny od kierunku ruchu, a pozycja zatrzymania moze znajdowac sie poza
strefg bezpieczenstwa, co moze spowodowac powazne obrazenia cielesne. W
przypadku ustawiania parametru "Expand point as line" na "ENABLE" nalezy
przeprowadzi¢ analize zagrozen dla catego systemu zrobotyzowanego,
wigczajgc w to pozycje zatrzymania znajdujgca sie poza strefg bezpieczenstwa.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO

Proces wydtuzania elementu ksztattu przy przewidywaniu pozycji zatrzymania
dla elementéw "Point" i "2 spheres" zalezy od ustawienia parametru "Expand
point as line" dostepnego w menu Stop position prediction. Parametr ten nie ma
wptywu na elementu typu "Line-seg" i "Box".

Wspdtczynnik czasu przetwarzania dla elementow "Point" i "2 spheres” jest
obliczany tak samo jak dla elementu "Line-seg", o ile parametr "Expand point as
line" dostepny w menu Stop position prediction zostat ustawiony na "ENABLE".

3.4.4

Menu z listg funkcji DSC Cartesian Position Check

W celu wyswietlenia ekranu z lista funkcji DCS Cartesian Position Check nalezy ustawi¢ kursor na
pozycji "Cartesian Position Check" w menu gtéwnym DCS i wcisng¢ klawisz ENTER lub klawisz

F3(DETAIL).

DCS
Cartesian position check 1/32
Process time factor (Max.1000): 36
No. G M Status Comment
1 ENABLE 1 DO CHGD [ ]
2 DISABL 1 DI —— [ ]
3 DISABL 1 DI —— [ ]
4 DISABL 1 DI —— [ ]
[ TYPE ] DETAIL
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Parametry dostepne na ekranie z listg funkcji DCS Cartesian Position Check
Element Opis

Process time factor |Wspotczynnik czasu przetwarzania dla aktualnych ustawien parametréw. Jezeli wartos¢ jest
wieksza od 1000, nie mozna zmieni¢ wartosci parametrow DCS.

No. Numer funkgcji Cartesian Position Check.
ENABLE/DISABLE |Status kazdej z funkgji Cartesian Position Check.
G Numer docelowej grupy ruchu.
M Metoda stosowana przez funkcje Cartesian Position Check.
DI: Diagonal (Inside)
DO: Diagonal (Outside)
LI: Lines (Inside)
LO: Lines (Outside)
OA: Orientation Fix (ALL)
0z: Orientation Fix (User Z)
Status Status funkcji Cartesian Position Check.

- Opcja wytaczona.

SAFE: Opcja zalgczona, aktualnie w strefie bezpieczenstwa.

UNSF: Opcja zataczona, aktualnie w strefie bezpieczenstwa.

DSBL: Wylgczona przez wejscie wylaczajace

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartos¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono wartos¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytaczono i
ponownie witgczono zasilania kontrolera.

Comment Komentarz dla funkcji Cartesian Position Check.

Obstuga ekranu z listg funkcji DCS Cartesian Position Check

Obstuga Opis
F3(DETAIL) lub Wyswietla ekran ze szczegdtowymi informacjami dla funkcji Cartesian Position Check.
ENTER
PREV Wyswietlenie ekranu gtdwnego DCS Top menu.

3.4.5 Ekran funkcji DSC Cartesian Position Check (Diagonal)

W celu wyswietlenia ekranu DCS Cartesian Position Check nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "DCS
Cartesian Position Check" w menu glownym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).
Jezeli wybrana metoda to "Diagonal(Inside)" lub "Diagonal(Outside)", wyswietlany jest ekran DCS
Cartesian Position Check (Diagonal).

DCS
Cartesian position check 1/13
No. 1 Status:CHGD
1 Comment: [ 1
2 Enable/Disable: ENABLE
3 Method (Safe side) :Diagonal (OUT)
4 Group: 1
5 Target model 1: -1
6 Target model 2: 1
7 Target model 3: 0
(0:Disable, -1:Robot, -2:Tool)
8 User frame: 0
Position (mm) :
Current Point 1 Point 2
9 X 1827.0 3000.0 -3000.0
10Y 0.0 3000.0 -3000.0
17z 1300.0 2000.0 0.0
12 Stop type: Emergency stop
13 disabling input: —[ O0: ]
14 Use Stop Position Prediction: Yes
[ TYPE 1 PREV NEXT RECORD UNDO >
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Parametry dostepne na ekranie DCS Cartesian Position Check (Diagonal)

Element

Opis

No.

Numer funkcji Cartesian Position Check.

Status

Status funkcji Cartesian Position Check.

- Opcja wytgczona.

SAFE: Opcja zalgczona, aktualnie w strefie bezpieczenstwa.

UNSF: Opcja zatgczona, aktualnie w strefie bezpieczenstwa.

DSBL: Wylgczona przez wejscie wylgczajace

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartosc¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wigczono zasilania kontrolera.

PEND:

Comment

Komentarz wprowadzony dla funkcji Cartesian Position Check.
Komentarz wprowadzony na tym ekranie jest réwniez uzywany jako komentarz dla sygnatow
Safe I/0 CPC[ ].

Enable/Disable

Parametr do zatgczania/wytgczania funkcji Cartesian Position Check.
Po wybraniu ustawienia Disabled, pozostate parametry na ekranie sg ignorowane.

Method(Safe side)

Metoda definiowania strefy.

Diagonal (Inside): Strefa bezpieczenstwa jest definiowana poprzez podanie dwéch punktow
na przekatnej prostopadtoscianu, w uktadzie DCS User Frame. Strefa
bezpieczenstwa jest wewnatrz prostopadtoscianu.

Diagonal (Outside): Strefa bezpieczenstwa jest definiowana poprzez podanie dwdch
punktéw na przekatnej prostopadioscianu, w uktadzie DCS User Frame.
Strefa bezpieczenstwa jest na zewnatrz prostopadtoscianu.

Group

Numer docelowej grupy ruchu.

Target model 1-3

Numer sprawdzanego, docelowego modutu ksztattu.

Mozna zdefiniowa¢ maks. 3 modele uzytkownika.

Wprowadzenie 0 powoduje wytgczenie modelu docelowego.

Dla wartosci 1-16 sprawdzany jest model uzytkownika.

Dla wartosci -1 sprawdzany jest model robota docelowej grupy ruchu.
Dla wartos$ci -2 sprawdzany jest model narzedzia docelowej grupy ruchu.

User frame Numer uktadu wsp. uzytkownika, ktory jest gtéwnym ukladem wspétrzednych w strefie.
Po wprowadzeniu 0 stosowany jest globalny uktad wspétrzednych grupy ruchu.
W celu uzycia uktadu DCS User Frame, nalezy podac na ekranie DCS User Frame podac¢
potoZenie srodka uktadu wspétrzednego uzytkownika oraz jego orientacje.

Current Aktualna pozycja. Jest to pozycja zwyktego punktu wierzchotkowego narzedzia TCP (nie DCS

TCP) oraz podstawy uktad wspétrzednych w uktadzie DCS User Frame zdefiniowanym na
tym ekranie.

Point 1, Point 2

Punkty wyznaczajgce przekatng prostopadtoscianu definiujgcego strefe bezpieczenstwa.
Po ustawieniu kursora na tym parametrze, aktualna pozycja TCP (wyswietlana aktualna
pozycja) jest rejestrowana jako Point 1 lub Point 2 po wcisnieciu SHIFT+F4(RECORD).

Stop type

Dziatanie podejmowane, jezeli docelowy model ksztattu znajdzie sie poza strefa

bezpieczenstwa.

Power-off stop: Natychmiastowe wytgczenie zasilania silnika.

Control stop:  Zatrzymanie z hamowaniem, po czym wytgczenie zasilania silnika.
(Wylaczenie zasilania silnika jest op6zniane o maks. 2 sekundy.)

Not stop: Robot nie zatrzymuje sie. Status jest ustawiony sygnatem Safe 1/0 CPC.

Disabling input

Do dynamicznego zatgczania/wytgczania funkcji Cartesian Position Check mozna zdefiniowac
sygnat Safe 1/0O jako wejscie wytgczajgce.

Jezeli dany sygnat Safe /0 ma stan ON, funkcja ta jest wytaczona.

Jezeli dany sygnat Safe /0 ma stan OFF, funkcja ta jest wigczona.

Jezeli dany sygnat Safe 1/0 ma stan niezdefiniowany (--), funkcja ta jest zatgczona.

UWAGA - Wejscie bezpieczenstwa (SPI) to opcja sprzetowa. Nie mniej jednak, szafa
kontrolera R-30iB zawsze zawiera wejscia SPI[1-2].

UWAGA - Jako wejscie wylgczajgce mozna uzy¢ sygnatu Zone Status. Szczegotowe
informacje podano w punkcie 5.1 Definicje statusu strefy (CPC, CSC, JPC &JSC).

Use Stop Position
Prediction

Yes: Przewidywanie pozycji zatrz. dla strefy jest zatgczone, jezeli parametr Mode z grupy
Cartesian w menu DSC stop position prediction ustawiono na "DEFAULT" lub "USER".
No: Domyslnie, przewidywanie pozycji zatrzymywania dla tej strefy jest wytaczone.
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/\ NIEBEZPIECZENSTWO

- Domyslnie, przewidywanie pozycji zatrzymywania dla funkcji Joint Position
Check jest wytaczone. W celu zatgczenia przewidywania pozycji, na ekranie
DSC Stop Position Prediction nalezy wybrac ustawienie "DEFAULT" lub "USER".

- Mozna indywidualnie wytgczy¢ przewidywanie pozycji zatrzymania dla kazdej ze
stref funkcji Cartesian Position Check. Przewidywanie pozycji zatrzymania jest
wytgczane po ustawieniu parametru "Use Stop Position Prediction" w menu DCS
Cartesian Position Check na "No" nawet, jezeli parametr Mode na ekranie DCS
Stop Position Prediction jest ustawiony na "DEFAULT" lub "User".

- Przewidywanie pozycji zatrzymania dla funkcji Cartesian Position Check jest
wytgczane po ustawieniu parametru Mode z grupy Cartesian w menu DCS Stop
Position Prediction na "DISABLE" nawet, jezeli parametr "Use Stop Position
Prediction" na ekranie DCS Cartesian Position Check jest ustawiony na "Yes".

Obstuga ekranu DCS Cartesian Position Check (Diagonal)

Obstuga Opis
F2(PREV Wyswietlenie poprzedniego ekranu Cartesian Position Check.
F3(NEXT) Wyswietlenie nastepnego ekranu Cartesian Position Check.

SHIFT+F4(RECORD)

Jezeli kursor jest ustawiony na parametrze Point 1 lub Point 2, rejestrowana jest aktualna
pozycja zwyktego punktu wierzchotkowego narzedzia (TCP).

SHIFT+F4(MOVETO)

F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
NEXT, Po ustawieniu kursora Point 1 lub Point 2, robot przechodzi do tej pozycji (zwykty punkt

TCP). Robot porusza sie po linii, a jezeli robot nie moze dojs¢ do tej pozycji nalezy

przesuwem krokowym przemiesci¢ go innej pozycji i ponowi¢ prébe. Zwolnienie SHIFT w
trakcie ruchu zatrzymuje robota.
Wyswietla menu z listg funkcji Cartesian Position Check.

PREV

3.4.6

Menu z listg funkcji DSC Cartesian Position Check (Lines)

W celu wyswietlenia ekranu DCS Cartesian Position Check ustawi¢ kursor na "DCS Cartesian Position
Check" w menu gtéwnym DCS i1 wcisng¢ ENTER lub klawisz F3(DETAIL). Jezeli wybrana metoda to
"Lines(Inside)" lub "Lines(Outside)", pokazuje si¢ ekran DCS Cartesian Position Check (Lines).

DCS
Cartesian position check 3/20
1 Comment: [ ]
2 Enable/Disable: ENABLE
3 Method (Safe side) :Lines (IN)
4 Group: 1
5 Target model 1: -1
6 Target model 2: 1
7 Target model 3: 0
(0:Disable, -1:Robot, -2:Tool)
8 User frame: 0
9 Number of vertexes: 8
Position (mm) : X Y
Current 1827.0 0.0
10 P1 3000.0 3000.0
1 P2 -3000.0 -3000.0
12 P3 0.0 0.0
13 P4 0.0 0.0
14 P5 0.0 0.0
15 P6 0.0 0.0
16 P7 0.0 0.0
17 P8 0.0 0.0
Current Z1 72
18 1300. 0 2000.0 0.0
19 Stop type: Emergency stop
20 Use Stop Position Prediction Yes
[ TYPE 1 PREV NEXT [CHOICE] UNDO >
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Parametry dostepne na ekranie DCS Cartesian Position Check (Lines)
Element Opis

Method(Safe side) Metoda definiowania strefy.

Lines (Inside): Strefa bezpieczenstwa jest definiowana poprzez podanie 8 wierzchotkéw
wielokata oraz gornej i dolnej wspétrzednej Z w uktadzie DCS User Frame.
Kazdy kat wierzchotkowy wielokgta musi by¢ mniejszy od 180 stopni. Strefa
bezpieczenstwa znajduje sie wewnatrz wielokata.

Lines (Outside): Strefa bezpieczenstwa jest definiowana poprzez podanie 8
wierzchotkéw wielokgta oraz gornej i doinej wspétrzednej Z w uktadzie DCS
User Frame. Kazdy kat wierzchotkowy wielokata musi by¢ mniejszy od 180
stopni. Strefa bezpieczenstwa znajduje sie na zewnatrz wielokata.

Number of vertexes |Liczba wierzchotkdw wielokata na ptaszczyznie X-Y.

Dopuszczalny zakres to 3-8. Warto$¢ domysina to 8.

P1-8 Parametry do ustawiania wierzchotkow.

Wielokat powstaje poprzez potgczenie wierzchotkéw P1— P2— P3—.. —»P8 na ptaszczyznie

X-Y. Kat wierzchotkowy w kazdym narozu wielokgta musi by¢ mniejszy od 180 stopni.

Dodatkowe wierzchotki sg ignorowane.

UWAGA - Elementy nie opisane w tej tabeli omowiono w punkcie "Parametry na ekranie z funkcji DCS

Cartesian Position Check (Diagonal)".

Obstuga ekranu DCS Cartesian Position Check (Lines)
Obstuga Opis
SHIFT+F4(RECORD) |Jezeli kursor jest ustawiony na parametrze P1-P8, rejestrowana jest aktualna pozycja
zwyktego punktu wierzchotkowego narzedzia (TCP).
NEXT, Jezeli kursor znajduje sie na parametrze P1-8, robot przechodzi do tej pozycji (zwykty punkt
SHIFT+F4(MOVETO) wierzchotkowy TCP).
Robot porusza sie po linii, a jezeli robot nie moze dojs¢ do tej pozycji nalezy przesuwem
krokowym przemiesci¢ go innej pozyciji i ponowi¢ prébe. Jezeli klawisz SHIFT zostanie
zwolniony w trakcie ruchu, robot sie zatrzyma.
UWAGA - Operacje nie opisane w tej tabeli oméwiono w punkcie "Obstuga ekranu funkcji DCS
Cartesian Position Check (Diagonal)".

3.4.7 Ekran z lista DCS User Model

W celu wyswietlenia ekranu DCS User Model nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "User model" w menu
gtéwnym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DCS
User model list 1/16
No. Elem Status Comment

0 0K
0K
0K
0K
0K
0K
0K
0K
0K
0K

QWO IO wnN =
[eNeNeNoNoNeNoNe N

R e e R e B W W W e |
S T N (T T SN R S Y R R

u—y

[ TYPE ] DETAIL

Parametry na ekranie z lista DCS User model
Element Opis
No. Numer wyswietlanego modelu uzytkownika
Elem Liczba elementow w wyswietlanym modelu uzytkownika.
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Element Opis
Status Status wyswietlanego modelu uzytkownika
OK: Ustawiona wartosc¢ i wartos¢ parametru DCS sa takie same.
CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartos¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.
PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono
i ponownie wigczono zasilania kontrolera.

Comment Komentarz dla wyswietlanego modelu uzytkownika

Obsiuga ekranu DCS User Model

Obstuga Opis
F3(DETAIL) lub ENTER [Wyswietlenie ekranu DCS User Model Element List dla pozycji, na ktérej znajduje sie
kursor.
PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.

3.4.8 Ekran z lista DCS User Model Element

DCS
User model detail (10 elements) 1/1
No. 1 [ ]
Elements
No. Link Shape Size Status
1 ENABLE 99 Point 200.0 CHGD
2 DISABLE 99 Point 0.0 0K
3 DISABLE 99 Point 0.0 0K
4 DISABLE 99 Point 0.0 0K
5 DISABLE 99 Point 0.0 0K
6 DISABLE 99 Point 0.0 0K
7 DISABLE 99 Point 0.0 0K
8 DISABLE 99 Point 0.0 0K
9 DISABLE 99 Point 0.0 0K
10 DISABLE 99 Point 0.0 0K
[ TYPE ] ROBOT  UNDO
Parametry na ekranie z lista DCS User model element
Element Opis
No. Numer wyswietlanego modelu uzytkownika
Comment Komentarz wprowadzony dla modelu uzytkownika.
Element No. Numer elementu.
ENABLE/DISABLE Status zatgczenia/wytaczenia dla wyswietlanego elementu.
Link Numer ramienia do ktérego zamontowany jest wyswietlany element.
Shape Ksztalt wyswietlanego elementu.
Size Rozmiar wyswietlanego elementu.

Jezeli element to "2 spheres", wysSwietlany jest rozmiar 1 sfery.

Jezeli ksztalt to "Box", wyswietlana jest zawsze wartos¢ 0.

Status Status wyswietlanego elementu.

OK: Ustawiona wartosc¢ i warto$¢ parametru DCS sg takie same.

CHGD: Zmieniono wartos¢ parametru, ale zmieniona wartos¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wigczono zasilania kontrolera.

Obsiuga ekranu z lista DCS User model element

Obstuga Opis
F3(DETAIL) lub Wyswietlenie ekranu z szczegétowymi informacjami DCS User Model Element detail dla
ENTER pozycji, ha ktérej znajduje sie kursor.
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3.4.9

Obstuga Opis
F4(ROBOT) Skopiowanie danych modelu robota do danego modelu uzytkownika.
Wyswietlony zostanie komunikat "Group of copy source robot model". . Wprowadzi¢ numer
grupy.
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
warto$ci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu z listg DCS User Model.

Ekran DCS User Model Detail (Point/Line-Seg)

DCS

User element detail 1/9
No. 1 [ ]
Element: 1 Status: CHGD

1 Enable/Disable: ENABLE

2 Link No. (99:FacePlate) : 99
3 Link type: NORMAL

4 Tool frame: 0
5 Shape: Point

6 Size (mm): 200.0
Pos1

7 X: 0.000 Y:
Pos2

8 X: 0.000 Y:

0.000 Z: 100. 000

0.000 Z: 0. 000

[ TYPE ] UNDO

Parametry na ekranie DCS User Model Detail (Point/Line-Seg)

Element

Opis

No.

Numer wyswietlanego modelu uzytkownika

Comment

Komentarz wprowadzony dla modelu uzytkownika.

Element

Numer elementu.

Status

Status wyswietlanego elementu.

OK: Ustawiona wartosc¢ i wartos¢ parametru DCS sg takie same.

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartos$¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

Enable/Disable

Parametr do zataczania/wylgczania elementu.

Link No.

Parametr do wyboru ramienia, do ktérego montowany jest element.

Po ustawieniu 99, element jest mocowany do kotnierza.

Po ustawieniu kursora na tym parametrze, na ekranie 4D Graphics DSC Display wyswietlany
jest odpowiedni uktad ramienia.

Link type

Parametr do ustawiania typu pary ramienia.

Po wprowadzeniu wartosci 99, parametr ten jest ignorowany.

Dla kazdego modelu robota zdefiniowane sg dostepne typy dla kazdego ramienia.
Szczegdtowe informacje podano przy omawianiu konfigurowania robota.

Po ustawieniu kursora na tym parametrze, na ekranie 4D Graphics DSC Display wyswietlany
jest odpowiedni uktad ramienia.

Tool frame

Po ustawieniu Link No. na 99, parametr ten definiuje gtéwny uktad wspoétrzednych narzedzia

dla elementu, w miejsce kotnierza. Po ustawieniu 0, element jest mocowany do kotnierza.

UWAGA - Jezeli Link No. nie jest ustawiony na 99, parametr ten przypisuje okreslone wartosci
ukt. wsp. narzedzia do danego ukt. wsp. ramienia. Parametr ten moze by¢ uzyty do obrotu
prostopadtoscianu, nalezy jednak zachowac ostroznos¢, aby element byt zamocowany w

odpowiednim uktadzie wspotrzednych i doktadnie sprawdzony.

-51-




3.FUNKCJA POSITION/SPEED CHECK

B-83184PL/06

Element

Opis

Shape

(Point/Line-seg).

Wybor ksztattu elementu sposréd wartosci "Point", "Line-seg", "2 Spheres" i "Box".
Po wybraniu "Pont" lub "Line-seg", wyswietlane jest menu DCS User Model Element Detail

Po wybraniu "2 Spheres", wyswietlane jest menu DCS User Model Element Detail (2 Spheres).

Po wybraniu "Box", wyswietlane jest menu DCS User Model Element Detail (Box).

UWAGA - Model uzytkownika moze zawierac tylko jeden element typu "Box". W przypadku
zdefiniowania i aktywowania 2 lub wiecej elementéw typu "Box", generowany jest alarm.

Size Dla elementu "Point" jest to promien sfery.

Dla elementu "Line-seg" jest to promien cylindra.
Pos1 Dla elementu "Point" jest to srodek sfery.

Dla elementu "Line-seg" jest to jeden punkt koncowy linii symetrii cylindra.
Pos2 Dla elementu "Point" parametr ten jest ignorowany.

Dla elementu "Line-seg" jest to drugi punkt koncowy linii symetrii cylindra.

Obstuga ekranu DCS User Model Detail (Point/Line-Seg)

Obstuga Opis
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu z listg DCS User Model Element.

3.4.10

Ekran DCS User Model Element Detail (2 Spheres)

Parametry na ekranie DCS User Model Element Detail (2 Spheres)

DCS
User element detail (2 spheres) 6/10
No. 1 [ ]
Element: 1 Status: GHGD
1 Enable/Disable: ENABLE
2 Link No. (99:FacePlate) : 99
3 Link type: NORMAL
4 Tool frame: 0
5 Shape: 2spheres
Pos1
6 Size (mm): 200.0
7 X: 0.000 Y: 0.000 Z: 100.000
Pos2
8 Size (mm): 0.0
9 X: 0.000 Y: 0.000 Z: 0. 000
[ TYPE ] UNDO

Element Opis
Pos1 Size Rozmiar sfery 1.
Po ustawieniu na 0, sfera 1 nie jest definiowana.
Pos1 X,Y,Z Potozenie srodka sfery strefy 1.
Pos2 Size Rozmiar sfery 2.
Po ustawieniu na 0, sfera 2 nie jest definiowana.
Pos2 X,Y,Z Potozenie srodka sfery strefy 2.
UWAGA -  Elementy nie opisane w tej tabeli zostaly oméwione w punkcie "Parametry na ekranie

DCS User modele element detail (Point/Line-seg)".
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3.4.11 Ekran DCS User Model Element Detail (Box)

DCS

User model detail (Box) 6/10
No. 1 [ ]
Element: 1 Status: CHGD

1 Enable/Disable: ENABLE

2 Link No. (99:FacePlate) : 99

3 Link type: NORMAL

4 Tool frame: 0

5 Shape: Box
Box

6 Width (X) (mm):

7 Height (Y) (mm):

8 Thick (2) (mm):

Offset

9 X: 0.0 Y: 0.0 Z: 100.0

coe
coco

[ TYPE ] UNDO

Parametry na ekranie DCS User Model Element Detail (Box)

Element Opis

Width(X) Szerokos$¢ (rozmiar X) prostopadtoscianu.

Height(Y) Wysokos$¢ (rozmiar Y) prostopadtoscianu.

Thick(Z) Glebokos$¢ (rozmiar Z) prostopadtoscianu.

Offset Przesuniecie prostopadtoscianu.

UWAGA -  Elementy nie opisane w tej tabeli zostalty omowione w punkcie "Parametry na ekranie
DCS User modele element detail (Point/Line-seg)".

UWAGA -  Nie mozna korzysta¢ z elementow typu Box po zamoéwieniu funkcji DCS Basic Position
check.

3.5 FUNKCJA KONTROLI ORIENTACJI (FUNKCJA
CARTESIAN POSITION CHECK)

Funkcja kontroli orientacji sprawdza roznice pomi¢dzy aktualng orientacjg powierzchni czotowej robota,
a orientacjag powierzchni czotowej podstawy i zatrzymuje robota, jezeli roéznica wykracza poza

zdefiniowang warto$¢/
Funkcja kontroli orientacji nie moze by¢ uzywana po zamowieniu funkcji DCS Basic Position check.

Dostepne sg 2 tryby kontroli orientacji: "ALL" i "User Z".

ALL
Kontrola czy katy obroty wokoét osi X, Y i Z aktualnej orientacji powierzchni czotowej robota i

orientacji powierzchni czotowej podstawy sg mniejsze od wartosci granicznych.

USER Z
Kontrola czy katy obroty wokot osi X 1 Y Z aktualnej orientacji powierzchni czotowej robota i

orientacji powierzchni czotowej podstawy sg mniejsze od wartosci granicznych. W przypadku tym,
mozliwy jest obrot wokot osi Z w uktadzie DCS User Frame bez powodowania alarmu, a nie jest
dozwolony obrét poza zdefiniowane granice w kierunkach X1 Y.

/N\ OSTRZEZENIE
Jezeli funkcja DCS kontroli orientacji zostanie nieprawidtowo skonfigurowana,

funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie parametrow funkcji DCS kontroli
orientacji nalezy sprawdzic¢ te wartosci oraz przetestowac dziatanie funkciji.
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Powrét ze stanu alarmowego
Procedura wychodzenia ze stanu alarmowego jest taka sama jak dla funkcji kontroli strefy. (Dodatkowe
informacje w punkcie FUNKCJA 3.4 ZONE CHECK FUNCTION (CARTESIAN POSITION CHECK))

3.5.1 Ekran funkcji DSC Cartesian Position Check (Orientation Fix)

Aby pokazac¢ ekran DCS Cartesian Position Check Detail ustawi¢ kursor na "DCS Cartesian Position
Check List" w menu gléownym DCS i wcisng¢é ENTER lub F3(DETAIL). Jezeli wybrana metoda to
"OrntFix(ALL)" lub "OrntFix(UserZ)" pokaze si¢ ekran DCS Cartesian Position Check (Orientation Fix).

DCS
Cartesian position check 3/11
No. 1 Status:CHGD
1 Comment: [ ]
2 Enable/Disable: ENABLE
3 Method (Safe side) :0rntFix (ALL)
4 Group: 1
5 User frame: 0
Face Plate orientation(deg):
Current Base
6 W 180.000 3000.000
7P -90.000 3000.000
8 R 0.000 2000. 000
9 Angle of any direction(deg) :
Current Limit
90. 000 0. 000
10 Stop type: Emergency stop
11 disabling input: —[ 0: ]
[ TYPE 1 PREV NEXT [GHOICE] UNDO >

Parametry dostepne na ekranie DCS Cartesian Position Check (Orientation Fix)

Element

Opis

Method(Safe side)

Metoda kontroli orientac;ji.

Orientation Fix (ALL): Sprawdzana jest réznica pomiedzy aktualng orientacjg a orientacjg
podstawy. Orientacja jest sprawdzana we wszystkich kierunkach.

Orientation Fix (UserZ): Sprawdzana jest r6znica pomiedzy aktualng orientacja a orientacjg

podstawy. Obrét wokot osi Z w uktadzie DCS User Frame jest ignorowany. Orientacja jest

sprawdzana we wszystkich pozostatych kierunkach.

Face plate orientation

Aktualna orientacja (W,P,R) powierzchni czotowej.

Current Wartosci podawane sa w uktadzie DCS User Frame podanym na tym ekranie.

Face plate orientation |Orientacja (W,P,R) powierzchni czotowej podstawy.

Base Wartosci podawane sg w uktadzie DCS User Frame podanym na tym ekranie.

Angle Réznica pomiedzy aktualng orientacjg a orientacjg podstawy.

Current

Angle Dopuszczalna réznica pomiedzy aktualng orientacja, a orientacjg podstawy.

Limit

UWAGA -  Elementy nie opisane w tej tabeli omoéwiono w punkcie "Parametry na ekranie z funkcji

DCS Cartesian Position Check (Diagonal)".

Obstuga ekranu DCS Cartesian Position Check (Orientation Fix)

Obsiuga

Opis

SHIFT+F4(RECORD)

Jezeli kursor znajduje sie na parametrze "Face plate orientation, Base", ustawiana jest
aktualna orientacja.

NEXT,
SHIFT+F4(MOVETO)

Jezeli kursor znajduje sie na parametrze "Face plate orientation, Base", robot przechodzi do
tej orientacji. Robot porusza sie po linii, a jezeli robot nie moze dojs¢ do tej pozycji nalezy
przesuwem krokowym przemiesci¢ go innej pozycji i ponowi¢ prébe. Jezeli klawisz SHIFT
zostanie zwolniony w trakcie ruchu, robot sie zatrzyma.

UWAGA -

Elementy nie opisane w tej tabeli oméwiono w punkcie "Parametry na ekranie z funkcji

DCS Cartesian Position Check (Diagonal)".

_54.




B-83184PL/06 3.FUNKCJA POSITION/SPEED CHECK

3.6 FUNKCJA BASIC POSITION CHECK

Funkcja Basic Position Check to ograniczona wersja funkcji Cartesian Position check. Szczegotowe
informacje podano w pkt. 3.4 Funkcja kontroli strefy

3.6.1 Ograniczenia funkcji Basic Position Check

Funkcja Basic Position Check posiada nastgpujace ograniczenia w stosunku do funkcji Cartesian Position

Check.

- Dostepna jest tylko jedna strefa bezpieczenstwa.

- Obslugiwane metody definiowania strefy bezpieczenstwa to Diagonal(IN/OUT) i Line(IN/OUT).
Kontrola orientacji nie jest obstugiwana.

- Nie jest obstugiwana funkcja Tool Change. Z tego powodu nie mozna wprowadzi¢ wartosci -2
(model narzegdzia) jako modelu docelowego. Jezeli zachodzi potrzeba uzycia modelu narzedzia, jako
docelowy model nalezy wprowadzi¢ numer modelu uzytkownika.

- Nie sg obstugiwane uktady wspoétrzednych uzytkownika.

- W modelu uzytkownika nie mozna korzysta¢ z elementu Box.

W przypadku wybrania nieobstugiwanej funkcji, wyswietlany jest komunikat "Need J567(DCS Pos.speed
check option".

3.7 FUNKCJA CARTESIAN SPEED CHECK

Funkcja Cartesian Speed Check sprawdza szybko$¢ DCS punktu (TCP) (podstawy uktadu wsp. narzgdzia

DCS) i wylacza zasilanie silnikow, jezeli predkos¢ ta przekracza warto$¢ graniczng.

- Mozna zdefiniowa¢ maks. 16 wartosci granicznych predkosci.

- Funkcja Cartesian Speed Check sprawdza szybko$¢ DCS wybranego punktu TCP (poréwnaé z pkt.
3.9 DCS TOOL FRAME)

- Jezeli szybkos$¢ przekroczy wartos¢ graniczng zdefiniowang za pomocg funkcji Cartesian Speed
Check, generowany jest alarm "SRVO-403 DCS Cart. speed limit" i nastepuje wylgczenie zasilania
silnikow.

- Mozna uzy¢ tej funkcji do sprawdzenia czy o$ jest stacjonarna poprzez ustawienie szybkosci
granicznej na 0. W celu uniknigcia falszywych alarméw przy zatagczonym serwonapedzie mozna
ustawi¢ dopuszczalng odlegtos¢ ruchu.

- Jezeli sygnaly Safe I/O skonfigurowano jako sygnaty I/O wylaczajace, mozliwe jest zataczenie lub
wylaczenie funkcji Cartesian Speed Check za pomocg sygnatow Safe 1/0 kazdej z funkcji Cartesian
Speed Check. Jezeli dany sygnat Safe I/O ma stan ON, funkcja Cartesian Speed Check jest
wylaczana. Jezeli ma stan OFF, jest ona wylaczana.

- Status funkcji Cartesian Speed Check mozna monitorowa¢ za pomoca sygnatu cyfrowego
przypisanego do kasety 36, gniazda 7, punkt poczatkowy 1-16. Punkt poczatkowy odpowiada
numerowi Cartesian Speed Check. Jezeli funkcja Cartesian Speed Check jest zalgczona i robota nie
przekracza szybkosci granicznej (status: SAFE), wejscie cyfrowe ma stan ON. W przeciwnym
przypadku wejscia to ma stan OFF.

/N\ OSTRZEZENIE
Jezeli funkcja Cartesian Speed Check zostanie nieprawidtowo skonfigurowana,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie parametrow funkcji Cartesian
Speed Check nalezy sprawdzi¢ te wartosci oraz przetestowaé dziatanie funkciji.
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A

OSTRZEZENIE

Po ustawieniu wartosci granicznej (Limit) na O oraz dopuszczalnej drogi
(Permissible Distance) na 0, zasilanie silnikow nie jest natychmiastowo
wytgczane nawet, jezeli punkt TCP przemiesci sie. Dtugos¢ drogo

zatrzymywania mozna zwiekszy¢ poprzez zwiekszenie parametru Permissible

Distance. W celu wyznaczenia wartosci parametru Permissible Distance
konieczne jest przeprowadzenie analizy ryzyka dla catego systemu
zrobotyzowanego.

3.71

Ekran z listg funkcji DSC Cartesian Speed Check

W celu wyswietlenia ekranu z lista funkcji DCS Cartesian Speed Check nalezy ustawi¢ kursor na pozycji
"Cartesian Speed Check" w menu gtéwnym DCS i wcisng¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DCS
Cartesian speed check 1/16
No. G T Status Comment

DISABLE 0 —-
DISABLE 0 —-
DISABLE 0 —-
DISABLE -—
DISABLE
DISABLE
DISABLE
DISABLE
DISABLE
DISABLE

QOO dIOT WN —
—_ e e e e e e ek
[=NeNoNoNoNoNo]

—_

L B e W s W s B e W s W ey s W s Wy |
[N T T N TN SN SN Y Sy |

[ TYPE ] DETAIL

Ekran z lista funkcji DSC Cartesian Speed Check

Element Opis
No. Numer funkcji Cartesian Speed Check.
ENABLE/DISABLE |Status zatgczenia/wytaczenia kazdej z funkcji Speed Position Check.
G Numer docelowej grupy ruchu.
T Numer docelowego uktadu wspoétrzednych narzedzia.
Status Status funkcji Cartesian Speed Check.
- Opcja wylgczona.
SAFE: Opcja zalgczona, szybko$é mniejsza od granicznej.
OVER: Opcja zalgczona, szybkos$¢ wieksza od graniczne;.
DSBL: Wylgczona przez wejscie wylgczajgce
CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona warto$¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.
PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.
Comment Komentarz dla funkcji Cartesian Speed Check.

Obstuga ekranu z listg funkcji DSC Cartesian Speed Check

Obstuga Opis
F3(DETAIL) lub Wyswietla ekran ze szczegdtowymi informacjami dla funkcji Cartesian Speed Check.
ENTER
PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.
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3.7.2

Ekran szczeg6téw dla funkcji DSC Cartesian Speed Check

DCS
Cartesian speed check 1/10
No. 1 Status:——-
1 Comment: [rstoksisokstkoksfokoksokskokokokokokok |
2 Enable/Disable: DISABLE
3 Direction: ALL
4 Group: 1
5 Tool frame: 0
(0:FacePlate, —1:Current tool)
6 User frame: 0
Speed of the direction(mm/sec) :
Current: 0.000
7 Limit: 0.000
8 Stop type: Emergency stop
9 disabling input: —[ O: ]
10 Permissible distance (mm) : 0.0
[ TYPE 1 PREV NEXT UNDO

Ekran ze szczeg6towymi informacjami dla funkcji DSC Cartesian Speed Check

Element

Opis

No.

Numer funkcji Cartesian Speed Check.

Status

Status funkcji Cartesian Speed Check.

- Opcja wytaczona.

SAFE: Opcja zalgczona, szybko$¢ mniejsza od granicznej.

OVER: Opcja zalgczona, szybkos$¢ wieksza od granicznej.

DSBL: Wyigczona przez wejscie wylaczajace

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartos¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono wartos¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytaczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

Comment

Komentarz wprowadzony dla funkcji Cartesian Speed Check.
Komentarz wprowadzony na tym ekranie jest réwniez uzywany jako komentarz dla sygnatéw
Safe I/0 CSC[ ].

Enable/Disable

Parametr do zataczania/wylgczania funkcji Cartesian Speed Check.
Po wybraniu ustawienia Disabled, pozostate parametry na ekranie sg ignorowane.

Directi

on

Kierunek kontroli szybko$ci.

ALL: Szybkos¢ jest zawsze sprawdzana (kierunek nie jest istotny.)

Sprawdzana jest tylko szybko$¢ w kierunku X. (zwrot +/- nie jest brany pod uwage)
Sprawdzana jest tylko szybko$¢ w kierunku Y. (zwrot +/- nie jest brany pod uwage)
Sprawdzana jest tylko szybko$¢ w kierunku Z. (zwrot +/- nie jest brany pod uwage)
-X: Sprawdzana jest tylko szybko$¢ w kierunku -X.

-Y: Sprawdzana jest tylko szybko$¢ w kierunku -Y.

-Z: Sprawdzana jest tylko szybko$¢ w kierunku -Z.

+X: Sprawdzana jest tylko szybko$¢ w kierunku +X.

+Y: Sprawdzana jest tylko szybko$¢ w kierunku +Y.

+Z: Sprawdzana jest tylko szybko$é w kierunku +Z.

N XX

Group

Numer docelowej grupy ruchu.

Tool frame

Numer docelowego ukt. wspoét. DCS narzedzia.

Po wprowadzeniu O ustawiany jest ptyta czotowa.

Po wprowadzeniu -1, uzywany jest wybrany uktad DCS Tool Frame. W przypadku takim,
docelowy ukt. wsp. narzedzia to uktad DCS Tool Frame okreslony za pomocg parametru "Tool
select" na ekranie DCS Tool Frame. Po ustawieniu parametru "Tool select" na ekranie DCS
Tool Frame na -1, funkcja DCS Tool Change jest zatagczona i docelowy ukt. wsp. narzedzia jest
zmieniany w przypadku zmiany zwykltego punktu TCP.

User frame

Numer uktadu DCS User Frame, uzywanego jako podstawowy uktad do sprawdzania po
ustawieniu parametru Direction na ALL.

Current

Aktualna szybkos¢ docelowego uktadu DCS Tool Frame.
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Element Opis
Limit Parametr do ustawiania szybkosci granicznej.
Po ustawieniu na 0, funkcja sprawdza czy punkt DCS TCP jest stacjonarny. W takim
przypadku wykrywany jest ruch, jezeli punkt DCS TCP przemies$ci sie na drodze wiekszej od
wartosci parametru "Permissible distance".
Stop type Dziatanie podejmowane po przekroczeniu przez docelowy punkt DCS TCP szybkosci

granicznej.
Power-off stop: Natychmiastowe wytgczenie zasilania silnika.
Control stop:  Zatrzymanie z hamowaniem, po czym wylgczenie zasilania silnika.
(Wylgczenie zasilania silnika jest op6zniane o maks. 2 sekundy.)
Not stop: Robot nie zatrzymuje sie. Status jest ustawiony sygnatem Safe 1/0 CSC.
UWAGA - Jezeli robot rozpocznie ruch od pozycji zatrzymania przy parametrze Limit
ustawionym na 0, a parametr Stop type jest ustawiony na "Control stop", zasilanie silnikow jest
natychmiastowo wytgczane w celu zminimalizowania drogi zatrzymywania. Po zmianie stanu
funkcji Cartesian Speed Check z Diable na Enable poprzez wytaczenie sygnatu I/O w czasie
ruchu robota, wykonywane jest zatrzymaniu typu Control stop.
UWAGA - Jezeli robot rozpocznie ruch od pozycji zatrzymania przy parametrze Limit
ustawionym na 0, a parametr Stop type jest ustawiony na "No stop”, po rozpoczeciu ruchu
przez robot status jest zmieniany na "OVER", ale nie jest ponownie zmieniany na ,SAFE" po
pdzniejszym zatrzymaniu robota. W celu powrdcenia do statusu "SAFE" nalezy wytgczy¢
zasilanie silnikéw lub wylgczy¢ funkcje Cartesian Speed Check za pomoca sygnatu I/0. W celu
uzycia ustawienia "Not Stop" do dynamicznego sygnalizowania ruchu robota w funkcji Safe /0
bez wytgczania zasilania silnikow, ustawi¢ Stop type na "Not Stop" a szybkos$¢ graniczng na
warto$¢ mniejszg od zera.

Disabling input

Do dynamicznego zatgczania/wytgczania funkcji Cartesian Speed Check mozna zdefiniowac
sygnat Safe I/O jako wejscie wytaczajace.

Jezeli dany sygnat Safe 1/0 ma stan ON, funkcja ta jest wytgczona.

Jezeli dany sygnat Safe 1/0 ma stan OFF, funkcja ta jest wtaczona.

Jezeli dany sygnat Safe /0 ma stan niezdefiniowany (--), funkcja ta jest zatgczona.

UWAGA - Wejscie bezpieczenstwa (SPI) to opcja sprzetowa. Nie mniej jednak, szafa
kontrolera R-30iB zawsze zawiera wejscia SPI[1-2].

UWAGA - Jako wejscie wylgczajgce mozna uzy¢ sygnatu Zone Status . Szczegdtowe
informacje podano w punkcie 5.1 Definicje statusu strefy (CPC, CSC, JPC &JSC).

Permissible distance

Parametr ten zezwala na nie wytgczanie zasilania silnika, nawet, jezeli przekroczona zostanie
szybkosc¢ graniczna, o ile droga ruchu nie jest wieksza od wartosci Permissible distance.
Rozwigzanie takie pozwala unikngé fatszywych alarméw powodowanych przez wibracje przy
zatgczonym serwonapedzie.

Parametr ten jest uzywany wytacznie, jezeli "Limit" ustawiono na 0.

Jednostka: mm

Obstuga ekranu DCS Joint Speed Check

Obstuga Opis
F2(PREV Wyswietlenie poprzedniego ekranu Cartesian Speed Check.
F3(NEXT) Ekran dla nastepnej funkcji Cartesian Speed Check.
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietla menu z listg funkcji Cartesian Speed Check.

3.8 FUNKCJA T1 MODE SPEED CHECK

Standardowe oprogramowanie robota ogranicza szybkos¢ punktu TCP i §rodka kotierza nadgarstka, nie
dopuszczajac do szybkosci wigkszej niz 250 mm/s w trybie T1. Dodatkowo, funkcja DCS wytacza
zasilanie silnikow, jezeli szybkos¢ punktu TCP lub srodka kotnierza nadgarstka przekroczy wartos¢ 250

mm/s w trybie T1.

Funkcja T1 Mode Speed Check pozwala uzytkownikowi ograniczy¢ szybko$¢ punktu

TCP i $srodka kotnierza nadgarstka do wartosci mniejszej niz250 mm/s w trybie T1.

- Funkcje T1 Mode Speed Check mozna zat./wyt., dla kazdej grupy ruchu. (Domyslnie wytaczona)

- Mozna zmieni¢ szybkos¢ graniczng funkcji T1 Mode Speed Check, ale nie na wicksza od 250 mm/s.

- W trybie T1, jezeli szybko$¢ punktu DCS TCP przekroczy szybko$¢ graniczna, generowany jest
alarm "SRVO-340 DCS T1 TCP speed" i nastgpuje natychmiastowe wylaczenie zasilania silnikow.
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- W trybie T1, jezeli szybko§¢ DCS s$rodka koierza nadgarstka przekroczy szybko$§¢ graniczna,
generowany jest alarm "SRVO-341 DCS T1 flange speed" i wyltaczane jest zasilanie silnikow.

- Docelowy punkt DCS to uktad DSC Tool Frame wybrany za pomoca parametru "Tool select" na
ekranie DCS Tool Frame. Po ustawieniu parametru "Tool select" na ekranie DCS Tool Frame na -1,
funkcja DCS Tool Change jest zataczona i docelowy ukl. wsp. narzedzia jest zmieniany w
przypadku zmiany zwyktego punktu TCP.

/\ OSTRZEZENIE
Jezeli funkcja T1 Mode Speed Check zostanie nieprawidtowo skonfigurowana,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie parametréw funkcji T1 Mode
Speed Check nalezy sprawdzi¢ te wartosci oraz przetestowaé dziatanie funkciji.

/N\ OSTRZEZENIE
Jako punkt DCS TCP wybra¢ punkt efektora najbardziej odlegty od $rodka
kotnierza nadgarstka. Jezeli wybrany zostanie inny punkt, predkosc¢ punktu
najbardziej odlegly od srodka kotnierza nadgarstka moze przekroczy¢ 250 mm/s.

/\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z wielu efektorow, skorzystac z funkcji dynamiczne;j
wymiany narzedzia lub ustawi¢ punkt TCP najwiekszego efektora jako punkt
DCS TCP. Jezeli jako DCS TCP ustawiono punkt TCP mniejszego efektora,
szybko$¢ punktu TCP wiekszego efektora moze przekroczy¢ 250 mm/s.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Jezeli punkt DCS TCP jest inny niz zwykty punkt TCP, zwtaszcza jezeli
odlegtos¢ punktu DCS TCP jest wieksza niz zwyktego punktu TCP, generowany
jest alarm T1 Mode Speed Check. W takim przypadku zmniejszy¢ korekte.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Po ustawieniu parametru T1 Mode Speed Check na wartos¢ mniejszg od 250

mm/s, w przypadku przekroczenia tej szybkosci generowany jest alarm. W takim
przypadku nalezy zmniejszy¢ korekte.

3.8.1 EKRAN DCS T1 MODE SPEED CHECK

W celu wyswietlenia ekranu z listg funkcji DCS T1 Mode Speed Check nalezy ustawi¢ kursor na pozycji

"T1 Mode Speed Check" w menu gtéwnym DCS i wcisngé klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DCS

T1 mode Speed Check 1/1

Grp Limit (mm/sec) FP-Speed-TCP Status
1 ENABLE  250.0 0.0 0.0 0K

[ TYPE ] [CHOICE] UNDO

Parametry na ekranie DCS T1 MODE SPEED CHECK

Element Opis
Grp Numer grupy ruchu.
ENABLE/DISABLE |Zatgczanie/wytgczanie funkcji T1 Mode Speed Check.
Limit Parametr do ustawiania szybkosci graniczne;j.
Wprowadzona warto$¢ nie moze by¢ wieksza od 250 mm/s.
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Element Opis
FP speed Aktualna szybkos¢ $rodka kotnierza.
TCP Aktualna szybkos$¢ punktu TCP.
Status Status funkcji T1 Mode Speed Check.
OK: Ustawiona warto$¢ i wartos¢ parametru DCS sa takie same.

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartos¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

Obsiuga ekranu DCS T1 MODE SPEED CHECK

Obstuga Opis
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.

3.9 UKLAD WSPOLRZEDNYCH DCS TOOL FRAME

Niektore funkcje DCS korzystaja z uktadu wspotrzgdnych DCS Tool Frame, konfigurowanego za pomoca
parametrow DCS. Jest to inny uklad od standartowych uktadéow wspolrzgdnych narzedzi. Uklad wsp.
DCS Tool Frame jest uzywany jako:

- Uklad wspotrzednych kontroli szybkosci funkcji Cartesian Speed Check.

- Uklad wspotrzednych kontroli szybkosci funkcji T1 Mode Speed Check.

- Podstawowy uktad wspotrzednych dla elementu sktadowego ksztaltu funkcji Zone Check.

Domyslnie wszystkie uktady wspotrzednych DCS Tool FRame sa wylaczone (numer uktad DCS Tool
Frame na ekranie DCS Tool Frame ustawiony na 0). W celu aktywowania uktad DCS Tool Frame, nalezy
wprowadzi¢ numer rézny od 0. Jezeli jako numer ukt. wspolrzgdnych zostanie wprowadzona warto$é
odpowiadajaca standardowemu uktadowi wspoilrzednych narzedzia, parametry standardowego uktadu
wspotrzednych narzedzia (X,Y,Z,W,P,R) s3 automatycznie kopiowane do danego ukt. wsp. DCS Tool
Frame. Po zmianie parametrow standardowego ukladu wspotrzednych narzgdzia, parametry
odpowiedniego ukt. wsp. DCS Tool FRame sa aktualizowane automatycznie i generowany jest alarm
"SYST-212 Need to apply to DCS param".

Jezeli numer ukt. wsp. DCS Tool Frame zostanie ustawiony na warto$¢ r6zng od numeru standardowego
ukl. wsp. narzedzia (na przyktad 100), nalezy rgcznie wprowadzi¢ parametru ukt. wsp. DCS Tool Frame
(X,Y,Z,W,P,R) na ekranie DCS Tool Frame.

Mozna zdefiniowa¢ maks. 10 ukt. wsp. DCS Tool Frame.

Dla kazdej grupy ruchu wybierany jest jeden ukt. wsp. DCS Tool Frame jako aktualny uktad DCS Tool

Frame. Po ustawieniu docelowego ukl. wsp. narzedzia na -1, nastepuje zalaczenie funkcji DCS Tool

Change, a docelowy uktad wsp. narzedzia funkcji T1 Mode Speed Check i Cartesian Speed Check

zmienia si¢ wraz ze statusem sygnatow Verify /O, jak opisano ponize;j.

Aktualny ukt. wsp. DCS Tool Frame jest uzywany jako:

- Ukl wspotrzednych do kontroli szybkosci funkcji Cartesian Speed Check, po ustawieniu parametru
Tool Frame na -1.

- Uklad wspotrzednych kontroli szybkosci funkcji T1 Mode Speed Check.

Kazdy ukt. wsp. DCS Tool Frame moze posiada¢ przypisany jeden model uzytkownika jako model
narzedzia. Po ustawieniu modelu docelowego na Tool Model (-1) w funkcji Zone check, model narzgdzia
aktualnego uktadu DCS Tool Frame jest sprawdzany przez funkcje Zone Check.

Nie jest konieczne wybranie tego samego numeru uktadu DCS Tool Frame jako aktualnie wybrany numer
standardowego ukladu wspotrzednych narzgdzia. Zmiana standardowego uktadu wspotrzednych
narzedzia nie wptywa na dziatanie funkcji DCS. Przyktadowo, docelowy uktad kontroli szybkosci funkcji
Cartesian Speed Check nie jest zmieniany nawet po zmianie standardowego uktadu wspotrzednych
narzedzia poprzez wykonywany program.
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Ekran DCS Tool Frame nie jest dostepny po zamdwieniu funkcji DCS Basic Position Check (numer ukt.
DCS Tool Frame jest ustawiany na 0).
/N OSTRZEZENIE
Jezeli uktad wsp. DCS Tool FRame zostanie nieprawidtowo zdefiniowany,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie uktad DCS Tool Frame nalezy
sprawdzi¢ wartosci oraz przetestowaé dziatanie funkciji.

3.9.1 Funkcja Tool Change

Funkcja DCS Tool change zmienia dynamicznie modele ksztattow, przyktadowo przy transporcie duzych
przedmiotéw. Funkcja DCS Tool Change jest zataczona po ustawieniu parametru "Tool select" na ekranie
DCS Tool Frame na -1.

Jezeli funkcja DCS Tool Change jest zataczona, uktad wsp. DCS Tool FRame jest dynamicznie
zmieniany w zaleznosci od stanu sygnatow Safe 1/0, zdefiniowanych za pomocg parametru Verify 1/O na
ekranie DCS Tool Frame. Model ksztattu przypisany do wybranego uktadu wsp. DCS Tool Frame jest
wtedy aktywowany.

Jezeli funkcja DCS Tool Change jest zataczona, nalezy zdefiniowa¢ sygnaty Safe 1/O na za pomoca
parametru Verify 1/0 dla wszystkich ukladéw DCS Tool Frames, ktore moga by¢ wybierane jako
aktualny uktad wsp. DCS Tool Frame. Uktad wsp. DCS Tool FRame jest wybierany po przejsciu sygnatu
zdefiniowanego za pomocg parametru Verify I/O do stanu ON. Jezeli wszystkie sygnaly Verify 1/0 maja
stan OFF, albo dwa lub wigcej uktadow Verify I/O majg stan ON, wystepuje tzw. "Niezgodno$¢ narzedzi".
Jezeli "Niezgodnos$¢ narzedzi" trwa dluzej niz 1 sekundg, generowany jest alarm "SRVO-416 DCS Tool
mismatch". W celu wykasowania tego alarmu nalezy odpowiednio skonfigurowa¢ sygnaty Verify I/O. W
stanie "Niezgodnosci narzgdzi", aktualne narzedzie to narzedzie, ktory bylo ostatnio wybrane przez dhuzej
niz 1 s. Jezeli "Niezgodno$¢ narzgdzi" wystapi po wilaczeniu zasilania, aktualne narzedzie ma numer O.
Narzgdzie 0 oznacza, ze punkt TCP to ptyta czolowa i nie jest zalaczony model narzedzia.

Zmiana uktadu wsp. DCS Tool FRame za pomocg funkcji Tool Change nie wptywa na aktualnie wybrany
standardowy uktad wsp. narzgdzia, a zmiana standardowego ukladu wsp. narzedzia nie wplywa na
aktualnie wybrany uktad wsp. DCS Tool Frame.

Istnieje przedmiot (Akt. Niezgodne narzedzie (Akt. narzedzie: 1) Brak przedmiotu (Akt.
narzedzie: 1) *  Narzedzie 1 Verify I/0=OFF narzedzie: 2)
®* Narzedzie 1 Verify /0=ON *  Narzedzie 2 Verify I/O=OFF ®* Narzedzie 1 Verify
® Narzedzie 2 Verify I/O=0OFF Aktualne narzedzie to nadal 1, a uzywany I/O=0OFF
model ksztattu to 1. ® Narzedzie 2 Verify
Jezeli sytuacja ta trwa przez 1 s, generowany 1/O=0ON
jest alarm.

Nr aktualnego narzedzia zaleznie od sygnatu Verify 1/O, jezeli uzywane sa 3 ukt. wsp. DCS Tool Frame.

Sygnat Verify I/O narz. 1 OFF ON OFF ON OFF ON OFF ON

Sygnat Verify I/O narz. 2 OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON

Sygnat Verify I/O narz. 3 OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON
Aktualne narzedzie Niez.narz. 1 2 Niez.narz. 3 Niez.narz. | Niez.narz. | Niez.narz.
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/\ OSTRZEZENIE
Jezeli funkcja Tool Change zostanie nieprawidtowo skonfigurowana, funkcja
bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojsé do powaznych
obrazen cielesnych. Po zmianie ustawien funkcji Tool Change nalezy sprawdzi¢
wartoséci parametrow oraz przetestowac dziatanie funkciji.

3.9.2 Ekran DCS Tool Frame

W celu wyswietlenia ekranu DCS Tool Number nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Tool frame" w menu
gtéwnym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).
Za pomocg tego ekranu konfigurowany jest uktad wsp. DCS Tool Frame oraz wybierane sg narzedzia.

DCS
Tool frame 1/12
Group: 1 Status
Tool select: 0 OK
(0:FacePlate, -1:Tool change)
Current Tool: 0
No. Model Verifyl/0
00 —[ O 1 0K
X: 0.0 W: 0.0
Y: 0.0 P: 0.0
Z: 0.0 R: 0.0
00 —I[ O ] 0K
X: 0.0 W: 0.0
Y: 0.0 P: 0.0
Z: 0.0 R: 0.0
[ TYPE 1 GROUP UNDO
Parametry na ekranie DCS Tool Frame
Element Opis
Group Numer grupy ruchu.
Tool select Numer uktadu wsp. DCS Tool Frame dla tej grupy ruchu.

Po ustawieniu 0, aktualnie wybrany uktad wsp. DCS Tool Frame to uktad kotnierza, a model

narzedzia nie jest aktywny.

Po ustawieniu na -1, zatgczona jest funkcja Tool Change. Uktad wsp. DCS Tool Change jest

dynamicznie przetaczany w zaleznosci od statusu sygnatu Verify 1/0. Aby uzyé funkcji Tool

Change, nalezy ustawi¢ sygnaty Verify I/0O dla wszystkich dopuszczalnych do wybrania

uktadéw wsp. DCS Tool Frame. Stan sygnatow Verify I/O musi by¢é zmieniany stosownie do

aktualnie wybranego ukfadu. wsp. narzedzia.

Current tool Numer aktualnie wybranego uktadu wsp. DCS Tool Frame.

No. Numer uktadu wsp. DCS Tool Frame.

Jezeli istnieje standardowy ukfad wsp. narzedzia o tym numerze, jego dane (X,Y,Z,W,P,R) sg

kopiowane do parametréw uktadéw wsp. DCS Tool Frame.

Model Numer modelu uzytkownika uzywanego jako model narzedzia dla danego ukfadu wsp. DCS

Tool Frame. Po ustawieniu na 0, model narzedzia nie jest aktywny. Wybranie uktadu wsp. DCS

Tool Frame powoduje aktywowanie modelu narzedzia.

Verify 1/10 Sygnat Safe I/O uzywany przez ten uktad wsp. DCS Tool Frame.

W przypadku korzystania z funkcji Tool Change (parametr "Tool select" ustawiony na -1),

wszystkie uktady wsp. DCS Tool Frame, ktére mozna wybieraé muszg mie¢ przypisany sygnat

Verify I/0. Wybierany jest uktad wsp. DCS Tool Frame, ktérego sygnat Verify I/O ma warto$¢

ON.

UWAGA - Wejscie bezpieczenstwa (SPI) to opcja sprzetowa. Nie mniej jednak, szafa

kontrolera R-30iB zawsze zawiera wejscia SPI[1-2].

Status Status wyswietlanego ukt. wsp. DCS Tool Frame.

OK: Ustawiona wartosc¢ i wartos¢ parametru DCS sg takie same.

CHGD: Zmieniono wartos$¢ parametru, ale nie przypisano do parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytaczono i
ponownie wigczono zasilania kontrolera.
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Element Opis
XY, ZW,P,R Dane wyswietlanego uktadu wsp. DCS Tool Frame.
Jezeli istnieje standardowy ukfad wspotrzednych o tym samym numerze, nie mozna
bezposrednio zmieni¢ tych parametréw.
Jezeli nie istnieje standardowy ukfad wspotrzednych o tym samym numerze, parametry te
mozna bezposrednio zmieniac.

Obsiuga ekranu DCS Tool Frame

Obstuga Opis
F2(GROUP) Zmiana grupy ruchu
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gtdwnego DCS Top menu.

3.10 UKLAD WSPOLRZEDNYCH DCS USER FRAME

Niektore funkcje DCS korzystajg z uktadu wspotrzednych DCS User Frame, konfigurowanego za pomocg

parametrow DCS. Jest to inny uktad od standardowych uktadow wspotrzednych uzytkownika. Uktad wsp.

DCS User Frame jest uzywany jako:

- Podstawowy uktad wspotrzednych strefy bezpieczenstwa ksztattu funkcji Zone Check.

- Podstawowy uktad wspolrzednych orientacji strefy bezpieczenstwa ksztaltu funkcji Orientation
Check.

- Podstawowy uklad wspolrzgdnych kierunku funkcji Cartesian Speed Check, jezeli parametr
Direction ustawiono na ALL.

Domyslnie wszystkie uktady wspotrzednych DCS User FRame sa wylaczone (numer uktad DCS User
Frame na ekranie DCS User Frame ustawiony na 0). W celu zalaczenia uktadu wsp. DCS User Frame
nalezy wprowadzi¢ numer r6zny od 0. Jezeli istnieje standardowy uktad wspotrzednych uzytkownika o
tym samym numerze, jego parametry (X,Y,Z,W,P,R) sa kopiowane automatycznie do uktadu wsp. DCS
User Frame.

Po zmianie parametrow standardowego uktadu wspotrzednych uzytkownika, parametry odpowiedniego
ukt. wsp. DCS User Frame sg aktualizowane automatycznie i generowany jest alarm "SYST-212 Need to
apply to DCS param".

Jezeli numer ukl. wsp. DCS User Frame zostanie ustawiony na warto$¢ r6zna od numeru standardowego
ukt. wsp. uzytkownika (na przyktad 100), nalezy r¢cznie wprowadzi¢ parametru ukl. wsp. DCS User
Frame (X,Y,Z,W,P,R) na ekranic DCS User Frame.

Mozna zdefiniowa¢ maks. 9 uktadow wsp. DCS User Frame.

Ekran DCS User Frame nie jest dostepny po zaméwieniu funkcji DCS Basic Position Check (numer ukt.
DCS User Frame jest ustawiany na 0).

/N\ OSTRZEZENIE
Jezeli uktad wsp. DCS User Frame zostanie nieprawidtowo zdefiniowany,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazenh cielesnych. Po zmianie uktad DCS User Frame nalezy
sprawdzi¢ wartosci oraz przetestowac dziatanie funkciji.

3.10.1 Ekran DCS User frame

W celu wyswietlenia ekranu DCS User Number nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "User frame" w menu
gtéwnym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).
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DCS
User frame 1/9
Group: 1
No. XYZ (mm) WPR (deg) Status
0 X 0.0 W: 0.0 0K
Y: 0.0 P: 0.0
Z: 0.0 R: 0.0
0 X: 0.0 Ww: 0.0 0K
Y: 0.0 P: 0.0
Z: 0.0 R: 0.0
[ TYPE ] GROUP UNDO
Parametry na ekranie DCS User Frame
Element Opis
Group Numer grupy ruchu.
No. Numer uktadu wsp. DCS User Frame.
Jezeli istnieje standardowy uktad wsp. uzytkownika o tym numerze, jego dane (X,Y,Z,W,P,R)
sg kopiowane do parametrow uktadow wsp. DCS User Frame.
Status Status wy$wietlanego ukt. wsp. DCS User Frame.
OK: Ustawiona warto$¢ i warto$¢ parametru DCS sg takie same.
CHGD: Zmieniono wartos¢ parametru, ale zmieniona warto$¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.
PEND: Zmieniono warto$é parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie witgczono zasilania kontrolera.
XY, Z,W,P,R Dane wyswietlanego uktadu wsp. DCS User Frame.

Jezeli istnieje standardowy uktad wspétrzednych uzytkownika o tym samym numerze, nie
mozna bezposrednio zmieni¢ tych parametrow.

Jezeli nie istnieje standardowy ukfad wspotrzednych uzytkownika o tym samym numerze,
parametry te mozna bezposrednio zmieniac.

Obsiuga ekranu DCS User Frame

Obstuga Opis
F2(GROUP) Zmiana grupy ruchu
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
warto$ci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.

3.11 KONFIGUROWANIE FUNKCJI STOP POSITION
PREDICTION

Parametry funkcji Stop Position Prediction, uzywanej przez funkcje Joint Position Check i Cartesian
Position Check, sg konfigurowane na ekranie DCS Stop Position Prediction.

3.11.1 Ekran DCS Stop Position Prediction

W celu wyswietlenia ekranu Stop Position Prediction nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Stop position
prediction" w menu gldéwnym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).
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DCS
Stop position prediction 1/50
Group: 1 Status
Cartesian

1 Mode: DISABLE 0K

2 Expand Point as line: DISABLE OK
Power-0ff stop
3 Stopping distance (mm): 0.0 OK
4  Speed (mm/sec): 0.0 OK
Controlled stop
5 Stopping distance (mm): 0.0 OK
0.0

6 Speed (mm/sec) : 0K
Joint J1
7 Mode: DISABLE 0K
Power-0ff stop
8 Stopping distance(deg): 0.0 OK
9 Speed (deg/sec): 0.0 OK
Controlled stop
10  Stopping distance(deg): 0.0 OK
11 Speed (deg/sec): 0.0 OK
Joint J2
12 Mode: DISABLE 0K

Power-0ff stop
13 Stopping distance(deg): 0.0 OK

[ TYPE ] GROUP [CHOICE] UNDO

Parametry na ekranie DSC Stop Position Prediction

Element

Opis

Group

Numer grupy ruchu.

Status

Status funkcji Stop Position Prediction.

OK: Ustawiona wartosc¢ i wartos¢ parametru DCS sg takie same.

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartos$¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

Expand Point as line

Po wybraniu ustawienia "ENABLE", elementy ksztattu typu "Point" i "2 spheres" sg
przetwarzane tak, jak elementy typu "Line-seg", to znaczy sg wydtuzane w kierunku ruchu przy
przewidywaniu pozycji zatrzymania. (Dodatkowe informacje podano w punkcie 3.4.3 Stop
Position Prediction)

Cartesian Parametry Stop Position Prediction uzywane przez funkcje Cartesian Position Check (Zone
check).
Joint J1-J6 Parametry Stop Position Prediction uzywane przez funkcje Joint Position Check.

Power-off stop

Parametry uzywane do przewidywania pozycji zatrzymania w przypadku zatrzymania typu
Power-off stop.

Controlled stop

Parametry uzywane do przewidywania pozycji zatrzymania w przypadku zatrzymania typu
Control stop.

Mode

DISABLE: Funkcja Stop Position Prediction jest wylgczona.

DEFAULT: Uzywane jest ustawienie domysine. Warto$¢ domysina jest definiowana z
uwzglednieniem drogi zatrzymywania przy maksymalnej szybkosci i
maksymalnym obcigzeniu uzytecznym.

USER Mozliwo$¢ zmiany drogi zatrzymywania i szybkos$ci.

Stopping distance

Speed

Funkcja Stop Position Prediction pozwala przewidywa¢ pozycje zatrzymania. Droga
zatrzymywania jest proporcjonalna do szybkosci. Poprzez wprowadzenie szybkosci i drogi
zatrzymywania przy tej szybkosci mozna zdefiniowa¢ wspétczynnik proporcjonalnosci
uzytkownika.

Jezeli ustawiona warto$¢ drogi zatrzymywania jest wieksza od faktycznej drogi zatrzymywania,
robot bedzie pozostawat w strefie bezpieczenstwa.

Wartos¢ te mozna zmieni¢ wytgcznie, jezeli parametr "Mode" jest ustawiony na "USER".
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Obstuga ekranu DSC Stop Position Prediction
Obstuga Opis
F2(GROUP) Zmiana grupy ruchu
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
warto$ci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.

/N\ OSTRZEZENIE
Po ustawieniu parametru "Expand point as line" dostepnego w menu Stop
position prediction na ENABLE, faktyczna pozycja zatrzymania moze nie
znajdowac sie na kierunku ruchu, a takze moze byc¢ poza strefg bezpieczng, co
moze spowodowac powazne obrazenia cielesne. W przypadku ustawiania
parametru "Expand point as line" na "ENABLE" nalezy przeprowadzi¢ analize
zagrozen dla catego systemu zrobotyzowanego, wigczajgc w to pozycje
zatrzymania znajdujgcg sie poza strefg bezpieczenstwa.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO

- Proces wydtuzania elementu ksztattu przy przewidywaniu pozycji zatrzymania
dla elementdéw "Point" i "2 spheres" zalezy od ustawienia parametru "Expand
point as line" dostepnego w menu Stop position prediction. Parametr ten nie ma
wptywu na elementu typu "Line-seg" i "Box".

- Wspétczynnik czasu przetwarzania dla elementéw "Point" i "2 spheres" jest
obliczany tak samo jak dla elementu "Line-seg", o ile parametr "Expand point as
line" dostepny w menu Stop position prediction zostat ustawiony na "ENABLE".

/\ NIEBEZPIECZENSTWO

- Domyslnie, przewidywanie pozycji zatrzymywania dla funkcji Joint Position
Check jest wytaczone. W celu zatgczenia przewidywania pozycji zatrzymania, na
ekranie DSC Stop Position Prediction nalezy wybra¢ ustawienie "DEFAULT" lub
"USER".

- Mozna indywidualnie wytgczy¢ przewidywanie pozycji zatrzymania dla kazdej ze
stref funkcji Cartesian Position Check. Przewidywanie pozycji zatrzymania jest
wytgczane po ustawieniu parametru "Use Stop Position Prediction" na "No",
dostepnego w menu DCS Cartesian Position Check nawet, jezeli parametr Mode
z grupy Cartesian na ekranie DCS Stop Position Prediction jest ustawiony na
"DEFAULT" lub "User".

- Przewidywanie pozycji zatrzymania dla funkcji Cartesian Position Check jest
wytgczane po ustawieniu parametru Mode z grupy Cartesian na "DISABLE",
dostepnego w menu DCS Stop Position Prediction nawet, jezeli parametr "Use
Stop Position Prediction" na ekranie DCS Cartesian Position Check jest
ustawiony na "Yes".

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Domysinie, przewidywanie pozycji zatrzymywania dla funkcji Joint Position
Check jest wytgczone. W celu zatgczenia przewidywania pozycji zatrzymania, na
ekranie DSC Stop Position Prediction nalezy wybrac¢ dla osi tryb "DEFAULT" lub
"USER".
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4 WIZUALIZACJA DCS

Aby korzysta¢ z funkcji wizualizacji DCS, konieczne jest wczytanie nastgpujacej opcji oprogramowania:
*  DCS Speed and Position Check (A05B-2600-J567)

Wizualizacja DCS pozwala na podglad graficzny wielu wczesniej opisywanych parametrow DCS.

Wyswietlany widok jest powigzany z aktualnie wybranym menu DCS. Widok graficzny dostepny jest do
podanych ponizej funkcji:

+  DCS Robot

*  DCS User model setup

*  DCS Cartesian position check

*  DCS Joint position check

Wyswietlane warto$ci parametrow DCS odczytywane sg bezposrednio z ekranéw do konfiguracji, co
pozwala na ocen¢ wprowadzonych zmian przed zmiang samych wartosci parametrow DCS.

Widoki sg aktualizowane na biezgco. Oznacza to, ze sg one aktualizowane wraz z ruchem robota i
odzwierciedlajg aktualne definicje stref kontroli.

Dostepne sg zarowno widoki proste jak i widoki graficzne 4D.

Widoki proste
W celu pokazania widoku prostego nalezy wyswietli¢ kolejng strong za pomocg klawisza >(NEXT), a
nastepnie wcisng¢ F5 (VIEW).

W widoku prostym, robot, model uzytkownika oraz strefy kontroli pozycji w uktadzie kartezjanskim sg
wyswietlane w formie widokow szkieletowych, rzutowanych na jedng z trzech ptaszczyzn prostokatnego
uktadu wspoétrzednych (X-Y, X-Z lub Y-Z). Kolory pozwalaja rozrézni¢ robota, modele uzytkownika
oraz strefy kontroli pozycji w uktadzie kartezjanskim.

Dostepne elementy obstugowe do manipulacji widokami opisano w zamieszczonym w dalszej czgsci
punkcie "Wyswietlanie modelu robota". Te same zasady obstugi obowigzuja przy wyswietlaniu modeli
uzytkownika lub stref kontroli w uktadzie kartezjanskim.

Widoki graficzne 4D

Widoki graficzne 4D sg powigzane z odpowiednimi ekranami DCS.
W widokach takich, robot, model uzytkownika oraz strefy kontroli pozycji w uktadzie wspotrzednych
wyswietlane sg w formie przestrzennej grafiki. Kolory pozwalajg rozréznic¢ robota, modele uzytkownika

oraz strefy kontroli pozycji w ukladzie kartezjanskim.

Widoki graficzne 4D sa automatycznie aktualizowane wraz ze zmiang wartosci parametrow w menu
DCS.

Szczegotowe informacje o obstudze ekranow z grafikg 4D podano w punkcie "4.2 Wyswietlanie grafiki
DCS 4D".
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4.1 WYSWIETLANIE MODELU ROBOTA

Widok prosty modelu robota mozna wyswietli¢ z poziomu menu glownego DCS lub z poziomu menu
DCS Robot Setup. Wcisnigcie klawisza FS(VIEW) w momencie, gdy kursor jest ustawiony w menu
gtéwnym na linii Robot Setup powoduje wyswietlenie widoku dla aktualnie wybranej grupy robotow.
Wecisnigcie F5(VIEW) z poziomu ekranu DCS Robot Setup powoduje wyswietlenie widoku dla grupy
robotoéw aktualnie wybranej za pomoca kursora.

Model robota jest zawsze pokazywany w widoku graficznym 4D. Model DCS jest pokazywany w postaci
jak na rysunku ponizej zawsze ilekroc¢ jest aktywny i zawsze, jezeli aktualny ekran to ekran DCS Robot
Setup.

X-Z

Wszystkie widoki proste to rysunki szkieletowe, powstate przez rzutowanie prostokatne modeli
uzywanych w obliczeniach DCS. Rzuty te powstaja przy patrzeniu na robota zgodnie z kierunkami
pokazanymi na rysunku powyze;j.

Modele DCS zlozone s3 z cylindrow i sfer, na wskutek czego zawieraja mniej detali niz faktyczny robot.

Ponizej pokazano trzy rzuty prostokatne modelu robota w widoku graficznym 4D i widoku prostym.
(Pokazano model R-2000. Kazdy robot posiada swoj model DCS)
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Plaszczyzna X-Y

DCs

Robot Model ¥X-¥ Plane

X-¥ X-Z ¥-Z Z00M+ ZO0M- >
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Plaszczyzna Y-Z

E:]'

B2
=

DCs

Robot Model Y-Z Plane

IG5

ZOOM+ Z00M- >

4.1.1 Obstuga widoku prostego

4111 Wybérrzutu

W celu wybrania odpowiedniego rzutu nalezy wcisna¢ klawisz funkcyjny F1 (X-Y), F2 (X-Z) lub F3
(Y-2).

4.1.1.2 Przesuwanie i powigekszanie

Po pierwszym wys$wietleniu rzutu, $rodek uktadu wspoétrzednych i skala sg tak dobierane, aby wszystkie
elementy byty widoczne na ekranie.

Za pomoca klawiszy kursora mozna przesuna¢ $srodek ukladu wspotrzednych, a tym samym przesungé
rysunek w gore, w dot, w lewo lub w prawo.

Za pomocg klawiszy funkcyjnych F4 (ZOOM+) i F5(ZOOM-) mozna zmieni¢ skale, a tym samym
wielko$¢ rysunku.

Woeisniecie klawisza SHIFT w czasie przesuwania lub powigkszania zwigksza krok 10X.
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4.1.1.3 Wyswietlanie ukladu wspétrzednych

Uzytkownik moze wybra¢ jeden z widokow uktadu wspolrzgdnych. W tym celu nalezy wcisng¢ >
(NEXT) w celu przejscia do kolejnej strony klawiszy funkcyjnych. Wcisnigcie klawisza funkcyjnego F3

(COORDS) powoduje przetaczanie pomiedzy dostegpnymi formatami wyswietlania ukladu
wspotrzednych.

DCS
Robot Model ¥X-Z Plane
COORDS FULL >
Brak wyswietlanego uktadu wspétrzednych (widok domysiny)
DCS
Robot Model ¥-Z2 Plane
Center X=626
¥=80
MW M z=540
Span X=4770
z=2720
Z
L.
COORDS FOLL >

Maty uktad wspétrzednych na srodku, wspotrzedne srodka i zakres
Zakres okresla powierzchnie widoczng na catym ekranie
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DCS
Robot Model Z ¥X-Z Plane
Center X=626
T 7NN ¥=80
—7\‘\3{,}{&4) Z=540
Span X¥=4770
Z=2720
X
COCRDS FULL >

Widok podobny do poprzedniego, ale linie uktadu wspétrzednych sa rozciagniete na caly ekran.

DCS

Robot Model ¥-Z Plane

! | S

== w
X

2530

COORDS FOLL >

Bardziej tradycyjny format wyswietlania ukladu wspétrzednych

41.1.4 Pamieé formatu

Wybrany widok rzutu prostopadlego oraz format wyswietlania uktadu wspotrzednych sg pamigtane po
zamknigciu ekranu z grafika i jego ponownym wyswietleniu dla tych samych parametrow.

Pamigtane sg roéwniez wspdlrzedne $rodka oraz zakres (powigkszenie) przy wyswietlaniu tego samego
elementu (strefa, model, robot). Wcisniecie F4 (FULL) przywraca wyswietlanie rysunku w ten sposob,
aby jego calos¢ byla widoczna na ekranie.

4.1.1.5 Wybor grupy robotéw

W przypadku kontrolerow obstugujacych wiele grup, druga strona klawiszy funkcyjnych zawiera klawisz
F2 (GROUP).
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DCs

Robot Model Group 1 ¥-Z Plane

=

GROUP COCRDS FULL >

Weciskanie klawisza F2 (GROUP) pozwala przetaczaé si¢ pomiedzy dostgpnymi grupami. W gornej
czescei ekranu pokazywany jest numer aktualnie wybranej grupy.

4.1.1.6 Zamykanie widoku grafiki

Widok prosty DCS zajmuje calg powierzchni¢ ekranu. W trakcie wyswietlania tego widoku, ignorowane
sg klawisze MENU, FCTN oraz DISP. W celu zamkni¢cia widoku grafiki i powrotu do ekranéw menu
nalezy wciska¢ klawisz PREV.

4.2 WIDOK GRAFIKI 4D

ARCOOL LINE O T1 ABORTED

EI|

O| 40 GRAPHICS DCS Display
1/16

2 fafe I/0 conmect:
3 Joint position check:
4 Joint speed check:

5 Cart. position check:
& Cart. speed check:

7 Tl mode speed check:
8 User model:

9 Tool frame:

10 User frame:

11 Stop position prediction:
12 Robot setup:

13 Mastering parsmeter:

14 Hafe I/0 dewice:

15 Signature number:

16 Code numher setup:

._l [ T¥PE ] | APPLY | DETAIL

Procedura 4-1-4 WYWOLYWANIE WIDOKU GRAFIKI 4D

Procedura
W celu wywotania na ekran widoku grafiki DCS 4D nalezy:
1 Woecisng¢ klawisz MENU oraz wyswietli¢ ekran MENU.
2 Wybra¢ [0 -- NEXT --], a nastgpnie [6 SYSTEM].
3 Wecisng¢ F1 [TYPE] i wybra¢ [DCS].
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4  Wecisna¢ klawisz i a nastgpnie klawisz FCTN na ekranie DCS. Spowoduje to wy$wietlenie menu
View.
5  Wybra¢ polecenie "4D DCS Display".

4.2.1 Procedura obstugi

Na ekranie 4D GRAPHICS dostgpne sa nastgpujace operacje dostosowywania widoku:
- ZOOM (Powigkszanie)

- PAN (Przesuwanie)

- ROTATE (Obracanie)

Przygotowywane sg nastgpujace funkcje:

- Widoki zdefiniowane

- Widoki wybrane przez uzytkownika

ZOOM (Powiekszanie)

o B

4D GRAPHICS Display

Przycisk ZOOM stuzy do zmiany wspotczynnika powigkszenia. Zwigkszenie tego wspodtczynnika
powoduje powigkszenie obiektdéw w oknie, ale zaweza pole widzenia. W celu przejscia do trybu
powickszania nalezy wcisnaé¢ F3, ZOOM. Etykieta przycisku F3, ZOOM zmieni kolor na niebieski.
Dostgpne sa dwa sposoby powigkszania: Za pomocg klawiszy iPendant oraz za pomoca panelu
dotykowego.

Obstuga za pomoca klawiszy iPendant

Powiekszanie

- Wecisna¢ klawisz ruchu w gore na panelu iPendant.

- Woeisnag¢ klawisz SHIFT + klawisz ruchu w gore na panelu iPendant. (Duzy skok)
Pomniejszanie

- Wecisng¢ klawisz ruchu w dot na panelu iPendant.

- Woeisng¢ klawisz SHIFT + klawisz ruchu w dot na panelu iPendant. (Duzy skok)

Obstuga za pomoca panelu dotykowego
Powiekszanie

- Wecisng¢ i zwolni¢ nacisk w goérnej czgséci ekranu.

- Dotkna¢ ekran i przeciagna¢ palec w gore lub w prawo.
Pomniejszanie

- Woeisna¢ i zwolni¢ nacisk w dolnej cze¢sci ekranu.

- Dotkng¢ ekran i przeciagna¢ palec w dot lub w lewo.
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PAN (Przesuwanie)

Busy
o [ |

4D GRAPHICS Display

Operacja przesuwania pozwala przesung¢ widok w gore, w dol, w lewo lub w prawo. W celu przejscia do
trybu przesuwania nalezy wcisng¢ F4, PAN. Etykieta przycisku F4, PAN zmieni kolor na niebieski.

Dostepne sg dwa sposoby przesuwania: Za pomoca klawiszy iPendant oraz za pomoca panelu
dotykowego.

Przesuwanie za pomoca klawiszy iPendant
- Wecisng¢ klawisz kursora ruchu w gore, w dot, w lewo lub w prawo na panelu iPendant.

Przesuwanie za pomocg panelu dotykowego
- Dotkna¢ ekran i przeciagna¢ palec w gore, w dol, w lewo lub w prawo.
- Klikng¢ na ekranie co spowoduje, ze klikniety punkt zostanie ustawiony na $rodku ekranu.

ROTATE (Obracanie)

-
4D GRAPHICS Display

Operacja obracania pozwala obraca¢ widok w gore, w dot, w lewo lub w prawo. W celu przejscia do
trybu obracania nalezy wcisng¢ F5, ROTATE. Etykieta przycisku F5, ROTATE zmieni kolor na
niebieski.

Dostepne sg dwa sposoby obracania: Za pomoca klawiszy iPendant oraz za pomoca panelu dotykowego.

Obstuga za pomoca klawiszy iPendant
- Woeisng¢ klawisz kursora ruchu w gore, w dot, w lewo lub w prawo na panelu iPendant.

- Weisng¢ klawisz SHIFT+ kursora ruchu w goreg, w dot, w lewo lub w prawo na panelu iPendant.
(Duzy skok)

Obracanie za pomoca panelu dotykowego
- Dotkng¢ ekran i przeciagnaé palec w gore, w dot, w lewo lub w prawo.
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Widoki zdefiniowane

PRESET USER FIF >

Ekran 4D GRAPHICS udostgpnia siedem zdefiniowanych widokéw. Domyslnie wybierany jest widok
pod katem 45 stopni. Jest do dobry punkt poczatkowy do wybrania innego widoku. Umozliwia on
rowniez wyswietlenie na ekranie informacji przypadkowo usunigtych. Na wszystkich widokach
zdefiniowanych, na $rodku ekranu wyswietlany jest punkt sSrodkowy posadzki.

- Default Widok domyslny.

- Front Widok z przodu robota.

- Back Widok z tyhu robota.

- Top Widok z gory robota.

- Bottom Widok z dotu robota.

- Left Widok z lewej strony robota.

- Right Widok z prawej strony robota.

W celu wybrania widoku zdefiniowanego nalezy wcisng¢ klawisz NEXT, a nastgpnie klawisz F2,
[VIEWS]. Wybra¢ jeden z wymienionych powyzej widokow.

Dodatkowe informacje podano w punkcie "Funkcja grafiki 4D" w Instrukcji operatora, Funkcje
opcjonalne kontrolera R-30iB/R-30iB Mate (B-83284EN-2).

4.3 WYSWIETLANIE MODELI UZYTKOWNIKA

Klawisz F5 (VIEW) dostgpny na nastgpnej stronie klawiszy funkcyjnych pozwala na uruchomienie
prostej przegladarki modeli uzytkownika, dostgpnej z poziomu ekranéw:

*  User Model List

*  User Model Element List

*  User Model Element Detail

Funkcja wy$wietlania grafiki 4D automatycznie wy$wietla odpowiedni model.

Przegladarka modeli uzytkownika zawsze wyswietla wszystkie aktywne elementy sktadowe dla
aktualnego ekranu modelu. W przypadku wys$wietlania jednak z poziomu Ekranu Element List lub
Element Detail, aktualnie wybrany element jest zawsze wyswietlany, bez wzgledu na to czy jest aktywny
czy nie, albo wyrdzniony w innym kolorze.

Ponizej podano przyklad efektora koncowego opisanego za pomoca modelu uzytkownika DCS oraz

wyswietlanego w przegladarce modeli uzytkownika. Pokazano zar6wno widok grafiki 4D jak i widok
prosty.
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DCS Fll=]l] 4D GRAPHICS DCS Display (O]
User model detail{l0 elements) 3/11
NC. l [***********************]
Elements
No. Link Shape Size Status

1 ENRELE 9% Line seg
BERErzELE 99 Line seg

3 ENRELE 99 Line seq
4 ENAELE 99 Line seqg
5 ENABLE 98 Line seg
6 ENABLE 93 Line_seg
7 DISABLE 99 Point
& DISABLE 99 Point
9 DISABLE 99 Point

10 DISABLE 95 Point

75.0 0K

-
[}

e v O O e O Y Y Y e
=]
]

E. [SCENES] |

SELECT |

A00OM

ROTATE | >

DCS

User Model 1, Elem 2

1

X-Z Plane

Z00M+ A00M— >

W czasie definiowania elementéw sktadowych modelu, uzytkownik ma duza swobode. Kazdy element
moze by¢ podawany w odniesieniu do powierzchni czotowej, okreslonego ramienia lub by¢ przesuniety
w ukladzie wspotrzednych narzedzia. Takie uktady wspotrzednych odniesienia uzywane sa w czasie
korzystania z modeli uzytkownika przy konfigurowaniu funkcji Cartesian Position Check i jezeli model

jest przypisany do grupy robotow.

W systemach wielogrupowych, przegladarka modeli uzytkownika nie ma informacji o takich
powiazaniach, a wigc wszystkie elementy sktadowe sa wyswietlane wzgledem grupy 1. Druga strona
klawiszy funkcyjnych posiada klawisz F2 (GROUP), pozwalajacy na przetaczanie grup.

Przegladarka modeli z widokiem grafiki 4D sprawdza gdzie model jest uzywany i wybiera odpowiednia
grupe robota do wyswietlania modelu uzytkownika. Jezeli model nie jest jeszcze uzywany przez strefe
kontroli pozycji w uktadzie kartezjanskim, wybierana jest grupa 1.
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4.4 WYSWIETLANIE STREFY KONTROLI POZYCJI W
UKLADZIE KARTEZJANSKIM

Klawisz F5 (VIEW) dostgpny na nastgpnej stronie klawiszy funkcyjnych pozwala na uruchomienie
przegladarki kontroli pozycji w ukladzie kartezjanskim CPC (Cartesian Position Check), dost¢pnej z
poziomu ekranow:

*  Menu glownego DCS

*  Menu z listg funkcji DSC Cartesian Position Check

*  Menu Cartesian Position Check Detail

Funkcja wy$wietlania grafiki 4D automatycznie wy$wietla odpowiedni model.

W czasie wy$wietlania statusu CPC z poziomu menu gldwnego, przy kursorze ustawionym na pozycji
DCS Cartesian Position Check, pokazywane sa wszystkie aktywne strefy. Strefy sg wy$wietlane i
ukrywane, stosownie do ich zalaczania i wyltaczania przez sygnaly Safety I/O.

Konfiguracje wielogrupowe sg traktowane w inny sposob przy widokach Simple i widokach grafiki 4D.
W widoku Simple pokazywana jest jednocze$nie tylko jedna grupa, a w widoku grafiki 4D s3
pokazywane wszystkie grupy jednoczes$nie.

Po uruchomieniu przegladarki CPC z poziomu ekranu List lub Detail, pokazuje ona wszystkie strefy,
nawet jezeli s3 wyltaczone.

Strefy sa wyswietlane w kolorze zielonym jezeli sa bezpieczne i czerwonym, jezeli nie sa bezpieczne.

W widoku prostym, model jest wyswietlany w kolorze czarnym w trakcie sprawdzania przez strefe i
szarym, jezeli nie jest sprawdzany. Widok grafiki 4D zawsze pokazuje obraz robota oraz dodaje model
DCS robota, jezeli jest o kontrolowany przez strefe.

Modele uzytkownika sprawdzane przez stref¢ wyswietlane sa w kolorze niebieskim.

Uzywany w widoku prostym uktad wsp. DCS User name wyswietlany jest w kolorze rozowym.

Ponizej pokazano przyktad funkcji kontroli strefy w uktadzie kartezjanskim z uzyciem metody LINES

(INSIDE) sprawdzajacej robota oraz jeden model uzytkownika. Pokazano zarowno widok grafiki 4D jak i
widok prosty.

B Al ] <0 GRAPHICS DCS Display O

3/13

1 Joint position check:

2 Joint speed check: ——
KMCzrt. po3ition check:

4 Cart. speed check: ===
5 T1 mode speed check:

& User model:

T Tool frame:

8 User frame:

9 Stop position prediction:

10 Eocbot setup:

11 Mastering parameter:

12 Signature number:

13 Code number setup:

[ TYPE ] APPLY DETATL
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DCS 1

Cart. Pos. Rl11l Zones X-Y Plane

P2 B3

wx | w2 | va | soos | wow | -

Przegladarka CPC pokazuje dwa mate uktadu wspoétrzednych do reprezentowania strefy kontroli pozycji,
korzystajacej z metody Ornt(ALL). Aktualna orientacja powierzchni czotowej jest zawsze pokazywana za
pomoca niebieskiego uktadu wspoirzednych. Orientacja kontroli strefy jest wyswietlana w kolorze
zielonym lub czerwonym, w zalezno$ci od statusu bezpieczenstwa. Ponizej pokazano zaréwno widok
grafiki 4D jak i widok prosty dla metody kontroli ALL.

Bl | /O GRAPHICS DCS Display O

Cartesgian pogition check 1/11
Ho. 1 Status:
Comment = ii!k#ii!k#
Enable/Disable: ENABLE
Method (Safe 3ide) :0rntFix (ALL)
Group: 1
User frame: 0
Face Plate orientation (deg):
Current Base
W -0.000 0.000
P -63.082 -78.000
R 180.000 180.000
Angle of any direction(deg):
Current Limit
14.918 15.000
10 Stop type: Not stop
11 disabling imput: ---[ 0O: ]

[ R

[F-Ia s N )

l:| [ T¥PE ] PREV NEXT RECCRD UNDC >
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DCS

Car Pos. Zone 1

X-Z Plane

x-Y X-Z Y-Z Z00M+

ZO0M- >

Przegladarka CPC pokazuje dwa wektory liniowe do reprezentowania strefy kontroli pozycji,
korzystajacej z metody Ornt(UserZ). Wektor wzgledny do aktualnej orientacji powierzchni czotowej jest
wyswietlany w kolorze niebieskim. Orientacja kontroli strefy (prostopadtej do uktadu DCS User Frame)
jest wyswietlana w kolorze zielonym lub czerwonym, w zaleznosci od statusu bezpieczenstwa. Ponizej
pokazano zaréwno widok grafiki 4D jak i widok prosty dla metody kontroli UserZ.

E= B 1| 4D GRAPHICS DCS Display mj
Cartesian position check 1/11
Ho. 2 Status:

1 Comment: A#A#ﬂ##!#ﬂ##!#ﬂ#i! *
2 Enable/Disable: ENZBLE
3 Method {Safe side) :0rntFix(UserZ)
4 Group: 1
5 User frame: a
Face Plate orientation{deg):
Current Base
[ -0.000 0.000
7P -63.082 -78.000
&R 180.000 180.000
9 Learning angle of User Z:
Current Limit
14.918 20.000
10 Stop type: Hot stop
11 disabling input: ——[ 0: 1
[ T¥PE ] PREV NEXT RECCRD
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DCS 1

ar . Zone ¥-Z Plane

\

X-¥ X-a Y-2 A00M+ A00M— >

4.5 WYSWIETLANIE WYNIKOW KONTROLI POZYCJI PARY

Klawisz F5 (VIEW) dostepny na nastgpnej stronie klawiszy funkcyjnych pozwala na uruchomienie
przegladarki kontroli pozycji pary JPC (Joint Position Check), dostepnej z poziomu:

*  Menu gtéwnego DCS

*  Ekranu z listg funkcji Joint Position Check

*  Ekranu Joint Position Check Detail

Funkcja wyswietlania grafiki 4D automatycznie wyswietla odpowiedni model.

Widok prosty i widok grafiki 4D znacznie si¢ od siebie r6znig. Sg one opisane w zamieszczonych ponizej
punktach.

4.5.1 Funkcja Joint Position Check — widok prosty

W celu uruchomienia przegladarki JPC z poziomu menu DCS nalezy umiesci¢ kursor na pozycji DCS
Joint position check. Spowoduje to wyswietlenie w przegladarce wszystkich zalaczonych stref dla
aktualnej grupy robotéw. Strefy sg wyswietlane i ukrywane, stosownie do ich zalaczania i wylaczania
przez sygnaty Safety I/O.

Po uruchomieniu przegladarki JPC z poziomu ekranu List lub Detail, pokazuje ona wszystkie strefy,
nawet jezeli sa wytaczone.

Strefy wyswietlane sag w formie poziomego prostokata, z zaznaczong granica dolng i gorng ruchu. Czes¢
obejmowana przez granice DCS jest wyswietlana w kolorze zielonym, jezeli robot znajduje si¢ aktualnie
w strefie bezpieczenstwa lub czerwonym, jezeli jest poza nia.

Aktualna pozycja pary jest wySwietlana w formie pionowej linii.

Ponizej podano przyktad ekranu dla robota z trzema strefami kontroli pozycji par, po uruchomieniu
przegladarki JPC z poziomu menu gtéwnego DCS.
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DCS

Joint Pos. Bll Zones

180

Zone 1
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4.5.2 Funkcja Joint Position Check — widok grafiki 4D

Ustawienia JPC sg wyswietlane w oknie grafiki 4D jezeli odpowiedni widok jest aktywny i wybrano
jeden z ekranéw do konfigurowania JPC z menu konfigurowania DCS.

Po ustawieniu kursora na pozycji Joint position check: w menu gtownym widoku grafiki 4D wys$wietlane
sa wszystkie zalaczone strefy JPC. Strefy sa wysSwietlane i ukrywane, stosownie do ich zalaczania i
wylaczania przez sygnaty Safety 1/O.

Po uruchomieniu przegladarki z poziomu ekranu List lub Detail, pokazuje ona wszystkie strefy, nawet
jezeli sa wyltaczone.

Strefy JPC sa wyswietlane w formie wachlarza dla osi obrotowych oraz prostokata dla osi liniowych. Sa
one naktadane na model robota, a o aktualnym potozeniu pary robota informuje wys$wietlana wskazowka.
Strefa jest wyswietlana w kolorze zielonym jezeli robot znajduje si¢ w strefie bezpieczenstwa lub w
kolorze czerwonym, jezeli robot znajduje si¢ poza nia.

Ponizej podano przyktad strefy kontroli pozycji dla 4 osi robota. Widok ten jest dostgpny po ustawieniu
kursora na pozycji Joint position check: w menu gtownym DCS.

DCS 1 g 4D GRAPHICS DCS Display E
1/13
jlJoint position check: RFE O
2 Joint speed check: ———— O
3 Cart. position check: SAFE OK
4 Cart. speed check: ———— O
5 T1 mode speed check: 0K
& User model: 0K
7 Tool frame: 0K
8 User frame: OK
9 Stop position prediction: 0K
10 Robot setup: 0K
11 Mastering parameter: OK

12 Signature number:
13 Code number setup:

l:. [SCENES] | SELECT PLAN | ROTATE | >
—
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Sygnaty Safe I/O to sygnaty bezpieczenstwa z ktdorych mozna korzysta¢ w funkcji DCS. Sygnaty 1/0 sg
identyfikowane poprzez 3 znaki oraz indeks, przyktadowo "SPI[1]".

Przyktadowo, wejsciowy sygnat bezpieczenstwa SDFI1 jest reprezentowane jako Safe I/O SPI[1]. W celu
przetaczenia strefy bezpieczenstwa zgodnie ze stanem sygnatu SDFI1, nalezy ustawi¢ sygnal SPI[1] jako
sygnat wylaczajacy.

Niektore sygnaty Safe I/0 informuja o wewnetrznym stanie funkcji DCS. Przyktadowo, sygnat Safe 1/0
CP(J[1] informuje o statusie funkcji Cartesian Position Check No.1. Status tej funkcji Catersian Position
Check mozna wysyta¢ do wyjsciowego sygnatu bezpieczenstwa SFDI1 poprzez przypisanie sygnatu
CPC[1] do SPO[1] funkcji Safe I/O connect.

Ponizej podano typy sygnalow Safe I/O. Jezeli w kolumnie Wejscie/wyjscie podany jest typ "Wyijscie"
oznacza to, ze sygnat Safe I/O moze by¢ uzyty po lewej stronie wyrazenia przypisania sygnatow. Inny
rodzaj to "Wejscie".

Status sygnalu Safe I/O typu "Wyjscie" moze by¢ ustawiany tylko przez funkcje Safe 1/0O lub przez
funkcj¢ Safety PMC.

Wszystkie sygnaly Safe I/0O typu "Wyjscie" majg po wlaczeniu zasilania stan OFF, za wyjatkiem
sygnatow SSO[1-5]. Sygnaly SSO[1-5] ustawiane sg na ON.

Sygnaty Safe I/O posiadajg wewnetrzng redundancje, dzigki czemu jeden sygnat Safe I/O moze by¢
uzywany jako sygnal bezpieczenstwa. Dwutorowe, wejsciowe sygnaty bezpieczenstwa (np. SFDII1 i
SDFDI21) odpowiadajg jednemu sygnatowi Safe I/O (SPI[1]), a sygnat Safe I/O ma wartos¢ ON, jezeli
sygnaty w obydwu torach majg warto$¢ ON.

Funkcja Safe 1/0 Connect posiada Kateg. 4, PL e, SIL 3, ale niektore sygnaly Safe I/0 posiadajg Kateg. 3,
PL d, SIL 2 poniewaz funkcja zrédtowa posiada Kateg.3, PL d, SIL 2. Kolumna "Kat.,PL,SIL" podaje
Kategorie, PL 1 SIL dla kazdego Sygnatu 1/O. Liczba w kolumnie "Gniazdo" uzywana jest przez funkcje
"Monitorowania statusu sygnatow Safe 1/0", opisang w dalszej czesci.

Typy sygnatéw Safe I/O

Zakres Kat. .
Typ indeksow We/Wy PL Gnd. Opis
SIL
SPI 1-64 We Kat.4 1 Safe Peripheral Input
PLe W szafie B kontrolera R-30iB, SPI[1-8] to wej$cia bezpieczenstwa na
SIL 3 karcie Safety /0 SFDI1-8. Karta Safety 1/0O to opcja sprzetowa. Jezeli
(UWAGA opcja nie jest zamontowana, sygnaty SPI[1]8] majg zawsze stan OFF.
3) W szafie A kontrolera R-30iB, SPI[1-2] to wej$cia bezpieczenstwa

SFDI1-2 na plycie zatrzymywania awaryjnego. Sygnaty SPI[3]8] majg
zawsze stan OFF.

W R-30iB Mate, w celu korzystania z wejs¢ bezpieczenstwa
konieczne jest dodatkowe urzgdzenie Safety 1/0.

ON: Obydwa dualne obwody sg ZAMKNIETE, OFF: obydwa obwody
sg OTWARTE.

Po podtgczeniu dodatkowego urzadzenia Safety 1/0, dodatkowe,
wejsciowe sygnaty bezpieczenstwa sg przypisane do SPI. Dodatkowe
informacje podano w punkcie "5.4 DODATKOWE SYGNALY
BEZPIECZENSTWA".
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Zakres Kat. .
Typ indeksow We/Wy PL Gnd. Opis
SIL
SPO 1-64 Wy Kat.4 2 Safe Peripheral Output
PLe W szafie B kontrolera R-30iB, SPO[1-8] to wyjscia bezpieczenstwa na
SIL 3 karcie Safety /0O SFDO1-8. Karta Safety 1/0 to opcja sprzetowa.
(UWAGA W szafie A kontrolera R-30iB, SPO[1-2] to wyjscie bezpieczenstwa na
2) ptycie zatrzymywania awaryjnego SFDO1-2. Brak jest sygnatu
(UWAGA sprzetowego odpowiadajacego sygnatom SPO[3-8].
3) W R-30iB Mate, w celu korzystania z wyjscia bezpieczenstwa
konieczne jest dodatkowe urzadzenie Safety 1/0.
Po podtgczeniu dodatkowego urzadzenia Safety 1/0, dodatkowe,
wyjsciowe sygnaty bezpieczenstwa sg przypisane do SPO. Dodatkowe
informacje podano w punkcie "5.4 DODATKOWE SYGNALY
BEZPIECZENSTWA".
Jezeli kontrola impulséw SFDO jest wytaczona, wyjscie
bezpieczenstwa SFDO to funkcja bezpieczenstwa Kategorii 3, PL d.
Faktyczne wyjscie ma stan OFF przy symulacji usterki nawet, jezeli
sygnat SPO zostanie ustawiony na ON (Uwaga 1).
SSI 1-11 We Kat.4 3 Safe System Input
PLe Status informacji o bezpieczenstwie systemu, przyktadowo status
SIL 3 przycisku zatrzymywania awaryjnego.
Szczegdtowe informacje podane w tabeli "Szczegotowe informacije o
sygnale SSI".
SSO 1-7 Wy Kat.4 4 Safe System Output
PLe Polecenia wysytane do systemu, przyktadowo zadanie zatrzymania
SIL 3 awaryjnego.
Szczegodtowe informacje podane w tabeli "Szczegotowe informacije o
sygnale SSO".
SIR 1-64 Wy Kat.4 5 Safe Internal Relay
PLe Wewnetrzny przekaznik, ktéry moze by¢ uzywany przez Safe 1/0.
SIL3 Po wigczeniu zasilania sygnat ma stan OFF.
CPC 1-32 We Kat.3 6 Cartesian Position Check
PLd Status funkcji Cartesian Position Check.
SIL2 Jezeli status to SAFE, sygnat ma stan ON. W przeciwnym wypadku
ma stan OFF.
CSC 1-16 We Kat.3 7 Cartesian Speed Check
PLd Status funkcji Cartesian Speed Check.
SIL2 Jezeli status to SAFE, sygnat ma stan ON. W przeciwnym wypadku
ma stan OFF.
JPC 1-40 We Kat.3 8 Joint Position Check
PLd Status funkgji Joint Position Check.
SIL2 Jezeli status to SAFE, sygnat ma stan ON. W przeciwnym wypadku
ma stan OFF.
JSC 1-40 We Kat.3 9 Joint Speed Check
PLd Status funkcji Joint Speed Check.
SIL2 Jezeli status to SAFE, sygnat ma stan ON. W przeciwnym wypadku
ma stan OFF.
Csli 1-64 We Kat.4 10 CIP Safety Input
PLe Sygnat wejsciowy z sieci Device Net Safety, EtherNet/IP Safety lub
SIL 3 PROFINET Safety.
Ma stan OFF z powodu btedu komunikacji lub z powodu ustawienia
parametru Enable/Bypass an BYPASS. Stan OFF powinien by¢ po
stronie bezpiecznej (STOP).
CsO 1-64 Wy Kat.4 11 CIP Safety Output
PLe Sygnat wyjsciowy z sieci Device Net Safety, EtherNet/IP Safety lub
SIL 3 PROFINET Safety.

Faktyczne wyjscie ma stan OFF przy symulacji usterki nawet, jezeli
sygnat CSO zostanie ustawiony na ON (Uwaga 1).
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Zakres Kat. .
Typ indeksow We/Wy PL Gnd. Opis
SIL
CCL 1-4 We Kat.4 12 Configuration Change Latch

PLe Sygnat informujgcy czy zmieniono parametry DCS.

SIL 3 Jezeli aktualna sygnatura i sygnatura pamietana w menu DSC
signature s3 takie same, sygnat ma stan ON. Jezeli wartosci te sg
rézne, sygnat na stan OFF.

Indeks 1-4 odpowiada parametrom na ekranie DSC signature:
1: Total (CCL[1] ma stan ON 2, 3, i 4 majg stan ON nawet, jezeli
sygnatura aktualna i zapamietana sg rézne)
2: Base
3: Pos./Speed
4:1/0 Connect
CCR 1-4 Wy Kat.4 13 Configuration Change Reset

PLe Jezeli sygnat Safe 1/0 zmieni¢ stan z OFF na ON, aktualna sygnatura

SIL 3 odpowiedniego elementu ekranu DCS signature jest kopiowana do
sygnatury pamietanej i odpowiedni sygnat CCL jest ustawiany na ON.
Znaczenie indeksu jest takie same jak przy sygnale CCL.

Jezeli sygnat CCR[1] zmieni¢ stan z OFF na ON, aktualne sygnatury
wszystkich elementéw ekranu DCS signature sg kopiowane do
sygnatur pamietanych i odpowiednie sygnat CCL[1-4] sg ustawiane na
ON.

RPI 1-4 We Kat.4 14 Robot Power Input

PLe Jezeli system posiada dwa lub wiecej robotéw podtgczonych do

SIL 3 kontrolera, sygnat RPI informuje o statusie przetgcznika wytgczania
robota.

ON: Przetgcznik wytgczania robota w stanie zatgczenia.
OFF: Przetacznik wytaczania robota w stanie wylgczenia. W
przypadku takim wytgczane jest zasilanie serwonapedéw robota.
Indeks to numer robota na przetgczniku wytgczania robotow.
Numer robota jest wyswietlany w menu DCS Safe /0.

RPO 1-4 Wy Kat.4 15 Robot Power Output

PLe Jezeli sygnat RPO ma stan OFF, wylgczane jest zasilanie

SIL 3 serwonapeddéw odpowiedniego robota. Indeks to numer robota. Sygnat
RPO dziata identyczne jak przetacznik wylgczania robotéw.

Wartos$¢ poczatkowa tego sygnatu to ON, a zasilanie serwonapedéw
nie jest wylgczane w przypadku nie korzystania z tego sygnatu (sygnat
ten nie jest uwzgledniany przez Safe 1/O connect).
FSI 1-272 We Kat.4 16 Safety function by FL-net Input
PLe Sygnat wejsciowy z sieci Safety function by FL-net.
SIL 3
FSO 1-80 Wy Kat.4 17 Safety function by FL-net Output

PLe Sygnat wyjsciowy z sieci Safety function by FL-net.

SIL 3 Faktyczne wyjscie ma stan OFF przy symulacji usterki nawet, jezeli
sygnat FSO zostanie ustawiony na ON (Uwaga 1).

SLI 1-64 We Kat.3 18 Wejscie dla I/O Link i Slave
PLd Wejsciowy sygnat bezpieczenstwa dla funkgiji dla I/0 Link i Slave
SIL 2

SLO 1-64 Wy Kat.3 19 Wyjscie dla I/0 Link i Slave
PLd Wyjsciowy sygnat bezpieczenstwa dla funkcji dla I/O Link i Slave
SIL2 Faktyczne wyjscie ma stan OFF przy symulacji usterki nawet, jezeli

sygnat SLO zostanie ustawiony na ON (Uwaga 1).
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Zakres Kat. .
Typ indeksow We/Wy PL Gnd. Opis
SIL
--- 0 Nie zdefiniowany
Oznacza to, ze nie mozna zdefiniowa¢ sygnatu Safe 1/0.

ON 0 We Kat.4 Sygnat majgcy zawsze stan ON.
PLe
SIL 3

OFF 0 We Kat.4 Sygnat majgcy zawsze stan OFF.
PLe
SIL 3

NSI 1-32 We Dane nie |0 Non-safety input
dotycz. |(DO) |[Sygnat NSI moze by¢ przypisane do wyjscia cyfrowego (DO) jako
bezp. kaseta 36, gniazdo 0. Jezeli odpowiedni sygnat DO ma stan ON,

sygnat NSI ma réwniez stan ON. Jezeli sygnat DO ma stan OFF,
sygnat NSI ma roéwniez stan OFF.

Sygnat NSI to dane nie zwigzane z bezpieczenstwem. Jezeli sygnat
NSI jest uzywany w celach zwigzanych z bezpieczenstwem, nie dziata
on jak funkcja bezpieczenstwa i moze to prowadzi¢ do powaznych
obrazen cielesnych. W celu korzystania z sygnatu NSI konieczne jest
przeprowadzenie analizy ryzyka dla catego systemu
zrobotyzowanego. Dodatkowe informacje podano w punkcie "5.3
PRZYKLAD PRZEtACZANIA STREF BEZPIECZENSTWA
SYGNALEM NSI".

/N\ OSTRZEZENIE
Sygnat NSI to dane nie zwigzane z bezpieczenstwem. Jezeli sygnat NSI jest uzywany w
celach zwigzanych z bezpieczenstwem, nie dziata on jak funkcja bezpieczenstwa i
moze to prowadzi¢ do powaznych obrazeh cielesnych. W celu korzystania z sygnatu
NSI konieczne jest przeprowadzenie analizy ryzyka dla catego systemu
zrobotyzowanego.

W przypadku wykonywania operacji na sygnale NSl i innym sygnale Safe I/O, w wyniku
nie sg uzyskiwane bezpieczne dane. (Przyktad "SIR[1]=NSI[1] OR SPI[1]". W takim
przypadku SIR[1] nie mozna traktowac jako dane bezpieczne.)

W przypadku potgczenia sygnatu NSl i innego sygnatu Safe 1/0O w poleceniu funkcji Safe
I/0, konieczna jest odpowiednia analiza programu,

Aktualne ustawienia funkcji Safe 1/O mozna zapisa¢ na karcie pamieci w postaci pliku
tekstowego (DCSVRFY.DG). Moze to by¢ pomocne przy analizie programu, poniewaz
taki plik mozna odczyta¢ i wydrukowaé na komputerze osobistym.

/AN OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z sygnatu wyjsciowego takiego jak SPO, CSO, FSO czy SLO
system zrobotyzowany powinien by¢ tak zaprojektowany, aby robot znajdowat sie stanie
Safe (STOP) jezeli te wyjsciowe sygnaty bezpieczenstwa majg stan OFF. Stan
sygnatéw wyjsciowych bezpieczenstwa jest zmieniany na OFF po wykryciu
wewnetrznego btedu w kontrolerze robota.
Jezeli robot nie przechodzi do stanu bezpiecznego Safe State gdy te wyjsciowe sygnaty
bezpieczenstwa majg wartos¢ OFF, funkcja bezpieczenstwa nie pracuje poprawnie i
moze to prowadzi¢ do powaznych obrazen cielesnych.

UWAGA 1: Faktyczne sygnaly wyjsciowe SPO, CSO, FSO i SLO przyjmujg stan OFF po wystgpieniu
podanych ponizej alarmow.

SRV0-248 Deadman switch status abnormal

SRVO-266 FENCEI1 status abnormal

SRVO-267 FENCE2 status abnormal

SRVO-268 SVOFF1 status abnormal
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SRVO0O-269 Blad statusu SVOFF2
SRVO-270 EXEMGT1 status abnormal
SRVO-271 EXEMG?2 status abnormal
SRVO-272 SVDISCI1 status abnormal
SRVO-273 SVDISC2 status abnormal
SRVO-274 NTED1 status abnormal
SRVO-275 NTED?2 status abnormal
SRVO-335 DCS OFFCHK alarm i,
SRVO0-336 DCS RAMCHK alarm i,
SRVO-337 DCS PRMCHK alarm i, j
SRVO-338 DCS FLOW alarm i,
SRV0-339 DCS MISC alarm i,
SRVO-344 DCS GRP alarm(G i) j, k
SRVO-347 DCS AXS alarm(G ,A j) k, 1
SRVO-348 DCS MCC OFF alarm i,
SRVO0-349 DCS MCC ON alarm i,
SRVO-350 DCS CPU alarm i, j
SRVO-351 DCS CRC alarm i, j
SRVO-352 DCS COUNT1 alarm i, j
SRVO-353 DCS COUNT2 alarm i, j
SRVO-354 DCS DICHK alarm i, j
SRVO-355 DCS ITP_TIME alarm 1, j
SRVO-356 DCS ITP_SCAN alarm i, j
SRVO-357 DCS ENABLED alarm i, j
SRVO-358 DCS INVPRM alarm i, j
SRVO0-359 DCS SYSTEM alarm i,
SRVO-360 DCS CC_TCP alarm(G i) j, k
SRVO-361 DCS CC_FP alarm(G i) j, k

SRVO-362 DCS CC_TCPS alarm(G i) j, k

SRV0-363 DCS CC_FPS alarm(G i) j, k
SRVO0-364 DCS PRMCRC alarm(G i) j, k

SRVO-365 DCS FB_CMP alarm(G i,A j) k, 1
SRVO-366 DCS FB_INFO alarm(G i,A j) k, 1
SRVO-367 DCS CC_JPOS alarm(G i,A j) k, 1
SRVO-368 DCS CC_JSPD alarm(G i,A j) k, 1

SRVO-370 SVONI status abnormal
SRVO-371 SVON2 status abnormal
SRVO-372 OPEMGT] status abnormal
SRVO-373 OPEMG?2 status abnormal
SRVO-374 MODE]11 status abnormal
SRVO-375 MODE]12 status abnormal
SRVO-376 MODE21 status abnormal
SRVO-377 MODE22 status abnormal"
SRVO-378 SFDIxx status abnormal
SRVO-412 DCS COUNT3 alarm i, j
SRVO0-413 DCS CC_SAFEIO alarm 1, j
SRVO-414 DCS WORK CRC alarm i, j
SRVO-417 DCS APSP_C alarm (G 1) j, k

SRVO-418 DCS APSP Jalarm (G i, A j) k, |

SRVO0-447 DCS LS STO-FB alarm
SRV0-448 DCS PLSCHK alarm
SRVO0-449 DCS DOMON alarm

SRVO0-471 I/O Link i slave(i-j) status abnormal
UWAGA 2: Uwagi dotyczace wyjscia SFDO:
Jezeli zalaczona jest kontrola impulséw SFDO, aplikacja korzystajaca z sygnatu SDO i

zewnetrznego urzadzenia diagnostycznego moze uzyskac Kat. 4, PL 3, SIL 3.
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- Jezeli kontrola impulsow SFDO jest wylaczona, aplikacja korzystajagca z sygnatu SDO i
zewnetrznego urzadzenia diagnostycznego moze uzyskaé Kat. 3, PL d, SIL 2.
UWAGA 3: W przypadku korzystania z sygnaléw SFDI i SFDO w module [/O-MODEL A, aplikacja
korzystajace z sygnalow SFDI i SFDO moze uzyskac Kat. 3, PL d, SIL 2.

Szczegodtowe informacje o sygnale SSI
Indeks Nazwa Opis
SSI[1] [SVOFF Status EGS1 i EGS2 na plycie zatrzymania awaryjnego.
ON: Obydwa obwody sg ZAMKNIETE, OFF: obydwa obwody sg OTWARTE.
W R-30iB Mate, sygnat SSI[1] ma zawsze stan ON.
SSI[2] [FENCE Status EAS1 i EAS2 na plycie zatrzymania awaryjnego.
ON: Obydwa obwody sg ZAMKNIETE, OFF: obydwa obwody sg OTWARTE.
SSI[3] |[EXEMG Status EES1 i EES2 na plycie zatrzymania awaryjnego.
ON: Obydwa obwody sg ZAMKNIETE, OFF: obydwa obwody sg OTWARTE.
W R-30iB Mate, sygnat SSI[3] ma stan OFF jezeli obwody EES1 lub EES2 sg OTWARTE lub
wcishieto przycisk awaryjnego zatrzymywania na panelu operatora, albo panelu
programowania.

Dodatkowo, jezeli funkcja Shared Teach Pendant jest zatgczona, sygnat SSI[3] ma stan OFF
w nastepujgcym przypadku:
- Woeisnieto przycisk zatrzymywania awaryjnego na panelu operatora lub panelu
programowania.
- Wystgpito zdarzenie awaryjnego zatrzymywania w grupie ze wspotdzielonym panelem
programatora. W przypadku takim generowany jest alarm SRVO-422.
- Wystepuje alarm SRVO-423, SRVO-424 lub SRVO-725.
SSl[4] Nie uzywany.
SSI[5] [NTED Status obwodéw NTED1 i NTED2 na ptycie zatrzymywania awaryjnego oraz przetgcznikéw
DEADMAN (Enable).
ON: Obydwa obwody NTED1 sg NTED2 sg ZAMKNIETE i przyciski DEADMAN na panelu
programowania jest trzymany normalnie.
OFF: Obwod NTED1 lub NTED2 jest otwarty albo obydwa przyciski DEADMAN sg zwolnione
lub wcisniete zbyt mocno.
SSI[6] [OPEMG |Status przycisku awaryjnego zatrzymywania na panelu operatora i panelu programowania.
ON: Obydwa przyciski sg zwolnione, OFF: Obydwa przyciski sg wcisniete.
W R-30iB Mate, sygnat SSI[6] ma zawsze stan ON. Nalezy uzy¢ sygnatu SSI[3].
SSI[7] |AUTO ON: Tryb AUTO, OFF: Tryb AUTO nie jest aktywny.

SSI[8] [T1 ON: Tryb T1, OFF: Tryb T1 nie jest aktywny.
SSI[9] (T2 ON: Tryb T2, OFF: Tryb T2 nie jest aktywny.
SSI[10] (MCC ON: Zasilanie serwonapedow jest wigcz., OFF: Zasilanie serwonapeddw jest wytgcz.

W systemie posiadajgcym dwa lub wiecej robotéw podtgczonych do tego samego kontrolera
robota, sygnat ten ma stan ON, jezeli wigczone jest zasilanie serwonapedoéw jednego lub
wiecej robotéw. Sygnat ma stan OFF, jezeli wytaczono zasilanie wszystkich serwonapedow.
SSI[11] |CSBP CIP Safety ByPassed

ON: Parametr "Enable/Bypass" na ekranie DCS CIP Safety ustawiony na BYPASS, OFF:
Ustawienie rézne od BYPASS

W przypadku zainstalowania PROFINET Safety, ON: Parametr "Enable/Bypass" na ekranie
DCS CIP Safety ustawiony na BYPASS, OFF: Ustawienie r6zne od BYPASS

Szczegdtowe informacje o sygnale SSO

Indeks Nazwa Opis

SSO[1] |C_SVOFF |Jezeli ten sygnat Safe I/O ma stan OFF, robot jest wyhamowywany, a nastepnie wytgczane
jest zasilanie serwomechanizméw. Generowany jest alarm "SRV0-406 DCS SSO SVOFF
input".

Warto$¢ poczatkowa tego sygnatu to ON, a zasilanie serwonapeddw nie jest wylgczane w
przypadku nie korzystania z tego sygnatu (sygnat ten nie jest uwzgledniany przez funkcje
Safe I/O connect).

Sygnat SVOFF(EGS) na plycie zatrzymywania awaryjnego oraz ten sygnat pracujg
niezaleznie od siebie. Jezeli w miejsce sygnatu SVOFF uzywany jest ten sygnat, nalezy
zewrze¢ Zworke na stykach SVOFF.
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Indeks

Nazwa

Opis

SSO[2]

C_FENCE

Jezeli ten sygnat Safe 1/0 ma stan OFF w trybie AUTO, robot jest wyhamowywany, a
nastepnie wylgczane jest zasilanie serwomechanizméw. Generowany jest alarm "SRVO-407
DCS SSO Fence Open". Wartos¢ poczatkowa tego sygnatu to ON, a zasilanie serwonapedéw
nie jest wylgczane w przypadku nie korzystania z tego sygnatu (sygnat ten nie jest
uwzgledniany przez funkcje Safe 1/0 connect). Sygnat FENCE (EAS) na plycie zatrzymywania
awaryjnego oraz ten sygnat pracujg niezaleznie od siebie. Jezeli w miejsce sygnatu FENCE
uzywany jest ten sygnat, nalezy zewrze¢ Zworke na stykach FENCE.

SSO[3]

C_EXEMG

Jezeli ten sygnat Safe /O ma stan OFF, wylgczane jest zasilanie serwomechanizméw i robot
jest natychmiastowo zatrzymywany. Generowany jest alarm "SRV0-408 DCS SSO Ext
Emergency Stop".

Wartos$¢ poczatkowa tego sygnatu to ON, a zasilanie serwonapeddw nie jest wytagczane w
przypadku nie korzystania z tego sygnatu (sygnat ten nie jest uwzgledniany przez funkcje
Safe 1/0 connect).

Sygnat zatrzymywania awaryjnego (EES) na ptycie zatrzymywania awaryjnego oraz ten
sygnat pracujg niezaleznie od siebie. Jezeli ten sygnat jest uzywany w miejsce sygnatu EES,
nalezy zewrze¢ styki sygnatu EES.

SSO[4]

C_SVDISC

Jezeli ten sygnat Safe /O ma stan OFF, wylgczane jest zasilanie serwomechanizméw i robot
jest natychmiastowo zatrzymywany. Generowany jest alarm "SRV0-409 DCS SSO Servo
Disconnect".

Wartos$¢ poczatkowa tego sygnatu to ON, a zasilanie serwonapeddw nie jest wytagczane w
przypadku nie korzystania z tego sygnatu (sygnat ten nie jest uwzgledniany przez funkcje
Safe 1/0 connect).

SSOI5]

C_NTED

Jezeli ten sygnat Safe /0 ma stan OFF w trybie T1 lub T2, wylgczane jest zasilanie
serwomechanizmoéw i robot jest natychmiastowo zatrzymywany. Generowany jest alarm
"SRVO-410 DCS SSO NTED input".

Wartos$¢ poczatkowa tego sygnatu to ON, a zasilanie serwonapeddw nie jest wytagczane w
przypadku nie korzystania z tego sygnatu (sygnat ten nie jest uwzgledniany przez funkcje
Safe 1/0 connect).

Sygnat NTED na ptycie zatrzymywania awaryjnego oraz ten sygnat pracujg niezaleznie od
siebie. Jezeli w miejsce sygnatu NTED uzywany jest ten sygnat, nalezy zewrze¢ Zworke na
stykach NTED.

SSOI6]

C_T1

SSO[7]

C T2

Sygnaly Safe /0O SSOI[6] i SSOI[7] stuzg do wybierania trybu pracy AUTO/T1/T2, w miejsce
korzystania z przetgcznika trybu na panelu operatora.
Do korzystania z sygnatéw SSO[6] i SSO[7] wymagana jest opcja "External mode select
(A05B-2600-J569) oraz nalezy stosowac panel operatora w wersji bez przetagcznika trybu.
Jezeli opcja ta zostanie wczytana do kontrolera robota z panelem operatora wyposazonym w
przetacznik trybu, generowany jest alarm "SYST-301 External mode select is not available".
Tryb AUTO/T1/T2 wybierany jest na podstawie stanéw sygnatéw SSOI[6] i SSOI[7]:
SSO[6:C_T1] SSO[7:C_T2] Tryb

OFF OFF AUTO

ON OFF T1

ON ON T2

OFF ON Nieprawidtowy (SYST-037, SRVO-411)
Uwaga: W przypadku korzystania z opcji "External mode select" przeprowadzi¢ analize ryzyka
catego systemu zrobotyzowanego, wigczajac w to wybor trybu pracy.

/N\ OSTRZEZENIE
Przy korzystaniu z opcji "External mode select" (wybér trybu pracy AUTO/T1/T2
sygnatami SSO[6] i SSO[7]), konieczna jest analiza ryzyka catego systemu
zrobotyzowanego, wtgczajgc w to wybér trybu pracy. Jezeli robot bedzie pracowat w
ztym trybie, funkcji bezpieczenstwa nie pracuje poprawnie, co moze prowadzi¢ do
powaznych obrazen cielesnych. Wybdr trybu pracy musi spetnia¢ wymaog:

Tryb pracy musi by¢ wybierany za pomocag przetgcznika, ktory mozna zablokowacé w
kazdym potozeniu (np. przetgcznik z kluczem, wyjmowanym w celu zablokowania
jego potozenia). Kazda pozycja przetgcznika musi by¢é wyraznie oznaczona i
powinna stuzyé do wyboru tylko jednego trybu sterowania lub pracy.
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Monitorowanie statusu sygnatéw Safe 1/O (nie jest to funkcja bezpieczenstwa)
Sygnaly Safe 1/0O, za wyjatkiem sygnalu NSI, mozna przypisywa¢ do wejs¢ cyfrowych. W celu
odczytania statusu sygnatu Safe I/O mozna monitorowaé sygnal wejsciowy DI, do ktérego przypisano
sygnat Safe 1/0 z poziomu programu TP, programu KAREL, itp.

Kaseta: 36
Gniazdo: Numer podany w kolumnie "Gniazdo" zamieszczonej wczesniej tabeli.
Punkt poczatkowy: Taki sam jak indeks sygnatu Safe 1/0.

Przyktad: Sygnaly SPI[1-4] mozna odczytywac jako sygnaty DI[1-4] poprzez przypisanie:
RANGE RACK SLOT START
DIf 1- 4] 36 1 1

/N\ OSTRZEZENIE
Monitorowanie statusu sygnatéw Safe 1/O to nie jest funkcja bezpieczenstwa.
Jezeli wyjscie DI bedzie uzywane jako funkcja bezpieczenstwa, funkcja ta nie
bedzie dziata¢ w pewnych stanach alarmowych i moze to prowadzi¢ do
powaznych obrazenh cielesnych. Nie wolno uzywac¢ funkcji monitorowania
sygnatéw Safe 1/0O w celach zwigzanych z bezpieczenstwem.

Przypisywanie sygnatéw Safe I/0 do funkcji zintegrowanego sterownika PMC

(nie jest to funkcja bezpieczenstwa)
W celu uzycia sygnatu Safe I/0 w funkcji zintegrowanego sterownika PMC mozna przypisa¢ sygnat Safe
I/O za pomoca zewnetrznej instrukcji przypisania 1/0O, jak pokazano ponize;j.

Kaseta: 36
Gniazdo: Numer podany w kolumnie "Gniazdo" zamieszczonej wczesniej tabeli.

- Sygnaly Safe 1/0O, za wyjatkiem sygnatu NSI mozna przypisa¢ do adresu X funkcji zintegrowanego
sterownika PMC, a funkcja zintegrowanego PMC moze odczytywac¢ sygnaty Safe [/O. W
zamieszczonym ponizej przykladzie, sygnaty SIR[1-64] mozna odczyta¢ przez adresy X0.0 - X7.7.

Type Rack Slot Size Addr
1 DI 36 ) 8 1:X00000

- Sygnatl wejsciowy NSI (Non Safety Input) mozna przypisa¢ do adresu Y funkcji zintegrowanego
sterownika PMC, a funkcja zintegrowanego sterownika PMC moze przypisywaé stan wyjscia do
sygnatu NSI. W przyktadzie ponizej sygnaty NSI[1-64] sa wysytany jako Y0.0 - Y7.7.
Type Rack Slot Size Addr
1 D0 36 0 8 1:Y00000

/N OSTRZEZENIE
Funkcja zintegrowanego sterownika PMC nie jest funkcjg bezpieczenstwa. Jezeli
bedzie ona uzywana jako funkcja bezpieczenstwa, moze nie dziata¢ w pewnych
stanach alarmowych i prowadzi¢ do powaznych obrazen cielesnych. Nie wolno
korzystac z tej funkcji w celach zwigzanych z bezpieczenstwem.

5.1.1 Funkcja SFDO Pulse Check

Funkcja SFDO pulse check to funkcja diagnostyczna do wykrywania obwodu wyjsciowego SFDO.

- Funkcja SFDO pulse check mozna zataczy¢ lub wylaczy¢ za pomocg odpowiedniego parametru na
ekranie DCS Safe I/O Device (ustawienie domysine to ENABLE).

- Po zalgczeniu funkcji SDFDO Pulse Check, wyjscie SFDO to funkcja bezpieczenstwa Kat. 4, PL e i
SIL 3. W przypadku wylaczenia, wyjscie SFDO to funkcja bezpieczenstwa Kat. 3, PL d i SIL 2.

- Jezeli funkcja SFDO pulse check jest zalaczona, przeprowadzana jest kontrola impulséw dla
wszystkich sygnatéw SFDO. Nie mozna indywidualnie zatacz./wytacz. kazdego sygnatu SFDO.

- Kontrola impulséw nie jest wykonywana dla wyjsciowego sygnatu bezpieczenstwa SFDO modutu
I/0 Unit-Model A nawet, jezeli zataczona jest funkcja SFDO Pulse Check.
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/\ OSTRZEZENIE
Po wytgczaniu kontroli impulsow SFDO nalezy przeprowadzi¢ odpowiednig
ocene zagrozeh w catym systemie zrobotyzowanym w celu upewnienia sig, czy
wystarczajgca jest Kategoria 3, PL d i SIL 2. Urzadzenie zewnetrzne podtgczone
do SFDO musi sprawdzac niezgodnos$¢é pomiedzy rezerwowymi sygnatami
wyjsciowymi po wytgczeniu kontroli impulséw SFDO. Po wykryciu niezgodnosci
przez urzgdzenie zewnetrzne, system powinien by¢ przetgczony w stan
bezpieczenstwa, przyktadowo w stan zatrzymania awaryjnego.

Jezeli funkcja SFDO Pulse Check jest zatagczona, okresowo wysytany jest impuls OFF i monitorowany

jest statusu wysylania tego sygnatu wyjsciowego. Jezeli monitorowany sygnal nie zawiera takiego

impulsu, sytuacja taka jest traktowana jako usterka obwodu wyjscia lub przewodow.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Nalezy sprawdzi¢, czy czas odpowiedzi wejscia urzgdzenia podtgczonego do
wyjscia bezpieczenstwa nie ulega nieoczekiwanej zmianie poprzez okresowe
wysytanie impulsu OFF.

Y

Pl
~ 1 sekunda

ON

SFDO J |_|
OFF |

<
BB Okoto 530 mikrosekund

W przypadku wykrycia usterki generowany jest alarm, nast¢puje wytaczenie zasilania serwonapedow
oraz ustawienie wszystkich wyjs¢ bezpieczenstwa w stan OFF. Komunikat alarmowy podaje nazwe
sygnatu, dla ktérego stwierdzono nieprawidtowosci.

Alarm SRVO-448 DCS PLSCHK
Alarm ten jest generowany, jezeli monitorowany sygnat wyjscia bezpieczenstwa ma stan ré6zny od
OFF, nawet po wystaniu impulsu OFF.

Alarm SRVO-449 DCS DOMON
Alarm wystegpuje jezeli monitorowany sygnal wyjscia bezpieczenstwa jest roézny zadanego stanu
wyjscia.

51.2 Ekran DCS Safe 1/0 Status

W celu wyswietlenia ekranu DCS Safe I/O nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Safe I/O status" w menu
glownym DCS 1 wcisnag¢ klawisz ENTER Iub klawisz F3(DETAIL).

Ekran DCS Safe 1/O zawiera informacje o statusie sygnalow Safe 1/O oraz przypisane komentarze. Z
poziomu tego ekranu mozna zmieni¢ komentarze przypisane do sygnatow Safe 1/0.

DCS
Safe 1/0 status 1/8
Status Comment

SPIT 11 ON [SFDI1 ]
SPIT 2] ON [SFDI2 ]
SPIT 3] ON [SFDI3 ]
SPILT 4] ON [SFDI4 ]
SPILT 5] ON [SFDI5 ]
SPILT 6] ON [SFDI6 ]
SPILT 71 ON [SFDI7 ]
SPIT 8] ON [SFDI8 ]
[ TYPE 1[ DATA ]
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Parametry na ekranie DCS Safe I/O Status

Element Opis
Safe 1/0 name Nazwa sygnatu Safe I/O.
Status Status sygnatu Safe 1/0 (ON, OFF).
Comment Komentarz przypisany do sygnatu Safe I/O. W celu jego zmiany nalezy wcisngé ENTER.

Obsiuga ekranu DCS Safe I/O Status

Obstuga Opis
F2(DATA) Wyswietlenie menu z typami sygnatéw Safe I/0O do wyboru zgdanego typu sygnatu.
PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.

5.2 FUNKCJA SAFE I/O CONNECT

Aby korzysta¢ z funkcji Safe I/O Connect, konieczne jest wczytanie nastgpujacej opcji oprogramowania:
. Safe I/0 Connect (A05B-2600-J568)

Funkcja Safe I/O stuzy do czytania i ustawiania sygnatéw Safe 1/O.

Po zmianie stanu sygnatu Safe /O, przyktadowo po zmianie stanu sygnatu SPI, domy$lnie nie sa
podejmowane Zadne dzialania. Wykonanie zamieszczonej ponizej instrukcji funkcji Safe I/O Connect
powoduje przypisanie sygnatu SPI[1] (SFDI1) do sygnatu SSO[3] (C_EXEMG). Jezeli sygnat SPI[1]
bedzie mial stan OFF, réwniez sygnal SSO[3] bedzie mial stan OFF, wygenerowany zostanie alarm
"SRVO-408 DCS SSO Ext Emergency Stop", a robot zostanie zatrzymany w trybie Power-Off stop.

| SSO[3:C_EXEMG] = SPI[1:SFDI1] |

Funkcja Safe I/O Connect obsluguje operatory logiczne (AND, OR, NOT). Zamieszczona ponizej
instrukcja zezwala na ruch robota wylacznie, jezeli sygnat SPI[1] ma stan ON i sygnal SPI[2] ma stan
OFF.

[ SSOL3:C_EXEMG] = SPI[1:SFDI1] AND ISPI[2:SFDI2] |

Jedna instrukcji funkcji Safe I/O Connect moze korzysta¢ z operatorow zarowno AND jak i OR. W celu
wykonania ztozonych obliczen logicznych nalezy uzy¢ wewnetrznego przekaznika bezpieczenstwa SIR
(Safe Internal Relay). W zamieszczonym ponizej przykladzie ruch robota jest mozliwy wylacznie, jezeli
wszystkie sygnaty SPI[1], SPI[2] i SPI[3] maja stan ON.

SIR[1]
SSO[3:C_EXEMG]

SPI[1:SFDIT] AND SPI[2:SFDI2]
SIR[1] AND SPI[3:SFDI3]

Niektore przekazniki SIR moga by¢ uzyte jako wejscie wylaczajace funkcji Position/Speed Check. W
przyktadzie ponizej, przekaznik SIR[1] jest uzywany jako wejscie wylaczajace funkcji Position/Speed
Check wylacznie jezeli obydwa sygnaty SPI[1]1 SPI[2] maja stan ON.

[SIR[1] = SPI[1:SFDI1] AND SPI[2:SFDI2] |

Funkcja Safe /0 Connect moze kontrolowa¢ wyjscia bezpieczenstwa stosownie do informacji z funkcji
bezpieczenstwa. W przykltadzie ponizej, jezeli status funkcji Cartesian Position Check Nr 1 to "SAFE",
stan wyjscia bezpieczenstwa SFDO1 jest zmieniany na ON.

Jezeli parametr "Stop type" funkcji Cartesian Position Check" ma warto$¢ "No Stop", funkcja Cartesian
Position Check moze by¢ uzyta jako funkcja, ktorej wyjscie bezpieczenstwa SFDOI1 jest zmieniany w
zalezno$ci od pozycji robota. (Jezeli parametr "Stop type" nie jest ustawiony na "Not stop", funkcja
przewidywania pozycji zatrzymania nie dziata poprawnie.)

| SPO[1:SFDO1] = CPG[1]

Ponizej podano specyfikacje funkcji Safe I/O Connect.
- Funkcja Safe I/0 Connect jest konfigurowana za pomocg ekranu DCS Safe /O Connect.
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- Mozna wprowadzi¢ maksymalnie 64 instrukcji przypisania Safe I/O Connect.

- Linie posiadajace w lewej kolumnie Output znaki "---" sg ignorowane.

- Wszystkie instrukcje Safe I/O Connect sg przetwarzane co 2 ms, od géry ekranu do dotu.

- Po ustawieniu parametru "Safe 1/0 process" na ekranie DCS Safe 1/O device na "Safety PMC",
funkcja Safe I/O Connect jest wylaczana.

/\ OSTRZEZENIE
Jezeli funkcja Safe 1/0O zostanie nieprawidtowo skonfigurowana, funkcja
bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojsé do powaznych
obrazen cielesnych. Po zmianie ustawien funkcji Safe I/O Connect nalezy
sprawdzi¢ wartosci parametrow oraz przetestowac dziatanie funkcji.

/N\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z funkcji Safe I/O Connect, status sygnatéw
bezpieczenstwa moze by¢ opdzniony o maksymalnie 2 ms. W przypadku takim,
konieczna jest ocena ryzyka dla catego systemu zrobotyzowanego, wigczajgc w
to opoznienie 2 ms.

/N OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z sygnatu wyjsciowego takiego jak SPO, CSO, FSO
czy SLO system zrobotyzowany powinien byc¢ tak zaprojektowany, aby robot
znajdowat sie stanie Safe (STOP) jezeli te wyjSciowe sygnaty bezpieczenstwa
majg stan OFF. Stan sygnatéw wyjsciowych bezpieczenstwa jest zmieniany na
OFF po wykryciu wewnetrznego btedu w kontrolerze robota.
Jezeli robot nie przechodzi do stanu bezpiecznego Safe State gdy te wyjsciowe
sygnaty bezpieczenstwa majg wartos¢ OFF, funkcja bezpieczenhstwa nie pracuje
poprawnie i moze to prowadzi¢ do powaznych obrazen cielesnych.

Przyktad uzycia funkcji Safe 1/0 Connect - 1
Po wprowadzeniu podanych ponizej instrukcji, robot jest natychmiastowo zatrzymywany po zaprzestaniu
doprowadzania sygnatu SFDI/
- Wtrybie AUTO generowany jest alarm "SRVO-406 DCS SSO SVOFF input" i robot zatrzymuje si¢
w trybie Controlled stop.
- W trybie T1/T2 generowany jest alarm "SRVO-408 DCS SSO Ext Emergency Stop" i robot
zatrzymuje si¢ w trybie Power-Off stop.

SSO[1:C_SVOFF]
SSO[3:C_EXEMG]

ISSI[7:AUTO] OR SPI[1:SFDI1]
SSI[7:AUTO] OR SPI[1:SFDI1]

Przyktad uzycia funkcji Safe /0 Connect - 2
W  zamieszczonym ponizej przyktadzie, brak sygnatlu FENCE (EAS) w trybie T2 powoduje
wygenerowanie alarmu "SRVO-406 DCS SSO SVOFF input" i zatrzymanie robota w trybie Controlled
Stop. Jest to bardzo uzyteczne rozwigzanie, jezeli robot powinien wykonywac ruch w trybie T2 tylko
przy zamknigtej bramce ogrodzenia.

‘ SSO[1:C_SVOFF] = SSI[2:FENGE] OR !SSI[9:72]

Przyktad uzycia funkcji Safe /0 Connect - 3
W zamieszczonym ponizej przykladzie do sygnatu wyjsciowego bezpieczenstwa SFDO1 przypisany jest
status przetacznika DEADMAN (enable) panelu programowania. Jezeli przetacznik DEADMAN jest
wcisniety, sygnat SFDO1 ma stan ON.

| SPOL1:SFDO1] = SSI[5:NTED]
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5.2.1 Ekran DCS Safe 1/0 Connect

W celu wyswietlenia ekranu DCS Safe I/O Connect nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Safe I/O connect"
w menu gtéwnym DCS i1 wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DGS

Safe 1/0 connect 1/64

Output Inputi Input2 Status
SSOL 11=! SPI[L 1] AND @SPI[ 2] OK
-—[ 0= —[ 0] -—[ 0] OK
-——[ 0= —[ 0] -—[ 0] 0K
-—[ 0= —[ 0] -——[ 0] OK
-—[ 0]= —[ 0] -—[ 0] 0K
-——[ 0= -——[ 0] -——[ 0] OK
-——[ 0= —[ 0] -—[ 0] 0K
-—[ 0= —[ 0] -——[ 0] OK
-—[ 0]= —[ 0] -—[ 0] 0K
[ TYPE ] CLEAR [CHOICE] UNDO

Parametry na ekranie DCS Safe I/0O connect
Element Opis
Output Wysytany sygnat Safe I/0 .
Wprowadzenie znakow "---" powoduje wytaczenie linii.
Jezeli podany sygnat Safe I/O ma stan ON, z lewej strony nazwy wyswietlany jest znak "@".
Po ustawieniu kursora na tej pozycji, w linii polecen w dolnej czesci ekranu wyswietlany jest
komentarz dla tego sygnatu Safe 1/0.
Input 1 Sygnat Safe I/O uzywany jako parametr 1.
Podanie znaku "!" po lewej stronie nazwy sygnatu Safe I/0 oznacza, ze uzywana jest
odwrotnos¢ (NOT) wartosSci.
Jezeli podany sygnat Safe I/O ma stan ON, z lewej strony nazwy wyswietlany jest znak "@".
Po ustawieniu kursora na tej pozycji, w linii polecen w dolnej czesci ekranu wyswietlany jest
komentarz dla tego sygnatu Safe 1/0.
Input 2 Sygnat Safe I/O uzywany jako parametr 2.
Podanie znaku "!" po lewej stronie nazwy sygnatu Safe I/0 oznacza, ze uzywana jest
odwrotnos¢ (NOT) wartosci.
Jezeli podany sygnat Safe I/O ma stan ON, z lewej strony nazwy wyswietlany jest znak "@".
Po ustawieniu kursora na tej pozycji, w linii polecen w dolnej czesci ekranu wyswietlany jest
komentarz dla tego sygnatu Safe 1/0.
Operation Operator wykonywany na parametrze 1i 2.
(Spacja): Brak operatora. Parametr 2 jest ignorowany.
AND: Operacja logiczna AND na parametrze 1 i parametrze 2.
OR: Operacja logiczna OR na parametrze 1 i parametrze 2.
Status Status funkcji Safe I/0.
OK: Ustawiona wartosc¢ i wartos¢ parametru DCS sg takie same.
CHGD: Zmieniono wartos¢ parametru, ale zmieniona warto$¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.
PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytaczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

Obsiuga ekranu DCS Safe I/0O connect

Obstuga Opis
F3(CLEAR) Kasuje wartosci w linii, w ktérej znajduje sie kursor.
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametrow sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.

-95 -



5.SYGNALY SAFE I/O B-83184PL/06

5.3 PRZYKLAD PRZELACZANIA STREF BEZPIECZENSTWA
ZA POMOCA SYGNALU NSI

Sygnat NSI nie jest sygnalem funkcji bezpieczenstwa. W przypadku korzystania z sygnatu NSI nalezy tak
zaprojektowac system, aby zta warto$¢ sygnatu NSI nie prowadzita do niebezpiecznych sytuacji. Ponizej
podano przyktad przetaczania stref za pomoca sygnatu NSI.

N

L

Strefa ograniczana Strefa 1 Strefa 2

- W przykladzie tym nalezy tak skonfigurowac¢ funkcje¢ DCS, aby robot nie wychodzil poza
zdefiniowang strefe.

- W funkcji DCS Position Check zdefiniowano dwie strefy, strefe 1 i strefe 2. Obydwie strefy
skonfigurowano z ustawieniem INSIDE. Przetagczanie tych stref musi by¢ odpowiednio
zsynchronizowane czasowo, poniewaz robot wychodzi poza wspolny obszar, jezeli obydwie strefy
zostang jednoczesnie zataczone.

=

|
|
I i I
I‘MW ."j | |:>
|
I
I

1. Strefa 1: Zat., Strefa 2: Wyt. 2. Strefa 1: Zat., Strefa 2: Zat. 3. Strefa 1: Wyt., Strefa 2: Zat.

- W przypadku 1 na rysunku powyzej, zalaczona jest tylko strefa 1 i robot moze poruszaé si¢
bezproblemowo w strefie 1. W przypadku 2, nie jest generowany alarm pomimo, ze obydwie strefy
sa zalaczone, poniewaz robot znajduje si¢ w obszarze wspdlnym dla obydwu stref. Strefy sa
przetaczane w momencie, gdy robot znajduje si¢ w tej pozycji. W przypadku 3 zataczona jest tylko
strefa 2, robot moze poruszac si¢ do przodu.

- Czas przelgczania stref jest sterowany przez program robota, korzystajacy z sygnatu NSI
Przykladowo, po przelaczeniu sygnatu DO[1] do kasety 36, gniazda 0, punktu poczatkowego 1,
sygnat NSI[1] ma warto§¢ ON(OFF), jezeli sygnat DO[1] ma warto§¢ ON(OFF). Program robota
steruje przetgczeniem stref za pomoca sygnatu DO[1].

- Zamieszczony ponizej rysunek podaje przyktad konfigurowania i programowania takiego systemu.
Strefa 1 i strefa 2 sa przetaczane za pomoca programu robota korzystajacego z sygnatu DO[1].
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Zamieszczona ponizej tabela pokazuje status kazdego sygnatlu i strefy, w zaleznos$ci od stanu
sygnatu DOJ[1].

Standardowe przypisanie We/Wy
DO[1] — NSI[1]

| P[3]

Safe I/O connect

Przyktadowy program
L

_ p—— 1: P[1] 100mm/sec FINE
2:2[;] - ,’\\‘él‘[}] Qy\ I 2:  DO[1]=OFF (Zalacz. strefa 1)
[2] = INSI[1] 5 I 3: L P[2] 100mm/sec FINE
Strefa 1 P[1] I 4: L P[1] 100mm/sec FINE
reta . 5:  DO[1]=ON (Zatgcz. strefa 2
Strona bezpieczna: WEWN. | 6: L P[3] 100mr(n/32c FINE )
Wejscie wytagczajgce: SIR[1] I
Strefa 2 | | I Zone 1
Strona bezpieczna: ‘ -1\|
WEWNATRZ - I
Wejscie wytgczajace: | o o o — — — — — Zone 2
SIR[2]
DOI[1] NSI[1] SIR[1] SIR[2] Strefa 1 Strefa 2
OFF OFF OFF ON Zatgczona Wytaczona
ON ON ON OFF Wytaczona Zatgczona

- Sygnat NSI nie jest sygnalem funkcji bezpieczenstwa. Moze on mie¢ ztg warto§¢ z powodu np.
usterki sprzetowej. W przypadku korzystania z sygnatu NSI nalezy tak zaprojektowac system, aby
zta warto$¢ sygnalu NSI nie prowadzila do niebezpiecznych sytuacji. Niebezpieczna sytuacja moze
wystepowac jezeli jednocze$nie zostang wylaczone obydwie strefy. W przypadku takim robot moze
wyj$¢ poza dopuszczalny obszar. Dla podanej powyzej konfiguracji nie jest mozliwe, ze obydwie
strefy zostang wylaczone nawet, jezeli sygnat NSI ma zlg wartos¢, o ile funkcja bezpieczenstwa
normalnie pracuje.

- Jezeli sygnat NSI[1] ma stan ON a robot znajduje si¢ w pozycji P[2] na rysunku powyzej, strefa 2
jest zalaczona, generowany jest alarm przez funkcjg¢ DCS Cartesian Position Check, nastgpuje
wylaczenie zasilania serwonapedow robota i system przechodzi do bezpiecznego stanu.

Przyktad nieprawidtowej konfiguracji
W podanym ponizej przyktadzie system pracuje jak w opisywanym powyzej przypadku, ale ruch robota
nie jest ograniczany do strefy, jezeli sygnat NSI be¢dzie miat zlg warto$¢, na przyktad z powodu usterki
sprzgtowe;.

Przypisanie We/Wy
DO[1] - — NSI[1] PI3] Przyktad
] ykladowy program
DO2] — NSI[Z] : 1: L P[1] 100mm/sec FINE
2: DO[1]=OFF (Zat. strefa 1)

Safe /O connect

SIR[1] = NSI[1]
SIR[2] = NSI[2]

3: DO[2]=ON (Wyt. strefa 2)
4: L P[2] 100mm/sec FINE
5: L P[1] 100mm/sec FINE
6: DO[2]=OFF (Zat. strefa 2)
7: DO[1]=ON (Wt strefa 1)
8: L P[3] 100mm/sec FINE

g5 [4— Strefa 1
:‘\I_\

| Strefa 2

Strefa 1
Strona bezpieczna: WEWN.
Wejscie wytagczajgce: SIR[1]

Strefa 2

Strona bezp.: WEWN.
Wejscie wytacz.: SIR[2] |
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DOJ[1] DOJ2] SIR[1] SIR[2] Strefa 1 Strefa 2
OFF OFF OFF OFF Zalgczona Zalgczona
OFF ON OFF ON Zalgczona Wylgczona
ON OFF ON OFF Wylgczona Zalgczona
ON ON ON ON Wylaczona Wylaczona

Jezeli obydwa sygnat DO[1] i DO[2] (NSI[1] i NSI[2]) maja stan ON (sytuacja taka wystepuje w ostatniej
linii tabeli), nastepuje wyltaczenie zaréwno strefy 1 jak i strefy 2, a robot moze wyjs¢ poza dopuszczalng
strefe.

Program tak steruje sygnatami DO[1] i DO[2], aby nie przyjmowaty stanu ON w tym samym czasie, ale
nie jest to dostateczne rozwigzanie, poniewaz wykonywanie programu nie jest funkcja bezpieczenstwa.

/AN OSTRZEZENIE
Sygnat NSI to dane nie zwigzane z bezpieczenstwem. Jezeli sygnat NSI jest
uzywany w celach zwigzanych z bezpieczenstwem, nie dziata on jak funkcja
bezpieczenstwa i moze to prowadzi¢ do powaznych obrazen cielesnych. W celu
korzystania z sygnatu NSI| konieczne jest przeprowadzenie analizy ryzyka dla
catego systemu zrobotyzowanego w przypadku korzystania z sygnatu NSI.

W przypadku wykonywania operacji (AND, OR) na sygnale NSI i innym sygnale
Safe I/O, w wyniku nie sg uzyskiwane bezpieczne dane. (Przyktad
"SIR[1]=NSI[1] OR SPI[1]". W takim przypadku SIR[1] nie mozna traktowac jako
dane bezpieczne.)

W przypadku potgczenia sygnatu NSl i innego sygnatu Safe 1/0O w poleceniu
funkcji Safe 1/0, konieczne jest odpowiednia analiza programu,

Aktualne ustawienia funkcji Safe 1/0 mozna zapisa¢ na karcie pamieci w postaci
pliku tekstowego (DCSVRFY.DG). Moze to by¢é pomocne przy analizie
programu, poniewaz taki plik mozna odczyta¢ i wydrukowa¢ na komputerze
osobistym.

5.4 DODATKOWE SYGNALY BEZPIECZENSTWA

Zamontowanie dodatkowe ptyty Safety I/O lub modutu I/O-MODEL A pozwala zwigkszy¢ liczbe
sygnalow bezpieczenstwa. Dodatkowe sygnaly bezpieczenstwa sa przypisywane do sygnatéw SPI i SPO.

W systemach wieloramiennych lub niektorych modelach robota, takich jak M-2000iA, podiaczany jest
kontroler slave. Plyta zatrzymywania awaryjnego to kontroler slave, a sygnaty bezpieczenstwa na ptycie
zatrzymywania awaryjnego sa przypisywane do sygnatéw SPI i SPO.

Przypisanie do sygnatow SPI i SPO wykonywane jest automatycznie, z uwzglgdnieniem konfiguracji
podtaczonego urzadzenia Safety I/O, ale mozna to przypisanie zmieni¢. Po podlaczeniu nowego
urzadzenia Safety 1/0, najpierw wykonywana jest inicjalizacja tego urzadzenia. W czasie inicjalizacji
dodane urzadzenie Safety /O jest przypisywane do sygnalow SPI i SPO. Jezeli po zakonczeniu
inicjalizacji urzadzenie Safety /O, generowany jest alarm "SRVO-217 E-STOP Board not found". W
celu usunigcia dodatkowego urzadzenia Safety I/O, konieczna jest inicjalizacja urzadzenia Safety 1/0.

W kontrolerze R-30iB, sygnaty SPI[1-8] i SPO[1]8] przypisywane sg domys$lnie do plyty zatrzymywania
awaryjnego. Dodatkowe sygnaty bezpieczenstwa sa przypisywane do sygnalow SPI[9-64] i SPO[9]64].
W kontrolerze R-30iB Mate, nie jest realizowane domys$lne przypisanie do sygnatéow SPI i SPO.
Dodatkowe sygnatly bezpieczenstwa sa przypisywane do sygnatow SPI[1-64] i SPO[1]64].

Do korzystania z dodatkowych 1/O bezpieczenstwa w kontrolerze R-30iB Mate wymagane jest, aby plyta
gtéwna posiadata funkcje PMC.
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Funkcja DCS moze korzysta¢ z podanych ponizej, dodatkowych urzadzen Safety /0.

Dodatkowa ptyta I/O

Dodatkowa ptyta Safety I/O posiada 8 wejs¢ bezpieczenstwa i 8 wyjs¢ bezpieczenstwa. Do kontrolera
R-30iB mozna podiaczy¢ maks. 3 dodatkowe plyty Safety 1/O (Do kontrolera R-30iB Mate mozna
podiaczy¢ maks. 4 dodatkowe plyty Safety 1/O, ale praktycznie da si¢ zamontowac tylko 2 ptyty Safety
I/0, poniewaz dostepne sa tylko dwa gniazda typu mini). W przypadku modutu I/O-MODEL A mozna
doda¢ maks. 1 dodatkowsa ptyte Safety I/O. Po poditaczeniu kontrolera slave, maks. dopuszczalna liczba
dodatkowych ptyt Safety I/O jest pomniejszana o liczbe kontrolerow slave.

Dodatkowe informacje o tej plycie podano w punkcie"16.2.3 Dodatkowe ptyta Safety 1/0".

W przypadku kontrolera robota z podigczonym kontrolerem slave, przyktadowo M-2000iA, po
podtaczeniu dodatkowej ptyty Safety I/O generowany jest alarm "SRVO-217 E-STOP Board not found".

W celu wykasowania tego alarmu konieczna jest inicjalizacja urzadzenia Safety 1/0.

Dodatkowe ptyty Safety I/O sg przypisywane jako pokazano ponize;j.

Dodatkowa ptyta I1/0 R-30iB R-30iB Mate
Wejscie Wyjscie Wejscie Wyjscie
bezpieczenstwa bezpieczenstwa bezpieczenstwa bezpieczenstwa
SPI[9] : SFDI1 SPO[9] : SFDO1 SPI[1] : SFDI1 SPO[1] : SFDO1
#1 : : : : : : : :
SPI[16] : SFDI8 SPOI[16] : SFDO8 SPI[8] : SFDI8 SPOI[8] : SFDO8
SPI[17] : SFDI1 SPOI[17] : SFDO1 SPI[9] : SFDI1 SPO[9] : SFDO1
#2 : : : : : : : :
SPI[24] : SFDI8 SPQOI[24] : SFDOS8 SPI[16] : SFDI8 SPOI[16] : SFDO8
SPI[25] : SFDI1 SPOI[25] : SFDO1 (SPI[17] : SFDI1) (SPO[17] : SFDO1)
#3 : : : : : : : :
SPI[32] : SFDI8 SPOI[32] : SFDO8 (SPI[24] : SFDI8) (SPO[24] : SFDO8)
(SPI[25] : SFDI1) (SPO[25] : SFDO1)
#4 - - . . . .

(SP.I[32] : SFbIS) (SP6[32] : SFbOS)

Modut I/O - MODEL A

Przy pomocy modutu I/O-MODEL A mozna doda¢ maks. 56 wej$¢ bezpieczenstwa oraz 56 wyjsé
bezpieczenstwa dla kontrolera R-30iB (maks. 64 wejécia bezpieczenstwa i 64 wyjécia bezpieczenstwa dla
kontrolera R-30iB Mate). W przypadku korzystania z dodatkowych ptyty Safety I/O, maks. liczba wejs¢ i
wyj$¢ bezpieczenstwa ulega zmniejszeniu o 8 portow dla kazdej dodatkowej plyty Safety 1/0. Po
podiaczeniu kontrolera slave, maks. liczba wej$¢ bezpieczenstwa i wyjs¢ bezpieczenstwa ulega
zmniejszeniu o 16 portow dla kazdego kontrolera slave.

Aby korzysta¢ sygnalow bezpieczenstwa w module I/O-MODEL A, wymagane sa dwa moduty glowne.
Konfiguracja modutu I/O w obydwu modutach gtownych musi by¢ doktadnie tak sama. Para
powiazanych ze soba modutow I/O jest traktowana jako urzadzenie Safety [/O. Mozna dodaé
maksymalnie 7 urzadzen Safety 1/0 (par modutow I/O). Maksymalna liczba sygnalow bezpieczenstwa
jest jednak ograniczona, jako podano powyzej. Po podlaczeniu dodatkowych plyt Safety I/O lub
kontroleréw slave, maksymalna liczba par modutow 1/O jest pomniejszana o liczbe tych urzadzen Safety
/0.

Sygnaly modutéw 1/O jednej pary sa uzywane jako dwutorowe sygnaty bezpieczenstwa.
Dodatkowe informacje o module [/O-MODEL A podano w punkcie "16.1.4 Modut I/O - MODEL A".

Sygnaly bezpieczenstwa modutow I/O-MODEL A to funkcja bezpieczenstwa Kateg. 3, PL d, SIL 2.

Kontrola impulséw nie jest wykonywana dla sygnatow SFDO modutu I/O Unit-Model A nawet, jezeli
zalaczona jest funkcja SFDO Pulse Check.
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/\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z funkcji Safety 1/0 by 1/O Unit-MODEL A nalezy
przeprowadzi¢ odpowiednig ocene zagrozeh w catym systemie zrobotyzowanym
w celu upewnienia sie, czy wystarczajgca jest Kategoria 3, PL d i SIL 2.

Sygnaly modutu I/O-MODEL A s3 przypisywane do sygnatéw SPI i SPO wg numeroéw gniazd. Ponizej
podano przyktad przypisania sygnatow Safety I/O do modutu /O-MODEL A.

Gniazdo

R-30/B

R-30iB Mate

Nazwa modutu

Wejscie
bezpieczenstwa

Wyijscie
bezpieczenstwa

Wejscie
bezpieczenstwa

Wyijscie
bezpieczenstwa

SPO[9] : SFDO1

SPO[1] : SFDO1

AODO08D - : : - : :
SPO[16] : SFDO8 SPO[8] : SFDO8
SPO[17] : SFDO1 SPO[9] : SFDO1
AOD16D - : : - : :
SPO[32] : SFDO16 SPO[24] : SFDO16
SPI[9] : SFDI1 SPI[1] : SFDI1
3 AID32E1 : : - : : -

SPI[40] : SFDI32 SPI[32] : SFDI32

Ptyta zatrzymania awaryjnego w kontrolerze slave

Sygnaty bezpieczenstwa plyty zatrzymywania awaryjnego w kontrolerze slave sg przypisywane zgodnie z
zamieszczonym ponizej opisem. Jezeli kontroler slave to szafa A, dostepne s3 tylko 2 wejscia
bezpieczenstwa (SFDI1, SFDI2) oraz 2 wyjscia bezpieczenstwa (SFDO1,FDO2). Jezeli kontroler slave to
szafa B, sygnaty bezpieczenstwa nie sg dostepne w przypadku nie korzystania z plyty Safety I/O (opcja).
Jezeli kontroler slave to szafa Mate, sygnaty bezpieczenstwa nie sg dostgpne.

Kontroler slave Wejscie bezpieczenstwa Wyjscie bezpieczenstwa

SPI[49] : SFDI1 SPO[49] : SFDO1

#1 : : : :
SPI[56] : SFDI8 SPQO[56] : SFDO8
SPI[33] : SFDI1 SPO[33] : SFDO1

#2 : : : :
SPI[40] : SFDI8 SPO[40] : SFDO8
SPI[17] : SFDI1 SPO[17] : SFDO1

#3 : : : :
SPI[24] : SFDI8 SPO[24] : SFDO8

541 Ekran DCS Safe 1/0 Device

W celu wyswietlenia ekranu DCS Safe /0 Device nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Safe I/0 device" w
menu gtéwnym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

Menu to posiada nast¢pujaca funkcjonalnos¢:

- Wybor funkcji do przetwarzania sygnatéw Safe I/O. DomyS$lnie wybierana jest funkcja Safe 1/0O
connect. Po wezytaniu opcji "DSC Safety PMC" mozna wybra¢ funkcje Safety PMC.

- Zalaczanie i wylgczanie kontroli impulséw SFDO.

- Inicjalizowanie konfiguracji urzadzenia Safety I/O w celu przypisania nowych sygnaléw
bezpieczenstwa do sygnatow SPI i SPO.

Ekran ten wyswietla rowniez konfiguracj¢ urzadzen Safe 1/O podiaczonych do kontrolera robota. Za

pomocg tego ekranu mozna réwniez sprawdzi¢ przypisanie sygnalow Safety 1/O poszczegoélnych
urzadzen Safety 1/0 do sygnatow SPI/SPO.
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Jezeli podtaczono dwa lub wigcej urzadzen Safety 1/0, numer urzadzenia Safety 1/0 dla ktorego
generowany jest alarm pokazywany jest jako (1) w ostatniej linii alarmu dla ptyty Safe I/O (np.
SRVO0-378 SFDIxx status abnormal). Wys§wietlany numer to numer urzadzenia Safe /0 wyswietlanego
na tym ekranie.

Woeisnigecie F2(INIT) powoduje zainicjalizowanie konfiguracji urzadzenia Safe /O, z uwzglednieniem
aktualnie podlaczonych urzadzen. Po zmianie podlaczonego urzadzenia Safe 1/0, aktualizowane jest
przypisanie do sygnalow SPI i SPO. Nowe ustawienia sg uzywane w czasie zmiany wartosci parametrow
DCS.

W czasie inicjalizowania konfiguracji urzadzenia Safety 1/O, inicjalizacja moze by¢ przerwana przez
jeden z podanych ponizej komunikatow. W przypadku takim nalez sprawdzi¢ konfiguracje lub
podtaczone urzadzenia Safety 1/0.

IO unit model A configuration mismatch.
Przyczyna: Konfiguracje modutow I/O w parze modutow [/O-MODEL A nie sg takie same.
Usuwanie: Sprawdzi¢ czy konfiguracje modutow I/O w parze modutow I/O-MODEL A sg
takie same.

E-Stop board configuration mismatch.
Przyczyna: Zbyt wiele sygnalow bezpieczenstwa lub modutow /0 w module I/O-MODEL A.
Usuwanie: Zredukowaé liczbe sygnatow bezpieczenstwa lub modutow /O w module
I/O-MODEL A.

Too many safe I/O device!
Przyczyna: Konfiguracja plyty zatrzymywania awaryjnego nie jest dostosowana do grupy
ruchu robota.
Usuwanie: Sprawdzi¢ polaczenia na plycie zatrzymywania awaryjnego.

/\ OSTRZEZENIE
Jezeli urzadzenie Safe 1/0 zostanie nieprawidtowo skonfigurowane, funkcja
bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojsé do powaznych
obrazen cielesnych. Po zmianie urzgdzenia Safe 1/0O nalezy sprawdzi¢ wartosci
parametrow oraz przetestowac dziatanie funkcji.

Ekran DCS Safe 1/0 device zawiera podane ponizej parametry.

DCS

Safe 1/0 device 1/34
1 Safe 1/0 process: |/0 connect OK
2 SFDO pulse check: ENABLE(PL e) OK

Configuration

— Device ] ——mMm8M——
3 Type: E-stop board 0K
4 Robot number: 1 0K
5 Input: SPI[ 1- 8l(PLe) 0K
6 Output: SPO[L 1 - 8J(PLe) 0K

— Device 2 ——MmMm8M8M——
7 Type: No device 0K
8 Robot number: 0 0K
9 Input: SPIL 0 - 0](PL e) 0K

10 Output: SPO[ 0 - 0] (PL e) 0K

[ TYPE] INIT UNDO

- 101 -



5.SYGNALY SAFE I/O

B-83184PL/06

Parametry na ekranie DCS Safe I/O device

Element

Opis

Safe I/O process

Funkcja do przetwarzania sygnatéw Safe 1/0.

I/0 connect: Uzywana jest funkcja Safe 1/0 connect (nie jest uzywana funkcja PMC).
Safety PMC: Uzywana jest funkcja PMC (nie jest uzywana funkcja Safe 1/O).

Do korzystania z funkcji Safety PMC wymagana jest opcja "DCS Safety PMC".

SFDO pulse check

ENABLE(PL e): Kontrola impulséw SFDO zataczona. SFDO to Kat.4, PL e, SIL 3.
DISABLE(PL d): Kontrola impulséw SFDO wytgczona. SFDO to Kat.3, PL d, SIL 2.

Type

Typ wyswietlanego urzadzenia Safe 1/0.

No device:
Urzadzeni Safe I/O nie jest podtgczone.

E-stop board:
Zwykle jeden robot posiada jedng ptyte zatrzymywania awaryjnego. Czasem robot moze
posiadaé¢ dwie ptyty zatrzymywania awaryjnego lub nie posiada¢ ptyty zatrzymywania
awaryjnego.

E-stop board D-SW:
Piyta zatrzymywania awaryjnego, do ktérej podtgczone sg przetgcznika wytgczania robota.
Typ ten jest uzywany jako ptyta zatrzymywania awaryjnego w 1-ym kontrolerze.

Safe I/O board:
Dodatkowa ptyta Safety I/O

General I/0 device:
Para powigzanych ze sobg modutéw 1/0O modutu I/O-MODEL A.

Mate Main board:
Typ ten jest uzywany jako urzadzenie 1 kontrolera R-30iB Mate. Urzgdzenie steruje
robotem 1, ale nie posiada sygnatéw bezpieczenstwa przypisywanych do sygnatéw SPI i
SPO.

Mate E-stop board:
Ten typ plyty zatrzymywania awaryjnego jest uzywany w kontrolerze slave szafy Mate.
Urzadzenie to nie posiada sygnatow bezpieczenstwa przypisywanych do sygnatéw SPI i
SPO.

Mate E-stop board D-SW:
Piyta zatrzymywania awaryjnego, do ktérej podtgczone sg przetgcznika wytgczania robota.
Typ ten jest uzywany jako ptyta zatrzymywania awaryjnego w 1-ym kontrolerze slave szafy
Mate.

Robot number

Numer robota, do ktérego podtgczona jest wyswietlana ptyta zatrzymywania awaryjnego lub
ptyta gtéwna. Numer przetgcznika do wytgczania robota jest taki sam jak numer robota.

Input

Indeks SPI okreslajgcy miejsce przypisywania sygnatow wejsciowych urzadzenia Safe 1/0.
Wyswietlany jest parametr Performance Level (PL d lub PL e) dla sygnatu wejsciowego
bezpieczenstwa.

Output

Indeks SPO okreslajgcy miejsce przypisywania sygnatow wyjsciowych urzadzenia Safe I/O.
Wyswietlany jest parametr Performance Level (PL d lub PL e) dla sygnatu wyj$ciowego
bezpieczenstwa.

Status

Status kazdej z linii.

OK: Ustawiona warto$¢ i wartos¢ parametru DCS sa takie same.

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartos¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

Obsiuga ekranu DCS Safe I/O device

Obstuga Opis
F2(INIT) Inicjalizuje nowe urzadzenie Safe I/0 z uwzglednieniem aktualnie podigczonych urzadzen.
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.
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6 FUNKCJA DEVICENET SAFETY

6.1 WPROWADZENIE

6.1.1 Informacije ogélne

CIP-Safety to jeden z protokotéw opracowanych przez stowarzyszenie Open DeviceNet Vendors
Association (www.odva.org). W niniejszym punkcie opisano funkcje¢ Integrated DeviceNet Safety, opartg
na protokole CIP-Safety.

Funkcja to pozwala na pracg robota w charakterze urzadzenia slave, wspotpracujacego ze sterownikiem
PLC bezpieczenstwa (na przyktad Rockwell GuardLogix lub Omron Safety Controller), wymieniajacego
sygnaty I/O za pomoca protokotu CIP-Safety.

/N\ OSTRZEZENIE
Po poczatkowym uruchomieniu nalezy sprawdzi¢ poprawnosc¢ potgczen i
dziatanie sygnatow bezpieczenstwa. Przewody powinny by¢ chroniony przy
pomocy ostony.

6.1.2  Wymagania protokotu CIP Safety

Protokot ten zostal zaprojektowany z przeznaczeniem do uzywania w wiekszych urzadzeniach/systemach
zabezpieczajacych.

Konfiguracja funkcji bezpieczenstwa kontrolera robota jest zarzadzana lokalnie (zwykle za pomoca
panelu programowania). Jest to inne rozwiazanie niz w przypadku bloku I/O bezpieczenstwa, ktory jest
konfigurowany za pomoca narzedzia SNCT (Safety Network Configuration Tool). Jezeli urzadzenie jest
konfigurowane przez narzedzie SNCVT, generuje identyfikator SCID (Safety Configuration Identifier),
ktéry moze by¢ uzyty do sprawdzania konfiguracji urzadzenia. Narzedzia SNCT (np. programy do
konfiguracji funkcji bezpieczenstwa RS-Logix5000 czy Omron Network Configurator) nie konfiguruja
funkcji bezpieczenstwa kontrolera robota. Konfiguracja funkcji bezpieczenstwa kontrolera robota moze
by¢ monitorowana za pomoca nastgpujacych narzedzi:

*  Ekranu DCS Signature Number dostepne w menu DCS

*  Bitéw Configuration Change Latch i Reset (bity CCL, CCR)

W tym kontekscie, robot wspotpracujacy jako urzadzenie slave CIP-Safety z PLC bezpieczenstwa moze
poprzez bity CCL/CCR wykrywa¢ zmiany w konfiguracji funkcji bezpieczenstwa robota.

Sygnatura parametréw robota Total Signature NUmber (wy$wietlana na ekranie DCS Signature Number)
moze by¢ opcjonalnie wprowadzona do narzedzia SNCT jako sygnatura konfiguracji. W przypadku
konfigurowania za pomoca narzgdzia SNCT, sygnatura robota musi by¢ taka sama jak wprowadzona do
SNCT, poniewaz nie zostanie nawigzane potgczenie funkcji bezpieczenstwa. Powigzany znacznik
Data/Czas moze by¢ skonfigurowany w robocie jako ACTUAL (ustawienie domyslne) lub FIXED. Po
wybraniu ustawienia ACTUAL, znacznik data/czas kontroli sygnatury konfiguracji jest porownany w
czasie nawigzywania polaczenia przez funkcj¢ bezpieczenstwa z danymi pokazywanymi na ekranie DCS
Signature Number, w polu Total Signature Total Signature (z przesunigciem o strefe¢ czasowa uzywang
przez SNCT). Po wybraniu ustawienia FIXED, znacznik data/czas sygnatury konfiguracji ma zawsze
przy nawiazaniu potaczenia przez funkcje bezpieczenstwa wartos¢ 1/1/2009, godz. 6:00:00.0 a.m. (z
przesunieciem o strefe czasowa uzywang przez SNCT).

Nalezy zwroci¢ uwage na podane ponizej uwagi:

* Po wymianie urzadzen bezpieczenstwa nalezy je odpowiednio skonfigurowa¢ i sprawdzi¢ ich
dziatanie.
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Uzytkownik powinien przypisa¢ unikalne numery SNN do kazdego sieci bezpieczenstwa lub do
kazdej podsieci bezpieczenstwa.

W przypadku podjecia decyzji o konfigurowanie polgczen bezpieczenstwa z SCID=0, uzytkownik
ponosi odpowiedzialno$¢ za poprawnos$¢ konfiguracji urzadzen zrodlowych i docelowych. Jezeli
robot nie otrzyma bezpiecznej konfiguracji ze sterownika PLC bezpieczenstwa lub SNCT,
urzadzenie SNCT nie bedzie mialo podstaw do wygenerowanie dla siebie SCID. Do wykrywania
jakichkolwiek zmian w konfiguracji bezpieczenstwa robota, wprowadzonych przez sterownik PLC
bezpieczenstwa, stuzy ekran "Signature Number": (w menu DCS na panelu programowania robota)
i/lub bity "Configuration Change Latch" i "Configuration Change Reset" dostgpne w funkcji Safety
I/0 Connect (porowna¢ z rozdziatem 5.1). W przypadku r¢cznego wprowadzania sygnatury Total
Signature Number (wlgczajac w to znacznik data/czas) do SNCT w postaci sygnatury Configuration
Signature, bedzie to sprawdzane przed nawigzaniem potaczenia.

Po zmianach nalezy sprawdzi¢ konfiguracje¢ potaczen bezpieczenstwa w celu upewnienia si¢, ze
docelowe potaczenie dziata poprawnie.

Przed zainstalowaniem urzadzenia bezpieczenstwa w sieci bezpieczenstwa nalezy usuna¢ z niego
wszystkie istniejace dotychczas konfiguracje.

Wszystkie urzadzenia musza mie¢ przypisane MaclD (jezeli to jest konieczne to rOwniez Baud Rate),
przed ich zainstalowaniem w sieci bezpieczenstwa.

Nalezy zwroci¢ uwage, aby urzadzenie zrodtowe posiadajace funkcje "automatycznego" SNN
korzystaty z tej funkcji wytgcznie, jezeli numer SNN nie jest uzywany w systemie bezpieczenstwa.
Nalezy zwroci¢ uwage, ze diody NIE SA niezawodnymi wskaznikami i nie mozna zagwarantowac
poprawnosci ich dziatania. Powinny one by¢ uzywane WYLACZNIE w celach diagnostycznych, w
czasie rozruchu lub usuwania usterek. Nie wolno uzywaé diod LED jako wskaznikéw stanu pracy.

Zamieszczone ponizej punkty maja charakter informacyjny 1 dotycza docelowych urzadzen
bezpieczenstwa korzystajacych z danych konfigurowanych przez SNCT (np. blok I/O bezpieczenstwa).
Poniewaz kontroler robota nie posiada takiej konfiguracji, zasady te nie majg faktycznego zastosowania
w czasie korzystania z niego lub konfigurowania:

6.2

Przed ustawieniem atrybutu Lock Attribute nalezy doktadnie sprawdzi¢ dziatanie urzadzenia.
Poniewaz konfiguracja bezpieczenstwa robota nie jest konfigurowania przez narzgdzie do
konfiguracji sterownika PLC bezpieczenstwa, opcjonalny atrybut Lock nie jest obstugiwany przez
robota. Jakiekolwiek zmiany w konfiguracji bezpieczenstwa robota wymagaja podania numeru
zabezpieczajacego DCS na panelu programowania i powodujg zmian¢ sygnatury oraz
odpowiedniego bitu stanu konfiguracji.

Przed ustawianiem atrybutu Lock w takich urzadzeniach nalezy wczyta¢ i poréwnac konfiguracje
kazdego z rozwazanych urzadzen bezpieczenstwa do ktérego zrealizowang operacje wysytania przez
SNCT. Nie dotyczy to robota, poniewaz konfiguracja bezpieczenstwa nie jest wysylana przez
narzedzie SNCT (Safety Network Configuration Tool).

Sprawdzi¢ wzrokowo czy dane konfiguracji zostaty poprawnie pobrane.

Nalezy zwroci¢ uwage, ze kontrola przez uzytkownika to sposdb sprawdzania poprawnosci
pobrania.

Nalezy zwroci¢ uwagge, ze sygnatura po testowaniu powinna mie¢ status "sprawdzona".

Zwréci¢ uwagge, ze po zmianie danych dotyczacych potaczenia i/lub danych konfiguracji urzadzenia
docelowego w urzadzeniu zrodtowym, zmiany te muszag by¢ przestane do urzadzenia docelowego,
aby je mozna bylo przetestowaé i sprawdzi¢. Tylko wtedy mozna urzadzen docelowych potwierdzié
identyfikatory SCID.

FUNKCJA IDNS (INTEGRATED DEVICENET SAFETY)

6.2.1 Informacje ogélne

Aby korzysta¢ z funkcji wizualizacji Integrated DeviceNet Safety , konieczne jest wczytanie nastepujacej
opcji oprogramowania:

DeviceNet (A05B-2600-J753 lub J754)
Integrated DeviceNet Safety (A05B-2600-J974)
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Funkcja IDNS wymaga osprzgtu devicenet z ptyta "DN4". Liste rozwigzan sprzgtowych z ptyta DN4
podano w Zataczniku A Instrukcji obstugi i konfigurowania DeviceNet.

Wazne informacje dotyczace konfigurowania sieci podano w punkcie CIP-Safety tej instrukcji obstugi
(punkt 6.1.2).

Kanatl DeviceNet robota moze by¢ uzywany jako polaczenie safety slave lub normalne potaczenie slave
DeviceNet. Kanat ten nie moze by jednocze$nie potgczeniem CIP-Safety slave i DeviceNet master. Jezeli
to jest konieczne, nalezy uzy¢ drugiego kanatu devicenet. Jeden kanat bedzie wtedy skonfigurowany jako
safety slave, a drugi kanal bedzie skonfigurowany jako master.

Nalezy zwroci¢ uwage, ze po wezytaniu opcji IDNS automatycznie wezytywana jest opcja DCS Safe /0
Connect option (A05B-2600-J568). Szczegdtowe informacje o korzystaniu z tej opcji podano w punkcie
Funkcja DCS Safe I/0 Connect.

Funkcja IDNS obsluguje 8 bajtow We oraz 8 bajtow Wy. Rozmiar jest konfigurowany. W celu
przypisania tych I/O bezpieczenstwa do poszczegdlnych sygnaldw bezpieczenstwa robota nalezy uzy¢
funkcji DCS Safe 1/0.

Zwroci¢ uwagg, ze etykieta karty DeviceNet posiada tekst "HLTH" i "COMM". Dioda HLTH LED jest
synonimem MS (module status). Dioda COMM jest synonimem NS (Network Status).

Ustawienia CIP-Safety (rozmiar Safety /O, ustawienia Enable/Bypass, numer ptyty konfigurowanej dla
CIP-Safety) sa zapisywane w pliku syscips.sv. Podstawowe ustawienia devicenet (adres mac, szybkos¢
transmisji) sg zapisywane do pliku sysdnet.sv. Procedury zapisu/wczytywania podano w punkcie 1.5.

Konfigurowanie potaczenia Safety Slave obejmuje nastepujace kroki:

*  Konfigurowanie parametréw szybkosci transmisji, adresu mac, rozmiaru Safety Slave 1/O dla robota
(safety slave) - patrz punkt 6.2.2.

*  Konfigurowanie sterownika PLC bezpieczenstwa/ do wymiany danych I/O z robotem - patrz punkt
6.2.3.

6.2.2 Konfiguracja robota

Konfigurowanie robota rozpoczyna si¢ od podania adresu mac, szybkos$ci transmisji i zalgczenia kanatu
dla funkcji CIP-Safety. Zadanie to jest realizowane za pomocg normalnych ekranéw DeviceNet oraz
procedury opisanej w punkcie 6.2.1. Nastepnie nalezy wprowadzi¢ ustawienia dotyczace rozmiaru CIP
Safety I/0 i ustawienie Enable/Bypass, jak opisano w procedurze 6.2.2.

Procedura 6-2-1

Warunki:

+  Zainstalowano kart¢ DN4 DeviceNet w kontrolerze 0- poréwnaé¢ z procedura 2-1 instrukcji
DeviceNet. Zalacznik A Instrukcji DeviceNet zawiera numery katalogowe rozwiazan sprzgtowych
obstugujacych karte DN4.

*  Zainstalowano opcje oprogramowania DeviceNet Interface (A05B-2600-J753 or J754) i Integrated
DeviceNet Safety (A05B-2600-J974) - szczegdtowe informacje podano w procedurze 2-1
Instrukcji DeviceNet.

Kroki:

+  Korzystajac z krokéw 1-8 procedury 3-1 zamieszczonej w Instrukcji DeviceNet skonfigurowac adres
mac oraz szybkos$¢ transmisji dla odpowiedniego kanalu. DIla kanatu slave wybierane jest zwykle
ustawienie Auto-restart. Tabela 3-2 Instrukcji DeviceNet zawiera szczegdtowy opis ekranu plyty
oraz inne, dodatkowe informacje.

*  Ustawi¢ parametr "Integrated CIP-Safety" na True, jak pokazano na ekranie ponizej. Zwrdci¢ uwage,
ze parametry "Size of output from master" i "Size of input to master" posiadajg ustawienia dla
normalnego potaczenia slave (non-safe). Kanal ten mozna skonfigurowaé do obslugi zaréwno
potaczen Safe jak i normalnych polgczen I/0. Rozmiar Safety slave I/O jest ustawiany za pomocg
menu DCS, jak opisano w zamieszczonej w dalszej czesci procedurze.
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Board Detail

3 Board auto-restart:

Slave Operation:

Board: 1 Status:
OFFLINE

Scanner type: SST 5136-DN4-104
Motherboard: Full-slot

1 MAC-ID: 5

2 Baud-rate: 125 KB

4 Input resume state (rack 81): ZERO

Slave Status: OFFLINE
5 SLAVE Error Severity: WARN
6 Size of output from master: 0O bytes
7 Size of input to master: 0 bytes
8 Integrated CIP-Safety : True

ON

*  Wylagczy¢ i ponownie wlaczy¢ zasilanie, a nastgpnie sprawdzi¢ czy z lewej strony plyty

skonfigurowanej dla funkcji CIP-Safety jest wyswietlany znak "S".

B-83184PL/06

Board List 174
Board Comment Rack Status
S 1 [ ] 81 OFFLINE
2 [ 1 82 OFFLINE
3 [ 1 83 OFFLINE
4 [ 1 84 OFFLINE

Przetaczy¢ ptyte do trybu Online poprzez wcisnigcie Next i F4 (Online).

Procedura 6-2-2 Ustawianie rozmiaru CIP-Safety I/O oraz ustawianie parametru the
CIP-Safety connection na Enable/Bypass

Warunki:

Kroki:

Zainstalowano kart¢ DN4 DeviceNet w kontrolerze 0- porowna¢ z procedurg 2-1 instrukcji
DeviceNet. Zatacznik A Instrukcji DeviceNet zawiera numery katalogowe rozwigzan sprzgtowych
obstugujacych karte DN4.

Zainstalowano opcje oprogramowania DeviceNet Interface (A05B-2600-J753 or J754) i Integrated
DeviceNet Safety (A05B-2600-J974) - szczegdtowe informacje podano w procedurze 2-1
Instrukcji DeviceNet.

Wykonano procedur¢ 6.2.1 zamieszczong w niniejszej instrukcji w celu skonfigurowania plyty
devicenet w systemie.

Rozmiar danych CIP-Safety 1/O oraz ustawianie potaczenia na Bypass sa realizowane za pomocg
ekranow DCS Safety.

MENU -> SYSTEM -> Type (F1) -> DCS

1 Safe 1/0 Status:

2 Safe 1/0 connect: OK
3 CIP Safety: CHGD
4 Signature number:

5 Change code number:

Po ustawieniu kursora na CIP Safety oraz wcisnigciu klawisza enter wys$wietlany jest pokazany
ekran. Nalezy pamigta¢, ze mozna wprowadza¢ zmiany na ekranie wylacznie pod warunkiem, ze
zatgczono panel programowania. Domyslny rozmiar danych Safety 1/O to 2 bajtow dla wej$¢ oraz 2
bajtow dla wyj$¢. Parametr Enable/Bypass jest zwykle skonfigurowany na Enabled co oznacza, Ze
potaczenie CIP-Safety musi pracowa¢ zanim zostang wykasowane bledy robota. Z ustawienia
Bypass nalezy korzysta¢ w czasie poczatkowej integracji, jezeli nie jest dostepny sterownik PLC
bezpieczenstwa. Informacje o sposobie wykrywania trybu BYPASS podano w punkcie funkcja
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Safety I/O Connect. Domys$lne ustawienie parametru Config Signature Date/Time to ACTUAL,
majace zastosowanie jezeli sterownik PLC bezpieczenstwa zostat skonfigurowany do uwzgledniania
sygnatury Configuration Signature w czasie nawigzywania polaczenia. Wcisng¢ PREV po
zakonczeniu konfigurowania CIP-Safety.

CIP Safety 174
Status: CHGD
1 Enable/Bypass: ENABLE

2 CIP Safety input size(byte) 2
3 CIP Safety output size(byte) 2
4 Config Signature Date/Time: ACTUAL

*  Wecisngé przycisk F2 (APPLY) na ekranie DCS Setup w celu zatwierdzenia zmian. Wyswietlone
zostanie zachgta do wprowadzenia kodu zabezpieczajacego.
Jezeli zegar jest nieprawidlowo ustawiony, a parametr "Config Signature Date/Time" ustawiono na
ACTUAL, wyswietlony zostanie komunikat "Reset system clock or Not use ACTUAL" i nie bedzie
mozna zmieni¢ parametrow DCS.

DCS
1 Safe 1/0 Status:
2 Safe 1/0 connect: oK
3 CIP Safety: CHGD

4 Signature number:
5 Change code number:

[TYPE] APPLY DETAIL UNDO

*  Nastepnie zostanie wyswietlony ekran pokazujacy roznice, w celu ich przegladnigcia (wceisngé OK
po zakonczeniu przegladania).

DCS

Verify (diff) 1/12

F Number: FO0000

VERSION : HandlingTool

$VERSION: V7.4307 01/05/2009
DATE: 01-FEB-09 14:59
--— CIP safety ~—~—————-—-———— -~
Status: CHGD
1 Enable/Bypass: ENABLE

2 CIP Safety input size(byte) 4
ALL OK QUIT

* W celu uwzglednienia wprowadzonych zmian konieczne jest wylgczenie i ponowne wiaczenie
zasilania.

6.2.3 Konfigurowanie sterownika PLC bezpieczenstwa

Zapozna¢ si¢ z odpowiednim punktem, w zalezno$ci od posiadanego sterownika:
*  Rockwell GuardLogix plc : Punkt 6.2.3.1
*  Omron Safety Controller : Punkt 6.2.3.2

6.2.3.1  Przyktad konfigurowania sterownika GuardLogix

Nalezy korzysta¢ z dokumentacji dostarczonej wraz ze sterownikiem Rockwell Guardlogix PLC.
Zamieszczona ponizej procedura moze by¢ uzywana jako instrukcja w czasie konfigurowania robota jako
urzadzenia DeviceNet Safety Slave, podtaczonego do sterownika GuardLogix.
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Procedura

Procedure t¢ nalezy wykona¢ po zakonczeniu wprowadzenia ustawien DeviceNet Safety dla kontrolera
robota.

A\ OSTRZEZENIE

Niniejsza procedura ukierunkowana jest na ustawienia i nie zawiera informaciji o
zasadach bezpieczenstwa. Operator musi zapoznac sig instrukcji obstugi
dostarczonymi przez firme Rockwell, doktadnie jest zrozumie¢ i uwzglednié
wszystkie zalecane przez nie zasady bezpieczenstwa.

W celu dodania potaczenia robota DeviceNet Safety do sterownika GuardLogix:

Zainstalowac sprzet i oprogramowanie Rockwell.

Uruchomi¢ RSLogix5000

W wezle /O Configuration doda¢ odpowiednia magistrale i moduly w celu skonfigurowania
systemu (np. modut skanera devicenet 1756-DNB)

Klikng¢ prawym przyciskiem myszy odpowiedni skaner DeviceNet, a nastgpnie wybra¢ polecenie
"New Module" (moduty mozna dodawac¢ tylko w trybie offline).

W grupie Safety wybra¢ "Generic DeviceNet Safety Module"

% RSLogix 5000 - config_test [1756-L615]*

File Edit Yiew Search Logic Communications Tools Window Help

@|B”|ﬂ| @l %llﬁl ”|ﬁ| |Loca|:3:o.pata[n].31 | @%’|&|%| [ @|@'| @l|@l|

Offiine fi. ™ RUN T |ﬁ Path: i<n0ne> ;iﬁli
Mo Forces b F ak. i 1
No Edis Y K1 =i =2 =0 N R R R e B
Safety Unlocked 3 ll 1 | 2 |\ Favorites £ Add-On A Alarms A Bit A TimerfCounter A |

EIS Controller config_test
Contraller Tags M Select Module
-3 Controller Faulk Handlsr

5 £ Tasks I odule |Description |Vendor

E% MainTask - gltg:al
[+ MainProgram {#l- Other
=~

SafetyTask = S?Fety ) )
- 1791D5-1B12 12 Point 24 ¥DiC Sink. Safety Input Allen-Bradley
-8 safetyProgram :

. -~ 1791D5-1B450W4 4 Paint 24Y¥DC Sink Safety Input, 4 Point 24 ¥DC Safety ... Allen-Bradley
Unscheduled Programs | Pl N . N

. - 1791D35-168%0BS 8 Point 24¥DC Sink Safety Input, § Point 24 YDC Source ... Allen-Bradley

EIS IMotion Groups ;

[ Ungrauped Axes B8 CEVICENET-SAFET. .. Generic Devicallst Safety Madule Allen-Bradley

----- 3 Add-On Instructions
[=-£5] Data Types

Cﬂ, Strings
Cﬂ, Add-On-Defined
Cﬂ, Predefined
Cﬂ, Module-Defined
""" £ Trends Fid.. | AddFavoite |
[=-£5] 1/ Configuration
- 1756 Backplane, 1756-47
0 [0] 1756-L615 config_!
] [1]1756-L5P config_te — | o |
= f [2] 1756-DNE DNET
[ fﬁ DeviceMet

By Category By Vendaor Favorites

< | =

[ Module Defined Tags
Description
Status Offline
Module Fault

Skonfigurowa¢ modut DN Safety Slave na karcie General (uzy¢ przycisku 'Change').

Pola '"Name; i 'Description’' sg definiowane przez uzytkownika (mozna wpisa¢ dowolny tekst).
Ustawi¢ ‘Node’ na odpowiedni MAC _ID.

Ustawi¢ ‘Vendor’ na 8, ‘Product Type’ na 140 a ‘Product Code’ na 34.

Ustawi¢ parametry ‘Major’ i ‘Minor Revision’ zgodnie z wersjami. Zapisa¢ plik EDS. Aktualnie
'Major Revision' to 2, a 'Minor Revision' to 2.

Ustawi¢ ‘Electronic Keying’ na Exact Match.

Ustawi¢ ‘Output’ i ‘Input Data’ na Safety. Ustawi¢ ‘Data Format’ na Integer-SINT.
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*  Ustawi¢ ‘Configuration Instance’ na 1024.

*  Ustawi¢ ‘Safety Input -> Output Assembly’ na 1024.

*  Ustawi¢ ‘Safety Onput -> Input Assembly’ na 1024,

*  Ustawi¢ ‘Safety Input -> Input Assembly’ na 768 + rozmiar w bajtach sygnatéow Safety 1/O. (np.
domys$lny rozmiar 2 bajty = 770).

»  Ustawi¢ ‘Safety Output -> Output Assembly’ na 896 + rozmiar w bajtach sygnatow Safety 1/O. (np.
domys$Iny rozmiar 2 bajty = 898).

*  Ustawi¢ odpowiednio rozmiary 8-bitowe (2 bajty w przypadku korzystania z domys$lnych wielko$ci
danych Safety 1/0).

Ponizej pokazano przyktad ekranu z bezpiecznym polaczeniem do robota, korzystajacego z domyslnej
wielkosci danych Safety /O, tzn. 2 bajty We 1 w bajty Wy. Wybor odpowiedniego rozmiaru danych
Safety I/O dla robota omowiono w punkcie 6.2.2.

M Hew Module

General® | Connect\oml Safetyl Module Infa
Type: DEVICEMET-SAFETYMODLLE Generic Devi
Parent DMNET
Mame: |Rabat Mode: [ =
. Safety Metwork. I—
Description: n 34F3 D33E_F53B .. I
2A10/2009 10:07:37. 653 &AM
~ Moduls Definition Module Definition
Module P 1 Connection P;
Wendaor. a Module | Connection I
Input Output
Product Type: 140 Aszembly Agzembly S 5 =
Izt Irst Si
Proc!u.ct Code: Tl histance ritance ize B TyIE. o0 =
Fievision: 22 Safety Input 77 1024 2 [Bhbi) Product Code: 34 3
Electronic Keying: Exact Match S afety Dutput 1024 298 2 [Bhbiy Wiajor Revision: 2 =4
Input Data: Safety Minor Revisian 2
Output Dets: Satety Configuration Assembly Instance: 1024
Dsta Format: Integer-SINT Change ... Electranic Keying; Exact Match ‘ﬂ
T Input Data: Satety =]
Status:  Creating Ok | Cancel | Help | Cutput Date: Safety -
Data Format: Integer-SINT fud
Ok Cancel Help
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W Hew Module.
General® IEnnnactinnl Salelyl Module Infa
Type: DEVICENET-SAFETYMODULE Genenic Dewi,
Parent: DMHET
Name: [Rekan Node, T
b Satety Metwork. "—
Diescription Horbar 34F3_033E_F53B !
2/10/2009 10:07:37.659 AM
~ Module Definition
~ Module P Connection P: Module Definition
S . Input Dutput Module Connhection
Praduct Type: 140 Azzembly Azsembly g
Praduct Cade: 34 Instance Instance Size
Feremn 22 S afely Inpuit: 770 1024 2 [BhY Aszs:utbly Ag:;fnﬁy Size
Electronic Keying Exact Match Safety Dutput: 1024 aog 2 (Bt i e | [Gn )
InpLt Data: Safety — Safety Input: [ 770 =] 1024 3| 2z 3
Output Dt Safety Configuration Aszembly Instance: 1024 Safety Oulput | 1024 = 798 = 3=
Data Format: Integer-SIMT Change ...
Configuration I__l.
Azzembly Instance: 1024;}
Status:  Creating oK Cancel I Help I

Ok I Cancel Help

Karta Safety pozwala:

Wylaczyé sprawdzanie sygnatury w celu pominigcia takiego sprawdzania przy nawigzywaniu
potaczenia

Zalaczy¢ sprawdzanie sygnatury. Nalezy recznie wprowadzi¢ w systemie heksadecymalnym
parametr Total Signature Number (pokazany na ekranie DCS Signature Number). Znacznik
Date/Time to aktualny znacznik Date/Time pokazywany na ekranie DCS Signature (przesuniety w
stosunku do SNCT o strefe czasu) dla ustawienia ACTUAL lub 1/1/2009, godz. 6:00:00.00
(przesuniety o strefe czasu), jezeli wybrano ustawienie FIXED dla parametru Config Signature
Date/Time na ekranie CIP Safety. W celu sprawdzenia strefy czasowej SNCT wystarczy dwukrotnie
klikna¢ ikone zegara na pasku stanu lub sprawdzi¢ lokalng strefe czasu. Przyktadowo, po wybraniu
ustawienia FIXED, SNCT pokazuje czas GMT-05:00 a nie 6 a.m. rano dla czasu wprowadzonego

jako 1 a.m.

I New Module

General*l Connection  Safety” Mndulelnfol

Connection | Reguested Packet | Connection Reaction Max Ohzerved
Type Interyal (RPN (ms) Time Limit (ms) Metwork Delay (ms)
Satety Input 10 = 401 Reset Advanced... |
Safety Cutput 20 E0.0 Reset

Configuration Ownership:

Feset Dwnership | -

[ Configuiation Signature:

! "-\ Dizabling the Configuration Signature

dizables the configuration walidation

|D: | [Hex] Copy | check performed when connections
are exstablished.
Date: I LI Paste |

jm&

Tirne: I il

Statuz:  Creating

o ]

Cancel Help

-110 -



B-83184PL/06 6.FUNKCJA DEVICENET SAFETY

Wecisng¢é OK w celu dodania polaczenia Safety Slave dla robota do konfiguracji sterownika
bezpieczenstwa. Pobra¢ nowa konfiguracje do sterownika bezpieczenstwa i przej$¢ do trybu online.
Nowe polaczenie bezpieczne nie bedzie dziatalo do momentu ustawieniu numeru SNN (Safety Network
Number). Ustawi¢ numer SNN za pomocag przycisku ".." na karcie General w oknie dialogowym
wlasciwosci modutu Safety Slave. Przycisk "SET" jest aktywny, jezeli oprogramowanie do konfiguracji
sterownika bezpieczenstwa jest w trybie online w stosunku do sterownika bezpieczenstwa, a robot w sieci
devicenet zostatl skonfigurowany do bezpiecznego potaczenia.

Nalezy zwroci¢ uwage, ze urzadzenie slave akceptuje nowy numer SNN wylacznie, jezeli go nie posiada
(domyslne ustawienie producenta po zresetowaniu). Przycisk "Reset Ownership" na karcie Safety
pozwala zresetowa¢ numer SNN, jezeli to jest wymagane.

M Module Properties: DNET (DEVICENET-SAFETYMODULE 1.1)

General I Connectionl Safetyl tMadule Info;
Tupe: DEVICEMET-SAFETYMODULE Generic Dewi...
Parent: DHET
Nare: |Robot1 Mode ]1 -
: : S afety Network. l““‘"““‘“““"“‘—'
Description: S 3F3_03aF_Fa20 [
2/10/2009 10:26:13.24 AM
Eilbdiebelnugn Safety Network Number
- Module P f 1~ Connection P.
Yendor: g Input Output Format:
Product Type: 140 Azzembly Azzemnbly ¥e i e hsed G .
Product Code el Instance Instance Size SR |
e : 2/10/2009 10:26:13.24 AM
Revision 2 Safety Input: 770 1024 2 (&hbit)
Electranic Keying: Exact Match S afety Output: 1024 898 2 [8bi) © Manual
Iniput Dozt Safety | [Decimal)
Output Date Safety Configuration Aszembly Instance: 1024
Data Format: Integer-SINT Chane ] et
= 34F3_034F_FAZ0 [Hex) Copy I
; Past
Statuz:  Offline 0K Cancel | Spply i Help
0k | Cancel I Help |

Aktualnie ustawiony dla robota numer SNN mozna wyswietlic na ekranie CIP-Safety Status.
Szczegodlowy opis tego ekranu podano w punkcie 6.2.4.1.

6.2.3.2 Przyktad konfigurowania sterownika bezpieczenstwa Omron

Niniejszy punkt nie zastepuje jakiejkolwiek czesci instrukcji obstugi dostarczonej przez firm¢ OMRON.
Przy opisie przyjeto sterownik:

*  Sterownik bezpieczenstwa Omron: NE1A-SCPUO1-V1, NE1A-SCPU02

Wymagane oprogramowanie do konfigurowania (dostarczane przez OMRON):
*  Network Configurator for DeviceNet Safety

Powiagzane tematycznie instrukcje obstugi (dostarczane przez OMRON):
*  Instrukcja konfigurowania systemu DeviceNet Safety (Z905)
»  Instrukcja obstugi sterownika sieciowego DeviceNet Safety (Z906)
*  Instrukcja obstugi bloku I/O DeviceNet Safety (2904)

Procedura

Procedure t¢ nalezy wykona¢ po zakonczeniu wprowadzenia ustawien DeviceNet Safety dla kontrolera
robota.
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Ustawi¢ zmienng systemowa robota $SDN BD INFO[X].$DN_OPTIONS (gdzie X to numer ptyty 1-4
uzywane] jako interfejs bezpieczenstwa) na warto$¢ 0 do 2. Narzedzie Omron Configuration Tool nie
sprawdza sygnatury robota, a wig¢c nalezy wylaczy¢ to ustawienie. Jezeli ustawienie to nie zostanie
wylaczone jak podano powyzej, nie bedzie mozliwe ponowne otwarcie pliku konfiguracji omron, po
zapisaniu pliku z projektem w momencie pobrania go z robota lub z sieci.

/\ OSTRZEZENIE

Niniejsza procedura ukierunkowana jest na ustawienia i nie zawiera informacji o
zasadach bezpieczenstwa. Operator musi zapoznac sie z instrukcji obstugi
dostarczonymi przez firme OMRON, doktadnie jest zrozumie¢ i uwzgledni¢
wszystkie zalecane przez nie zasady bezpieczenstwa.

1.

Za pomocy narzedzia Network Configurator utworzy¢ projekt sieci Device Net Safety. Dodac
sterownik bezpieczenstwa OMRON do wirtualnej sieci.

-2’ Untitled — Network Configurator @@

File Edit Miew MNetwork Device EDS File Tools Option  Help

D=EHE 2 & e £ 5 %38 £ & i}
x @ DeviceNet 1
- &% DeviceNet Hardware ~

= L@ Vendar
= L=, Omron Corporation
+-5a AC Drives LSJ=

S Communications Adapter

o General Purpose Discrete 1/O
= Generic Device = =
e Human-Machine Iterface
j!i, Position Controller

e Safety Discrete 1/O Device

#
ME1A-SCPUD-..

R

R o Safety Network Controller
= & DeviceType
+ u!h AG Drives
+ 2 Communications Adapter
+ g General Purpose Discrete 1/0
+ g,!_ Generic Device
+ 4 Human-Machine Interface
+ ;* Position Controller
+ = Safety Discrete YO Device
5

:‘_ Safety Metwork Gontroller Usage of MNetwork Bandwidth of Safety Connections
% B] EtherNet/IP Hardware v| 12K Bitfs 250K Bit/s : BOOK Bit/s :
< > 0% 0% 100% 0% 0% 100% 0% 0% 100%
Message Code Date Description
Ready L:DeviceMet T:DeviceMet Broadcom NetXtreme Gigabit Ethernet  192168250254—-- 100M-—— @ On-line

Wybra¢ EDS file — Install. Wybra¢ plik EDS lub Molex DN Safety Slave i wcisna¢ przycisk
otwierania. Plik EDS zostanie zarejestrowany.

Odszuka¢ Molex DN Safety Slave w oknie Hardware List. Ponizej podano lokalizacj¢ Molex DN
Safety Slave na licie.

DeviceNet Hardware->Vendor->Woodhead Software & Electronics(SST)

->Safety Communications Adapter

Dwukrotnie klikng¢é Molex DN Safety na liScie Hardware List w celu dodania tego elementu do
wirtualnej sieci.

Wybra¢ Molex DN Safety Slave na panelu Network Configuration, a nastgpnie klikna¢ ten element
prawym przyciskiem myszy i wybra¢ polecenie Change Node Address. Spowoduje to wyswietlenie
okna dialogowego. Zmieni¢ adres w¢zla i klikna¢ przycisk OK.

Dwukrotnie klikngé sterownik bezpieczenstwa OMRON w panelu Network Configuration w celu
otwarcia okna do ustawiania parametrow bezpiecznego polaczenia.
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Edit Device Parameters

Urregister Device List
# ! Praduct Name

Slave 170 | Local Dutput | Local Input/Test Dutput ]
Mode/Cycle Time | Enor Mode I Maintenance ] Logic ]
Safety Connections MemoryInfo. |  SafetySlavel/0 |

|

@#03 Malex DN Safety Slave «1..

Connections © 0/32
Register Device List
Product Name | EPI

- | E v Auto allocation,

| Reaction... | Type | Size |

I

oK J Cancel |

7. Element Molex DN Safety Slave jest wyswietlany na licie niezarejestrowanych urzadzen
Unregistered Devie List (panel gorny). Klikna¢ przycisk -« |.

*

Element Molex DN Safety Slave zostanie przesunigty do listy Registered Device List (panel dolny).

9. Dwukrotnie klikng¢ element Molex DN Safety Slave na liScie Registered Device List w celu
otwarcia ekranu do ustawiania parametrow potaczenia bezpieczenstwa.

10. Wybra¢ pozycje Safety Input Assembly z odpowiednim rozmiarem, takim samym jak
skonfigurowana wielko$¢ danych wyj$ciowych na ekranie DCS kontrolera robota. W grupie Open
Type wybrac¢ ustawienie Open only. Zmieni¢ pozostate parametry, stosownie do potrzeby, i klikng¢

OK.

UWAGA

#01 DST1-1D1 2SL-1 Edit Connection

|/0 Connection

Bl Safety Input Assembly 2 Bytes

140 Type: In
1/0 Size: 2Byte
DOpen Type

) Configure the safety slave

Connection Type

(%) Multi-cast connection

Data Expected Packet Interval [EP1]

Bms Walue: 10ms

Reaction Time 40 mz

Wejscie w tych danych oznacza wejscie sterownika PLC. Wielko$¢ danych
wejsciowych musi by¢ réwna wielkosci CSO.

(_) Check the Safety Signature () Open only

(7 Single-cast connection

Advanced...

500 ms

l

0K J I Cancel
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11. Ponownie dwukrotnie klikng¢ Molex DN Safety Slave na liscie Registered Device List.

12. Wybra¢ pozycje Safety Output Assembly z odpowiednim rozmiarem, takim samym jak
skonfigurowana wielko$¢ danych wyjsciowych na ekranie DCS kontrolera robota. W grupie Open
Type wybra¢ Open only. Zmieni¢ pozostale parametry, stosownie do potrzeby, i klikng¢ OK.

UWAGA
Wyjscie w tych danych oznacza wyjscie ze sterownika PLC. Wielkos¢ danych
wyjsciowych musi by¢ rowna wielkosci CSI.

13. W tym momencie zakonczono konfigurowanie parametréw potaczenia bezpieczenstwa z Molex DN
Safety Slave. Wejscia/wyj$cia tego potaczenia sg dostgpne w programie sterownika OMRON.

14. Edytowac program sterownika bezpieczenstwa OMRON.

15. Zakonczy¢ projekt DeviceNet Safety i zapisacé go.

16. Podtaczy¢ komputer PC do sterownika bezpieczenstwa OMRON.

17. Wybra¢ sterownik bezpieczenstwa OMRON w panelu Network Configuration. Klikngé prawym
przyciskiem myszy sterownik bezpieczenstwa, a nastepnie wybra¢ polecenie Parameter - Download.
Wprowadzi¢ hasto w celu ukonczenia pobierania.

UWAGA
Nie nalezy wybiera¢ Molex DN Safety Slave, poniewaz nie jest konieczne
pobieranie do tego urzgdzenia.
Nie wybiera¢ Downloading to All Device, jezeli zainstalowane jest urzgdzenie
Molex DN Safety Slave.

18. Po zakonczeniu pobierania wybra¢ urzadzenie Molex DN Safety Slave w panelu do konfiguracji
sieci, a nastgpnie wybrac polecenie Device-Reset z menu.

19. Wybra¢ polecenie "Return to the out-of-box configuration, and then emulate cycling power" i
wcisngé OK.

Reset #00 NELA-SCPUOL =[x .
Reszet Type
™ Ermulatz cycling power
g Return ko the out-of-bok configuration, and then
emulate cycling power.
Returk ta the out-of-boe configuration except ta
" preserve the following parameters, and then
emulate cucling power.
[ MNode sddress [Software Set)
I™ Baud rate [Software Set]
™ OPCUMID
Faszword
I
0k | Cancel

20. Wylaczy¢ i ponownie wiaczy¢ zasilanie kontrolera robota.

21. Po uruchomieniu kontrolera robota i wyswietleniu ekranu panelu programowana, wybra¢ kontroler
OMRON w panelu Network Configuration, a nastgpnie wybra¢ Device - Change Mode. Wybraé
"Run". Spowoduje to otwarcie potaczenia bezpieczenstwa.

22. Otworzy¢ ekran CIP-Safety Status (opisany w punkcie 6.2.4.1) na ekranie DeviceNet kontrolera

robota, sprawdzi¢ ustawiony numer SNN, po czym nastgpi przejscie do stanu ONLINE.
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6.2.4

Rozwigzywanie problemoéw

6.2.4.1

Ekran CIP-Safety Status

Ekran CIP-Safety Status jest dostepny w szczegdtowych informacjach o ptycie DeviceNet (MENU -> 1/O
-> Type (F1) -> DeviceNet -> Cursor to correct board -> Detail (F4) -> CIP-Stat (F2). Ekran ten jest
dostepny wylacznie, jezeli parametr "Integrated CIP Safety", wySwietlany na ekranie ze szczegdélowymi
informacjami o ptycie, ustawiono na TRUE. Ekran ten jest przeznaczony tylko do odczytu i zawiera:

Safety I/F Stat : Idle, Running. Idle oznacza, ze sterownik bezpieczenstwa PLC nie nawigzat lub nie
mogl nawigzac polaczenia Safety I/O z robotem. Running oznacza, Ze jest polaczenie Safety 1/0.
CIP-Safety : Enabled, Bypassed. Parametr ustawiony za pomocg menu DCS.

Input Size : 1-8 bajtow. Parametr ustawiony za pomocg menu DCS.

Output Size : 1-8 bajtow. Parametr ustawiony za pomoca menu DCS.

SNN : Safety Network Number. Ustawienie z oprogramowania do konfigurowania sterownika
bezpieczenstwa.

TX Count : Transmit Count (pakiety wystane do sterownika). Stan licznika jest dynamicznie
aktualizowany, moze wigc obserwowac jego zwigkszanie sig, o ile potaczenie jest aktywne.

RX Count : Receive Count (pakiety odebrane ze sterownika). Stan licznika jest dynamicznie
aktualizowany, moze wigc obserwowac jego zwigkszanie sig, o ile potaczenie jest aktywne.

1/0 DeviceNet
CIP-Safety Stats

Safety I/F Stat: IDLE
CIP-Safety: Enabled
Input Size: 2 bytes
Output Size: 2 bytes
SNN: FFFF_FFFF_FFFF
TX Count: 0
RX Count: 0

HELP

Zwroci¢ uwage, ze jezeli SNN ma wartos¢ FFFF_FFFF_FFFF oznacza to, Zze oprogramowanie do
konfigurowania sterownika bezpieczenstwa ustawilo numeru SNN. Szczegotowe informacje o ustawianiu
numeru SNN podano w punkcie 6.2.3.1 lub 6.2.3.2.

6.2.4.2

Usuwanie usterek na postawie wskazan diod

Tabela 6.2.4.2 Usuwanie usterek na podstawie wskazan diod

Status nadzorowania Dioda Module Dioda Network Przyczyny

bezpieczenstwa (HLTH) (COMM)

Brak inicjalizaciji Bursztynowa Wytaczona Ptyta nie zostata zainicjalizowana.
Sprawdzi¢ ustawienie
mikroprzetgcznikéw na ptycie devicenet
(poréwnac z zatgcznikiem A instrukcji
Devicenet).

Samoczynne Blyskajaca Wytaczona Normalne zachowanie w trakcie

testowanie czerwono/zielona wigczania zasilania i jezeli ptyta jest w
stanie offline.

Czekanie na TUNID Blyskajaca Brak korekty * Nie przestano SNN z oprogramowania

czerwono/zielona do konfigurowania sterownika
bezpieczenstwa.

Czekanie na TUNID Btyskajgca Btyskajgca szybko | Oprogramowanie do konfigurowania
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Status nadzorowania Dioda Module Dioda Network Przyczyny
bezpieczenstwa (HLTH) (COMM)
(zaakceptowano ustuge | czerwono/zielona czerwono/zielona** | sterownika bezpieczenstwa ustawia
propose_TUNID) SNN.
Btad krytyczny Czerwona - LUB - Brak korekty * Jezeli zmieniono adres max od momentu
btyskajaca ustawienia SNN nalezy zaktualizowaé
czerwona/wytgczona SNN z poziomu oprogramowania do

konfigurowania sterownika
bezpieczenstwa. W przeciwnym
wypadku skontaktowac sie dziatem
Pomocy technicznej.

Stan bezczynnosci Btyskajaca Brak korekty * Normalny stan oczekiwania na
(brak potgczenia zielona/wytgczona potgczenie ze sterownika
bezpieczenstwa) bezpieczenstwa.
Wykonywanie (aktywne | Zielona Zielona Normalny stan. Aktywne potaczenie ze
potgczenie sterownika bezpieczenstwa.
bezpieczenstwa)

UWAGA

* Brak korekty to normalny zachowanie sieci (np. Off = Offline, Btyskajgca zielona =
Online i nie podtgczony, Zielona = podtgczony)

** Wszystkie btyskajg oznacza zmiane koloru co 500 ms, za wyjatkiem stanu
'szybko', kiedy to zmiana nastepuje co 250 ms.

6.3 FUNKCJA SAFETY /0 CONNECT W SYSTEMIE
CIP-SAFETY

Funkcja Safety I/0O Connect pozwala na przypisanie danych CIP Safety I/O do poszczego6lnych sygnatow
bezpieczenstwa kontrolera. Szczegdtowe informacje o funkcji Safety I/O Connect podano w punkcie 5.

Zamieszczony ponizej rysunek obrazuje dane Safety I/O na tle catego systemu. Funkcja Safety 1/O
Connect pracuje w obszarze Safety 1/0.

Robot <= =

DCS Sygnaty SAFE 1/0 Sterownik bezpiecz.

ON, Wewn.
OFF
-

|
|
EXEMG, Fence, SVOFF, :
|
|
|
csi.64] |
|
|
|
I -
>

SVDISC, NTED, SPI[14],
OPEMG, Auto, T1, T2,
MCC, JPC[1-40], JSC[1-
20], CPC[1-32], CSC[1-
16], CCL[14], CSBP

C_EXEMG, C_FENCE,
€_SVOFF, C_SVDISC,
C_NTED, SPO[1-2],
SIR[1-64], CCR[14]
CSO[1..64]

-
-

- =
Safety I/0 obejmuje funkcje programowalnego tgczenia Kategorii 4 Podobnie jak funkcja I/0 Interconnect.
Mozna podac tylko sygnaty Safety I/O. Operatory logiczne sg ograniczone do AND/OR/NOT

Po stronie prawej wyrazenia mozna poda¢ maks. dwa sygnaty Safety 1/0.

Mozna zdefiniowa¢ maks. 64 wyrazenia skanowane co 2 ms.

Konfiguracja funkcji Safety I/O Connect jest zapisana w pliku DCSIOC.SV. Informacje o sposobie
czytania/zapisu podano w punkcie 1.5.
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6.4 ARCHIWIZOWANIE/WCZYTYWANIE USTAWIEN
CIP-SAFETY

Parametry CIP-Safety sg zapisywane w nastgpujacych plikach systemowych w trakcie archiwizowania
aplikacji:

*  SYSCIPS.SV — plik ten zawiera rozmiar danych Safety I/O, ustawienie Enable/Bypasas oraz
Interfejs uzywany do konfigurowania CIP-Safety.
*  DCSIOC.SV — Plik ten zawiera konfiguracj¢ Safety I/O Connect.

Pliki te sg zawarte pod "Backup — All of the Above" and "Backup — System Files". Polecenie to jest
umieszczone w menu File, pod klawiszem funkcyjnym Backup.

Plik te mozna wczyta¢ wytacznie w czasie uruchamiania CTRL.

UWAGA
Dane sterownika bezpieczenstwa skonfigurowane w robocie (np. SNN) nie sg
archiwizowane wraz z aplikacjg. Dane te muszg by¢ bezposrednio ustawione w
robocie za pomocg oprogramowania do konfiguracji sterownika bezpieczenstwa.

UWAGA
Podstawowe ustawienia devicenet (jak adres mac, szybkos¢ transmisji) sg
przechowywane w pliku SYSDNET.SV.
Zarchiwizowac/wczytac plik SYSDNET.SV i SYSCIPS.SV, jezeli to jest
konieczne.

Sposob archiwizowania/wczytywania oméwiono w punkcie 1.5.

6.5 PLIK ESD

W celu otrzymania pliku EDS dla urzadzenia CIP Safety slave nalezy skontaktowac si¢ z przedstawicielem
FANUC. W Ameryce Polocnej: W celu otrzymania pliku EDS dla urzadzenia CIP Safety slave zadzwoni¢
pod numer 1-800-47ROBOT.
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7 FUNKCJA ETHERNET/IP SAFETY

71 WPROWADZENIE

711 Informacije ogélne

CIP-Safety to jeden z protokotéw stowarzyszenia Open DeviceNet Vendors Association (www.odva.org).
W niniejszym punkcie opisano funkcj¢ EtherNet Safety, opartg na protokole CIP-Safety.

Funkcja to pozwala na pracg robota w charakterze urzadzenia slave, wspotpracujacego ze sterownikiem
PLC bezpieczenstwa (na przyktad Rockwell GuardLogix), wymieniajacego sygnaty I/O za pomoca
protokotu CIP-Safety.

/N\ OSTRZEZENIE
Po poczatkowym uruchomieniu sprawdzi¢ poprawno$¢ potgczen i dziatanie
sygnatow bezpieczenstwa. Przewody chroni¢ przy pomocy ostony.

7.1.2 Wymagania protokotu CIP Safety

Protokét ten zostal zaprojektowany z przeznaczeniem do uzywania w  wigkszych
urzadzeniach/systemach zabezpieczajacych.

Konfiguracja funkcji bezpieczenstwa kontrolera robota jest zarzadzana lokalnie (zwykle za pomoca
panelu programowania). Jest to inne rozwigzanie niz w przypadku bloku I/O bezpieczenstwa, ktory jest
konfigurowany za pomocg narz¢dzia SNCT (Safety Network Configuration Tool). Jezeli urzadzenie jest
konfigurowane przez narzedzie SNCVT, generuje identyfikator SCID (Safety Configuration Identifier),
ktoéry moze by¢ uzyty do sprawdzania konfiguracji urzadzenia. Narzedzie SNCT (np. RS-Logix5000) nie
konfiguruje sposobu dziatania kontrolera robota w zakresie bezpieczenstwa. Konfiguracja funkcji
bezpieczenstwa kontrolera robota moze by¢ monitorowana za pomocg nastgpujacych narzedzi:

*  Ekranu DCS Signature Number dostgpne w menu DCS

*  Bitéow Configuration Change Latch i Reset (bity CCL, CCR)

W tym kontekscie, robot wspotpracujacy jako urzadzenie slave CIP-Safety ze sterownikiem PLC
bezpieczenstwa moze poprzez bity CCL/CCR wykrywaé zmiany w konfiguracji funkcji bezpieczenstwa
robota.

Sygnatura parametréw robota Total Signature NUmber (wys$wietlana na ekranie DCS Signature Number)
moze by¢ opcjonalnie wprowadzona do narzedzia SNCT jako sygnatura konfiguracji. W przypadku
konfigurowania za pomoca narzgdzia SNCT, sygnatura robota musi by¢ taka sama jak wprowadzona do
SNCT, poniewaz nie zostanie nawigzane potaczenie funkcji bezpieczenstwa. Powigzany znacznik
Data/Czas moze by¢ skonfigurowany w robocie jako ACTUAL (ustawienie domyslne) lub FIXED. Po
wybraniu ustawienia ACTUAL, znacznik data/czas kontroli sygnatury konfiguracji jest porownany w
czasie nawigzywania polaczenia przez funkcj¢ bezpieczenstwa z danymi pokazywanymi na ekranie DCS
Signature Number, w polu Total Signature Total Signature (z przesuni¢ciem o strefe czasowg uzywang
przez SNCT). Po wybraniu ustawienia FIXED, znacznik data/czas sygnatury konfiguracji ma zawsze
przy nawigzaniu potgczenia przez funkcje bezpieczenstwa wartos¢ 1/1/2009, godz. 6:00:00.0 a.m. (z
przesunieciem o strefe czasowq uzywang przez SNCT).

Nalezy zwroci¢ uwage na podane ponizej uwagi:

* Po wymianie urzadzen bezpieczenstwa nalezy je odpowiednio skonfigurowaé i sprawdzi¢ ich
dziatanie.

» Uzytkownik powinien przypisa¢ unikalne numery SNN do kazdego sieci bezpieczenstwa lub do
kazdej podsieci bezpieczenstwa.
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* W przypadku podjecia decyzji o konfigurowanie polgczen bezpieczenstwa z SCID=0, uzytkownik
ponosi odpowiedzialno$¢ za poprawnos$¢ konfiguracji urzadzen zrodlowych i docelowych. Jezeli
robot nie otrzyma bezpiecznej konfiguracji ze sterownika PLC bezpieczenstwa lub SNCT,
urzadzenie SNCT nie bedzie miato podstaw do wygenerowanie dla siebie SCID. Do wykrywania
jakichkolwiek zmian w konfiguracji bezpieczenstwa robota, wprowadzonych przez sterownik PLC
bezpieczenstwa, stuzy ekran "Signature Number": (w menu DCS na panelu programowania robota)
i/lub bity "Configuration Change Latch" i "Configuration Change Reset" dostgpne w funkcji Safety
I/0 Connect (porowna¢ z rozdziatem 5.1). W przypadku r¢cznego wprowadzania sygnatury Total
Signature Number (wlgczajac w to znacznik data/czas) do SNCT w postaci sygnatury Configuration
Signature, bedzie to sprawdzane przed nawigzaniem potaczenia.

* Po zmianach nalezy sprawdzi¢ konfiguracje polaczen bezpieczenstwa w celu upewnienia si¢, ze
docelowe potaczenie dziata poprawnie.

* Przed zainstalowaniem urzadzenia bezpieczenstwa w sieci bezpieczenstwa nalezy usunaé z niego
wszystkie istniejgce dotychczas konfiguracje.

* Nalezy uruchomi¢ wszystkie urzgdzenia bezpieczenstwa z unikalnymi adresami IP podsieci w ktorej
beda one instalowane, przed instalowaniem w sieci bezpieczenstwa.

* Nalezy zwroci¢ uwage, aby urzadzenie zrodtowe posiadajace funkcje "automatycznego" SNN
korzystaty z tej funkcji wytgcznie, jezeli numer SNN nie jest uzywany w systemie bezpieczenstwa.

* Nalezy zwréci¢ uwage, ze diody NIE SA niezawodnymi wskaznikami i nie mozna zagwarantowac
poprawnosci ich dziatania. Powinny one by¢ uzywane WYLACZNIE w celach diagnostycznych, w
czasie rozruchu lub usuwania usterek. Nie wolno uzywaé diod LED jako wskaznikéw stanu pracy.

Zamieszczone ponizej punkty maja charakter informacyjny 1 dotycza docelowych urzadzen
bezpieczenstwa korzystajacych z danych konfigurowanych przez SNCT (np. blok I/O bezpieczenstwa).
Poniewaz kontroler robota nie posiada takiej konfiguracji, zasady te nie majg faktycznego zastosowania
w czasie korzystania z niego lub konfigurowania:

* Przed ustawieniem atrybutu Lock Attribute nalezy doktadnie sprawdzi¢ dziatanie urzadzenia.
Poniewaz konfiguracja bezpieczenstwa robota nie jest konfigurowana przez narzedzie do
konfiguracji sterownika PLC bezpieczenstwa, opcjonalny atrybut Lock nie jest obstugiwany przez
robota. Jakiekolwiek zmiany w konfiguracji bezpieczenstwa robota wymagaja podania numeru
zabezpieczajagcego DCS na panelu programowania 1 powoduja zmiang sygnatury oraz
odpowiedniego bitu stanu konfiguracji.

* Przed ustawianiem atrybutu Lock w takich urzadzeniach nalezy wczyta¢ i poréwnac konfiguracje
kazdego z rozwazanych urzadzen bezpieczenstwa do ktérego zrealizowang operacje wysytania przez
SNCT. Nie dotyczy to robota, poniewaz konfiguracja bezpieczenstwa nie jest wysylana przez
narzedzie SNCT (Safety Network Configuration Tool).

» Sprawdzi¢ wzrokowo czy dane konfiguracji zostaly poprawnie pobrane.

* Nalezy zwroci¢ uwage, ze kontrola przez uzytkownika to sposob sprawdzania poprawnosci
pobrania.

* Nalezy zwr6ci¢ uwage, ze sygnatura po testowaniu powinna mie¢ status "sprawdzona".

» Zwrbci¢ uwagg, ze po zmianie danych dotyczacych potaczenia i/lub danych konfiguracji urzadzenia
docelowego w urzadzeniu zrodtowym, zmiany te musza by¢ przestane do urzadzenia docelowego,
aby je mozna bylo przetestowaé i sprawdzi¢. Tylko wtedy mozna urzadzen docelowych potwierdzié
identyfikatory SCID.

7.2 ETHERNET/IP SAFETY (EIP-SAFE)

7.2.1 Informacje ogélne

Aby korzysta¢ z funkcji wizualizacji Integrated EtherNet/IP Safety, konieczne jest wczytanie nastepujacej
opcji oprogramowania:

*  EtherNet/IP Adapter (A05B-2600-R784)

»  EtherNet/IP Safety (A05B-2600-R713)

Nalezy zwroci¢ uwage, ze opcja EtherNet/IP Scanner (A05B-2600-R785 lub R785) zawiera opcje
EtherNet/IP Adapter.
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Opcja EtherNet/IP Safety nie wymaga instalowania dodatkowych modutéw sprzetowych w kontrolerze
robota. Opcja EtherNet/IP Safety moze korzystaé z wewngetrznego portu (CD38A lub CD38B) na ptycie
gtéwnej. Opcja EtherNet/IP Safety nie moze korzysta¢ z wewnetrznego portu CD38C.

Informacje o konfigurowania sieci podano w punkcie CIP-Safety tej instrukcji obstugi (punkt 7.1.2).

Kanatl Ethernet robota moze by¢ uzywany jako potaczenie safety slave lub normalne potaczenie
EtherNet/IP. Port Ethernet moze by¢ jednoczesnie uzywany przez polaczenia nie zwigzane z funkcja
bezpieczenstwa oraz potaczenia funkcji bezpieczenstwa.

Nalezy zwroci¢ uwage, ze po wezytaniu opcji DCS Safe /0 Connect (A05B-2600-J568) automatycznie
wczytywana jest opcja EIP-Safe. Szczegdlowe informacje o korzystaniu z tej opcji podano w punkcie
Funkcja DCS Safe I/0 Connect.

Zwroci¢ uwage, ze opcja EtherNet/IP Safety nie moze by¢ wczytywana razem z opcja Integrated
DeviceNet Safety (IDNS) (A05B-2600-J974). Te dwie opcje wzajemnie si¢ wykluczaja.

Opcja EIP-Safe obstuguje to 8 bajtow We oraz 8 bajtow Wy dla polaczenia bezpieczenstwa. Rozmiar jest
konfigurowany. W celu przypisania tych 1/O Dbezpieczenstwa do poszczegdlnych sygnalow
bezpieczenstwa robota nalezy uzy¢ funkcji DCS Safe 1/0.

Ustawienia protokotu CIP-Safety (rozmiar danych Safety 1/0, Enable/Bypass, interfejs Ethernet
skonfigurowany dla CIP-Safety) sa zapisywane w pliku syscips.sv.

Konfigurowanie potaczenia Safety Slave obejmuje nastepujace kroki:

»  Skonfigurowa¢ w robocie (urzadzenie safety slave) adres IP oraz maske podsieci dla sieci
bezpieczenstwa. Szczegdlowe informacje o interfejsie Ethernet oraz konfigurowaniu potaczenia
TCP/IP podano w Instrukcji obstugi i konfigurowania opcji internetowych.

»  Skonfigurowac¢ dla robota (safety slave) interfejs Safety Ethernet oraz rozmiar danych Safety 1/O -
porownac z punktem 7.2.2.

*  Konfigurowanie sterownika PLC bezpieczenstwa do wymiany danych I/O z robotem opisano w
punkcie 7.2.3.

7.2.2 Konfiguracja robota

Konfigurowanie robota rozpoczyna si¢ od podania adresu IP, maski podsieci oraz zalaczenia interfejsu
Ethernet dla protokotu CIP-Safety. Szczegdlowe informacje o interfejsie Ethernet oraz konfigurowaniu
potaczenia TCP/IP podano w Instrukcji obstugi i konfigurowania opcji internetowych. Konfigurowanie
Internetu  Ethernet dla protokotu CIP-Safety jest realizowane za pomoca normalnych ekrandéw
EtherNet/IP oraz procedury opisanej w punkcie 7.2.1. Nastepnie nalezy wprowadzi¢ ustawienia
dotyczace rozmiaru CIP Safety I/O i ustawienie Enable/Bypass, jak opisano w procedurze 7.2.2.

Procedura 7-2-1

Warunki:

*  Poprawnie skonfigurowano adres IP oraz maske podsieci dla sieci bezpieczenstwa w kontrolerze
robota. Szczegodtowe informacje o interfejsie Ethernet oraz konfigurowaniu potaczenia TCP/IP
podano w Instrukcji obstugi i konfigurowania opcji internetowych.

*  Zainstalowano opcj¢ oprogramowania EtherNet/IP Adapter (A05B-2600-R784 or R784).

*  Zainstalowano opcj¢ oprogramowania EtherNet/IP Safety (A05B-2600-R713 lub R713) .

Na ekranie EtherNet/IO I/O wcisng¢ klawisz F3 [SAFETY].

*  Zmieni¢ ustawienie parametr "Ethernet Interface" z "Undefined" na "Port 1" lub "Port 2" za pomoca
klawisza F4 [CHOICE]. Nalezy wybra¢ odpowiednie ustawienie, stosownie do interfejsu Ethernet
skonfigurowanego dla sieci bezpieczenstwa. W pokazanym ponizej przyktadzie zatozono, ze
wybrano "Port 2". Zwrdci¢ uwage, ze parametr "Ethernet Interface" jest jedynym parametrem
modyfikowanym na tym ekranie. Wszystkie pozostaty parametry sg przeznaczone tylko do odczytu
(poréwna¢ z punktem 7.2.4.1). Rozmiar Safety slave I/O jest ustawiany za pomocg menu DCS, jak
opisano w zamieszczonej w dalszej czeséci procedurze.
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1/0 EtherNet/IP
EIP CIP-Safety Operation 1/2
Ethernet Interface: Port 2
Safety I/F Status: PENDING
CIP-Safety Operation:
DCS: Enable
Input Size: 2
Output Size: 2
SNN: ???
TX Count: 0
RX Count: 0
* W celu uwzglednienia wprowadzonych zmian konieczne jest wylgczenie i ponowne wiaczenie

zasilania.

Procedura 7-2-2 Ustawianie rozmiaru CIP-Safety I/O oraz ustawianie parametru
CIP-Safety connection na Enable/Bypass

Warunki:
*  Zainstalowano opcj¢ oprogramowania EtherNet/IP Adapter (A05B-2600-R784 or R784).
*  Zainstalowano opcj¢ oprogramowania EtherNet/IP Safety (A05B-2600-R713 lub R713) .
*  Wykonano procedure 7.2.1 zamieszczong w niniejszej instrukcji w celu skonfigurowania interfejsu
EtherNet/IP Safety w systemie.

Kroki:

Rozmiar danych CIP-Safety 1/O oraz ustawianie potaczenia na Bypass sa realizowane za pomocg
ekranow DCS Safety.

«  MENU -> SYSTEM -> Type (F1) -> DCS

1 Safe 1/0 Status:
2 Safe 1/0 connect: OK
3 CIP Safety: CHGD

4 Signhature number:
5 Change code number:

*  Po ustawieniu kursora na CIP Safety oraz wcisnigciu klawisza enter wyswietlany jest pokazany
ekran. Nalezy pamigta¢, ze mozna wprowadza¢ zmiany na ekranie wylacznie pod warunkiem, ze
zatgczono panel programowania. Domyslny rozmiar danych Safety 1/0 to 2 bajtow dla wej$¢ oraz 2
bajtow dla wyj$¢. Parametr Enable/Bypass jest zwykle skonfigurowany na Enabled co oznacza, ze
potaczenie CIP-Safety musi pracowa¢ zanim zostang wykasowane bledy robota. Z ustawienia
Bypass nalezy korzysta¢ w czasie poczatkowej integracji, jezeli nie jest dostepny sterownik PLC
bezpieczenstwa. Informacje o sposobie wykrywania trybu BYPASS podano w punkcie funkcja
Safety 1/0 Connect. Domyslne ustawienie parametru Config Signature Date/Time to ACTUAL,
majace zastosowanie jezeli sterownik PLC bezpieczenstwa zostat skonfigurowany do uwzgledniania
sygnatury Configuration Signature w czasie nawigzywania polaczenia. Wcisng¢ PREV po
zakonczeniu konfigurowania CIP-Safety.

CIP Safety 174
Status: CHGD
1 Enable/Bypass: ENABLE
2 CIP Safety input size(byte) 2
3 CIP Safety output size(byte) 2
4 Config Signature Date/Time: ACTUAL
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*  Wecisngé przycisk F2 (APPLY) na ekranie DCS Setup w celu zatwierdzenia zmian. WysSwietlone
zostanie zachgta do wprowadzenia kodu zabezpieczajacego.
Jezeli zegar jest nieprawidlowo ustawiony, a parametr "Config Signature Date/Time" ustawiono na
ACTUAL, wyswietlony zostanie komunikat "Reset system clock or Not use ACTUAL" i nie bedzie
mozna zmieni¢ parametrow DCS.

DCS
1 Safe 1/0 Status:
2 Safe 1/0 connect: OK
3 CIP Safety: CHGD

4 Signature number:
5 Change code number:

[TYPE] APPLY DETAIL UNDO

*  Nastepnie zostanie wyswietlony ekran pokazujacy roznice, w celu ich przegladnigcia (wceisngé OK
po zakonczeniu przegladania).

DCS

Verify (diff) 1/12
F Number: FO0000

VERSION : HandlingTool

$VERSION: V7.4307 01/05/2009

DATE: 01-FEB-09 14:59

--- CIP safety --——————————m
Status: CHGD
1 Enable/Bypass: ENABLE
2 CIP Safety input size(byte) 4

ALL OK QUIT

* W celu uwzglednienia wprowadzonych zmian konieczne jest wylgczenie i ponowne wiaczenie

zasilania.

7.2.3 Konfigurowanie sterownika PLC bezpieczenstwa

Zapozna¢ si¢ z odpowiednim punktem, w zalezno$ci od posiadanego sterownika:
*  Rockwell GuardLogix plc : Punkt 7.2.3.1

7.2.3.1 Przyktad konfigurowania sterownika GuardLogix

Nalezy korzysta¢ z dokumentacji dostarczonej wraz ze sterownikiem Rockwell Guardlogix PLC.
Zamieszczona ponizej procedura moze by¢ uzywana jako instrukcja w czasie konfigurowania robota jako
urzadzenia slave EtherNet/IP Safety, podtaczonego do sterownika GuardLogix.

Obecnie wystepuja pewne ograniczenia w przypadku wykorzystywania potaczen Ethernet/IP jako
zarowno potaczenia Safe jak i standardowe pomiedzy sterownikiem GuardLogix i robotem. Robot
korzysta z profilu Generic Ethernet/IP Module dla standardowego potaczenia oraz z profilu Generic
Ethernet/IP Safety dla potaczenia bezpieczenstwa w oprogramowaniu do konfigurowania RS-Logix5000.
Sterownik RS-LOgix5000 nie obstuguje obecnie dwodch polaczen o tym samym adresie IP w ramach
pojedynczego modutu Ethernet Bridge. Jezeli wymagane sa obydwa polaczenia, nalezy uzy¢ jednej z
podanych ponizej metod:
*  Uzy¢ oddzielnego modutu Ethernet Bridge (ENBT) dla potaczen standardowego i Safety. Obydwa

modutu ENBT nalezy skonfigurowa¢ w tej samej podsieci co uzywany port robota.

*  Jezeli w sieci dostgpny jest serwer DNS, standardowe potaczenie sieciowe mozna skonfigurowac za
pomoca HOSTNAME, w miejsce uzywania adresu IP w profilu RS-Logix5000 Generic Ethernet/IP.
Dla modulu ENBT w sterowniku nalezy skonfigurowac ten adres IP serwera DNS, dzigki czemu
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bedzie on mogl przeksztalca¢ nazwe na adres IP (sterownik i robot nie majg problemu z uzywaniem

tego samego adresu IP dla obydwu potaczen, jedynie sterownik RS-Logix5000 posiada te

ograniczenia). W celu skonfigurowania modulu ENBT DNS klienta przejs¢ do wlasciwosci modutu

ENBT i wybra¢ karte "Internet Protocol” sterownika RS-Logix5000.

*  Jezeli to jest konieczne, w robocie mozna skonfigurowaé prosty serwer DNS. Dostepna jest
zmienna systemowa $DNSS CFG z polami:

*  $ENABLED : domyslnie ustawienie to False, ustawi¢ True w celu zatgczenia

*  $IFACE NUM : definiuje funkcje serwera DNS do pracy na porcie 0 (gorne RJ45) lub
porcie 1 (dolne RJ45).

+ $DOM _NAME : mozna pozostawi¢ puste. W przypadku ustawiania warto$ci, uzywana
domena musi by¢ zgodna z karta ENBT w konfiguracji DNS.

*  Zmiany sg uwzgledniane po wylaczeniu i ponownym wilaczeniu zasilania. Nazwy robota
mozna doda¢ do lokalnej lub udostepnianej tablicy hosta, dzigki czemu bgdg one mogly
by¢ interpretowane przez sterownik. Nazwa hosta robota pracujgcego jako serwer DN nie
musi posiada¢ dodatkowego wpisu w tabeli. Karta ENBT moze posiada¢ glowny i
zapasowy serwer DNS, dzigki czemu drugi robot moze pracowac jako urzadzenie
rezerwowe.

Procedura

Procedure te¢ nalezy po zakofczeniu wprowadzenia ustawien EtherNet/IP Safety dla kontrolera robota.

A\ OSTRZEZENIE

Niniejsza procedura ukierunkowana jest na ustawienia i nie zawiera informaciji o
zasadach bezpieczenstwa. Operator musi zapoznac sig instrukcji obstugi
dostarczonymi przez firme Rockwell, doktadnie jest zrozumiec¢ i uwzglednié
wszystkie zalecane przez nie zasady bezpieczenstwa.

W celu dodania potaczenia robota EtherNet/IP Safety do sterownika GuardLogix:

Zainstalowac sprzet i oprogramowanie Rockwell.
Uruchomi¢ RSLogix5000

W wezle /O Configuration doda¢ odpowiednia magistrale i moduly w celu skonfigurowania
systemu (np. modutu 1756-ENBT/)

Klikng¢ prawym przyciskiem myszy odpowiedni skaner EtherNet/IP, a nastgpnie wybraé polecenie
"New Module" (moduty mozna dodawac¢ tylko w trybie offline).

W grupie Safety wybra¢ "Generic EtherNet/IP Safety Module"

- conng_te

MRS S dlslalE I8l @lal]

Dffline . 7 RUN E Path IAB_ETH\P-1\172 22.154.143\Backplaneh0 j EJ:
Ma Forces k. F S.L(T |
ok di 2 |4l bt [t | 9 [ 0[] L
Safety Unlacked 34 ll ‘J_J\‘ orites A AOG-On A Blams A BE & Tmericouer A
1#- 3 Contraller config_test
+ £ Tasks M Select Module
+1-[231 Motion Groups
(23 add-0n Instructions Module |Description Wendor
#-[7 Data Types [+ Communications
[ Trends [+ Digital
=55 1/ Configuration [+ Drives
(=83 1756 Backplane, 1756-A7 1 HMI
4 [0] 1756-L615 config_ 4] Other
8l [1]1756-L5P config_t =l Safety
= B [211756-ENBT/A enet 1791E5-IB16 16 Paint 24 ¥DC Sink Safety Input allen-Bradley
@ Ethernet 1791E5-I68X0BY4 8 Point 24 YDC Sink Safety Input, & Point 24 WDC Bipolar ... Allen-Bradley
- ] [3]1756-DNB dnet B ETHERMET-SAFET. .. Generic Etherhet/IP Safety Module allen-Bradley
Fid. | AddFavorke |
bt &
SRS By Category ] By Vendar ] Favorites
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Skonfigurowa¢ modut EtherNet/IP Safety Slave na karcie General (uzy¢ przycisku 'Change').
Pola '"Name; i 'Description’' sg definiowane przez uzytkownika (mozna wpisa¢ dowolny tekst).

Ponizej pokazano przyktad ekranu z bezpiecznym polaczeniem do robota, korzystajacego z domyslnej
wielkosci danych Safety /O, tzn. 2 bajty We 1 w bajty Wy. Wybor odpowiedniego rozmiaru danych
Safety I/O dla robota omowiono w punkcie 72.2.

Ustawi¢ parametr ‘IP Address’ na adres IP robota skonfigurowanego dla protokotu EtherNet/IP

Safety.

Ustawi¢ ‘Vendor’ na 8, ‘Product Type’ na 140 a ‘Product Code’ na 34.

Ustawi¢ parametry ‘Major’ i ‘Minor Revision’ zgodnie z wersjami. Zapisa¢ plik EDS. Aktualnie

'Major Revision' to 2, a 'Minor Revision' to 2.
Ustawi¢ ‘Electronic Keying’ na Exact Match.
Ustawi¢ ‘Output’ i ‘Input Data’ na Safety. Ustawi¢ ‘Data Format’ na Integer-SINT.
Ustawi¢ ‘Configuration Instance’ na 1024.
Ustawi¢ ‘Safety Input -> Output Assembly’ na 1024.
Ustawi¢ ‘Safety Onput -> Input Assembly’ na 1024.

Ustawi¢ ‘Safety Input -> Input Assembly’ na 768 + rozmiar w bajtach sygnatéw Safety 1/O. (np.

domys$lny rozmiar 2 bajty = 770).

Ustawi¢ ‘Safety Output -> Output Assembly’ na 896 + rozmiar w bajtach sygnatéw Safety 1/0. (np.

domys$lny rozmiar 2 bajty = 898).

Ustawi¢ odpowiednio rozmiary 8-bitowe (2 bajty w przypadku korzystania z domys$lnych wielko$ci

danych Safety 1/0).

H New Module

General® | Eonnectlonl Safety! Madule Info | Port Eonhgurat\onl PultD\agnostlcsl

Change ... I

Status:  Creating

M New Module

| Madule Defirition

Deescription:

oK

| concel | Hem

General" | Connection | Safety | Medule Info | Pott Configuration | Port Diagnostics |

Type: ETHERMET-SAFET**MODLLE Generic Ethe...

Parent: enet

Mame Fobatl 1P Address 172 .22 194 224
Safety Network I__-‘——‘—'
i 360E_D44E EET4 . |

1172042009 2:55:57. 332 PM

Module Parameter

Wendar:
Product Type:
Product Code:
Revision:

Input Data
Ot Diata:
Data Format:

Electonic Keying:

Exact Match
Satety
Safety
Integer-SINT

Tupe: ETHERMNET-SAFETYMODULE Generic Ethe...
Parent: enet
Manne: FRobot! IP Address Mies il 48 Module Definition
- Safety Network I——‘-—“—‘—‘—
Description: Hireas 360E_O448 EE14 .. Module | Connsction !
1142042009 2.65:57.332 PM
“endor: 85
ok Do Product Type: 140 1
L Product Code: 34 -
i~ Module Parameter Cannection Parameter. ajor Revision; 24
Yendar, 8 Input Output Minor Revision 25
Product Type: 140 Agsembly Azzembly
Bl i 3 Ingtance  Instance Size
Hevion 22 Sty (e 70 1024 2 iahi Electronic Keying: [Exact Match ]
Electronic Keying: Exact Match Safety Output: 1024 298 2 [Bhi)
Input Data: Safety Injout Datar Safety B
Outout Deta: Safety Configuration Assembly Instance: 1024 Qutput Data: Safety z
bt nteger-SINT Data Format: Integer-SINT ]

oK I Cancel

Help

#odule Definition

Module Connection

Inpat Outpt

Change ... I

Status:  Creating

0K

| Cancel I Help
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Aszembly | Assembly gizb;)
. Instance | Instance | 7
- Connestion Parameters — — —
Safety Input 770 o) 1024 2 2=
Iriput Olutput Safety Quiput:| 1024 3 835 7 22
Asgsembly Asgsembly
Instance Irstance Size
Salety Input: 70 1024 2 (Bbit) Conrfiguration
1024+
Safety Output 1024 838 2 [Bhit) Assembly Instance: T
| Configuration Assembly Instance: 1024

oK I Cancel

Help
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Karta Safety pozwala:

Wcisng¢ OK w celu dodania potaczenia Safety Slave dla robota do konfiguracji sterownika

Wylaczy¢ sprawdzanie sygnatury w celu pominigcia takiego sprawdzania przy nawigzywaniu
potaczenia
Zalaczy¢ sprawdzanie sygnatury. Nalezy rgcznie wprowadzi¢ w systemie heksadecymalnym
parametr Total Signature Number (pokazany na ekranie DCS Signature Number). Znacznik
Date/Time to aktualny znacznik Date/Time pokazywany na ekranie DCS Signature (przesunigty w
stosunku do SNCT o strefe czasu) dla ustawienia ACTUAL lub 1/1/2009, godz. 6:00:00.00
(przesunigty o stref¢ czasu), jezeli wybrano ustawienie FIXED dla parametru Config Signature
Date/Time na ekranie CIP Safety. W celu sprawdzenia strefy czasowej SNCT wystarczy dwukrotnie
klikna¢ ikong zegara na pasku stanu lub sprawdzi¢ lokalng stref¢ czasu. Przyktadowo, po wybraniu
ustawienia FIXED, SNCT pokazuje czas GMT-05:00 a nie 6 a.m. rano dla czasu wprowadzonego
jako 1 am.

I New Module E

General"] Connection® S afety® l Mu:u:lulelnfu:u] Part D:unfiguratiun] PDrtDiagnusticxl

Connection | Reguested Packet | Connection Reaction Max Ohserved -
Tywpe Interval (RPD (mz) Tirme: Limit (mz) Metweork Delay (ms)

Safety Input 10 3] 401 Advanced...
20

Safety Output g0.0

Configuration Owhnership:
Reset Ourersip ¢

[ Lonfiquration 5 ignaturs: ' Dizabling the Configuration Signature
dizables the configuration walidation
check perfarmed when connections
are establizhed.

o [Hex]

o |
Date: | ]

mE

id
L

Status:  Creating oK | Cancel Help

bezpieczenstwa. Pobra¢ nowg konfiguracje do sterownika bezpieczenstwa i przejs¢ do trybu online.

Nalezy zwroci¢ uwage, ze robot slave akceptuje nowy numer SNN wylacznie, jezeli go nie posiada
(domyslne ustawienie producenta). Przycisk "Reset Ownership" na karcie Safety pozwala zresetowac
numer SNN, jezeli to jest wymagane. Taka operacja resetowania wtasciciela musi by¢ wykonana co

najmniej jeden raz po wezytaniu oprogramowania, zanim bedzie mozna skonfigurowaé numer SSN.
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M Module Properties: enet (ETHERMET-SAFETYMODULE 1.1)

Generall Connection  Safety I Modulelnfnl Port Ennfigurationl PortDiagnnstic&I

Connection | Reguested Packet | Connection Reaction Max Obzerved
Type Irtetval (RPI) (ms) Time Limit (ms) Metwwork Delay (ms)

Safety Input 10 % 401 e Advanced... |

Safety Output 20 E0.0 s Rezet

Canfiguration Dwhership: 77

FRezet Ownership| €

RSLogix 5000

": DAMGER, Configured Safety Network Mumber does not match actual Safety Network Mumber Found in module,

Caontinue with Cwnership Reset?

Yes

Statuz.  Inhibited Apply

Nowe polaczenie bezpieczne nie bedzie dziatato do momentu ustawieniu numeru SNN (Safety Network
Number). Ustawi¢ numer SNN za pomocg przycisku ".." na karcie General w oknie dialogowym
wlasciwosci modutu Safety Slave. Przycisk "SET" stanie si¢ aktywny po przetaczeniu oprogramowania
do konfiguracji sterownika bezpieczenstwa w tryb online (zainicjowania potaczenia sterownika) i
podtaczeniu robota do sieci.

M Module Properties: enet (ETHERNET-SAFETYMODULE 1.1) M=1E3

General I Eonnectionl Safet_l,ll Modulelnfol Port Eonfigurationl PortDiagnosticsI

Type: ETHERNET-SAFETYMODULE Generic Ethe...
Parent: enet

Mare: |Raban IP Address 2. 22 : !
e safety Network — ["350¢ 0448 EETA [ |
11,/20/2009 2.5557.332 PM

Safety Network Number

||.»- 2 194 224

~ Module D efinition

- Module Parameters — Connection Parameters Faimat:

LIEHETE = Input * Time-hased Generate I

Praduct Type: 140 #ssembly 11/20/2009 2:55:57.332 PM
Product Code: 34 Instance
Revision: 2.2 Safety Input: 770
Electronic Keying: Exact Match S afety Dutput: 1024 Etheet/|F: | [Decimal]
Input Data: Safety

" Marwal

Output Data: Safety Configuration Assembly Instance|  Mumber:
Data Format: Intecer-SINT 350E_D448_EE14 [Hex) Copy |

Faste I

Set -

Statuz  Walidating Cancel

] 4 I Cancel | Help |
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Aktualnie ustawiony dla robota numer SNN mozna wyswietli¢ na eckranie CIP-Safety Status.
Szczegbdlowy opis tego ekranu podano w punkcie 7.2.4.1.

7.2.4 Rozwiazywanie probleméw

7.2.41 Ekran CIP-Safety Status

Ekran CIP-Safety Status dostepny jest z poziomu ekranu I/O Ethernet/IP (MENU -> I/O -> F1 [Type]

-> EtherNet/IP -> F3 [Safety]. Ekran ten jest przeznaczony tylko do odczytu i zawiera:

»  Safety I/F Status : Pending, Idle, Running. Ustawienie Pending informuje, Zze nie zakonczono
jeszcze konfiguracji. Idle oznacza, ze sterownik bezpieczenstwa a PLC nie nawigzat lub nie mogt
nawigzac potaczenia Safety 1/O z robotem. Running oznacza, ze nawigzano potaczenie Safety 1/0.

*  DCS : Enabled, Bypassed. Parametr ustawiony za pomocg menu DCS.

*  Input Size : 1-8 bajtow. Parametr ustawiony za pomocg menu DCS.

*  Output Size : 1-8 bajtow. Parametr ustawiony za pomocg menu DCS.

*  SNN : Safety Network Number. Ustawienie z oprogramowania do konfigurowania sterownika
bezpieczenstwa.

* TX Count : Transmit Count (pakiety wystane do sterownika). Stan licznika jest dynamicznie
aktualizowany, moze wigc obserwowac jego zwigkszanie sig, o ile potaczenie jest aktywne.

* RX Count : Receive Count (pakiety odebrane ze sterownika). Stan licznika jest dynamicznie
aktualizowany, moze wigc obserwowac jego zwigkszanie sig, o ile potaczenie jest aktywne.

1/0 EtherNet/IP

EIP CIP-Safety Operation 1/2
Ethernet Interface: Port 2
Safety I/F Status: IDLE
CIP-Safety Operation:

DCS: Enable

Input Size: 2

Output Size: 2

SNN: FFFF_FFFF_FFFF

TX Count: 0

RX Count: 0

Zwroci¢ uwage, ze jezeli SNN ma wartos¢ FFFF_FFFF_FFFF lub "???" oznacza to, Ze oprogramowanie
do konfigurowania sterownika bezpieczenistwa ustawilo numeru SNN. Jezeli parametr SSN ma
ustawienie "???" nalezy wykona¢ operacj¢ "Reset Ownership" przed ustawieniem SNN. Szczegdtowe
informacje o tej operacji i/lub ustawianiu SNN podano w punktach 7.2.3.1 lub 7.2.3.2.

7.3 FUNKCJA SAFETY I/O CONNECT W SYSTEMIE
CIP-SAFETY

Funkcja Safety I/O Connect pozwala na przypisanie danych CIP Safety 1/0 do poszczegdlnych sygnatow
bezpieczenstwa kontrolera. Szczegotowe informacje o funkcji Safety I/O Connect podano w punkcie 5.

Zamieszczony ponizej rysunek obrazuje dane Safety /O na tle calego systemu. Funkcja Safety 1/0
Connect pracuje w obszarze Safety 1/0.

-127 -



7.FUNKCJA ETHERNET/IP SAFETY B-83184PL/06

Robot #= 9

DCS Sygnaty SAFE I/O : Sterownik bezpiecz.
ON, Wewn. :
EXEME, Fence, SVOFF, OFF |
SvDISC, NTED, SPI[-4], ,_- :
OPEM, Auta, T1, T2, |
MCC, JPC[-40], JSC[I- |
20], CPC[1-32], CSC[- |
18], CCL[1-4], CSEF "
CSI[.54] i
C_EXEMG, C_FENCE, !
C_sYOFF, C_SVDISC, !
C_NTED, SFO[-2], !
SIR[1-B4], CCR[1-4] :
CsO[1.64] |
I

Safety I/0 obejmuje funkcje programowalnego tgczenia Kategorii 4 Podobnie jak funkcja I/0 Interconnect.
Mozna podac tylko sygnaty Safety I/O. Operatory logiczne sg ograniczone do AND/OR/NOT

Po stronie prawej wyrazenia mozna poda¢ maks. dwa sygnaty Safety 1/0.

Mozna zdefiniowa¢ maks. 64 wyrazenia skanowane co 2 ms.

Konfiguracja funkcji Safety I/O Connect jest zapisana w pliku DCSIOC.SV. Informacje o sposobie
czytania/zapisu podano w punkcie 1.5.

7.4 ARCHIWIZOWANIE/WCZYTYWANIE USTAWIEN
CIP-SAFETY

Parametry CIP-Safety sg zapisywane w nastgpujacych plikach systemowych w trakcie archiwizowania
aplikacji:

*  SYSCIPS.SV — plik ten zawiera rozmiar danych Safety I/O, ustawienie Enable/Bypasas oraz
Interfejs uzywany do konfigurowania CIP-Safety.
*+  DCSIOC.SV — Plik ten zawiera konfiguracj¢ Safety I/O Connect.

Pliki te sg zawarte pod "Backup — All of the Above" and "Backup — System Files". Polecenie to jest
umieszczone w menu File, pod klawiszem funkcyjnym Backup.

Plik te mozna wczyta¢ wytacznie w czasie uruchamiania CTRL.

UWAGA
Dane sterownika bezpieczenstwa skonfigurowane w robocie (np. SNN) nie sg
archiwizowane wraz z aplikacjg. Dane te muszg by¢ bezposrednio ustawione w
robocie za pomocag oprogramowania do konfiguracji sterownika bezpieczenstwa.

UWAGA
Podstawowe parametry Ethernet takie jak adres IP i maska podsieci sg
zapisywane w pliku SYSHOST.SV. Jezeli to jest konieczne, poza plikiem
SYSCIPS.SV nalezy tez zarchiwowac plik SYSHOST.SV.

Sposob archiwizowania/wczytywania oméwiono w punkcie 1.5.

7.5 PLIK ESD

W celu otrzymania pliku EDS dla urzadzenia CIP Safety slave nalezy skontaktowaé si¢ z
przedstawicielem FANUC. W Ameryce Potnocnej: W celu otrzymania pliku EDS dla urzadzenia CIP
Safety slave zadzwoni¢ pod numer 1-800-47ROBOT..
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8 PROFINET SAFETY

8.1 WPROWADZENIE

Funkcja PROFINET Safety to opcja oprogramowania, udostgpniajaca robotowi FANUC funkcjonalno$¢
funkcji F-device protokotu PROFISave V2.

Kontroler robota pracuje jako urzadzenie F-device w sieci PROFISafe i wymienia sygnaty dotyczace
bezpieczenstwa z zewng¢trznym urzgdzeniem F-Host.
/\ OSTRZEZENIE
Po poczatkowym uruchomieniu nalezy sprawdzi¢ poprawnosc¢ potgczen i
dziatanie sygnatow bezpieczenstwa. Przewody prowadzi¢ w ostonie.

8.2 FUNKCJA PROFINET SAFETY

8.2.1 Informacije ogélne

Aby korzysta¢ z funkcji PROFINET Safety, konieczne jest wezytanie opcji oprogramowania:
. PROFINET I/0O function (A05B-2600-J930) lub Dual-Channel PROFINET (A05B-2600-R834)
*  Funkcja PROFINET Safety (A05B-2600-J931)

Opcja A05B-2600-J930 wymaga oprogramowania w wersji 7DC1/06 lub nowszej. Opcja
A05B-2600-R834 wymaga oprogramowania w wersji 7DC3.

Dla kontrolera R-30iB nalezy zamoéwi¢ opcje A05SB-2600-J930 lub A05B-2600-R834. Nastepujace opcje
wykluczajg si¢ wzajemnie:

W przypadku kontrolera R-30iB Mate, do korzystania z funkcji PROFINET Safety wymagana jest wersja
7DC3. Dla kontroleréw do pracy na zewnatrz zamowi¢ opcje A05B-2600-J930. Dla pozostatych
kontrolerow zamowi¢ opcjg A05SB-2600-R834.

Opcja PROFINET Safety wymaga sprzgtu PROFINET, wlaczajac w to kart¢ PROFINET.
Tabela 8.2.1 Rozwigzania sprzetowe dla opcji PROFINET Safety

Opcja Opis
A05B-2600-J930 Karta PROFINET MUSI KORZYSTAC Z CP1604. Szczegdtowe informacje o zamawianiu
podano w punkcie 1.2 Instrukcji operatora PROFINET 1/O. Kontroler R-30:B Mate wymaga
kontrolera typ Open air.
Wymagane jest oprogramowanie systemowe karty PROFINET wer. V2.5.2.2(1) dla serii
7DCQO, serii 7DCA1 i serii 7DC2. Dla serii 7DC3 uzy¢ V2.6.0.3.

A05B-2600-R834 Wymagane oprogramowanie systemowe to V1.3.1.0. Kontrolery typu Open Air nie sg
obstugiwane w momencie przygotowywania tej instrukcji.

W celu skonfigurowania kontrolera robota jako urzadzenie F-Device wymagany jest plik GSDML. Aby
uzyska¢ ten plik GSDML nalezy skontaktowac si¢ z firma FANUC. GSDML posiada osiem modutéw
bezpieczenstwa o réznych rozmiarach 1/0.

Funkcja PROFINET I/O Device musi by¢ zalagczona, aby korzysta¢ z funkcji PROFINET Safety,
poniewaz funkcja PROFINET I/O Device zarzadza modutem bezpieczenstwa razem ze standardowymi
modutami I/O. Wymiana danych bezpieczenstwa wymaga, aby modul bezpieczenstwa zostat dodany do
listy modutow funkcji PROFINET I/O Device. Mozna uzywa¢ tylko jednego modutu bezpieczenstwa,
musi on by¢ dodany do pierwszego gniazda. Jezeli lista modutéow nie zawiera modutu bezpieczenstwa,
dane bezpieczenstwa nie sa wymieniane.

Mozna zalaczy¢ funkcje PROFINET I/O Controller, ale stuzy ona do wymiany tylko standardowych
danych I/O.
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Nalezy zwroci¢ uwage, ze po wezytaniu opcji DCS Safe /0 Connect (A05B-2600-J568) automatycznie
wcezytywana jest opcja PROFINET Safety. Szczegétowe informacje o korzystaniu z tej opcji podano w
punkcie Funkcja DCS Safe I/0 Connect.

Opcja PROFINET Safety obstuguje to 8 bajtéw We oraz 8 bajtéw Wy dla potaczenia bezpieczenstwa. W
celu przypisania tych 1/O bezpieczenstwa do poszczegoélnych sygnatéw bezpieczenstwa robota nalezy
uzy¢ funkcji DCS Safe /0.

Ustawienia funkcji PROFINET Safety (rozmiar Safety 1/O, ustawienie Enable/Bypass, F-Address) sa
zapisywane w pliku syspnsf.sv. Podstawowe ustawienia PROFINET sa zapisane w pliku pnio.sv lub
pmio.sv. Dodatkowe informacje o weczytywaniu/archiwizowaniu podano w punkcie 1.5.

Konfigurowanie urzadzenia F-Device obejmuje nastepujace kroki:

»  Skonfigurowa¢ modut bezpieczenstwa robota (F-Device) - poréwna¢ z punktem 8.2.2.
»  Skonfigurowac sterownik bezpieczenstwa do wymiany danych I/O z robotem - patrz punkt 8.2.3.

8.2.2 Konfiguracja robota

Konfigurowanie robota rozpoczyna si¢ od konfiguracji funkcji PROFINET I/O Device 1 dodania modutu
bezpieczenstwa do listy modutow. Dziatania te s3 wykonywanych na normalnych ekranach PROFINET
I/O jak opisano w punkcie 8.2.1 dla opcji A05B-2600-J930 lub w punkcie 8.2.2 dla opcji
A05B-2600-R834. Nastepnie nalezy sprawdzi¢/zmieni¢ parametry PROFINET Safety 1/O Size,
ustawienie Enable/Bypass oraz adres F-Address, zgodnie z procedura 8.2.3.

Procedura 8-2-1 Konfigurowanie na ekranie Setup PROFINET I/O Device

Inne informacje o ekranie PROFINET 1/O Device podano w Instrukcji operatora PROFINET 1/0.

Kroki:
*  Otworzy¢ ekran z lista modutow I/O PROFINET (MENU->6. Setup, F1 (TYPE)->PROFINET, F3

(Other)->1/0 Device, umiesci¢ kursor na pozycji <Detail>, wcisnaé Enter).

*  Doda¢ punkt DAP (Data Access Point) jako pierwszy modul (gniazdo=0, podgniazdo=1, a jezeli
oprogramowanie systemowe ma wersje V2.6 lub nowsza, gniazdo=1, podgniazdo=1).

*  Przejs¢ do nastgpnego modulu, ustawi¢ gniazdo=1, podgniazdo=1, a jezeli oprogramowanie
systemowe ma wersj¢ V2.6 lub nowsza, gniazdo=2, podgniazdo=1.

*  Korzystajac z pliku GDSML wybra¢ modut bezpieczenstwa, stosownie do wielkosci danych slave
Safety I/O.

*  Ustawi¢ parametry Module ID i Subslot ID w celu dodania modutu bezpieczenstwa.

+  Jezeli to jest konieczne, doda¢ standardowy moduty.

* W celu uwzglednienia wprowadzonych zmian wytaczy¢ i ponowne wlaczy¢ zasilanie.

Przyktad: Module ID=0x1008 (Rozmiar safety slave I/O = 8 bajtow)

Setup PROFINET 1/0
1/0 Device : Module 1 1/6
1 Slot : 1
2 Subslot : 1
Comment :
3 L 1
4 Modld(hex) 0x00001008
5 Subslotld(hex) 0x00000001
Module 1/0 type NONE
6 Data size : L 1
7 Data type : [Digital]
[TYPE] list prev next
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Procedura 8-2-2 Dodawanie modutu bezpieczenstwa do kanatu 1/O Device

Dalsze informacje o funkcji PROFINET I/O Device zawiera Instrukcja operatora PROFINET 1/0.

Kroki:
*  Otworzy¢ liste¢ modutow 1/0O Device (MENU->6. Setup, F1 (TYPE)->PROFINET(M), umiescié¢
kursor na Channel2, wcisng¢ prawy klawisz kursora w celu rozwinigcia wierzchotka, a nastepnie
przejs¢ kursorem do 1/0 Device).

PFN-TP-CT (EG) 1.0.0.26 Channel 2 (C)
=% Channel 1 -
5% Channel 2 [C-Device 1/16
- Switch Slot | Type =
i Ol 16 bytes
2 DO 16 bytes
3 MNone
4 MNone
=} Mone

*  Wocisna¢ klawisz DISP w celu przesunigcia kursora do prawego panelu, ustawi¢ kursor na gniezdzie
1, a nastepnie wcisngé F4 EDI

FEMN-TP-CT (EG) hannel 2 (G
Slot 1 settings: i/2
Parameter alue
Slot Size 16 bytes
4] ]
APPLY ZAMNCEL EDIT

*  Ustawi¢ kursor na Slot Type i wcisng¢ F4 EDIT.
*  Wybra¢ Safety Slot i wcisna¢ F1 APPLY.
PEMN-TP-CT (EG) 1.0.0.26 Channel 2 (C)

Z/5

Select the type for this slot

Previous value: Input slot

Mone

Input slot
Output slot
Input Dutput slot
Safety slot

*  Ustawi¢ kursor na Slot Size i wcisnag¢ F4 EDIT.
*  Wybra¢ odpowiedni rozmiar Safety I/0O i wcisng¢ F1 APPLY.
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*  Wecisng¢ F1 APPLY w celu zakonczenia ustawiania Slotl, co spowoduje przemieszczenie kursora
do lewego panelu.

*  Jezeli to jest konieczne, doda¢ w normalny sposob standardowe moduty.

*  Gdy kursor znajduje si¢ w lewym panelu, wcisngé F1 SAVE w celu zapisania konfiguracji.

* W celu uwzglednienia zmian wylaczy¢ i ponowniue wlaczy¢ zasilania.

Przyktad: Rozmiar danych Safety Slav

PFN-TP 0

=% Channel 1 ,
E--% Chanmel 2 [0-Device 1/16
~B Switch Slot | Type =
N C-Device 1 Safety 8 bytes
2 Ol 16 bytes
3 DO 16 bytes
4 Mone
=) Mone

Procedura 8-2-3 Ustawianie rozmiaru danych PROFINET Safety I/O size,
Enable/Bypass i adreséw F-Address

Kroki:
Rozmiar danych PROFINET Safety 1/0 oraz ustawianie potaczenia na Bypass sg realizowane za pomoca
ekranow DCS Safety.

«  MENU -> SYSTEM -> Type (F1) -> DCS

1 Safe 1/0 Status:

2 Safe 1/0 connect: OK

3 PROFINET Safety: CHGD

4 Signature number:

5 Change code number:

*  Po ustawieniu kursora na PROFINET Safety oraz wcisni¢ciu klawisza enter wys$wietlany jest
pokazany ekran. Nalezy pamicta¢, ze mozna wprowadza¢ zmiany na ekranie wylgcznie pod
warunkiem, ze zalgczono panel programowania. Domys$lny rozmiar danych Safety /O to 8 bajtow
dla wejs¢ oraz 8 bajtow dla wyj$¢. Parametr Enable/Bypass jest zwykle skonfigurowany na Enabled
co oznacza, ze potagczenie PROFINET Safety musi pracowa¢ zanim zostang wykasowane bledy
robota. Z ustawienia Bypass nalezy korzysta¢ w czasie poczatkowej integracji, jezeli nie jest
dostepny sterownik PLC bezpieczenstwa. Informacje o sposobie wykrywania trybu BYPASS
podano w punkcie funkcja Safety I/O Connect. Wcisnaé PREV po zakonczeniu konfigurowania

PROFINET Safety.
PROFINET Safety 174
Status: CHGD
1 Enable/Bypass: ENABLE
2 Safety input size(byte) 8
3 Safety output size(byte) 8
4 F-Address 200

Tabela 8.2.2 Parametry na ekranie DCS PROFINET Safety

Element Opis
Enable/Bypass Tryb sieci bezpieczenstwa.
Enable : Bezpieczna komunikacja musi by¢ uruchomiona, zanim bedzie mozna wykasowac
statusu alarmu robota.
Bypass : Z ustawienia Bypass korzysta¢ w czasie poczatkowej integraciji, jezeli nie jest
dostepny sterownik PLC bezpieczenstwa. Nie ma btedu w komunikacji bezpieczenstwa i robot
moze wykonywac ruchy w trybie niezaleznym, ale wszystkie dane CSI ze sterownika
bezpieczenstwa sg ignorowane. Tryb Bypass jest sygnalizowany poprzez SSI[11], ktéry to
sygnat mozna powigza¢ z dowolnym sygnatem CSO wysytanym do sterownika
bezpieczenstwa.
Dalsze informacje o ustawieniu Bypass podano w punkcie 8.2.4.
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Element Opis
Input/Output size | Liczba danych Safety I/O, ktére bedg przechowywane w sterowniku bezpieczenstwa.
DomysIna warto$¢ to 8 bajtow.
Ustawienie to musi by¢ réwne liczbie danych 1/0 wprowadzonych w trakcie konfigurowania
sterownika bezpieczenstwa, poniewaz w przeciwnym wypadku wygenerowany bedzie btad
statusu (PRIO-604 z PRIO-603 "PROFISafe hard fail").

F-Address Adres logiczny urzadzenia F-Device, dowolnie wybrany ale jednoznaczny (od 1 do 65534).
Domys$Ina wartoscia to 200.

Ustawienie to musi by¢ takie same jak wartos¢ parametru F-Destination Address zdefiniowany
w konfiguracji sterownika bezpieczenstwa.

*  Wecisng¢ przycisk F2 (APPLY) na ekranie DCS Setup w celu zatwierdzenia zmian. Wys$wietlone
zostanie zachgta do wprowadzenia kodu zabezpieczajacego.

DCS
1 Safe 1/0 Status:
2 Safe 1/0 connect: OK
3 PROFINET Safety: CHGD

4 Signature number:
5 Change code number:

[TYPE] APPLY DETAIL UNDO

*  Nastepnie zostanie wyswietlony ekran pokazujacy roznice, w celu ich przegladnigcia (wcisngé OK
po zakonczeniu przegladania).

DCS

Verify (diff) 1/12

F Number: FOO000

VERSION : HandlingTool

$VERSION: V7.6306 12/10/2010

DATE: 27-DEC-10 13:26

--- PROFINET safety ---———————————————
Status: CHGD
1 Enable/Bypass: ENABLE
2 Safety input size(byte) 4

ALL OK QUIT

* W celu wprowadzenia zmian konieczne jest wylaczenie i ponowne wiaczenie zasilania.

8.2.3 Konfigurowanie sterownika PLC bezpieczenstwa

W niniejszym punkcie podano informacje o konfigurowaniu robota jako urzadzenia F-Device protokotu
PROFISafe, uzywajac do tego celu oprogramowania do konfiguracji, przyktadowo STEP-7.

Przede wszystkim nalezy korzystaC z instrukcji dostarczonych przez producenta sterownika
bezpieczenstwa. Przyktadowo sg to Instrukcja projektowania systemu bezpieczenstwa czy Instrukcja
programowania systemu bezpieczenstwa.

Zainstalowa¢ plik GSDML dla robota w oprogramowaniu do konfiguracji. Plik GSDML posiada
informacje o robocie, pracujacym jako urzadzenie F-Device. GSDML posiada osiem modulow
bezpieczenstwa o roznych rozmiarach I/0. Mozna skonfigurowaé tylko jeden modut bezpieczenstwa,
musi on by¢ dodany do pierwszego gniazda. Minimalne ustawienie zegara wylgczajacego robota
pracujacego jako urzadzenie F-Device to 40 ms. Moze wystgpowac koniecznos¢ zwigkszenia ustawien
zegara wylaczajacego, stosownie do konfiguracji oprogramowania sieciowego w kontrolerze robota. Przy
wyborze tej warto$ci nalezy rowniez uwzgledni¢ czas przetwarzania sterownika bezpieczenstwa. Czas
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aktualizacji urzadzenia I/O dostgpny we wlasciwosciach systemu PROFINET I/O nalezy ustawi¢ na 4 ms
lub mniej dla wymiany danych bezpieczenstwa.

Oczekiwane jest, ze parametry bezpieczenstwa (F-Parameter) dla urzadzenia F-Device, przyktadowo
rozmiar danych Safety 1/O zostang zdefiniowane w oprogramowaniu do konfigurowania. Ustawiona
warto$¢ musi by¢ rowna wartosci wprowadzonej w procedurze 8.2.3, poniewaz w przeciwnym wypadku
nie bedzie mozna rozpocza¢ komunikacji bezpieczenstwa. Prosz¢ rowniez poréwnac z punktem 8.2.5.3.

/\ OSTRZEZENIE
Informacje podane w niniejszym dokumencie nie zawierajg jakichkolwiek zasad
bezpieczenstwa. Operator musi zapoznac sie z instrukcjami obstugi
dostarczonymi przez producenta sterownika bezpieczenstwa, doktadnie jest
zrozumie¢ i uwzgledni¢ wszystkie zalecane przez nie zasady bezpieczenstwa.

8.24 Obstuga bez sterownika bezpieczenstwa (tryb Bypass)

W trybie Bypass nie ma bledu w komunikacji bezpieczenstwa i robot moze wykonywac ruchy w trybie
niezaleznym, ale wszystkie dane CSI ze sterownika bezpieczenstwa sa ignorowane. Tryb Bypass jest
sygnalizowany poprzez SSI[11], ktéry to sygnal mozna powigza¢ z dowolnym sygnatem CSO
wysytanym do sterownika bezpieczenstwa.

W trybie Bypass, podane ponizej zdarzenia powoduja zmiane statusu robota na alarm i uniemozliwiaja
jego ruch. W celu wyjscia ze stanu alarmu konieczne jest wykonywanie pewnych czynnosci. Funkcja ta
dostepna jest tylko dla protokotu PROFINET Safety.

Tabela 8.2.4 (a) Zdarzenia powodujgce przelgczenia robota do stanu alarmu w trybie Bypass

Element Opis
Start na gorgco/na zimno Po ustawieniu kontrolera robota w trybie Bypass w trakcie uruchamiania na
gorgco (Hot) lub na zimno (Cold) wyswietlany jest komunikat SYST-212 "Need to
apply to DCS param". Tryb sieci bezpieczenstwa zostat zmieniany na "Enable"
ale ustawienie to nie zostato jeszcze przyjete (aktualny tryb to Bypass).
Operator powinien wprowadzi¢ zmiane na ekranie DCS wprowadzajgc hasto oraz
wytaczajgc i ponownie wigczajac zasilanie.
Operator moze tez pozosta¢ w trybie Bypass zmieniajgc ustawienie z powrotem
na Bypass. W przypadku takim nie jest konieczne wprowadzania hasta i mozna
zresetowac alarm bez wylgczania i ponownego wigczania zasilania.

Nawigzano komunikacje Po nawigzaniu przez sterownik bezpieczenstwa komunikacji bezpieczenstwa w
bezpieczenstwa z trybie Bypass wyswietlany jest komunikat SYST-212 "Need to apply to DCS
urzgdzeniem F-Host. param". Tryb sieci bezpieczehnstwa zostat zmieniany na "Enable" ale ustawienie

to nie zostato jeszcze przyjete (aktualny tryb to Bypass).

Status alarmu uniemozliwia operatorowi kontynuowanie pracy w trybie bypass i
poruszanie robotem. Nie mozna wykasowac¢ stanu alarmu do momentu
wprowadzenia zmian oraz wylgczenia i ponownego wigczenia zasilania. Operator
powinien wprowadzi¢ zmiane na ekranie DCS wprowadzajgc hasto oraz
wytgczajgc i ponownie wigczajgc zasilanie.

Przetgcznik wyboru trybu pracy | Po ustawieniu przetgcznika trybu pracy w pozycji T2 lub AUTO wyswietlany jest
ustawiono w pozycji T2 lub komunikat SYST-212 "Need to apply to DCS param".

AUTO Status alarmu uniemozliwia ruch robota w trybie T2 lub AUTO przy aktywnym
trybie Bypass. Alarm mozna wykasowac¢ dopiero po przetgczeniu z powrotem do
trybu T1 i wcisnieciu przycisku Reset.

Do wybierania monitorowanych zdarzen stuza podane ponizej zmienne systemowe. Wprowadzone
zmiany s3 od razu uwzgledniane (nie jest konieczne wytaczenie i ponowne wigczenie zasilania w celu
uwzglednienia zmian).
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Tabela 8.2.4 (b) Zmienne systemowe do wybierania monitorowanych zdarzen
Element Opis

$PNSF_SET.$BY_PWFAIL Jezeli zmienna ta ma wartosc¢ rézng od 0, tryb Bypass jest wylgczony w trakcie
uruchamiania na goraco/na zimno. DomysIna wartoscig to 1.

$PNSF_SET.$BY_PLCCON Jezeli zmienna ta ma warto$¢ rézna od 0, tryb Bypass jest wytagczany w czasie
nawigzywania komunikacji bezpieczehstwa z urzgdzeniem F-Host. Domysina
wartoscig to 1.

$PNSF_SET.$BY_PLCRUN Zmienna ta jest uzywana tylko, jezeli $SPNSF_SET.$BY_PLCCON ma warto$¢
rézng od 0. Jezeli warto$¢ jest r6zna od 0, tryb Bypass jest wytgczany po
podtgczeniu urzadzenia F-Host i gdy urzadzenie F-Device odebrato poprawny
parametr F-Parameter. Domyslina wartoscig to 1.

$PNSF_SET.$BY_T10ONLY Jezeli zmienna ta ma warto$¢ rézng od 0, tryb Bypass jest wylgczany po
przetaczeniu do trybu T2 lub AUTO. DomysIna wartoscig to 1.

8.2.5 Rozwigzywanie probleméw

8.2.5.1 Ekran PROFINET Safety Status

Opcja A05B-2600-J930, posiada ekran PROFINET Safety Status screen, dostepny z poziomu ekranu
PROFINET Status (MENU -> 0. Nastgpna strona-> 4. Status -> F1 (TYPE) -> PROFINET -> F3
(Other) -> Safety. Ekran ten mozna otworzy¢ po zainstalowaniu funkcji PROFINET Safety. Ekran ten
przeznaczony jest tylko do odczytu. Ekran ten nie jest elementem funkcji bezpieczenstwa i informacje
pokazywane na tym ekranie nie sa obejmowane przez funkcje bezpieczenstwa.

PROFINET Status

PROFINET Safety Operation 1/1
Safety I/F Status: INIT
PROFIsafe Operation:
DCS: Enable
Input Size: 8
Output Size: 8
Frame Count: 0
[TYPE] [Other]

Tabela 8.2.5.1 Parametry na ekranie PROFINET safety status
Element Opis
Safety I/F Status INIT : Nie zakonczono jeszcze konfiguraciji.
IDLE : Sterownik bezpieczenstwa nie rozpoczat lub nie moze rozpoczg¢ wymiany
danych Safety 1/0 z robotem.
RUNNING : Aktywna wymiana danych Safety I/O.

DCS Parametr informuje, czy funkcja PROFINET Safety jest zatagczona czy wytacz.
Input/Output size Aktualnie ustawiona wielkos¢ danych /0.
Frame Count Lokalny licznik modutu PDU (PROFIsafe Safety Process data) w kontrolerze

robota. Zliczana jest jedynie poprawna wymiana danych.

8.2.5.2 Ekran DIAGSAFETY

Opcja A05B-2600-R834 posiada ekran DIAGSAFETY dostgpny z poziomu wierzchotka I/O Device.

*  MENU -> 6. Setup -> F1 (TYPE) -> PROFINET(M), ustawi¢ kursor na Channel2, wcisna¢ prawy
przycisk kursora w celu rozwinigcia wierzchotka drzewa i ustawi¢ kursor na 1/0 Device.

. Woecisng¢ F3, DIAGSAFETY.

Ekran ten mozna otworzy¢ po zainstalowaniu funkcji PROFINET Safety. Ekran ten przeznaczony jest

tylko do odczytu. Ekran ten nie jest elementem funkcji bezpieczenstwa i informacje pokazywane na tym

ekranie nie s3 obejmowane przez funkcje¢ bezpieczenstwa.
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PFMN-TP-CT (EG) 1.0.0.26 Channel 2 (C)
=% Channel 1 .
i PROFIMNET Safety Cperation:
E--% Channel 2 v
El iCh Parameter | value
Ll (C-Device Safety I/F Status INIT
DCs Enable
Input Size g
Qutput Size g
Frame Count 0

Tabela 8.2.5.2 Parametry na ekranie DIAGSAFETY
Element Opis
Safety I/F Status INIT : Nie zakonczono jeszcze konfiguraciji.
IDLE : Sterownik bezpieczenstwa nie rozpoczat lub nie moze rozpoczaé wymiany
danych Safety I/O z robotem.
RUNNING : Aktywna wymiana danych Safety I/O.

DCS Parametr ten informuje, czy funkcja PROFINET Safety jest zatagczona czy
wyfgczona.

Input/Output size Aktualnie ustawiona wielko$¢ danych 1/0.

Frame Count Lokalny licznik modutu PDU (PROFIsafe Safety Process data) w kontrolerze

robota. Zliczana jest jedynie poprawna wymiana danych.

8.2.5.3 Sygnalizacja btedéw

Ponizej podano alarmy sygnalizujace biad protokotu PROFINET Safety.

*  Dlaopcji A05B-2600-J930, PRIO-604 pokazuje komunikat PRIO-603 "PROFISafe hard fail", "CRC
check error" lub "status check error" (cigg znakéw w jezyku angielskim wyswietlany jest jako
komunikat PRIO-603).

*  Dlaopcji A05B-2600-R834, wyswietlany jest komunikat PRIO-380.

Jezeli wysSwietlony zostanie taki alarm, nalezy najpierw sprawdzi¢ czy konfiguracja sterownika

bezpieczenstwa oraz kontrolera robota sg ze sobg zgodne. Sprawdzi¢ wielkos¢ danych Safety 1/0 na

ekranie DCS PROFINET Safety, ponownie skonfigurowaé sterownik bezpieczenstwa, a nastgpnie
wytaczy¢ 1 ponownie wilgczy¢ zasilanie kontrolera. Jezeli problem nadal wystepuje, prawdopodobna
przyczyna to problem sprz¢towy. Nalezy skontaktowac¢ si¢ z firmg FANUC.

8.3 ARCHIWIZOWANIE/WCZYTYWANIE USTAWIEN
PROFINET SAFETY

Parametry PROFINET Safety sa zapisywane w nastgpujacych plikach systemowych w trakcie
archiwizowania aplikacji:

*  SYSPNSF.SV — plik ten zawiera wielko$¢ danych Safety 1/O, ustawienie Enable/Bypass oraz adres
F-Address dla PROFINET Safety

+ PNIO.SV — Dla opcji A05B-2600-J930, plik ten zawiera ustawienia modulu bezpieczenstwa,
wlaczajac w to standardowe ustawienia funkcji PROFINET 1/0.

*  PmlO.SV — Dla opcji A05B-2600-R834, plik ten zawiera ustawienia modutu bezpieczenstwa,
wlaczajac w to standardowe ustawienia funkcji PROFINET 1/0.

*  DCSIOC.SV — Plik ten zawiera konfiguracje Safety I/O Connect.

Pliki te sg zawarte pod "Backup — All of the Above" and "Backup — System Files". Polecenie to jest

umieszczone w menu File, pod klawiszem funkcyjnym Backup. Plik te mozna wczytaé wylacznie w
czasie uruchamiania CTRL.
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UWAGA
W przypadku korzystania z funkcji PROFINET Safety, podstawowe ustawienia
PROFINET (jak konfiguracja I/0O Device) zapisywane sg w pliku PNIO.SV opcji
A05B-2600-J930 lub w PMIO.SV opcji AO5B-2600-R834. Jezeli to jest
wymagane, nalezy zarchiwizowaé/wczyta¢ PNIO.SV lub PMIO.SV za pomocag

SYSPNSF.SV.

UWAGA
W PROFISafe, oczekuje sie, F-Host wysyta F-Parameter do F-Device.

F-Parameter nie jest zapisywany w czasie archiwizowania.

Sposob archiwizowania/wczytywania oméwiono w punkcie 1.5.

8.4 PLIK GSDML

Aby uzyskac ten plik GSDML nalezy skontaktowa¢ si¢ z firmg FANUC. Nalezy podac typ kontrolera
robota (R-30iB, R-30iB Mate), wersj¢ oprogramowania oraz numer opcji PROFINET (J930 lub R834).
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9 FUNKCJA SAFETY BY FL-NET

9.1 WPROWADZENIE

Funkcja Safety by FL-net to opcja oprogramowania, pozwalajgca na wymiang sygnalow przy uzyciu sieci
FL-net pomi¢dzy robotem i innymi robotami lub sterownikami CNC.

/\ OSTRZEZENIE
Po poczatkowym uruchomieniu nalezy sprawdzi¢ poprawnosc¢ potgczen i
dziatanie sygnatow bezpieczenstwa. Przewody prowadzi¢ w ostonie.

9.2 FUNKCJA SAFETY BY FL-NET

9.2.1 Informacije ogélne

Aby korzysta¢ z funkcji Safety by FL-Net, konieczne jest wezytanie nastgpujacej opcji oprogramowania:
* Interfejs FL-net (A05B-2600-J759)

*  Funkcja Safety by FL-net (A05B-2600-J586)

Nalezy zwroci¢ uwagg, ze opcja DCS Safe /O Connect (A05B-2600-J568) jest automatycznie
wczytywana po wezytaniu opcji Safety by FL-Net. Szczegolowe informacje o korzystaniu z tej opcji
podano w punkcie Funkcja Safe I/O Connect.

Funkcja Safety by FL-Net moze korzysta¢ z portu wewnetrznego (CD38A lub CD38B) na ptycie glowne;.
Funkcja Safety by FL-Net nie moze korzysta¢ z ptyty FL-net (A05B-2600-J105).

Funkcja Safety by FL-Net posiada 3 tryby, definiujac dziatanie po wylaczeniu zasilania.

W trybie 1, po wlaczeniu zasilania dla 1 lub wigcej wierzchotkow korzystajacych z funkcji Safety by
FL-Net, alarm jest generowany dla wszystkich wierzchotkow korzystajacych z tej samej funkcji Safety by
FL-Net. W celu wykasowania alarmu nalezy wylaczy¢ zasilanie dla wszystkich wierzchotkéw. Po
wylaczeniu zasilania dla wszystkich wierzchotkoéw, nalezy je ponownie wiaczy¢.

W trybie 2, alarm nie jest generowany nawet, jezeli istnieje wierzchotek, dla ktérego wylaczono zasilanie.
Przy korzystaniu z trybu 2 przeprowadzi¢ oceng¢ ryzyka catego systemu, o ile to jest konieczne, wiaczajac
w to przypadek, kiedy nie jest generowany alarm nawet po wylaczeniu zasilania dla wierzchotka.

W trybie 3, jezeli istnieje wierzchotek dla ktoérego wytaczono zasilanie, generowany jest alarm, ale alarm
ten mozna wykasowac po podiaczeniu zasilania dla wszystkich wierzchotkow.

Wszystkie wierzcholki muszg mie¢ ustawiony ten sam tryb.

Funkcja Safety by FL-Net obstuguje do 203 wejs¢ bezpieczenstwa oraz 70 wyjs¢ bezpieczenstwa dla 1
wierzchotka. Suma liczby wejs¢ i liczby wyjs¢ musi by¢ jednak mniejsza od 210. W celu przypisania tych
danych Safe I/O do poszczegolnych sygnalow robota nalezy uzy¢ funkcji DCS Safe 1/0 Connect.

Kazda funkcja Safety by FL-Net posiada pewne identyfikatory ID. Jeden ID posiada 7 sygnatow
bezpieczenstwa do uzytku przez uzytkownika oraz 1 sygnal zastrzezony przez system (razem 8 sygnatow).
Uzytkownik nie moze korzysta¢ z zastrzezonych sygnatow. Zakres identyfikatoréw ID wynosi od 1 do 30.
Jeden wierzchotek moze posiada¢ maksymalnie 10 kolejnych identyfikatorow ID. Liczba ta jest okreslana
jako "IDnum.". Wierzcholek posiadajacy identyfikator ID zajmuje kolejne identyfikatory, poczawszy o
numeru ID. Dane wyjsciowe to wszystkie identyfikatory ID dla wierzchotkow z ID. Przyktadowo, jezeli
numer wierzcholka to 11, a IDnum to 5, to wierzchotek zajmuje identyfikatory ID 11 do 15, co daje w
sumie 35 sygnatow dla uzytkownika oraz 5 sygnalow systemowych. W przypadku takim, wierzchotki 12
do 15 nie moga by¢ uzywane przez funkcje Safety by FL-Net. Do sieci funkcji Safety by FL-Net mozna
podtaczy¢ maksymalnie 30 wierzchotkow, reprezentujgcych robota lub systemy CNC, o ile te wierzchotki
zajmuja tylko po jednym identyfikatorze ID (IDnum. = 1).
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Systemy CNC nie posiadaja identyfikatorow IDnum, przyjmuje si¢ dla nich, ze IDnum. = 1. IDnum dla
systemow CNC nalezy ustawi¢ w robocie na 1. Systemy CNC (18i-LNB) nie moga by¢ uzywane sieci
Safety by FL-Net, do ktorej wlaczone sg roboty, z uwagi na inne specyfikacje bezpieczenstwa.

Funkcja Safety by FL-Net korzysta z pierwszych 6 elementow Word * IDnum w obszarze pamigci
wspolnej wierzchotka 1, ktory jest przypisany wylaczenie do tego wierzchotka, do wysytania danych
bezpieczenstwa. Z tego powodu, rozmiar wspolnego obszaru pamigci 1 wierzchotka, uzywanego w sieci
Safety by FL-Net nie moze by¢ wigkszy niz 6 elementéw * IDnum. Obszar wspoélnej pamiegci 1
zawierajacy inne niz wymienione powyzej elementy Word oraz obszar pamigci wspolnej 2 moga by¢
uzywane jako normalne obszary do przechowywania danych. Nawet wigc po zlaczeniu funkcji Safety by
FL-Net mozna wymienia¢ standardowe dane FL-net.

Funkcja Safety by FL-Net nie moze korzysta¢ z mechanizmu multicast protokotu FL-net.

Ustawienia funkcji FL-net (Enable/Disable, numer wierzchotka Own node , Node, Timer for receive data,
Start timer after Power ON) zapisywane sg w pliku sflsf.sv.

9.2.2 Sygnaly bezpieczenstwa

W niniejszym punkcie opisano sygnaty bezpieczenstwa, beda interfejsem dla funkcji DCS Safe 1/0 oraz
funkcji Safety by FL-Net. Sygnaly bezpieczenstwa powinny mie¢ warto$¢ OFF dla stanu bezpiecznego.

9.2.2.1 Wysylanie danych bezpieczenstwa

Dane sygnatu, wysytane przez funkcje DCS Safe 1/0 do innych wierzchotkow poprzez funkcje Safety by
FL-Net to dane FSO, sktadajace si¢ dla jednego identyfikatora ID z 7 sygnatéw bezpieczenstwa oraz 1
sygnatu systemowego.

FSO zawiera dane sygnatow dla 10 identyfikatoréw ID. Dodatkowe dane o FSO podano w Tabeli 9.2.2.2
(a). W tabeli tej, jezeli numer wierzchotka to 11 a IDnum. = 10, 1Y ID to 11 a 10” ID do 20.

9.2.2.2 Odbiér danych wyjsciowych bezpieczenstwa

Dane sygnatu, odbierane z innych wierzchotkow przez funkcje Safety by FL-Net i przekazywane do
funkcji DCS Safety 1/0O to dane FSI, sktadajacy si¢ dla jednego identyfikatora ID z 7 sygnalow
bezpieczenstwa oraz 1 sygnatu systemowego. FSI zawiera dane sygnatow dla 30 identyfikatoréw ID.
Dodatkowe dane o FSI podano w Tabeli 9.2.2.2 (b). Dodatkowo, po odbiorze obszaru danych sygnalow
bezpieczenstwa, rezerwowany jest obszar informacji ID funkcji bezpieczenstwa (32 sygnaly). Pierwszy
sygnal obszar informacji ID funkcji bezpieczenstwa to wlasny obszar powiadamiania wierzcholtka.
Dodatkowe informacje podano w Tabeli 9.2.2.2(¢).

Sygnat systemowy

W trybie 1, jezeli przyktadowo najpierw zostanie wykryty btad przez funkcje Safety by FL-Net w danych
dla ID1, sygnat systemowy dla wierzchotka ID 1 jest ustawiany na ON. Jezeli wykryty zostanie btad w
danych ID 2, po uprzednim wykryciu danych dla ID 1, sygnal systemowy dla ID 2 NIE JEST ustawiany
na ON. Tylko sygnat systemowy dla pierwszego wykrytego btgdu w danych ID jest ustawiany na ON.

W trybie 2 i 3, po bledzie licznika, wystepujacym po wyltaczeniu zasilania innego wierzchotka, itp., jezeli
nawet wezesniej wykryto btad w danych innego wierzchotka, sygnat systemowy jest ustawiany na ON. W
przypadku innych bledow, sposob dziatania jest taki sam jak dla trybu 1.

Jezeli inne funkcje DCS wykryja blad, sygnal systemowy jest ustawiana na 1 dla 1-go ID wierzchotka, a
pozostale FSI dla ID sa ustawiane na OFF we wszystkich trybach. W przypadku takim, podobnie jak w
trybie 1, tylko sygnat systemowy 1-go ID dla pierwszego wierzchotka z btgdem jest ustawiany na ON.

Obszar informacji wierzchotka docelowego funkcji bezpieczenstwa
Obszar informacji wierzchotka docelowego funkcji bezpieczenstwa (umieszczony za obszarem odbioru
sygnatu bezpieczenstwa) reprezentuje docelowy wierzchotek komunikacji za pomoca funkcji Safety by
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FL-Net. Kazdy z sygnalow, od wierzchotka 1 do wierzchotka 30 w Tabeli 9.2.2.2 (¢) informuje o statusie
kazdego wierzchotka. W obszarze tym przechowywana jest suma logiczna parametru bezpieczenstwa
ENABLE(0)/DISABLE(1) oraz parametru bezpieczenstwa ENTRY(0)/SEPARATE(1). Zwrdci¢ uwage
na ENABLE = 0, DISABLE = 1, ENTRY = 0 i SEPARATE = 1. Jezeli sygnat ma wartos¢ OFF,
realizowana jest komunikacja z wierzchotkiem, a jezeli sygnal ma wartos¢ ON, komunikacja z
wierzcholkiem nie jest realizowana. Sygnat odpowiadajacy swojemu wierzchotkowi jest ustawiany na
ON. Dodatkowo, FSI[24] obszaru informacji docelowego wierzchotka funkcji bezpieczenstwa to wlasny
obszar powiadamiania wierzchotka. Sygnat ten informuje czy funkcja bezpieczenstwa dla wilasnego
wierzcholka jest aktywna czy nie. Po stwierdzeniu poprawnos$ci parametru bezpieczenstwa i po wigczeniu
zasilania, w obszarze tym odzwierciedlany jest stan parametru bezpieczenstwa ENABLE/DISABLE dla
wlasnego wierzchotka. OFF oznacza, ze funkcja bezpieczenstwa nie jest aktywna, a ON, ze jest aktywna.

Tabela 9.2.2.2 (a) Numer FSO

Sygn.bezp, 1Y 2" 3" 47 5Y 6V 7Y Syg.
ID systemowy
17 1 2 3 4 5 6 7 8
2" 9 10 11 12 13 14 15 16
3" 17 18 19 20 21 22 23 24
47 25 26 27 28 29 30 31 32
5Y 33 34 35 36 37 38 39 40
6" 41 42 43 44 45 46 47 48
7Y 49 50 51 52 53 54 55 56
8" 57 58 59 60 61 62 63 64
g” 65 66 67 68 69 70 71 72
107 73 74 75 76 77 78 79 80

Tabela 9.2.2.2 (b) Numer FSI

Sygn.bezp. 1Y 2° 3’ 4 5Y 6” 7Y Sygnat
ID systemowy
1 1 2 3 4 5 6 7 8
2 9 10 11 12 13 14 15 16
3 17 18 19 20 21 22 23 24
4 25 26 27 28 29 30 31 32
5 33 34 35 36 37 38 39 40
6 41 42 43 44 45 46 47 48
7 49 50 51 52 53 54 55 56
8 57 58 59 60 61 62 63 64
9 65 66 67 68 69 70 71 72
10 73 74 75 76 77 78 79 80
11 81 82 83 84 85 86 87 88
12 89 90 9N 92 93 94 95 96
13 97 98 99 100 101 102 103 104
14 105 106 107 108 109 110 111 112
15 113 114 115 116 117 118 119 120
16 121 122 123 124 125 126 127 128
17 129 130 131 132 133 134 135 136
18 137 138 139 140 141 142 143 144
19 145 146 147 148 149 150 151 152
20 153 154 155 156 157 158 159 160
21 161 162 163 164 165 166 167 168
22 169 170 171 172 173 174 175 176
23 177 178 179 180 181 182 183 184
24 185 186 187 188 189 190 191 192
25 193 194 195 196 197 198 199 200
26 201 202 203 204 205 206 207 208
27 209 210 211 212 213 214 215 216
28 217 218 219 220 221 222 223 224
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gn.bezp. 1Y 2° 3’ 4 5Y 6” 7Y Sygnat
ID systemowy
29 225 226 227 228 229 230 231 232
30 233 234 235 236 237 238 239 240

Tabela 9.2.2.2 (c) Obszar informacji wierzchotka docelowego funkcji bezpieczenstwa
(FSI[241] to wiasny obszar powiadamiania bezpieczenstwa)

FSI[241] Own node
FSI[242] NODE 1
FSI[243] NODE 2
FSI[244] NODE 3
FSI[245] NODE 4
FSI[246] NODE 5
FSI[247] NODE 6
FSI[248] NODE 7
FSI[249] NODE 8
FSI[250] NODE 9
FSI[251] NODE 10
FSI[252] NODE 11
FSI[253] NODE 12
FSI[254] NODE 13
FSI[255] NODE 14
FSI[256] NODE 15
FSI[257] NODE 16
FSI[258] NODE 17
FSI[259] NODE 18
FSI[260] NODE 19
FSI[261] NODE 20
FSI[262] NODE 21
FSI[263] NODE 22
FSI[264] NODE 23
FSI[265] NODE 24
FSI[266] NODE 25
FSI[267] NODE 26
FSI[268] NODE 27
FSI[269] NODE 28
FSI[270] NODE 29
FSI[271] NODE 30
FSI[272] (Zastrzezony)

9.2.3 Konfiguracja robota

Konfigurowanie robota rozpoczyna si¢ od skonfigurowania funkcji FL-net. Zadanie to jest realizowane
na normalnych ekranach FL-net. Procedura 9.2.1 opisuje parametry dotyczace funkcji bezpieczenstwa,
dostepne na normalnym ekranie FL-net. Parametry funkcji Safety by FL-Net mozna
odczytywac/zmienia¢ za pomocg procedury 9.2.2.

Procedura 9-2-1 Konfigurowanie na ekranie SETUP FL-NET

Normalne ustawienia FL-net opisano w Instrukcji operatora FL-net (B-82764).

Kroki:
«  Otworzy¢ ekran FL-NET OWN NODE SETUP (MENU -> 6. Setup -> F1 (TYPE) -> FL-NET -> F3
(OTHER) -> OWN NODE)
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11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

21
22
23
24
25
26
2]
28
29

SETUP FL-NET
FL-

NET OWN NODE SETUP 1/29
ERROR ONE SHOT : DISABLE
MAX DIGITAL PORT NUM 1024
USING PORT - INTERNAL2
I[P ADDRESS :[192.168. 250. 21 ]
MULT | CAST : DISABLE
MULTICAST ADDRESS:[239.255.0 .0 ]
NODE NAME : [ROBOT ]
TOKEN WATCH TIME (msec) : 30
FRAME [INTERVAL (0. 1msec) : 0
UOP ASSIGNMENT : DISABLE
Ul ALLOCATION NODE : 2
AREAT SETUP :

AREAT WORD OFFSET :

AREA1 WORD SIZE ; 6
DO BYTE OFFSETT :
DO BYTE SIZET

DO BYTE OFFSET2

DO BYTE SIZE2

WO BYTE OFFSET

WO BYTE SIZE

WSTK OUT BYTE OFFSET
WSTK OUT BYTE SIZE
AREA2 SETUP

AREA2 WORD OFFSET
AREA2 WORD SIZE

AO BYTE OFFSET

AO CHANNEL NUMBER

AO SHIFT LEFT

AO RANGE

REGISTER BYTE OFFSET
REGISTER START
REGISTER NUMBER

QOO OO OO OO oo

—_
O = OO0 OO O OO

W celu zmiany ustawien dla innego wierzchotka wybra¢ F3 (OTHER) -> NODE LIST -> Przejs¢
kursorem do zmienianego wierzchotka-> F2 "DETAIL".

W celu korzystania z funkcji Safety by FL-Net nalezy ustawi¢ podane ponizej parametry.
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Tabela 9.2.3 (a) Podstawowe parametry

Nazwa parametru

Opis

USING PORT BOARD : Korzystanie z portu na karcie FL-net (nie mozna korzysta¢ z funkcji Safety
by FL-Net). Uzy¢ jednego z wewnetrznych portow.
INTERNAL1 : Korzystanie z wewnetrznego portu Ethernet 1 (CD38A).
INTERNAL?2 : Korzystanie z wewnetrznego portu Ethernet 2 (CD38B).

IP ADDRESS Adres IP lokalnego wierzchotka.

Sekcja adresu hosta (ostatnia warto$¢ numeryczna) adresu UP to numer
wierzchotka dla lokalnego wierzchotka.

Mozna podac tylko adres IP w klasie C.

Jezeli parametr USING PORT ustawiono na INTERNAL, ustawi¢ adres IP uzywajac
[MENU] -> "6.SETUP." -> F1 [TYPE] -> Host Comm -> TCP/IP. W celu zmiany
portu ustawianego adresu IP wcisngé klawisz F3 "PORT".

Jezeli funkcja Safety by FL-Net nie jest zatagczona, warto$¢ parametru "Own node
numer: w parametrach bezpieczenstwa powinna by¢ taka sama jako sekcja adresu
hosta (ostania warto$¢ numeryczna) parametru IP ADDRESS.

AREA 1 WORD OFFSET

Adres poczatkowy wspdlnego obszaru pamieci 1 lokalnego wierzchotka.

Mozna ustawi¢ wartos¢ 0 do 511.

Szczegoétowe informacje podano w punkcie "lll-2.3 PRZYKLADOWE USTAWIENIA
WIERZCHOLKA" instrukcji operatora FL-net (B-82674).

AREA 1 WORD SIZE

Wielkos¢ wspdlnego obszaru pamiegci 1 lokalnego wierzchotka.

Mozna ustawi¢ wartos¢ 0 do 512.

Wartos¢ ‘AREA1 WORD SIZE’ powinna by¢ rowna lub mniejsza od (IDnum. * 6).
Funkcja Safety by FL-Net korzysta z pierwszego (IDnum. * 6) elementu Word oraz
(IDnum. * 12) bajtéw w innych elementach Word.

Parametr DO/WO/WSTK BYTE OFFSET powinien mie¢ warto$¢ réwna lub wiekszg
od (IDnum. * 12).

Przykiad:

Jezeli IDnum. = 10 (wielko$¢ danych Safety /0 = 80 punktéw), parametr AREA 1
WORD SIZE powinien by¢ wiekszy lub rowny 60 a parametr DO/WO/WSTK BYTE
OFFSET powinien by¢ wiekszy lub rowny 120.

Procedura 9.2.2 Ustawianie funkcji Safety by FL-Net

Kroki:

Funkcja Safety by FL-Net jest konfigurowana z poziomu ekranu DCS Safety.

. MENU -> 0 -- NEXT -- -> 6 SYSTEM -> F1 (TYPE) -> DCS

1 Safe I/0 Status:

2 Safe I/0 connect: OK
3 Safety function by FL-net: CHGD
4 SPI/SPO setup: 0K

5 Signature number:
6 Code number setup:

*  Po ustawieniu kursora na Safety function by FL-net oraz wcisnigciu klawisza enter wySwietlany jest
pokazany ekran. Nalezy pamictaé, ze mozna wprowadza¢ zmiany na ekranie wylgcznie pod
warunkiem, ze zataczono panel programowania. Po zakonczeniu konfigurowania funkcji Safety by
FL-Net wcisna¢ klawisz PREV.
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Safety function by FL-net
1 Enable/Disable: ENABLE 0K
2 Own node number : 1 0K
3 Node: (Set DISABLE for own node)
ENB/DIS ENT/DET  IDnum.

1 ENABLE ENTRY 1 0K

2 ENABLE ENTRY 1 0K

3 ENABLE ENTRY 1 0K

29 ENABLE ENTRY 1 0K

30 ENABLE ENTRY 1 0K

4 Timer for receive data: 0 OK
b Start timer after PowerON: 0 OK
6 Mode: 1 0K

Tabela 9.2.3 (b) Parametry na ekranie Safety function by FL-net
Element Opis

Enable/Disable Tryb sieci bezpieczenstwa.
ENABLE: Funkcja Safety by FL-Net jest zatgczona dla tego robota.
DISABLE: Funkcja Safety by FL-Net nie jest zatlaczona dla tego robota.

Own node number [Zakres wartosci] 1 do 30.
Ustawi¢ numer lokalnego wierzchotka FL-net.

Node:ENB/DIS Numer po lewej stronie od 1 do 30 reprezentuje numer wierzchotka.
Poda¢ wierzchotki z ktérymi wymieniane sg dane bezpieczenstwa poprzez funkcje Safety
by FL-Net.

Obydwa wierzchotki komunikujgce sie wzajemnie musza mie¢ ustawione parametry
dotyczgce wierzchotka.
Pamieta¢, aby wierzchotek lokalny miat ustawienie DISABLE.

Node: ENT/DET ENTRY : Uczestniczy w sieci Safety function by FL-net.

DETACH : Wierzchotek tymczasowo odigczony of sieci Safety function by FL-net.
Grupa wierzchotkéw wymieniajacych dane bezpieczenstwa za pomocg funkcji Safety by
FL-net jest definiowana za pomocg parametréw "Other node: Enable/Disable".

Uzy¢ ENT/DET jezeli jeden z wierzchotkéw obejmowanych siecig Safety function by
FL-net ma by¢ tymczasowo wytgczony i odigczony z grupy w czasie procesu
uruchamiania instalacji.

Szczegdtowe informacje podano w punkcie 9.2.5 "Tymczasowe odtgczanie niektorych
wierzchotkoéw z sieci Safety function by FL-net". Wybra¢ ustawienie DETACH dla
wierzchotka, ktéry ma by¢ tymczasowo wytaczony z sieci Safety by FL-Net.

Po wybraniu ustawienia DETACH dla jednego lub wiecej wierzchotkéw i wigczeniu
zasilania, generowany jest alarm "SRV0-468 TmpDetachedNode exists in FLSF".

Node: IDnum. [Zakres wartosci] 1 do 10.

Ustawi¢ identyfikator danych ID. 1 identyfikator ID posiada 8 sygnatéw bezpieczenstwa (7
uzytkownika, 1 systemowy).

Maks. liczba identyfikatoréw to 30.

Jezeli IDnum. dla wierzchotka x wynosi n (n>=2), wierzchotki od x + 1 do wierzchotka x + n
— 1 nie moga by¢ uzywane przez funkcje Safety by FL-Net.
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Element

Opis

Timer for receive data

[Jednostka danych] milisekundy

[Zakres wartosci] 0 do 500.

Funkcja bezpieczenstwa FL-net przesyta dane z dwéch niezaleznych obwoddéw
bezpieczenstwa, od wierzchotka wysytajgcego do wierzchotka odbierajgcego. Dwie
jednostki centralne w wierzchotku odbierajgcym monitorujg wzajemnie te dwa tory. W
przypadku stwierdzenia niezgodnosci lub braku aktualnej wartosci przez czas dtuzszy od
skonfigurowanego w parametrach bezpieczenstwa, generowany jest alarm (SRV0-420
Safety FL-net comm. error ij).

Jezeli warto$¢ jest bardzo mata, btad ten jest czesto sygnalizowany po witgczeniu zasilania
lub po zmianie sygnatu. Zalecane jest ustawienie wartosci rownej lub wiekszej od
wyliczonej na podstawie wzoru (1).

"MAX RCM * 3 + 16" - - - wzor (1).

Wartos¢ MAX RCM mozna sprawdzi¢ na ekranie statusu FL-net (MENU -> STATUS ->
FL-NET -> F3"OTHER" -> NETWORK).

Mozna ustawi¢ wiekszg warto$¢ parametru "Timer for receive data" niz wynikajgcg z
zamieszczonego powyzej wzoru, poniewaz MAX RCXM zostanie zmieniony przez
obcigzenie wierzchotka. Ustawienie wiekszej wartosci "Timer for receive data" zmniejsza
prawdopodobienstwo btedu. Im jednak jest wieksza warto$¢ tego parametru, tym wiekszy
jest czas do ustawiania sygnatu bezpieczenstwa na OFF oraz sygnatu systemowego na
ON w przypadku wystgpienie usterek w funkcji Safety by FL-Net. Maksymalny czas to
"Timer for receive data + 4".

Zalecane jest aby czas trwania sygnatu byt wiekszy od wartos$ci wyrazenia (1) w
milisekundach. Inaczej ujmujac, jezeli sygnat zostanie zmieniony, zalecane jest, aby nie
ulegat zmianie w czasie (1) milisekund. Sygnat powinien by¢ jak najwiekszy jak to jest
mozliwe.

Start timer after
power ON

[Jednostka danych] sekundy

[Zakres wartosci] 0 do 255.

Po uptywie czasu zadanego tym parametrem od momentu uruchomienia funkc;ji
bezpieczenstwa, funkcja Safety by FL-Net sprawdza odbierane dane. Nie mniej jednak,
jezeli wszystkie wierzchotki obejmowane funkcjg Safety by FL-Net uczestniczg w sieci,
rozpoczynane jest potwierdzanie odebranych danych nawet, jezeli czas zadany tym
parametrem nie uptynat.

Warto$¢ ustawiona za pomocg tego parametru musi by¢ wieksza od czasu wymaganego
przez wszystkie wierzchotki korzystajgce z funkcji Safety by FL-Net do uruchomienia sie i
rozpoczecia komunikacji FL-net.

Po ustawieniu wartosci od 0 do 60, przyjmowana jest warto$¢ 60 sekund.
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Element

Opis

Mode

Domys$ine ustawienie trybu to 1.

Mode1: Po wystgpieniu btedu w funkcji Safety by FL-Net, generowany jest alarm.
Wszystkie sygnaty funkcji Safety by FL-Net (FSI [1~240]) majg warto$¢ OFF. Najbardziej
znaczacy bit sygnatu bezpieczenstwa dla 1-go wykrytego btedu w danych ID ma jednak
warto$¢ ON. Alarm mozna skasowac tylko po usunieciu przyczyny btedu i
wytaczeniu/ponownym wigczeniu zasilania dla wszystkich wierzchotkéw.

Mode2: Alarm nie jest generowany nawet po wytgczeniu zasilania wierzchotka, itp. Mozna
wymienia¢ sygnaty bezpieczernstwa pomiedzy pozostatymi wierzchotkami nawet, jezeli
istnieje odigczony wierzchotek.

Alarm nie jest generowany nawet, w przypadku btedu braku aktualizacji licznika dla
odtgczonego wierzchotka. Btad licznika nie jest wySwietlany na ekranie diagnostycznym
Safety function by FL-net.

Sygnat bezpieczenstwa z odtgczonego ID ma stan jak sygnat systemowy (ON), pozostate
majg stan OFF. Wierzchotek mozna zawsze podtaczy¢ do sieci bezpieczenstwa. Parametr
"Start timer after power ON" jest ignorowany, a funkcja bezpieczenstwa jest uruchamiana
tuz po wigczeniu zasilania.

Sygnaly bezpieczenstwa dla ID danych, ustawionych an ENABLE lub ENTRY majg tuz po
wiaczeniu zasilania warto$ci podane ponizej. Sygnat systemowy ma wartos¢ ON,
pozostate majg wartos¢ OFF.

Serwonaped moze mie¢ stan ON nawet jezeli istnieje odtgczony wierzchotek tuz po
wigczeniu zasilania lub w pdzniejszym czasie.

Sygnaly bezpieczenstwa wierzchotka sg automatycznie odczytywane po podigczeniu
wierzchotka do sieci bezpieczenstwa.

W przypadku korzystania z trybu 2 nalezy przeprowadzi¢ ocene ryzyka dla catego
systemu, o ile to jest konieczne, wigczajac w to przypadek, kiedy nie jest generowany
alarm nawet po wytgczeniu zasilania dla wierzchotka.

Mode3: Btad licznika spowodowany wytaczeniem zasilania lub odtgczeniem wierzchotka w
tym trybie powoduje alarm oraz ustawienia serwonapedu na OFF.

Kasowanie alarmu i ustawienia serwonapedu na ON nastepuje po usuniecie btedu licznika
poprzez podtgczenie wierzchotka, itp.

Jezeli nadal istnieje odtgczony wierzchotek, wszystkie sygnaty, wigczajac wierzchotek z
wigczonym zasilaniem majg stan OFF.

Sygnat systemowy ID wytgczenia zasilania ma stan ON.

Sygnaly bezpieczenstwa wszystkich wierzchotkow sg odczytywane automatycznie bez
resetowania po podtgczeniu wszystkich wierzchotkéw do sieci.

Nie mozna wykasowac alarmu przy wytgczonym zasilaniu wierzchotka, ustawionego jako
wejscie.

Alarm mozna wykasowac poprzez zresetowanie po zmianie stanu wszystkich
wierzchotkéw na ON.

Alarm nie jest resetowany bez resetowania. W celu zresetowania alarméw dla wszystkich
wierzchotkéw, nalezy zresetowac wszystkie wierzchotki.

Wierzchotek mozna zawsze podigczy¢ do sieci bezpieczenstwa. Parametr "Start timer
after power ON" jest ignorowany, a funkcja bezpieczenstwa jest uruchamiana tuz po
wilaczeniu zasilania. Alarm (alarm licznika) jest generowany tuz po wigczeniu zasilania.

/N\ OSTRZEZENIE
W trybie 2, alarm nie jest generowany nawet jezeli istnieje wierzchotek
odfgczony przez wytgczenie zasilania, itp. Nalezy przeprowadzi¢ ocene ryzyka
dla catego systemu, o ile to jest konieczne, wigczajgc w to przypadek, kiedy nie
jest generowany alarm nawet po wytgczeniu zasilania dla wierzchotka.

*  Wecisng¢ przycisk F2 (APPLY) na ekranie DCS Setup w celu zatwierdzenia zmian. Wy$wietlone
zostanie zachgta do wprowadzenia kodu zabezpieczajacego.
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1 Safe 1/0 Status:

2 Safe 1/0 connect: 0K
3 Safety function by FL-net:  CHGD
4 SPI/SPO setup: 0K

5 Signature number:
6 Code number setup:

[TYPE] APPLY DETAIL UNDO

*  Nastepnie zostanie wyswietlony ekran pokazujacy roznice, w celu ich przegladnigcia (wcisngé OK
po zakonczeniu przegladania).

DCS

Verify (diff) 1/18
F Number: F00000

VERSION : HandlingTool

$VERSION: V8. 10P10 12/10/2012

DATE: 27-DEC-12 13:26

—— Safety function by FL-net

Status: CHGD
1 Enable/Disable: ENABLE
2 Own node number 21

ALL 0K QuIT

* W celu uwzglednienia wprowadzonych zmian konieczne jest wylgczenie i ponowne wiaczenie
zasilania.

/\ OSTRZEZENIE
Jezeli parametr funkcji Safety by FL-Net zostanie nieprawidtowo zdefiniowany,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie parametru funkcji Safety by FL-Net
nalezy sprawdzi¢ wartosci oraz przetestowac dziatanie funkgciji.

9.2.4 Alarm

Po wlaczeniu zasilania 1 lub wigcej wierzchotkow, nalezy wlaczy¢ zasilanie dla wszystkich
wierzchotkow w trybie 1 lub zresetowac w trybie 2 z powodow podanych ponize;j.

Dane przesytane do innych wierzchotkéw przez funkcje Safety by FL-Net zawierajag wartos¢ licznika,
aktualizowanego co okreslony czas. Wierzcholek odbierajacy sprawdza wartos$¢ licznika. Jezeli wartosé
licznika nie ulegnie zmianie przez okreSlony okres czasu, ustawiony za pomocg parametru
bezpieczenstwa (Timer for receive data), generowany jest alarm dla wszystkich wierzchotkow w trybie 1
lub trybie 3, poniewaz istnieje nie zasilany wierzchotek i nie jest aktualizowany licznik.

Alarm generowany przez tymczasowe odlaczenie mozna wykasowac poprzez zresetowanie wszystkich
wierzchotkow.
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Tabela 9.2.4 Alarm
Liczba Komunikat Opis
SRV0-420 Safety FL-net comm. error i j Funkcja Safety by FL-Net wykryta nieprawidtowosci w
danych bezpieczenstwa. Nalezy sprawdzi¢ tres¢ alarmu
na ekranie diagnostycznym funkcji Safety by FL-Net.
SRVO-468 TmpDetachedNode exists in FLSF Tymczasowe odigczenie parametru funkcji Safety by
FL-Net ustawiono na DETACH.

9.2.5 Tymczasowe odtaczanie niektérych wierzchotkéw od funkciji
Safety by FL-net

W trakcie uruchamiania instalacji z wieloma systemami CNC moze wystapi¢ potrzeba skonfigurowania
systemu, w ktorym niektoére wierzchotki sa odlaczone. Przyktadowo, potrzeba taka moze wystgpowac
jezeli sie¢ FL-net zostanie skonfigurowana z niektérymi wierzchotkami catkowicie odtaczonym od sieci i
niektorymi przylaczonym i jezeli tylko funkcja Safety by FL-Net ma by¢ odlaczona po podigczeniu
wierzchotkow do sieci.

W przypadkach takich, jezeli parametry w systemie CNC zostang zmienione, nie jest mozliwa normalna
wymiana danych (nie danych funkcji bezpieczenstwa) do momentu, kiedy pozostate warto$ci parametrow
FL-net dla wierzchotkow CNC zostana odpowiednio zmienione. (Poniewaz dla normalnych danych w
obszarze PMC sygnalizowane sa roznice.)

W celu unikniecia takich niedogodnosci oraz tymczasowego odtaczenia wybranych wierzchotkow CNC
od funkcji Safety by FL-Net nalezy skorzysta¢ z tymczasowego odlaczania.

Tymczasowe odtaczanie parametréw

Ustawi¢ parametry FL-net Safety oraz parametry FL-net dla wszystkich wierzchotkéw, zgodnie z
zaplanowang, koncowa konfiguracjg systemu, korzystajac z informacji w punkcie 9.2.3 "Konfigurowanie
robota".

Nastepnie, dla kazdego wierzchotka, ustawi¢ tymczasowe odlaczanie na DETACH. W trybie
tymczasowego odlaczenia, ustawi¢ parametr tymczasowego odlaczania na DETACH dla wlasnego
wierzcholka oraz wszystkich wierzchotkdéw tworzacych funkcje Safety by FL-Net.

Umozliwi to odlaczenie okreslonego wierzcholka od sieci Safety by FL-Net, bez zmiany warto$ci innych
parametrow CNC.

Sygnat z obszaru informacji wierzchotka docelowego funkcji bezpieczenstwa, odpowiada wierzchotkowi
dla ktorego ustawiono stan ON, jezeli parametr tymczasowego odlaczania ustawiono na DETACH.
Nalezy zaprogramowaé program bezpieczenstwa tak, aby byly ignorowane sygnaly przekazywane z
wierzcholka, dla ktorego informacja o wierzchotku docelowym funkcji bezpieczenstwa ma stan ON.

Po wybraniu ustawienia DETACH dla jakiegokolwiek parametru tymczasowego i wlgczeniu zasilania,
generowany jest alarm "SRVO0-468 TmpDetachedNode exists in FLSF". W celu obslugiwania robota
nalezy wykasowac ten alarm za pomocg przycisku resetowania.

Sygnat bezpieczenstwa z tymczasowo odlgczonego wierzcholka bedzie utrzymywany w stanie OFF.
Jezeli wierzcholek wysylajacy zostanie tymczasowy odlaczony, a odbierajacy NIE zostanie tymczasowy
odlaczony dla wierzchotka wysytajacego, albo jezeli wierzcholek wysytajacy NIE zostanie tymczasowo
odlaczony a wierzchotek odbierajagcy zostanie tymczasowo odiaczony dla wierzchotka wysylajacego,
generowany jest alarm "SRV0-420 Safety FL-net comm. error %x,%x".

9.2.6 Rozwiazywanie probleméw

Ekran Safety function by FL-net Status jest dostgpny z poziomu ekranu FL-net Status (Menu -> 0 --
NEXT -- > 4 STATUS -> F1 (TYPE) -> FL-NET -> F3 (OTHER) > 5 SAFETY). Ekran ten mozna
otworzy¢ wylacznie, jezeli zainstalowano funkcje Safety by FL-Net. Ekran ten przeznaczony jest tylko do
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odczytu. Ekran ten nie jest elementem funkcji bezpieczenstwa i informacje pokazywane na tym ekranie

nie s obejmowane przez funkcj¢ bezpieczenstwa.
Jezeli IDnum. dla wierzchotka x to n, wierzchotek x korzysta zID x doID x + n - 1.

STATUS FL-NET
SAFETY FUNCTION BY FL-NET PAGE1

1 ALARM INFORMAT |ON
SAFETY FUNCTION BY FL-net ERROR
(MATN/COMM. )

MAIN COMM.

2 PARAM TRANS COMPLETE S 1
3 FL-net SAFETY START S 1
4 FL-net PARAM ERROR -0 0
5 FL-net START TIMEUP -0 0
6 SEND ERR ID 02 02
7 DETECT ERR ID D21 21
[ TYPE ] PAGE2 [OTHER ]

Tabela 9.2.6 (a) Parametry na ekranie SAFETY FUNCTION BY FL-NET PAGE 1

Element

Opis

ALARM INFORMATION

NO ALARM : Brak alarmu.
SAFETY FUNCTION BY FL-net ERROR: Wystapit biad.

PARAM TRANS COMPLETE

Po wigczeniu zasilania, parametry dotyczace funkcji Safety by FL-Net sg
przesytane z pamieci FROM do pamieci DRAM. Po zakonczeniu tego procesu,
warto$¢ tego parametru jest zmieniana z 0 na 1.

FL-net SAFETY START

W trybie 1, jezeli wszystkie wierzchotki korzystajgce z funkcji Safety by FL-Net sg
podigczone do sieci po wigczeniu zasilania, funkcja FL-net Safety rozpoczyna
prace. Jednoczesnie, wartosc¢ ta jest zmieniana z 0 na 1. W trybie 2 i 3, parametr
ten ma zawsze warto$c 1.

FL-net PARAM ERROR

Jezeli stwierdzona zostanie nieprawidtowa warto$¢ parametry obejmowanego
przez funkcje Safety by FL-Net, warto$¢ ta zmienia sie z 0 na 1.

FL-net START TIMEUP

W trybie 1, po uptywie czasu ustawionego za pomoca parametru bezpieczenstwa
(Start timer after power ON), funkcja sprawdzania FL-net Safety rozpoczyna
prace, bez wzgledu na to, czy wszystkie wierzchotki zostaty podtgczone do sieci.
Jednoczes$nie warto$¢ ta zmienia sie z 0 na 1.

SEND ERR ID

Numer ID wierzchotka wysytajgcego biad, wyswietlany za pomoca dwdch cyfr.
Dla stanu normalnego wyswietlane sg znaki "--".

DETECT ERR ID

Numer ID wierzchotka, ktéry wykryt btad, wyswietlany za pomoca dwéch cyfr.
Dla stanu normalnego wyswietlane sg znaki "--".

Za pomocg klawisza F2 mozna przelaczac si¢ pomigdzy stronami PAGE 1 i PAGE 2.

Zamieszczony ponizej ekran z ID * to nasze ID.
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ID
*01
*02
*03

04

05

06

07

08

09

10

30

STATUS FL-NET
SAFETY FUNCTION BY FL-NET PAGE2 1/30

MAIN
El UMSITRCP
00 00000000
00 00000000
00 00000000
00 00000000
00 00000000
00 00000000
00 00000000
00 00000000
00 00000000
00 00000000

00 00000000

El
00
00
00
00
00
00
00
00
00
00

00

COMM

UMSITRCP
00000000
00000000
00000000
00000000
00000000
00000000
00000000
00000000
00000000
00000000

00000000

[ TYPE 1 PAGE1 [OTHER ]

P:PARAM
C:CROSS
R:CORRUPT
T:COUNTER
[ 21D NUM
S:SYS BIT
M:RAM CHK
U:CPU CHK
EIERR ID

Tabela 9.2.6 (b) Znaczenie EIl

Symbol

Opis

00

Brak wykrytego btedu,

nn

Wierzchotek ID xx wykryt btgd alarm w danych
odbieranych z wierzchotka nn.

(Na ekranie dla wierzchotka id xx, nn jest
wyswietlane jako 00).
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Tabela 9.2.6 (c) Opis btedéw
Symbol Nazwa Opis

P Btad parametru Parametry bezpieczenstwa funkcji Safety by FL-Net s okresowo
sprawdzane. Po wykryciu btedu parametru, ten bit btedu jest
ustawiany na 1.

C Biad kontroli krzyzowej Wierzchotek odbierajgcy sprawdza krzyzowo dane bezpieczenstwa.
Jezeli niezgodno$¢ utrzymuje sie przez diuzy czas niz
skonfigurowany za pomocga parametru bezpieczenstwa (Timer for
receive ata), ten bit btedu jest ustawiany na 1.

R Biad uszkodzenia Jezeli sygnat bezpieczenstwa jest wysytany do innych wierzchotkéw,
funkcja Safety by FL-Net przesyta sume kontrolng CRC obliczong
tacznie dla danych bezpieczenstwa. Wierzchotek odbierajacy
obliczang sume CRC na podstawie danych bezpieczenstwa i dotgcza
jg do odebranej sumy kontrolne;.

W przypadku wystgpienia nieprawidtowosci, ten bit btedu jest
ustawiany na 1.

T Bfad licznika Dane przesytane do innych wierzchotkéw przez funkcje Safety by
FL-Net zawierajg wartosc licznika, aktualizowanego co okreslony
czas. Wierzchotek odbierajgcy monitoruje wartos¢ licznika. Jezeli
wartos¢ licznika nie zmienia sie przez dtuzy czas niz skonfigurowany
za pomoca parametru bezpieczenstwa (Timer for receive ata), ten bit
bfedu jest ustawiany na 1.

Btad numeru ID Przy wysytaniu danych do innego wierzchotka, funkcja Safety by
FL-Net przesyta wraz z danymi bezpieczenstwa numer lokalnego
wierzchotka. Wierzchotek odbierajgcy sprawdza numer wierzchotka.
Po wykryciu btedu, ten bit btedu jest ustawiany na 1.

S Btad bitu systemowego 87 sygnat bezpieczenstwa danych wyjsciowych FL-Net Safety w
kazdym ID jest uzywany przez system. Jezeli bit ten zostanie
przypadkowo ustawiony na ON, ten bit btedu jest ustawiany na 1.

M Bfad kontroli RAM Po wykryciu btedu w pamieci RAM, w momencie sprawdzania przez
funkcje bezpieczenstwa obszaru RAM dotyczacego funkc;ji
bezpieczenstwa, ten bit btedu jest ustawiany na 1.

Jezeli funkcja bezpieczenstwa wykrycie inny btad, ten bit btedu jest
tez ustawiany na 1.

U Bigd samoczynnego Funkcja bezpieczenstwa przeprowadza samoczynne testy procesora
testowania procesora CPR CPU. W przypadku wykrycia nieprawidtowosci, ten bit btedu jest
ustawiany na 1.

9.3 WCZYTYWANIE/ZAPISYWANIE USTAWIEN FUNKCJI
SAFETY BY FL-NET

Ustawienia funkcji Safety by FL-Net sg przechowywane w nastepujacych plikach systemowych:

*  SYSFLSEF.SV — Plik ten zawiera ustawienia wprowadzone na ekranie Safety function by FL-net.
*  FLNET.SV — Plik ten zawiera ustawienia FL-net.

*  DCSIOC.SV — Plik ten zawiera konfiguracj¢ Safety /0O Connect.

Pliki te dostepne sa przez polecenia "All of above" oraz "System Files". Polecenia te sg dostepne pod
klawiszem funkcyjnym Backup w menu File.

Plik te mozna wczyta¢ wylacznie w czasie uruchamiania CTRL.

Sposob archiwizowania/wczytywania oméwiono w punkcie 1.5.
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10 FunKkcuA SAFETY PMC

Funkcja Safety PMC (A05B-2600-J764) pozwala na sterowanie sekwencjg danych Safe 1/O poprzez
wykonywanie programu drabinkowego.

Do korzystania z funkcji Safety PMC potrzebne sg opcje "Integrated PMC function (A05B-2600-J760)" i
"Safety PMC function (A05B-2600-J764)".

Po zamowieniu opcji (A05B-2600-R652)" mozna wyswietla¢ menu PMC oraz program na panelu
programowania.

Do tworzenia programu sekwencyjnego Safety PMC potrzebne jest narzedzie FANUC LADDER-III for
Robot.

Do korzystania z funkcji Safety PMC w kontrolerze R-30iB Mate wymagane jest, aby plyta gtowna
posiadata funkcje PMC.

10.1 WPROWADZENIE

Funkcja Safety PMC moze przetwarza¢ dane Safe I/O, w miejsce funkcji Safety 1/O.
Ponizej podano réznice pomiedzy funkcjg Safety PMC i funkcjg Safety /O Connect.

- Uzywany jest program sekwencyjny w jezyku drabinkowym.

- Program sekwencyjny moze sktada¢ si¢ z maksymalnie 3000 krokow.

- Wykonywane sg programy l-o poziomu oraz 2-o poziomu. Program sekwencyjny 1-o poziomu
wykonywany jest co 2 ms, ale maksymalna wielko$¢ tego programu to 180 krokow. Czas
skanowania programu sekwencyjnego 2-o poziomu ulega zwickszeniu stosownie do wielkosci
programu sekwencyjnego. Podobnie jak funkcja Integrated PMC, program sekwencyjny 2-o
poziomu korzysta z pamigci wejs¢ synchronicznych 2-o poziomu do obstugi adreséw X i F.

- Dostegpne sg timer staty (TMRB/TMRBF) oraz timer uaktywniany zboczem
narastajgcym/opadajacym (DIFU/DIFD).

- Dostepny jest 1500 bajtowych przekaznikow wewngtrznych (RO - R1499).

Funkcja Safety PMC korzysta tylko z jednego programu sekwencyjnego, poniewaz funkcja ta wykonuje
program sekwencyjny na dwoch wewngtrznych torach.

W celu korzystania z funkcji Safety PMC , ustawi¢ parametr "Safe I/O process" dostepny w menu DCS
Safe 1/0 device na "Safety PMC". Ustawienie to powoduje wylaczenie funkcji Safe I/O Connect.

W celu wylaczenia funkcji Safety PMC , ustawi¢ parametr "Safe 1/O process" dostgpny w menu DCS
Safe I/0 device na "Safety 1/O process".

Specyfikacje dla programu sekwencyjnego oraz obstuga funkcji DCS PMC sa takie same jak w
przypadku funkcji Integrated PMC. W niniejszej instrukcji opisano jedynie roznice w stosunku do funkcji
Integrated PMC. Szczegélowe informacje o elementach wspdlnych z funkcja Integrated PMC podano w
"Instrukcji obstugi funkcji Integrated PMC kontrolera FANUC R-30iB".

Ponizej podano gléwne réznice pomiedzy funkcjg Safety PMC i Integrated PMC.

- Funkcja Safety PMC to funkcja bezpieczenstwa Kategorii 4, PL e, SIL 3.

- Funkcja Safety PMC moze wysyta¢ dane do Safe I/O.

- Dostepne sygnaty w programie Safety PMC to tylko Safe 1/0 oraz wewnetrzny przekaznik (R).
Funkcja Safety PMC nie moze korzysta¢ z normalnych danych 1/0, przyktadowo DI/DO.

- Znaczenie adresu PMC w funkcji Safety PMC jest state. Nie jest dostgpny mechanizm zewngtrznego
przypisywania PMC oraz wewngtrznego przypisywania PMC.
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- Podstawowe instrukcje wymagajace rozszerzonych instrukcji programu drabinkowego PMC nie sg
dostepne.

- Dostepne instrukcje funkcji to timer staly (TMRB/TMRBF) oraz timer uaktywniany zboczem
narastajacym/opadajacym (DIFU/DIFD).

- Nie jest dostepna pamig¢ podtrzymywana.

- Nie jest dostepny program sekwencyjny 3-o0 poziomu.

- Funkcja korekty nie jest dostgpna.

- W celu zmiany programu Safety PMC nalezy zmieni¢ warto$ci parametrow DCS.

- Nie mozna zatrzyma¢ wykonywania programu Safety PMC.

/\ OSTRZEZENIE
Jezeli program Safety PMC bedzie nieprawidtowy, funkcja bezpieczenstwa
bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do powaznych obrazen cielesnych.
Po zmianie programu Safety PMC, program ten nalezy sprawdzic¢ oraz
przetestowacé wszystkie jego funkcje.

/N\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z funkcji Safety PMC, status sygnatéw bezpieczenstwa
wysytanych przez program drabinkowy Poziomu 1 moze by¢ opdzniony o
maksymalnie 2 ms. Status jakichkolwiek sygnatow bezpieczenstwa wysytanych
przez program drabinkowy Poziomu 2 moze by¢ opozniony maksymalnie o czas
wykonywania Poziomu 2. Czas wykonywania Poziomu 2 jest wyswietlany w
menu DCS Safety PMC. W przypadku takim konieczna jest ocena ryzyka dla
catego systemu zrobotyzowanego, wtgczajgc w dodatkowe opdznienie sygnatéw
bezpieczenstwa.

/N\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z sygnatu wyjsciowego takiego jak SPO, CSO, FSO
czy SLO system zrobotyzowany powinien byc¢ tak zaprojektowany, aby robot
znajdowat sie stanie Safe (STOP) jezeli te wyjSciowe sygnaty bezpieczenstwa
majg stan OFF. Stan sygnatéw wyjsciowych bezpieczenstwa jest zmieniany na
OFF po wykryciu wewnetrznego btedu w kontrolerze robota.
Jezeli robot nie przechodzi do stanu bezpiecznego Safe State gdy te wyjsciowe
sygnaty bezpieczenstwa majg warto$¢ OFF, funkcja bezpieczenhstwa nie pracuje
poprawnie i moze to prowadzi¢ do powaznych obrazen cielesnych.

10.2 PODSTAWOWE SPECYFIKACJE

Funkcja Safety PMC
Jezyk programowania Program drabinkowy
Liczba poziomoéw programu drabinkowego 2
Okres wykonywania dla poziomu 1 2ms
Wydajnos¢ przetwarzania
- Szybko$¢ wykonywania podstawowych instrukgiji 500 ns/krok
Wielko$¢ programu
- Program drabinkowy Do 3000 krokow (180 krokéw dla 1-o poziomu)
- Symbole & komentarze Co najmniej 1 KB
- Komunikat Co najmniej 8KB
Instrukcje
- Podstawowe instrukcje 14
- Instrukcje funkgji
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Funkcja Safety PMC
Zewnetrzny interfejsy I/O
- Wejscia (F) 768 bajtéw
- Wyjscia (G) 768 bajtéw
Zewnetrzny interfejs I/O
- Wejscia (X) 128 bajtow
- Wyjscia (Y) 128 bajtow
- Symbole & komentarze
- Liczba znakéw w symbolu 40
- Liczba znakéw w komentarzu 255
Wielko$¢ pamieci przechowywania programu (Flash ROM) 128KB

Pamige¢ PMC

- Przekaznik wewnetrzny (R)

1500 bajtéw

- Przekaznik systemowe (R9000) (Brak)
- Przekaznik dodatkowy (E) (Brak)
- Wyswietlanie komunikatow (A)
Zadania wyswietlania (Brak)
Wyswietlanie statusu (Brak)
Pamie¢ podtrzymywana
- Timer (T)
Time zmienny (Brak)
Precyzja zmiennej timera (Brak)
- Licznik (C)
Licznik zmiennej (Brak)
Licznik staty (Brak)
- Przekaznik z podtrzymywaniem (K)
Obszar uzytkownika (Brak)
Obszar systemowy (Brak)
- Tabela danych (D) (Brak)
- Sekwencja krokéw
Numer sekwenciji (S) (Brak)
Instrukcje funkgji
- Przekazniki zmiennych (TMR) (Brak)
- Przekazniki state (TMRB/TMRBF) 100
- Liczniki zmiennych (CTR) (Brak)
- Liczniki state (CTRB) (Brak)
- Wykrywanie zbocza narastajgcego/ opadajgcego (DIFU/DIFD) | 256
- Etykiety (LBL) (Brak)
- Podprogramy (SP) (Brak)

10.3 ADRESY PMC

Ponizej podano adresy dostepne w programach sekwencyjnych Safety PMC. Dane Safe 1/O przypisane sa
do obszarow X, Y, F i G. Przypisania tego nie mozna zmieni¢. Adresy nie wymienione w tabeli ponizej
nie sg dostepne w programach sekwencji Safety PMC. Nazwy danych Safe I/O przypisanych do kazdego

z adresow sg wyswietlane w menu Bit menu PMC.

Litera Typ sygnatu Zakres adresow Odpowiadajacy sygnat Safe I/0
X | Wejsciowy do Safety PMC | X0.0 - X7.7 SPI[1-64]
X40.0 - X47.7 CSI[1-64]
X60.0 - X67.7 SLI[1-64]
X80.0 - X113.7 FSI[1-272]
Y | Wyjsciowy z Safety PMC Y0.0-Y7.7 SPO[1-64]
Y40.0 - Y47.7 CSO[1-64]
Y60.0 - YB67.7 SLO[1-64]
Y80.0 — Y89.7 FSO[1-80]
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Litera Typ sygnatu Zakres adresow Odpowiadajacy sygnat Safe I/0

F | Wejsciowy do Safety PMC | F0.0 - F1.2 SSI[1-11]
F40.0 - F40.3 CCL[1-4]
F60.0 - F60.3 RPI[1-4]
F80.0 - F83.7 NSI[1-32]
F100.0 - F103.7 CPC[1-32]
F120.0 - F121.7 CSC[1-16]
F140.0 - F144.7 JPC[1-40]
F160.0 - F164.7 JSC[1-40]

G | Wyjsciowy z Safety PMC G0.0- G0.6 SSO[1-7]
G40.0 - G40.3 CCR[1-4]
G60.0 - G60.3 RPO[1-4]
G80.0 - G87.7 SIR[1-64]

R | Przekaznik wewnetrzny R0.0 - R1499.7

W PMC oraz FANUC LADDER-III for Robot, dostgpne sa podane ponizej adresy. Niektore z adresow
niedostepnych w programie sekwencyjnym Safety PMC sg dostgpne z powodu kompatybilno$ci z funkcja

Integrated PMC.
Adres Menu PMC i FANUC LADDER-III for Robot
X0 - X128 Tylko odczyt
Y0 -Y128 Tylko odczyt
FO - F767 Tylko odczyt
GO0 - G767 Tylko odczyt
RO - R1499 Tylko odczyt
R9000 - R9499 Tylko odczyt
AO - A249 Tylko odczyt
A9000 - A9249 Tylko odczyt
TO-T79 Tylko odczyt
T9000 - T9079 Tylko odczyt
C0-C79 Tylko odczyt
C9000 - C9039 Tylko odczyt
KO - K19 Tylko odczyt
K900 - K999 Mozna zmienia¢ adresy K900.0, K900.1, K900.4 i K900.7.
Pozostate adresy sg przeznaczone tylko do odczytu.
DO - D2999 Tylko odczyt

10.4

PODSTAWOWE INSTRUKCJE

Ponizej podano dostepne w programie Safety PMC instrukcje funkc;ji.
Podstawowe instrukcje wymagajace rozszerzonych instrukcji programu drabinkowego PMC nie sa

dostepne.

Specyfikacje dla kazdej instrukcji sa takie same jak dla funkcji Integrated PMC.

Nazwa instrukcji

Wymagana wielko$¢ pamieci

RD 4 bajty
RD.NOT 4 bajty
WRT 4 bajty
WRT.NOT 4 bajty
AND 4 bajty
AND.NOT 4 bajty
OR 4 bajty
OR.NOT 4 bajty
RD.STK 4 bajty
RD.NOT.STK 4 bajty
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Nazwa instrukcji Wymagana wielkos¢ pamieci
AND.STK 4 bajty
OR.STK 4 bajty
SET 4 bajty
RST 4 bajty

10.5

INSTRUKCJE FUNKCJI

Ponizej podano dostepne w programie Safety PMC instrukcje funkc;ji.
Specyfikacje dla kazdej instrukcji sa takie same jak dla funkcji Integrated PMC.

Nazwa Nr . Wymagana wielkos¢
. . Przetwarzanie L. s
instrukcji | podpr. pamieci (bajtow)
TMRB 24  |Staly przekaznik wtaczajgcy 12
TMRBF 77 |Staly przekaznik wytaczajacy 12
DIFU 57  |Wykrywanie krawedzi narastajacej 8
DIFD 58 |Wykrywanie krawedzi opadajacej 8
END1 1 Koniec programu pierwszego poziomu 4
END2 2 Koniec programu drugiego poziomu 4

10.6

JEZYK FANUC LADDER-IIl FANUC LADDER-III FOR
ROBOT

Program sekwencyjny dla funkcji Safety PMC jest tworzony za pomoca narzedzia FANUC LADDER-III

for Robot. Procedura tworzenia programu sekwencyjnego jest taka sama jak dla funkcji Integrated PMC,
z wyjatkiem podanych ponizej r6znic:

- Ustawi¢ parametr "PMC type" na "R-30iB ROBOT PMC".

- Ustawi¢ "PMC path" na "DCS".
- Usuna¢ kontrole "LEVEL 3 program using".
- Usuna¢ kontrole "Extended Instruction".
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Mew Program

Program | FB Library |

Name [SAMPLE LAD Ew— |
PMC Type F=alie ROBOT PMC Initialize |
PMC Path {DCs |

Bl Memmars £ & s ER (T ) [0

I~ LEWEL3 Froeram Lising

[ LA Lk Expensitn ]4_ Charinel
— Extended function
{+ Standard(Mon Extended Symbal?

{1 Extended Sy mhbal
(" Function Block(Extended Sy mbol}

I" Extended hstruction

[ ok |  Camel || Hew |

Procedury edycji, przesytania, itp. sa takie same jak dla funkcji Integrated PMC, z wyjatkiem podanych
ponizej réznic:

- Nie mozna kontrolowa¢ uruchamiania/zatrzymywania programu Safety PMC. W celu rozpoczecia
wykonywania nowego programu Safety PMC, nalezy zmieni¢ wartosci parametréw DCS.

- Po przestaniu nowego programu Safety PMC z jezyka FANUC LADDER-III for Robot, jezeli
program Safety PMC nie jest zapisany do pamigci F-ROM (nie wykonano zapisu), program Safety
PMC jest automatycznie zapisywany do pamieci F-ROM po zmianie warto$ci parametréw DCS.

- Plik z programem Safety PMC posiada nazw¢ LADDERS.PMC.

- Na ekranie statusu sygnalu mozna wyswietla¢ dane, ale nie mozna ich zmieniac.

- Na ekranie ustawiania parametrow PMC mozna jedynie zmienia¢ parametry "HIDE PMC
PROGRAM" (K900.0), "PROGRAMMER ENABLE" (K900.1), "RAM WRITE ENABLE"
(K900.4) i "HIDE DATA TBL CNTL SCREEN" (K900.7). Nie mozna zmienia¢ pozostatych
parametrow.

10.7 OBSLUGA PANELU PROGRAMOWANIA

Obstuga panelu programowania dla funkcji Safety PMC jest taka sama jak dla funkcji Integrated PMC, z
wyjatkiem podanych ponizej r6znic:

- W celu wybrania toru Safety PMC w menu PMC, nalezy wprowadzi¢ 0 w polu "Change Path" menu
F3[FUNC]. Po wybraniu toru Safety PMC, w linii nazwy menu PMC wyswietlane s3a znaki
"PMCS".

- Po wybraniu toru Safety PMC w menu PMC, w linii nazwy menu wyswietlany jest status
wykonywania. Po ustawieniu parametru "Safe I/O process" na ekranie DCS Safe 1/O device na
"Safety PMC", wy$wietlany status wykonywania to "<RUNNING>". Po wybraniu "I/O connect",
wys$wietlany jest status "<STOP>".

- Po wybraniu toru Safety PMC w menu PMC, menu "Run/Stop PMC" w F3[FUNC] nie jest
dostepne.

- W celu rozpoczgcia wykonywania zmienionego programu Safety PMC, nalezy zmieni¢ wartosci
parametrow DCS.
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- Program sekwencyjny dla toru Safety PMC zapisywany jest w pliku LADDERS.PMC. Parametry
sciezki PMC sg przechowywane w pliku PARAMS.PMC.

- Po wybraniu toru Safety PMC w menu PMC mozna wys$wietla¢ dane, ale nie mozna ich zmienia¢ za
pomoca menu Bit i menu Byte.

- Po wybraniu toru Safety PMC w menu PMC, z poziomu menu Parameter mozna zmieni¢ jedynie
"Forbid program disp. K900.0", "Use Programmer K900.1", "Change address value K900.4" i
"Protect data tbl ctl K900.7". Nie mozna zmienia¢ pozostatych parametrow.

- Menu do ustawiania PMC nie posiada zadnego parametru informujacego o torze Safety PMC.

10.8 WYKONYWANIE PROGRAMOW SAFETY PMC (ZMIANA
WARTOSCI PARAMETROW DCS)

W celu wykonania programu Safety PMC nalezy zmieni¢ warto$ci parametrow DCS. Dodatkowe informacje o

zmianie parametréw DCS podano w punkcie "1.3 ZMIANA WARTOSCI PARAMETROW DCS"

Funkcja SAFETY
PMC

Wykonaj
@Nyéwietl/edytuj

Parametr DCS

FANUC LADDER-III for
Robot
Menu wyswietlania PMC

Program Safety PMC

do edycji Program Safety PMC
|:> do wykonania
Apply
Kopiuj
Zapisz/wczytaﬁ (Kopiu)

LADDERS.PMC

Program Safety pMC mozna wys$wietla¢/edytowac za pomoca narzgdzia FANUC LADDER-III for Robot
lub za pomoca menu PMC, podobnie jak inne programy funkcji Integrated PMC.

Program Safety PMC do wykonywania jako parametr DCS jest wykonywany przez funkcje¢ Safety PMC.
Zmiana warto$ci parametréw DCS powoduje skopiowanie programu Safety PMC do parametru DCS i
jego wykonanie po pierwszym wylaczeniu/ponownym wilaczeniu zasilania kontrolera.

Jezeli program Safety PMC korzysta z nieprawidtowych instrukcji lub adreséw, nie mozna tego programu
zastosowaé jako parametru DCS. W takim przypadku nalezy sprawdzié¢ ostrzezenie w menu historii
alarméw 1 wprowadzi¢ odpowiednie zmiany w programie PMC.

Jezeli program Safety PMC do edycji oraz program Safety PMC do wykonywania sg r6zne, generowany
jest alarm "SYST-212 Need to apply to DCS param". Alarm ten jest kasowany dopiero po wykonaniu
procedury "Zmiany wartosci parametrow DCS". W takim przypadku program Safety PMC wyswietlany
w menu PMC lub przez oprogramowanie FANUC LADDERC-III for ROBOT to program SAfety PMC do
edycji, a nie program Safety PMC do wykonywania.

Po zmianie programu Safety PMC, oraz zmiany wartosci parametru DCS, program Safety PMC nalezy
zweryfikowac i przetestowac wszystkie jego funkcje.
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/\ OSTRZEZENIE
Jezeli program Safety PMC bedzie nieprawidtowy, funkcja bezpieczenstwa
bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do powaznych obrazen cielesnych.
Po zmianie programu Safety PMC, program ten nalezy sprawdzic¢ oraz
przetestowacé wszystkie jego funkcje.

10.9 WMENU DCS SAFETY PMC

W celu wyswietlenia ekranu DCS Safety PMC nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Safety PMC" w menu
gtownym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

Na ekranie wyswietlany zostanie status, rozmiar, czas skanowania oraz sygnatura dla programu Safety
PMC.

DCS

Safety PMC 1/4

Safety PMC program : 0K
Size(Byte) : 128
Level1l Scan Time(ms) : 2
Level2 Scan Time(ms) : 2
Signature (Dec) 904621889
Signature (Hex) : 35EB6F41

Elementy wyswietlane w menu DCS Safety PMC
Element Opis

Safety PMC program  |Parametr ten podaje status programu Safety PMC.

OK: Program Safety PMC do edycji oraz program Safety PMC do wykonywania s3 takie
same.

CHGD: Program Safety PMC do edycji zostat zmienionym, ale zmiany nie zostaty
odzwierciedlone w programie Safety PMC do wykonywania.

PEND: Program Safety PMC do edycji zostat zmieniony i zmiany odzwierciedlono w
programie Safety PMC do wykonywania, ale nie wylgczono i ponownie wigczono
zasilania kontrolera.

Size(Byte) Rozmiar programu Safety PMC do edyc;ji.

Level1 Scan Time(ms) |Czas skanowania dla poziomu 1.

Level2 Scan Time(ms) |Czas skanowania dla poziomu 2.

Signature(Dec) Sygnatura programu Safety PMC do edycji w formie wartosci heksadecymalne;.

Signature(Dec) Sygnatura programu Safety PMC do edycji w formie wartosci dziesietnej.

Obstuga menu DCS Safety PMC
Obstuga Opis

PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.
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11 FUNKCJA AUXILIARY AXIS SERVO OFF
(LOCAL STOP)

Funkcja Auxiliary axis servo off (local stop) (A05B-2600-J806) ma =za zadanie zapobiegaé
nieoczekiwanemu ruchowi osi dodatkowej na wskutek wytaczenia zasilania serwonapgdu osi dodatkowe;.

Funkcja ta wymaga specjalnych modutéw sprzetowych.

W niniejszym punkcie opisano menu DCS Local Stop.

Dodatkowe informacje o rozwigzaniach sprz¢towych funkcji Auxiliary axis servo off (local stop) oraz
ustawianiu wartosci parametrow w menu DSC Local Stop podano w instrukeji "R-30iB Local Stop
function with STO Maintenance and Order Manual" (A-95028E).

Cale oprogramowanie, za wyjatkiem parametrow ustawianych w menu DCS Local Stop, oméwiono w
podrgczniku "AUXILIARY AXIS SERVO OFF (LOCAL STOP) FUNCTION" in "FANUC Robot Series
R-30iB CONTROLLER Option Function OPERATOR'S MANUAL" (B-83284EN-2).

Menu DCS Local Stop pozwala zdefiniowa¢ maksymalnie 8 lokalnych pozycji zatrzymywania. Dla
kazdego, lokalnego punktu zatrzymywania nalezy zdefiniowac:

STO-OUT
Sygnal wyj$ciowy bezpieczenstwa zadajacy wylaczenie serwonapedu osi dodatkowej. Sygnatl ten
zmienia stan na OFF dla Zzadania wylaczenia serwonapgdu osi. Poda¢ indeks SPO. Ustawienie
indeksu na 0 powoduje wytgczenie lokalnego zatrzymywania.

STO-FB

Sygnal wejSciowy do monitorowania statusu wylaczenia serwonapedu osi dodatkowej. Sygnat ten
zmienia stan na ON w przypadku wylaczenia serwonapgdu osi dodatkowej. Ten Sygnat
monitorujacy to jedno wejsScie kanatowe, uzywany jest jeden kanal dwukanalowego wejscia
bezpieczenstwa (SFDI). Ustawi¢ uzywany kanat jako -1 lub -2.

Sygnat SPI uzywany przez parametr STO-FB nie moze by¢ uzywany przez inne funkcje
bezpieczenstwa, takie jak Safe /0O Connect, Safety PMC czy Position/Speed Check. Sygnat SPI ma
zawsze status OFF w menu statusu Safe I/O Status, itp.

Fence
Przypisa¢ wejsciowy sygnal bezpieczenstwa, podiaczony do urzadzenia bezpieczenstwa, np. kurtyny
swietlnej, wykrywajacego obecno$¢ operatora w przestrzeni roboczej w poblizu osi dodatkowe;j.
Ustawi¢ typ Safe I/O oraz indeks. Zwykle sygnat SPI jest typu Safe I/O, ale mozna réwniez uzyé
innego typu Safe I/O.

Stosownie do statusu tych sygnatow, generowane sg podane ponizej alarmy.

Jezeli dodatkowo nie ma wylaczonego serwonapgdu, a sygnal Fence typu Safe I/O ma stan OFF,
generowany jest alarm "SRVO-446 DCS LS Fence open" i wylgczone jest zasilanie serwonapgdow dla
wszystkich osi.

Jezeli dodatkowa o$ ma wylaczony serwonaped, alarm nie jest generowany nawet, jezeli sygnal Fence
zmieni stan na OFF,

Typ alarmu "SRVO0-446 DCS LS Fence open" to "Power-of stop" lub "Controlled stop". Po odpowiednim
skonfigurowaniu, alarm ten moze by¢ ignorowany w trybie T1/T2.

Jezeli sygnal STO-OUT ma stan OFF i1 wystane zostanie zadanie wylaczenia serwonapedu osi
dodatkowej, sygnat STO-FB zmienia stan na ON i nastgpuje wylaczenie serwonapedu osi dodatkowe;.
Jezeli sygnat STO-FB nie zmieni stanu na ON w ciggu czasu 1 lub dtuzszego, generowany jest alarm
"SRVO0-447 DCS LS STO-FB alarm".
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Jezeli sygnat STO-OUT ma stan ON i wystane zostanie zadanie wytaczenia serwonapedu osi dodatkowej,
sygnat STO-FB zmienia stan na OFF i nastepuje zalaczenie serwonapgdu osi dodatkowej. Jezeli sygnat
STO-FB nie zmieni stanu na OFF w ciggu 1 sekundy lub dtuzszego czasu, generowany jest alarm
"SRVO0-447 DCS LS STO-FB alarm".

Po wygenerowaniu alarmu "SRV0O-447 DCS LS STO-FB alarm" nalezy sprawdzi¢ przytacza sprzgtowe
oraz ustawienia w menu DCS Local Stop. Po wystgpieniu tego alarmu, wszystkie wyjScia bezpieczenstwa
sg ustawiane na OFF.

/A OSTRZEZENIE

Po poczatkowym uruchomieniu nalezy sprawdzi¢ poprawnosc¢ potgczen i
dziatanie sygnatéw bezpieczenstwa. Przewody powinny by¢ chroniony przy
pomocy ostony.

/A OSTRZEZENIE

Jezeli lokalne punkty zatrzymywana zostang nieprawidtowo zdefiniowane,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie lokalnych punktow zatrzymywania
nalezy sprawdzic¢ te wartosci oraz przetestowac dziatanie funkciji.

11.1

EKRAN DCS LOCAL STOP

W celu wyswietlenia ekranu DCS Local Stop nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Local stop setup”" w
menu gtéwnym DCS i wcisngé klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DCS
Local Stop 1/10
Stop Type : Controlled stop 0K
Fence in T1/T2 mode : ENABLE 0K
No. STO-OUT  STO-FB Fence Status
@SPO[ 11 SPIL 2]-1 @SPIL 1] OK
SPOL 0] SPIL 0]-1 SPIL 0] OK
SPOL 0] SPI[ 0]-1 SPI[L 0] OK
SPO[ 0] SPI[ 0]-1 SPI[ 0] OK
SPO[ 0] SPI[ 0]-1 SPI[ 0] OK
SPO[ 0] SPI[ 0]-1 SPI[ 0] OK
SPOL 0] SPI[ 0]-1 SPI[L 0] OK
SPOL 0] SPI[ 0]-1 SPI[L 0] OK

OO T WN —

[ TYPE ] UNDO

Elementy ekranu gtéwnego DSC Local Stop

Element Opis

Stop type Rodzaj zatrzymywania wykonywanego po zmianie sygnatu Fence na OFF, jezeli serwonaped

osi dodatkowej nie jest wytgczony.

Power-off stop: Natychmiastowe wylgczenie zasilania silnika.

Control stop: Zatrzymanie z hamowaniem, po czym wylgczenie zasilania silnika.
(Wylgczenie zasilania silnika jest op6zniane o maks. 2 sekundy.)

mode

Fence in T1/T2 ENABLE: Alarm generowany jest bez wzgledu na ustawiony tryb w przypadku zmiany Fence

na OFF, jezeli serwonaped osi dodatkowej nie jest wytgczony.

DISABLE: Alarm jest zawsze generowany w trybie AUTO jezeli sygnat Fence ma stan OFF i
serwonaped osi dodatkowej nie jest wylgczony, ale nie jest generowany w trybie T1 albo
T2.

STO-OUT Sygnat wyjsciowy bezpieczenstwa zgdajgcy wylgczenie serwonapedu osi dodatkowej. Sygnat

ten zmienia stan na OFF dla zadania wytgczenia serwonapedu osi.
Jezeli podany sygnat Safe /O ma stan ON, z lewej strony nazwy wyswietlany jest znak "@".
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Element Opis

STO-FB Sygnat wejsciowy do monitorowania statusu wytgczenia serwonapedu osi dodatkowej. Sygnat

ten zmienia stan na ON w przypadku wylgczenia serwonapedu osi dodatkowej. Ten Sygnat

monitorujgcy to jedno wejscie kanatowe, uzywany jest jeden kanat dwukanatowego wejscia

bezpieczenstwa (SFDI). Ustawi¢ uzywany kanat poprzez wprowadzenie -1 lub -2.

Jezeli podany sygnat Safe I/O ma stan ON, z lewej strony nazwy wys$wietlany jest znak "@".

Fence Przypisa¢ wejSciowy sygnat bezpieczenstwa, podtagczony do urzgdzenia bezpieczenstwa, np.

kurtyny swietlnej, wykrywajacego obecnosé operatora w przestrzeni roboczej w poblizu osi

dodatkowe;j.

Jezeli podany sygnat Safe I/O ma stan ON, z lewej strony nazwy wys$wietlany jest znak "@".

Status Status kazdej z linii.

OK: Ustawiona warto$¢ i wartos¢ parametru DCS sa takie same.

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartos¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

Obstuga ekranu gtéwnego DSC Local Stop

Obstuga Opis
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gtdwnego DCS Top menu.
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1 2 FUNKCJA TEACH PENDANT HOT SWAP

Funkcja Teach pendant hot swap function (A05B-2600-J647) pozwala podiaczyc/odtaczy¢ panel
programowania bez generowania alarmu awaryjnego zatrzymywania. W przypadku istniejacej funkcji
odlaczania panelu programowania (z zatrzymaniem awaryjnym), odlaczenie lub podigczenie panelu
programowania powoduje wygenerowanie alarmu awaryjnego zatrzymywania.

ﬁ NIEBEZPIECZENSTWO

Funkcja Teach Pendant Hot Swap wymaga specjalnych rozwigzan sprzetowych.
W przypadku braku takich rozwigzan sprzetowych generowany jest alarm.
Funkcja korzysta z sygnatéw bezpieczenstwa SFDI1 i SFDI2 na ptycie
zatrzymania awaryjnego. Nie mozna tych sygnatow uzywac do innych celdw.

Z funkciji tej nie mozna korzysta¢ w przypadku kontrolera R-30:B.

Opcja ta nie jest wymagana w przypadku uzytkownikéw korzystajgcych z
istniejgcej funkcji odtgczania panelu programowania (z awaryjnym
zatrzymaniem). Nie nalezy zamawiac tej opcji.

Panel operatorski

ODLACZANIE /
PODLACZANIE PANELU
PROGRAMOWANIA

u

N

Przetgcznik

E

odfgczania panelu
programowania

Zworka ztgcza Ztgcze

Odtaczanie panelu programowania

Ustawi¢ tryb AUTO

Weisng¢ przycisk odlgczania panelu programowania (trzymaé wecisnigty ten przycisk w czasie
odlaczania). Spowoduje to odiaczenie zasilania panelu programowania, a dioda na odtagczanym
panelu programowania zacznie blyskac.

Odtaczy¢ panel programowania w czasie btyskania diody.

Podltaczy¢ zworke i zwolni¢ przycisk odiaczania panelu programowania. Dioda na odigczanym
panelu programowania zostanie zgaszona.

Podtaczanie panelu programowania

Ustawi¢ tryb AUTO

Zwolni¢ wcisniety przycisk zatrzymania awaryjnego na panelu programowania.

Woecisngé¢ przycisk odlaczania panelu programowania (trzymac¢ wecisnigty ten przycisk w czasie
podiaczania). Dioda na panelu programowania zacznie btyskac.

Wymontowac zworke.
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- Podlaczy¢ panel programowania, co spowoduje zgaszenie diody panelu. Zwolni¢ przycisk
odlaczania panelu programowania co spowoduje zatgczenie zasilania panelu oraz start komunikacji.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO

- Podtgczanie/odigczanie panelu programowania w trybie AUTO. Jezeli panel
programowania zostanie odtgczony w trybie T1/T2, generowany jest alarm
awaryjnego zatrzymywania.

- Operacja podtgczania/odtgczania musi by¢ zakornczono w pewnym czasie
(domysinie: 20 sekund). Po przekroczeniu tego limitu czasu, dioda na przycisku
odtgczania panelu programowania zostanie zgaszona. Jezeli przekroczony
zostanie czas odfgczania panelu programowania, generowany jest alarm
awaryjnego zatrzymywania.

- Podtgczenie panelu programowania powoduje aktywowanie przycisku
awaryjnego zatrzymywania.

- Jezeli panel programowania nie jest podtgczony, zamontowac zworke. W
przypadku braku zworki generowany jest alarm awaryjnego zatrzymywania.
Ztgcze dla zworki znajduje sie na panelu operatora.

- Odtgczenie/podtagczenie panelu programowania bez wciskania przycisku
odtagczania powoduje alarm SFD1. Przed podtgczaniem/odtgczaniem panelu
programowania nalezy zawsze wcisngc ten przycisk.

- Odtgczenie/podtgczenie panelu programowania w trybie T1/T2 powoduje alarm
SFD1. Podtagczanie/odtgczanie panelu programowania w trybie AUTO.

12.1 EKRAN DCS TEACH PENDANT HOT SWAP

W celu wyswietlenia ekranu DCS Teach Pendant Hot Swap nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Local stop
setup" w menu gtownym DCS i wcisna¢ klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DCS

Teach Pendant Hot Swap 1/1
Status

Time Limit for Hot Swap: 20sec 0K

[ TYPE ] UNDO

Elementy ekranu gtéwnego DCS Teach Pendant Hot Swap

Element Opis
Time Limit for Hot  |Dopuszczalny czas trwania podtgczania lub odtgczania panelu programowania (trzymania
Swap wcisnietego przycisku odtgczania). Po uptywie skonfigurowanego czasu dioda na przycisku

odfgczania panelu programowania jest gaszona i po odtgczeniu panelu programowania

generowany jest alarm awaryjnego zatrzymywania.

Zakres wartosci: 0 - 60 s. Ustawienie domysine to 20 s.

Status Status kazdej z linii.

OK: Ustawiona wartos¢ i wartos¢ parametru DCS sa takie same.

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale zmieniona wartos¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

Obstuga ekranu gtéwnego DCS Teach Pendant Hot Swap

Obstuga Opis
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gtdwnego DCS Top menu.
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1 3 FUNKCJA SHARED TEACH PENDANT

Funkcja Shared Teach Pendant (A05B-2600-R844) pozwala korzysta¢ z pojedynczego panelu
programowania do obstugi szeregu kontroleréw robotéw, potaczonych siecig Ethernet, bez koniecznos$ci
zmiany fizycznego miejsca podlgczenia takiego panelu programowania. Pozwala ona zalogowac si¢ do
kontrolera i korzysta¢ z panelu programowania tak, jakby byt fizycznie podtgczony do kontrolera.
Kontrolery robotéw sg potaczone siecig Ethernet i skonfigurowane jako jedna grupa Teach Pendant.
Wspotdzielona grupa Teach Pendant jest definiowana dla wszystkich kontrolerow. Jedna wspotdzielona
grupa Teach Pendant moze sktada¢ si¢ z maks. 16 kontrolerow.

i Robot 1 Robot 2 Robot N
R ™ 020 *I.::' | G| 022 o 20 I’
118 1geee 11
lie )

SieC bezpieczenstwa

Wymagana jest opcja Shared Teach Pendant option (A05B-2600-R844). Opcja ta zawiera nastepujace
opcje oprogramowania robota:

* DCS Safe I/O connect (J568)

* FL-net interface (J759)

* Internet Conn/Custo (R558)

» Safety func by FL-net (J586)

/\ NIEBEZPIECZENSTWO

Do korzystania z tej funkcji wymagana jest opcja sprzetowa odtgczania panelu
programowania.

W grupie Wspotdzielonego Panelu Programowania wspoéldzielone sg poprzez funkcje Safety by FL-net
status awaryjnego zatrzymywania, status przetgcznika DEADMAN (czuwak) oraz tryb. Kazdy z
kontroleréw obstuguje je i zabrania ruchu robota zaleznie od tych statusow.

Zatrzymanie awaryjne

Awaryjne zatrzymanie jest wspolnie uzywane w grupie Wspotdzielonego Panelu Programowania.
Zatrzymanie awaryjne za pomoca panelu programowania, zatrzymanie awaryjnego za pomoca panelu
programowania czy zewngtrzne zatrzymanie awaryjnego powoduje zatrzymanie wszystkich kontroleréw
w grupie. Zatrzymanie awaryjne wszystkich kontrolerbw w grupie nastgpuje wigc w przypadku
zatrzymania awaryjnego w dowolnym kontrolerze nalezagcym do grupy. Jezeli zatrzymanie awaryjne

nastepuje z powodu zatrzymania awaryjnego innego kontrolera nalezacego do grupy, generowany jest
alarm "SRVO-422 Shared TP E-stop".
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Mode
Tryb jest dystrybuowany do wszystkich kontroleréw nalezacych do grupy Wspoldzielonego Panelu
Programowania. Obowigzuja podane ponizej zasady:

e W celu rozpoczgcia robota w trybie Auto, wszystkie kontrolery nalezace do grupy
Wspotdzielonego Panelu Programowania musza by¢é w trybie Auto. "SRV0-423 Shared TP:
Disconnected state" jezeli jakikolwiek robot nie jest w trybie AUTO.

e Robot w trybie T1 nie moze wykona¢ ruchu, jezeli dowolny kontroler z grupy Wspéldz. Panelu
Programowania jest w trybie T2. Generowany jest alarm "SRV 0-424 Shared TP: Mode mismatch".
W celu ruchu robota w trybie T1, wszystkie kontrolery z grupy muszg mie¢ tryb T1 lub AUTO.

e Robot w trybie T2 nie moze wykonac¢ ruchu, jezeli jakikolwiek kontroler z grupy Wspotdz. Panelu
Programowania jest w trybie T1. Generowany jest alarm "SRVO-424 Shared TP: Mode mismatch".
W celu ruchu robota w trybie T2, wszystkie kontrolera w grupie muszg mie¢ tryb T2 lub AUTO.

Deadman Switch
Status przetacznika DEADMAN (czuwak) panelu programowania jest uwzgledniany przez wszystkie
roboty nalezagce do grupy Wspoéldzielonego Panelu Programowania. Po wcisnigciu przelgcznika
DEADMAN (czuwak) kontrolera w grupie, status przelagcznika DEADMAN (czuwak) dla pozostatych
kontroleréw w grupie jest zmieniany nawet, jezeli nie majg one podtaczanego panelu programowania.

Podtaczanie panelu programowania

Po podlaczeniu wigcej niz jednego panelu programowania w grupie Wspoéldzielonego Panelu
programowania, generowany jest alarm "SYST-311 Shared TP: Multiple TP connection" i nastgpuje
blokada wszystkich ruchow. W celu skasowania tego alarmu odlgczy¢ dodatkowy panel programowania.

/\ OSTRZEZENIE

Upewnic sie, czy z poziomu panelu zostat wybrany odpowiedni robot. Upewnic sie,
czy widoczne sg wszystkie roboty nalezgce do grupy Wspétdzielonego Panelu
Programowania oraz czy ruch robota nie stwarza zagrozenia dla pracownikow albo
osprzetu. W przeciwnym razie moze dojs¢ do wypadku lub uszkodzenia sprzetu.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
Projektant jest odpowiedzialny za zaprojektowanie systemu zrobotyzowanego tak,
aby spetnia¢ wymagania sterowania wieloma robotami z normy 1ISO 10218.

13.1 KONFIGUROWANIE

Roboty musza by¢ podlaczone przez sie¢ Ethernet. Jezeli grupa Wspoétdzielonego Panelu Programowania
sktada si¢ tylko z dwdch kontroleréw robotow, mozna potaczy¢ roboty bezposrednio za pomoca kabla.
Jezeli grupa Wspoldzielonego Panelu Programowania zawiera dwa lub wiecej robotow, nalezy
zastosowac wysokiej jakosci switch Ethernet.

Status awaryjnego zatrzymywania jest przesytany do wszystkich robotow w grupie Wspoétdzielonego
Panelu Programowania poprzez funkcje Safety by FL-net. Zewnetrzny sygnat zatrzymywania awaryjnego
musi by¢ doprowadzany do wszystkich kontrolerow w grupie. Jezeli zasilanie niektorych kontrolerow jest
tymczasowo wylaczone, nalezy te kontrolery usuna¢ z grupy Wspoldzielonego Panelu Programowania.
Zewnetrzne sygnaly zatrzymywania awaryjnego podtaczone do usunigtych kontrolerow nie maja wptywu
na stan innych kontrolerow w grupie Wspoétdzielonego Panelu Programowania.

Sygnal Fence nie jest dystrybuowany przez funkcje Shared Teach Pendant. Sygnal Fence musi by¢
odtaczony do wszystkich kontroleréw w grupie.

/N\ OSTRZEZENIE

Jezeli sygnaty zewnetrznego zatrzymywania awaryjnego i sygnat Fence nie
zostang podtgczone do wszystkich kontrolerow w grupie Wspotdzielonego Panelu
Programowania, sygnaty te mogg nieprawidtowo pracowac i doprowadzi¢ do
powaznych obrazenh pracownikéw. Po skonfigurowaniu systemu nalezy sprawdzic
dziatanie sygnatu zewnetrznego zatrzymywania awaryjnego i sygnatu ogrodzenia.
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Mozna tak skonfigurowa¢ funkcje Shared Teach Pendant, aby zalogowanie panelu programowania
powodowato ustawienie wyjscia cyfrowego. Podlaczenie tego sygnatu do lampki sygnalizacyjnej na
ramieniu robota pozwala tatwo zidentyfikowaé sterowany robot.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO

Jezeli pojedynczy panel programowania jest uzywany do sterowania wiecej niz
jednym robotem, nalezy zadbaé o rozwigzanie wyraznie identyfikujgce
sterowany(-e) roboty. W tym celu, po zalogowaniu panelu programowania do
kontrolera nastepuje zatgczenie wyjscia cyfrowego, co pozwala na spetnienie
wymogow klauzuli 5.9.2 normy EN ISO 10218-1.

Aby korzysta¢ z funkcji Shared Teach Pendant, wykona¢ nastepujace czynnosci konfiguracyjne:
e  Przypisanie adresu IP
e Konfigurowanie grupy Wspotdzielonego Panelu Programowania i RIPE
e Konfigurowanie potaczenia poprzez funkcje Safety by FL-net
e Konfigurowanie grupy Safety Shared Teach Pendant dla funkcji DCS Safety oraz
przypisanie identyfikatora FL-net.

W celu skonfigurowania funkcji Shared Teach Pendant, wymagane jest podlaczenie panelu

programowania do kazdego kontrolera. Panel programowanie nalezy podiagczy¢ do kontrolera
bezposrednio przed jego konfigurowaniem.

13.1.1 PRZYPISYWANIE ADRESU IP

Wszystkie roboty muszg mie¢ przypisany adres IP i by¢ aktywne w sieci Ethernet. Zalecane jest, aby
grupa Wspotdzielonego Panelu Programowania i FL-net korzystata z portu Ethernet 2.

Funkcja Safety FL-net wykorzystuje adres hosta, tzn. ostatnig liczbg adresu IP jako numer wierzchotka.
Jezeli to jest mozliwe, konfigurowaé kolejne adresy IP, poczawszy od XXX .XXX.XXX.1, w celu
zredukowania zlozonosci. Muszg by¢ uzywane adresy IP klasy C.

Procedura 13-1 Przypisywanie adresu IP

Kroki
1. Wcisng¢ MENU.
2. Przejs¢ kursorem do pola SETUP, a nastepnie wybra¢ z menu polecenie HOST COMM.
3. Przejs¢ kurosem do pola TCP/IP i wcisngé klawisz F3 DETAIL. Wyswietlony zostanie ekran
zawierajacy szczegotowe TCP/IP.
4. Wcisna¢ F3 PORT w celu wybrania uzywanego portu.
Podac¢ adres IP. Dla funkcji FL-net mozna poda¢ tylko adres IP w klasie C.
6. Jako maske podsieci wprowadzi¢ 255.255.255.0.

9]

SETUP Host Comm

TPG/IP 1/40
Robot Name : ROBOT
Port#2 IP addr: 192.168. 250. 1
Subnet Mask: 255.255.255.0
Board address : 00:e0:e4:2b:d9:16
Touter IP addr : sorsfofokokodok

Host Name (LOCAL) Internet Address
1

2
3
4

[TYPE] PORT PING HELP >
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13.1.2 KONFIGUROWANIE GRUPY WSPOLDZIELONEGO PANELU
PROGRAMOWANIA

Utworzy¢ plik tekstowy ROSIPCFG.XML i wcezyta¢ go do wszystkich kontrolerow grupy Wspotdz.
Panelu Programowania. Plik ten ma zestawienie wszystkich kontrolerow wiaczonych do grupy Wspotdz.
Panelu Programowania. Ponizej podano przykladowg zawartos¢ pliku ROSIPCFG.XML dla grupy
Wspo6ldz. Panelu Programowania ztozonej z czterech kontrolerow. Zalecamy skorzysta¢ z przyktadu i
modyfikowac jest zawarto$¢ oraz elementy <MEMBER/>, stosownie do posiadanej konfiguracji.

Przyktad: ROSIPCFG. XML
<?xml version="1.0"?>
<ROSIPCFG>

<ROBOTRING count="4" timeslot="400">
<MEMBER name="RC 1" ipadd="192.168.250.1"/>
<MEMBER name="RC 2" ipadd="192.168.250.2"/>
<MEMBER name="RC 3" ipadd="192.168.250.3"/>
<MEMBER name="RC 4" ipadd="192.168.250.4"/>
</ROBOTRING>

<IPENDANTRING count="4">
<MEMBER name="RC 1" ipadd="192.168.250.1" focusbg="128"
port_type="2" port num ="30"/>
<MEMBER name="RC 2" ipadd="192.168.250.2" focusbg="32768"
port_type="2" port num ="30"/>
<MEMBER name="RC 3" ipadd="192.168.250.3" focusbg="8388736"
port_type="2" port num ="30"/>
<MEMBER name="RC 4" ipadd="192.168.250.4" focusbg="14423100"
port_type="2" port num ="30"/>
</IPENDANTRING>

</ROSIPCFG>

Element ROBOTRING dostarcza informacje dla funkcji RIPE (ROS Interface Packets over Ethernet).
Funkcja RIPE jest uzywana przez funkcj¢ Shared Teach Pendant do utrzymywania informacji o statusie
sieci oraz udostegpniania informacji pomigdzy kontrolerami. Kazdy element jest definiowany przez
znacznik MEMBER. Nazwa atrybutu musi by¢ podana matymi literami. Warto§¢ numeryczng nalezy
poda¢ w cudzystowach.

Elementy skladowe znacznika ROBOTRING

Element Opis
count Jest to liczna kontroleréw w sieci RIPE. Musi to by¢ warto$¢ réwna liczbie elementéw MEMBER.
timeslot Element ten okresla czas, po uptywie ktérego system wywotuje robota w celu sprawdzenia, czy
nadal jest on dostepny. Typowy zakres wartosci to 100 do 400 ms.

Elementy skladowe znacznika MEMBER w ROBOTRING

Element Opis
name Dowolny ciag sktadajgcy sie od 1 do 10 znakow, identyfikujgcy kontroler. Funkcja RIPE pozwala
korzystac z nazw dtuzszych od 10 znakow, ale funkcja FL-net narzuca ograniczenie do 10
znakéw. Zalecane jest korzystanie z tych samych nazw dla wszystkich aspektow funkcji Shared
Teach Pendant, w celu wyeliminowania mozliwych pomytek.
ipadd Adres IP za pomoca ktérego funkcja RIPE odwotuje sie do kontrolera. Uzywany jest cigg znakéw
w formacie XXX XXX XXX XXX.

Element IPENDNTRING stuzy do definiowania grupy Wspoétdzielonego Panelu Programowania. Kazdy
element jest definiowany przez znacznik MEMBER. Mozna korzysta¢ z elementéw zamieszczonych na
liscie ponizej. Nazwa atrybutu musi by¢ podana matymi literami. Warto$¢ numeryczng nalezy podaé¢ w
cudzystowach.
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Elementy skfadowe znacznika IPENDANTRING

Element

Opis

count

Liczba kontroleréw w grupie Wspétdzielonego Panelu Programowania. Musi to by¢ wartosé
rowna liczbie elementéw MEMBER podanych dla IPENDANTRING.

Elementy skltadowe znacznika MEMBER w IPENDNATRING

Element

Opis

name

Nazwa identyfikujgca kontroler robota w grupie Wspétdzielonego Panelu Programowania.
Dtugos$¢ nazwy to 1 do 10 znakdéw. Moze to by¢ nazwa inna od nazwy RIPE, ale zalecane jest
stosowanie tej samej nazwy w odniesieniu do wszystkich aspektéw funkcji Shared Teach
Pendant. Nazwa ta jest réwniez wyswietlana po lewej stronie paska menu na ekranie TP. Z
tego powodu zalecane jest uzywanie jak najkrotszej nazwy.

ipadd

Adres IP za pomoca ktérego kontroler kontaktuje sie z grupg Wspétdzielonego Panelu
Programowania. Uzywany jest cigg znakow w formacie XXX XXX XXX.XXX.

focusbg

Jest to wartos¢ dziesietna okreslajgca kolor aktywnego paska po zalogowaniu do tego
kontrolera.
Wartos$¢ to gesto$¢(0-255) kazdego z gtéwnych koloréw (czerwonego, zielonego,
niebieskiego). Jest ona obliczona na podstawie nastepujgcego wzoru

focusbg = Czerwony + Zielony*256 + Niebieski*65536

port_type

Jest to element opcjonalny, definiujgcy typ wyjscia I/O ustawianego na ON po zalogowaniu
panelu programowania do tego kontrolera.

Typ I/O Wartos¢
DO 2
F 35
GO 19
RO 9

port num

Indeks dla wyjscia I/O omawianego powyzej.

Procedura 13-2 Definiowanie grupy Wspoétdzielonego Panelu Programowania

Kroki

1. Utworzy¢ plik ROSIPCFG. XML i zapisa¢ go w dowolnej pamigci. Proszg porownaé z
zamieszczonym wczesniej przyktadem.

2. Wecisng¢ 'MENU' i wybra¢ 'FILE'. Spowoduje to wyswietlenie ekranu File.

3. Wybra¢ pamie¢¢, na ktorej zapisano plik ROSIPCFG.XML. Przejs¢ kursorem do ROSIPCFG.XMO i
wecisna¢ F3 ‘LOAD’.

4. Wylaczy¢ i ponownie wlaczy¢ zasilanie.

5. Wecezyta¢ plik ROSIPCFG. XML do wszystkich kontrolerow nalezacych do grupy Wspoétdzielonego
Panelu programowania, wykonujac czynnosci podane powyzej.

13.1.3 KONFIGUROWANIE FUNKCJI SAFETY BY FL-NET

Z uwagi na bezpieczenstwo, takie informacje jak sygnaty bezpieczenstwa, stan zatrzymania awaryjnego,
stan przetacznika DEADMAN (czuwak) oraz tryb pracy muszg by¢ dostarczane do wszystkich
kontroleréw w grupie Wspotdzielonego Panelu Programowania. W celu ich rozprowadzania nalezy tak
skonfigurowa¢ funkcje Safety by FL-net, aby byla nawigzana komunikacja pomigdzy kontrolerami w

grupie.

Szczegbdlowe informacje podano a nastepujacych instrukcjach obstugi:

R-30iA/R-30iA  Mate/R-30iB/R-30iB  Mate = CONTROLLER FL-net Interface
OPERATOR’S MANUAL (B-82674)
Punkt "#9 Safety Function by FL-net" tej instrukcji (B83184)
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/A OSTRZEZENIE

Zmiana ustawien funkcji Safety by FL-net ma wptyw na inne aplikacje
funkcji. Po zmianie parametrow nalezy sprawdzi¢ dziatanie
tej funkcji oraz funkcji Shared Teach Pendant. Nieprzestrzeganie tego zalecenia

korzystajgce z tej

moze prowadzi¢ do powaznych obrazen.

Procedura 13-3 Definiowanie FL-net

Przej$¢ kursorem do pola 'SETUP', a nastgpnie wybra¢ z menu polecenie 'FL-NET'. Spowoduje to

Ustawi¢ parametr ‘USING PORT’ na ‘INTERNAL2’.

Kroki
1. Wecisng¢ MENU.
2.
wys$wietleni ekranu SETUP FL-NET.
3.
4.

10.

Ustawi¢ parametr ‘NODE NAME’ na nazwe¢ kontrolera podang w czasie definiowania grupy
Wspotdzielonego Panelu Programowania.
Ustawi¢ parametr ‘AREA1 WORK OFFSET’ i ‘AREA1 WORD SIZE’. Warto$¢ ‘AREA1 WORD
SIZE’ powinna by¢ rowna lub mniejsza od (IDnum. * 6). Funkcja Shared Teach Pendant wymaga 1
wyijscia funkcji Safety by FL-net. Ustawi¢ 6, jezeli funkcja FL-net nie jest uzywana przez inne

aplikacje.

Skonfigurowaé pozostale parametry, stosownie do potrzeby. Szczegétowe informacje podano w

punkcie "III. OPERATION" instrukcji "FL-net operator’s manual (B-82674) ".

Wecisngé F3 [OTHER], a nastgpnie wybra¢ z menu polecenie ‘NODE LIST’.

SETUP FL-NET

FL-NET OWN NODE SETUP

1 DISPLAY VARIETY

2 TOTAL VARIETY

3 ERROR NOE SHOT

4 MAX DIGITAL PORT NUM

5 USING PORT
IP ADDRESS

6 MULTICAST

7 NODE NAME

13 AREA1 WOR OFFSET
14 AREA1 WORD SIZE
15 DO BYTE OFFSET1
16 DO BYTE SIZE1

[TYPE] [OTHER]

1/31
1
: 2
: ENABLE
1024
: INTERNAL2

1192.168.250.1]

:DISABLE
[ROBOT ]

[=NeNeoNe)

Przejs¢ kursorem do kolejnego wierzchotka grupy Wspodldzielonego Panelu Programowania i

wecisna¢F2 'DETAIL'. Spowoduje to wyswietleni ekranu SETUP FL-NET.

Ustawi¢ ‘AREA1 WORK OFFSET’ i ‘AREA1 WORD SIZE’. Wartos¢ ‘AREA1 WORD SIZE’
powinna by¢ rowna lub mniejsza od (IDnum. * 6). Funkcja Shared Teach Pendant wymaga 1 wyjscia
funkcji Safety by FL-net. Ustawi¢ 6, jezeli funkcja FL-net nie jest uzywana przez inne aplikacje.

Skonfigurowaé pozostale parametry, stosownie do potrzeby. Szczegdlowe informacje podano w

punkcie "III. OPERATION" instrukcji "FL-net operator’s manual (B-82674) ".

SETUP FL-NET

FL-NET NODE 2 DETAIL SET
1 NODE NO.

2 DISCONNECTION ALRM

3 1/0 SAFETY VALUE

4 AREA1 ALLOCATION

5 AREA1 WORD OFFSET

6 AREA1 WORD SIZE

7 DIBYTE OFFSET1

8 DO BYTE SIZE

[TYPE] PREV NEXT

1/25
: 2
ISTOP ]
[CLEAR ]
:ENABLE

6

6
0
0
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11.
12.

13.

Weisnag¢ klawisz sprzetowy ‘PREV’ w celu powrdcenia do ekranu Node List.

Powtoérzy¢é kroki 5, 6 1 7 dla pozostalych wierzchotkow w grupie Wspotdzielonego Panelu
Programowania.

Na ekranie Node List ustawi¢ ‘AREA1’ na ‘ENABLE’ dla wszystkich wierzchotkow sieci
skonfigurowanych powyzej.

SETUP FL-NET

FL-NET NODE LIST 1/254
NO AREA1 AREA2 Comment
ENABLE DISABLE [

ENABLE DISABLE [

ENABLE DISABLE [

DISABLE DISABLE [

DISABLE DISABLE [

DISABLE DISABLE [

OO WN -

[TYPE] DETAIL [OTHER] ENABLE DISALBE

Procedura 9.2.2 Definiowanie funkcji Safety by FL-Net

Kroki

1.

SANNAEE e

=~

Wecisnag¢ MENU.

Przejs¢ kursorem do pola 'SYSTEM', a nastepnie wybra¢ z menu polecenie 'DCS'.

Wybra¢ ‘Safety function by FL-net’. Spowoduje to wyswietlenie ekranu Safety function by FL-net.
Ustawi¢ parametr ‘Enable/Disable’ na ‘ENABLE’.

Ustawi¢ parametr ‘own node number’ na ostatnig liczb¢ adresu IP.

Ustawi¢ ‘ENB/DIS’ dla kazdego wierzchotka grupy Wspotdzielonego Panelu Programowania na
‘ENABLE’. Ustawi¢ warto$¢ 'DISABLE' dla pozostatych wierzchotkow.

Pozostawi¢ IDnum: 1, jezeli funkcja FL-net nie jest uzywana przez inne aplikacje.

Skonfigurowa¢ parametry ‘Timer of receive data’, ‘Start timer after PowerON’ 1 ‘Mode’, stosownie
do zapotrzebowania. Ustawi¢ Mode=2, jezeli ten kontroler moze by¢ przetaczony do trybu Bypass.

DCS

Safety function by FL-net 1/35
1 Enable/Disable: ENABLE OK
2 Own node number: 1 OK

3 Node: (Set DISABLE for own node)
ENB/DIS ENT/DST IDnum.

1 DISABLE ENTRY 1 OK

2 ENABLE ENTRY 1 OK

3 ENABLE ENTRY 1 OK

29 DISABLE ENTRY 1 OK

30 DISABLE ENTRY 1 OK

4 Timer for receive data: 0 OK
5 Start timer after Power ON: 0 OK
6 Mode: 2 OK

[TYPE] UNDO

13.1.4 KONFIGUROWANIE DCS SHARED TEACH PENDANT

Na ekranie DCS Shared TEach Pendant nalezy skonfigurowaé polaczenie pomiedzy identyfikatorem ID
funkcji FL-net i wspotdzielonymi kontrolerami.

Ekran Shared Teach Pendant

Ekran Shared Teach Pendant jest wySwietlany po najechaniu kursorem na pole 'Shared Teach Pendant' i
wecisnigeiu klawisza F3 [DETAIL] na ekranie gtownym DCS.
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DCS
Shared Teach Pendant 1/18
Mode : ENABLE OK
Output ID : 1
Robot InputID Bypass
1 1 --[ 0] OK
2 2 ---[ 0] OK
3 3 ---[ 0] OK
4 0 ---[ 0] OK
5 0 --[ 0] OK
6 0 --[ 0] OK
7 0 --[ 0] OK
8 0 ---[ 0] OK
9 0 ---[ 0] OK
10 0 ---[ 0] OK
11 0 -—[0] OK
12 0 -—[0] OK
13 0 -—[0] OK
14 0 ---[ 0] OK
15 0 ---[ 0] OK
16 0 ---[ 0] OK
[TYPE] UNDO

Elementy na ekranie DCS Shared Teach Pendant

Element Opis
Mode Tryb funkcji Shared Teach Pendant.
ENABLE: Funkcja Shared Teach Pendant jest zatgczona dla tego robota.
DISABLE: Funkcja Shared Teach Pendant jest wytgczona dla tego robota.
Output ID Funkcja Safety by FL-net jest funkcjg ogdlnego przeznaczenia i inne aplikacje mogg z niej
korzysta¢ nawet, jezeli jest ona uzywana przez funkcje Shared Teach Pendant. Kazda
aplikacja posiada przypisany identyfikator Output ID. Jezeli funkcja FL-net jest uzywana tylko
przez aplikacje Shared Teach Pendant, nalezy ustawi¢ warto$¢ Output ID na 1.
Input ID Identyfikator Input ID funkcji Safety by FL-net.
Jezeli funkcja Safety by FL-net nie jest uzywana przez inne aplikacje, ustawi¢ wg wzoru:
Input ID = numer wierzchotka + (output ID — 1)
Uwaga: Numer wierzchotka oraz parametr Output ID sg zdefiniowane dla kazdego kontrolera.
Sprawdzi¢ te dwie wartosci na ekranach kontroleréw.
Bypass Mozna ustawi¢ wartos¢ ON, OFF lub safety I/O. Po ustawieniu ON, robot jest usuwany
tymczasowo z grupy Wspétdzielonego Panelu Programowania. Sygnat Bypass nie jest
uzywany, ustawic¢ ---.
Ustawienie to jest uzywane w przypadku wytgczenia dowolnego z robotéw. Po wybraniu
ustawienia ON lub po zmianie wybranego sygnatu Safety I/O na ON mozliwe jest wytgczenie
zasilania danego robota i kontynuowanie pracy przez pozostate roboty.

Obsiuga ekranu DCS Shared Teach Pendant

Obstuga Opis
F5 UNDO Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréow DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gitéwnego DCS Top menu.

/N\ OSTRZEZENIE
Jezeli funkcja DCS zostanie nieprawidtowo skonfigurowana, funkcja ta bedzie
nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do powaznych obrazen cielesnych. Po
zmianie wartosci parametréw Shared Teach Pendant nalezy sprawdzi¢
ustawione wartosci. Wymagane jest ponowne przetestowanie funkcji Shared
Teach Pendant oraz pozostatych aplikacji korzystajgcych z funkcji Safety by
FL-net.
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/\ OSTRZEZENIE

Nieprawidtowe skonfigurowanie parametru Bypass moze zakiéci¢ dziatanie funkciji
bezpieczenstwa i moze dojs¢ do powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie
ustawienia parametru Bypass nalezy sprawdzi¢ wprowadzone zmiany i
przetestowac dziatanie funkcji Shared Teach Pendant.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO
- Funkcja Safety by FL-net posiada 3 tryby: MODE1, MODE2 and MODES.
Przy aktywnym trybie Bypass, nalezy korzysta¢ z trybu MODE2.
- W celu usuniecia kontrolera z grupy Wspotdzielonego Panelu Programowania
nalezy zmieniC ustawienie Bypass dla wszystkich kontrolerbw w grupie.

Procedura 13-5 Definiowanie funkcji DCS dla Wspét. Panelu Programowania

Kroki
1. Wcisng¢ MENU.

2. Przejs¢ kursorem do pola 'SYSTEM!, a nastepnie wybra¢ z menu polecenie 'DCS'.

3. Wybra¢ 'Shared Teach Pendant'. Spowoduje to wyswietlenie ekranu Shared Teach Pendant.

4. Ustawi¢ parametr ‘Mode na ‘ENABLE’.

5. Ustawi¢ parametr ‘Output ID’. Parametr ten powinien by¢ ustawiony na 1, jezeli funkcja Safety by
FL-net jest uzywana tylko przez funkcje¢ Shared Teach Pendant.

6. Ustawi¢ parametr ‘Input ID’ dla kazdego kontrolera na warto§¢ wierzcholka sieci FL-net.

7. Jezeli do sterowania trybem Bypass jest uzywany sygnal bezpieczenstwa, ustawi¢ ten sygnat

bezpieczenstwa i skonfigurowac jego powigzania.
8. Wcisnag¢ 'PREV' w celu przejscia do ekranu glownego DSC.
9. Wcisng¢ F2 [APPLY] w celu zmiany wartosci parametrow DCS.
10. Wylaczy¢ i ponownie wlaczy¢ zasilanie kontrolera.

13.1.5 BUDOWA STRONY DO PRZELACZANIA ROBOTOW

Mozna zdefiniowa¢ strong internetowa, pokazujaca roboty, do ktorych mozna podtaczy¢ panel iPendant.
Nie jest to wymagane, ale wiele osob preferuje wybieranie w formie graficznej, a nie poprzez liste
Change Robot.

Potrzebna jest strona sieciowa do wylogowywania. Strona ta ma format HTML.

Podanie docelowego elementu =" top" spowoduje wylogowanie podtaczonego robota.

Przyktad: logout.htm

<htmlI>

<body bgcolor="#EOFOFF">

<strong>

<center>

<font size=3 face="Arial, Helvetica, sans-serif">

<br>

<h3>ROBOT SELECTION</h3>

<h3>This is Robot01</h3>

<p>

</font>

<a href="http://1.1.0.10/fr/selrobot.htm" target="_top">
<img border="0" src="robot1.jpg" width="120" height="120">

</a>

</center>

</strong>

</body>

</htm]>
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Busy Step Hold Fault

TEST LINE 0 T1 ABORTED

(]
Fun [ T140 Prod TCyc

ROBOT SELECTION

This robot is Robot01

[ TY¥PE ] | BACK | FORWARD | REFRESH | HOME | >

Stron¢ t¢ mozna wywota¢ z menu BROWSER poprzez skonfigurowanie odpowiednich zmiennych
systemowych. Nalezy zwroci¢é uwage, ze strona sieciowa zajmuje caly ekran. Wynika to z faktu, ze
wszystkie roboty sa wylogowane. Po wylogowaniu nie sg aktywne klawisze RESET, ruchu krokowego
oraz inne klawisze menu.

Przyktad:

$tx_screen[1] -$destination */fr/logout._htm*

$tx_screen[1] -$screen_name = "Change Robot”

Strona sieciowa do wyboru innego robota. Zwykle jest ona wymagana w kontrolerach z podtaczonym
panelem programowania.

Przyktad: selrobot.htm

<HTML>
<BODY bgColor=#EOFOFF>
<center>
<strong>
<font size=3 face="Arial, Helvetica, sans-serif">
<br>
<h3>ROBOT SELECTION</h3>
<p>
</font>
</strong>
<table border="0" cellspacing="20">
<tr>
<td width="150" height="130">
Robot01<BR/>

<a href="http://1.1.0.10:3080/frh/cgtp/cgtp.htm">
<img border="0" src="robot1.jpg" width="120" height="120">

</a>

</td>

<td width="120" height="130">
Robot02 <BR/>

<a href="http://192.168.0.2:3080/frh/cgtp/cgtp.htm">
<img border="0" src="robotl.jpg" width="120" height="120">
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</a>
</td>
</tr>
<tr>
<td width="120" height="130">
Robot03<BR/>
<a href="http://1.1.0.10:3080/frh/cgtp/cgtp.htm">
<img border="0" src="robot3.jpg" width="120" height="120">
</a>
</td>
<td width="120" height="130">
Robot04 <BR/>
<a href="http://192.168.0.2:3080/frh/cgtp/cgtp.htm">
<img border="0" src="robot4.jpg" width="120" height="120">
</a>
</td>
</tr>
</table>
</center>
</BODY>
</HTML>

ROEOT SELECTION

Robot0l

i b

Robot02

13.2 O0OBSLUGA

13.2.1 LOGOWANIE DO ROBOTA

Aby kontrolowac¢ robota, nalezy zalogowac si¢ do jego kontrolera.

Po wlaczeniu panelu programowania, loguje si¢ on automatycznie do kontrolera robota, do ktorego jest
on fizycznie podlaczony. Po zakonczeniu konfigurowania funkcji Shared Teach Pendant udostgpniane
jest polecenie 'Change Robot', za pomocg ktorego mozna zalogowac¢ si¢ do innego kontrolera.
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Procedura 13-6 Logowanie do robota

Kroki

1. Podlaczy¢ kabel panelu programowania do gniazda kontrolera nalezacego do grupy Wspétdzielonego
Panelu Programowania. Panel programowania zaloguje si¢ do tego kontrolera. Pasek tytutowy zmieni

kolor na zdefiniowany oraz zostanie na nim wy$wietlona nazwa robota.
2. Wecisng¢ klawisze 'SHIFT' i 'DISP'. Wyswietlone zostanie menu View.

Busy Stepn Hold

Fault

Fun ,% I/0 Prod

TCyc

Copyright 201
FANU

FANUC Am
Licensed Softwa
your acceptance
by several U.5.H

TEST LINE O T1 ABORTED

Robot0l1 UTILITIES Hints

DISPLAY 1

1
V8.30P/03,

dingle
Double
Triple

TreeView

Double Horizontal

3

4

5 3Single Wide
a]

7 Triple Horizontal
8

Help/Diagnosticsp

c3/03

eserved

on
nstitutes
protected

Maximize
Restore

Jezeli grupa Wspotdzielonego Panelu Programowania sktada si¢ z wigcej niz jednego robota, wybraé
robota, do ktorego nalezy si¢ zalogowac.

Busy Step Hold

Fault

)
RN Frod

TCyc

Robot0l1 UTILITIES Hints

V8.30P/03, ,oupie

Copyright 2015

your acceptance
by several U.S.H

TE3T LINE 0O

User

1 3ingle

3 Triple

4 TreeView
dingle Wide
Double Horizontal

6
7 Triple Horizontal
8 Help/Diagnosticsp

Views [pre

T1 ABORTED

Change Robot
1 Rok
2 Robot03

eserved

on
nstitutes
protected

3. Wybra¢ polecenie 'Change Robot' lub nazwe zadanego robota z rozwijalnego menu. Panel
programowania zaloguje si¢ do wybranego kontrolera i pokazany zostanie ekran tego kontrolera.
Pasek tytutlowy zmieni kolor na zdefiniowanym oraz wyswietlona zostanie na nim nazwa wybranego

robota.
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]
Busy Step Hold TEIF-137 TP: 192.168.0.1 interactive log

O, JOIN
[ — ] el Toye TESTZ LINE 0 T1 AEORTED [uisa§i)

Robot02 UTILITIES Hints

HandlingTool
v8.30P/03 7DC3/03

Copyright 2014, 211 Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents.

[ T¥PE ] | LICENSE PATENTS | | HELP |

W podanych ponizej przypadkach nie mozna zmieni¢ za pomocg panelu programowania podtagczonego
robota.

Jezeli plik ROSIFCFG.XML zawiera biedy, menu nie zawiera polecenia 'Change Robot'.

Jezeli wyswietlane sg ostrzezenia z powodu bledow w ustawieniach Wspotdzielonego Panelu
Programowania dla kontrolera, do ktorego aktualnie podigczony jest panel programowania, nie
mozna wybra¢ innego robota.

Jezeli ustawienia Wspoldzielonego Panelu Programowania w zdalnym kontrolerze s nieprawidlowe,
nie mozna przetaczy¢ si¢ do tego kontrolera. W takim przypadku panel programowania nie jest
podlaczony do zadnego z kontrolerow i wyswietlany jest komunikat o bledzie. Wcisngé przycisk
MENU w celu zalogowania si¢ do kontrolera, do ktérego podtaczony jest panel programowania.
Panel programowania nie moze zalogowac¢ si¢ do zdalnego kontrolera, dla ktérego parametr Bypass
jest ustawiony na ON. Generowany jest wtedy btad "SRVO-315 Shared TP".

Panel programowania nie moze zalogowac si¢ do zdalnego kontrolera, kontroler, do ktorego
fizycznie podlaczony jest ten panel posiada ustawiony parametr Bypass na ON.

13.2.2 POKAZYWANIE INFORMACJI O WYBRANYM ROBOCIE

Robot wybrany za pomoca funkcji Shared Teach Pendant moze by¢é wyswietlony na ekranie panelu
programowania. Nazwa wybranego robota jest wysSwietlana na pasku tytulowym ekranu panelu
programowania, z uzyciem wybranego koloru. Definiowanie wys$wietlanej nazwy oraz koloru paska
tytulowego oméwiono w punkcie "13.1.2 KONFIGUROWANIE GRUPY WSPOLDZIELONEGO
PANELU PROGRAMOWANIA".

Busy Step Hold

Run & I1/0 Prod

Robot02 UTILITIES Hints

HandlingTool
V8.30P/17 7DC3/17

Woeisnigcie jakiegokolwiek klawisza po wlaczeniu zasilania robota lub zmianie robota powoduje
wys$wietlenie informacji o wybranym robocie na ekranie panelu programowania. Jezeli wyswietlana jest
nazwa odpowiedniego robota, nalezy wcisna¢ klawisz OK lub klawisz ENTER.

Informacja ta jest rowniez wys$wietlana jezeli po uptywie okreslonego czas bezczynno$ci panelu
programowania, zostanie na nim wcisniety jakikolwiek klawisz. Domyslny czas bezczynnosci wynosi 10
minut i mozna go skonfigurowa¢ za pomoca zmiennej $STP_ CFG.$NOOPE TIME.
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Robot02 is selected

] OK |

b}

-by several U.S5. patents.

[ T¥PE ] | LICENSE | PATENTS | | HELFP |

/N\ OSTRZEZENIE

Upewnic sie, czy z poziomu panelu programowania wybrano odpowiedni robot.
Upewnic sie, czy widoczne sg wszystkie roboty nalezgce do grupy
Wspotdzielonego Panelu Programowania oraz czy ruch robota nie stwarza
zagrozenia dla pracownikéw albo osprzetu. W przeciwnym razie moze dojs¢ do
wypadku lub uszkodzenia sprzetu.

13.2.3 OBSLUGA ROBOTA

Obstuga robota za pomoca zalogowanego panelu programowania jest standardowa. Panel programowania
posiada tryb uczenia, tryb JOG, T1/T2, pozwala uruchamia¢ programy, itp.

Pami¢¢ USB w panelu programowania jest ustawiona na UT1: nawet, jezeli ten panel jest zalogowany do
innego kontrolera. Kontroler, do ktérego zalogowany jest panel programowania moze korzystaé¢ z
pamieci USB tego panelu jako UTI1:. Przyktadowo, po zapisaniu kopii archiwalnej na UT1: dane
kontrolera do ktorego zalogowany jest panel programowania sg zapisywane w pamigci USB panelu
programowania.

UDI1: i MC: to urzadzenia kontrolera do ktérego zalogowany jest panel programowania, a nie kontrolera,
do ktoérego fizycznie podiaczony jest panel programowania.

Ograniczenia:

Ponizej podano operacje kontrolera, ktorych nie mozna wykona¢ za pomocg panelu programowania
podiaczonego do innego kontrolera. W celu wykonania tych operacji nalezy podlaczy¢ bezposrednio
panel programowania do danego kontrolera.

- Wyswietlanie ekranu monitora Boot oraz obstuga tego ekranu.
- Wyswietlanie menu Configuration oraz obstuga tego menu.

Menu Function pozwala wykonaé¢ kontrolowane uruchamianie z poziomu panelu programowania nie
podiaczonego fizycznie do danego kontrolera. Tryb uruchamiania na panelu programowania jest
wybierany przy wcisnigtym klawiszu FCTN i po wybraniu polecenia 'CYCLE POWER' z menu funkcji.
Po wybraniu 'CONTROLLED' nast¢puje kontrolowane uruchomienie kontrolera.
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/\ NIEBEZPIECZENSTWO
- Przetgcznik TP ENABLE i klawisz HOLD majg wptyw tylko na kontroler
robota, do ktérego zalogowany jest panel programowania.
- Panel programowania nie moze obstugiwac robota w przypadku podtgczenia
wielu paneli programowania do kontrolerow nalezacy do jednej grupy
Wspotdzielonego Panelu Programowania.

13.2.4 OMIJANIE (BYPASS) WYLACZONEGO ROBOTA

Jezeli robot jest wylaczony, musi on by¢ pominicty (bypass) w sieci bezpieczenstwa, poniewaz w
przeciwnym przypadku pozostale roboty nie beda pracowaé. Aby méc nadal obstugiwaé roboty, jezeli
jeden z kontroleréw nalezacych do grupy Wspotdzielonego Panelu Programowania jest wylaczony,
nalezy zmieni¢ ustawienie parametru DCS Bypass na ON we wszystkich pozostatych kontrolerach. Po
wybraniu ustawienia ON, kontroler jest usuwany z grupy Wspotdzielonego Panelu Programowania.
Ustawienie parametru Bypass moze by¢ uzaleznione od stanu sygnatu Safety 1/0, co pozwala na zmiang
statusu pomijania bez koniecznoséci zmiany konfiguracji i ponownego wiaczania zasilania. Szczegdtowe
informacje o ustawianiu takiego sygnatu Safety I/O podano w procedurze 13-5.

Procedura 13-5 Reczna zmiana parametru Bypass

Kroki
1. Wecisng¢ 'MENU'".
Przej$¢ kursorem do pola 'SYSTEM!, a nastepnie wybra¢ z menu polecenie 'DCS'.
Wybra¢ 'Shared Teach Pendant'. Spowoduje to wyswietlenie ekranu Shared Teach Pendant.
Przej$¢ kursorem do robota, ktéry ma by¢ pominigty i wybra¢ ustawienie ON.
Wcisna¢ 'PREV' w celu przejscia do ekranu gtownego DSC.
Wecisna¢ F2 [APPLY] w celu zmiany wartosci parametréw DCS.
Wylaczy¢ i ponownie wilaczy¢ zasilanie kontrolera.
Ustawi¢ parametr Bypass na ON w pozostatych kontrolerach.

PN RN

/N\ OSTRZEZENIE

Nieprawidtowe skonfigurowanie parametru Bypass moze zakiéci¢ dziatanie funkciji
bezpieczenstwa i moze dojs¢ do powaznych obrazenh cielesnych. Po zmianie
ustawienia parametru Bypass nalezy sprawdzi¢ wprowadzone zmiany i
przetestowac dziatanie funkcji Shared Teach Pendant.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO

- Funkcja Safety by FL-net posiada 3 tryby: MODE1, MODE2 and MODES.
Przy aktywnym trybie Bypass, nalezy korzysta¢ z trybu MODE2.

- W celu usuniecia kontrolera z grupy Wspotdzielonego Panelu Programowania
nalezy zmieni¢ ustawienie Bypass dla wszystkich kontroleréw w grupie. Jezeli
ustawienia Bypass dla kontrolerow w grupie wspoétdzielonego panelu
programowania sg rozne, generowany jest btgd "SYST-338 Shared TP:
bypass status mismatch.
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1 4 FUNKCJA I/O LINK i SLAVE

Funkcja I/O link i wymienia sygnaly Safety 1/O z kontrolerem CNC poprzez sie¢ 1/O link i. Kontroler
CNC to urzadzenie master, a robot to urzadzenie slave w sieci I/O Link i.

< Master > < Slave >

Sygnaty

/0 Link i bezpieczehstwa

‘ ..'Iuluh I
@

We :SLI[1-64]
Wy :SLO[1-64]

Kontroler robota

- Dostepne sg maksymalnie 64 wejscia bezpieczenstwa oraz 64 wyjscia bezpieczenstwa.

- Wejsciowe sygnaly bezpieczenstwa sg udostepniane przez funkcje Safety I/O Connect lub Safety
PMC jako sygnaty SLI[1-64].

- Wyjsciowe sygnaly bezpieczenstwa sg udostgpniane przez funkcje Safety I/O Connect lub Safety
PMC jako sygnaty SLO[1-64].

- W przypadku braku komunikacji przez sie¢ I/O Link i z kontrolerem CNC, na przyktad z powodu
wylaczenia zasilania CNC, wszystkie sygnaty wejsciowe z tego urzadzenia Master majg stan OFF,
poniewaz sygnaty wejSciowe nie sg aktualizowane. Z tego powodu, wszystkie sygnaly SLI[1-64]
majg stan OFF.

- W przypadku braku komunikacji przez sie¢ 1/O Link i z kontrolerem CNC, przyktadowo z powodu
wylaczenia jego zasilania, wszystkie sygnaly wejSciowe odczytywane z urzagdzenia Master majg stan
OFF. Z tego powodu, wszystkie sygnaly SLI[1-64] majg stan OFF. Aplikacje uzytkownika, na
przyktad Safety PMC, powinny by¢ tak zaprojektowane, aby system znajdowat si¢ w bezpiecznym
stanie, jezeli wszystkie sygnaty SLI maja stan OFF.

/\ OSTRZEZENIE
Jezeli ustawienia 1/O Link i Slave bedg zte, funkcja bezpieczenstwa bedzie
nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do powaznych obrazenh cielesnych. Po
zmianie ustawien funkc;ji I/O Link i Slave nalezy sprawdzi¢ wartosci parametréw
oraz przetestowac dziatanie funkcji.

/N\ OSTRZEZENIE
W przypadku korzystania z funkcji I/O Link i Slave, status sygnatéw
bezpieczenstwa moze by¢ opdzniony o maksymalnie 2 ms. W przypadku takim,
konieczna jest ocena ryzyka dla catego systemu zrobotyzowanego, wtgczajgc w
to opOznienie 2 ms.
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/A OSTRZEZENIE

W przypadku korzystania z sygnatu wyjsciowego takiego jak SPO, system
zrobotyzowany powinien by¢ tak zaprojektowany, aby robot znajdowat sie stanie
Safe (STOP) jezeli te wyjSciowe sygnaty bezpieczenstwa majg stan OFF. Stan
sygnatéw wyjsciowych bezpieczenstwa jest zmieniany na OFF po wykryciu
wewnetrznego btedu w kontrolerze robota.

Jezeli robot nie przechodzi do stanu bezpiecznego Safe State gdy te sygnaty
SLO majg stan OFF, funkcja bezpieczenstwa nie pracuje poprawnie i moze to
prowadzi¢ do powaznych obrazen cielesnych.

/N\ OSTRZEZENIE

W przypadku korzystania z sygnatu wyjsciowego takiego jak SLI, system
zrobotyzowany powinien byc¢ tak zaprojektowany, aby robot znajdowat sie stanie
Safe (STOP) jezeli te wejsciowe sygnaty bezpieczenstwa majg stan OFF. Te
sygnaty wejsciowe majg wymuszany stan OFF w przypadku stwierdzenia btedéw
w komunikacji poprzez sie¢ I/O Link i.

Jezeli robot nie przechodzi do stanu bezpiecznego Safe State gdy te sygnaty SLI
majg stan OFF, funkcja bezpieczenstwa nie pracuje poprawnie i moze to

prowadzi¢ do powaznych obrazen cielesnych.

Do korzystania z funkcji i Slave wymagane sg specjalne moduly sprzetowe, obstugujace tg funkcje.
Obslugiwane jest oprogramowanie od wersji 7DC3/14. Nie jest wymagana zadna dodatkowa opcja
oprogramowania, o ile wigc stosowane sg odpowiednie moduty sprzetowe mozna korzysta¢ bezposrednio

z tej funkcji.

14.1 WYMAGANE MODULY SPRZETOWE

14.1.1 Kontroler R-30iB

Aby korzystac z funkeji I/O Link i slave, funkcja ta musi by¢ obstugiwana zaro6wno przez ptyte gldwng jak

i kartg procesora CPU.

Wymagane jest oprogramowanie w wersji 7DC3/14 lub nowsze;j.

Nazwa Nr do zamawiania Specyfikacja ptyty Uwaga
Ptyta gtéwna A05B-2600-H004 A16B-3200-0800 Standardowy

(Dla /0 Link i slave)

A05B-2600-H005

A16B-3200-0801

Z czujnikiem sity

A05B-2600-H006

A16B-3200-0802

Z czujnikiem sity, duza szybko$¢

Karta CPU

A05B-2600-H026

A17B-3301-0109

Standard / SDRAM 32Mb

(Dla /0 Link i slave)

A05B-2600-H027

A17B-3301-0110

Standard / SDRAM 64Mb

A05B-2600-H028

A17B-3301-0111

Standard / SDRAM 128Mb

A05B-2600-H029

A17B-3301-0112

Duza szybko$¢/ SDRAM 32Mb

A05B-2600-H030

A17B-3301-0113

Duza szybko$¢/ SDRAM 64Mb

A05B-2600-H031

A17B-3301-0114

Duza szybkos¢/ SDRAM 32Mb

Karta CPU
(Dla I/0 Link i slave)

Ptyta gtéwna
(Dla I/0O Link i slave)
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UWAGA
Ponizej podano ograniczenia r6znych kombinaciji ptyty gtéwnej, karty CPU i
oprogramowania.

[Piyta gtdwna (Dla I/O Link i slave)] + [Karta CPU (Dla I/O Link i slave)]
+ [Oprogramowanie (wer. 7DC3/14 lub nowsza)]

System bedzie pracowat poprawnie jedynie dla kombinacji podanej powyze;j.

a) [Piyta gtéwna (nie zgodna)] + [Karta CPU (dla I/O Link i slave)]
Zaréwno funkcja I/O Link slave jak i sie¢ I/O Link i nie bedg poprawnie pracowac.
Po stronie urzgdzenia Master wygenerowany zostanie alarm dla funkc;ji I/O Link
lub sieci I/O Link i.

Jezeli wersja oprogramowania bedzie nieodpowiednia, system nie bedzie
poprawnie pracowat.

b) [Plyta gtéwna (Dla I/O Link i slave)] + [Karta CPU (nie zgodna)]
Zaréwno funkcja I/O Link slave jak i sie¢ I/O Link i nie bedg poprawnie pracowac i

bedzie generowany alarm po stronie urzagdzenia master dla funkc;ji I/O Link lub
sieci I/0 Link 1.

Ponizej podano schemat potgczen pomigdzy siecig 1/O link 7 1 kontrolerem R-30iB.

Nast. urzadzenie slave

Lo 44 I

JD1A JD1B JDI1A JRL8
CNC Modut FANUC R-30iB
I/0O, itp.

Podtaczanie sieci I/O Link i
W czasie podtgczania kabla sieci I/O Link nalezy zwrdci¢ uwage na podane ponizej zalecenia.
1. Podlaczy¢ kabel zgodnie ze schematem. Stosowaé ekranowanie.

Caly kabel musi by¢ ekranowany, a ekranowanie po stronie CNC uziemic.
2. Przed podlaczaniem wylaczy¢ zasilanie.

UWAGA
W celu potgczenia kontrolera CNC z siecig I/O link i, wytgczac i wigczac zasilanie tego
kontrolera i kontrolera robota wg kolejnosci podanej ponize;.

a) Urzadzenia slave i master muszg mie¢ wigczane zasilanie jednoczes$nie.

b) Jezeli zasilanie kontrolera CNC lub robota zostang wytgczone po uruchomieniu
systemu, generowany jest btad 1/O link i. W celu ponownego nawigzania potgczenia 1/0
Link, nalezy wylgczy¢ zasilanie urzadzen i wigczy¢ je wg wskazéwek w punkcie a).

JRL8
1 RXSLCB 11 *HDIO
2 ov 12 ov
3 *RXSLCB 13 *HDI1
4 ov 14 ov
5 TXSLCB 15 *HDI2
6 RXSLCC 16 ov
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7 *TXSLCB 17 *HDI3

8 *RXSLCC 18 ov

9 TXSLCC 19 *HDI4

10 *TXSLCC 20 ov
Interfejs JRL8

3 Do faczenia kontrolera R-30iB z kontrolerem CNC lub wczesniejszym modutem slave 1/O link i
nalezy uzy¢ skretki, w ktorej przewody RXSLCB (Styk nr 1 ztgcza JRLS) i *RXSLCB (styk nr 3
ztgcza JRLS) sa potaczone w parg, a takze przewody TXSLCB (Styk nr 5 ztgcza JRL8) i *TXSLCB
(styk nr 7 ztacza of JRLS) s polaczone w pare.

4 Do taczenia kontrolera R-30iB z kontrolerem CNC lub nastgpnym modutem slave 1/O link i nalezy
uzy¢ skretki, w ktorej przewody RXSLCC (Styk nr 6 ztagcza JRLS) i * RXSLCC (styk nr 8 zlgcza
JRLSY) sg potagczone w pare, a takze przewody TXSLCC (Styk nr 9 ztacza JRLS) 1 *TXSLCC (styk
nr 10 zlacza of JRLS) sg potagczone w parg.

Ponizej podano schemat potgczen pomigdzy siecig I/0 link i i kontrolerem R-30iB.

CNC lub poprzednie
urzgdzenie R-30iB
JD1A JRLS
[RX] SIN (1) — : A +—1 (1) RXSLCB
[XRX] XSIN (2) — %g:///\ —+— (3) XRXSLCB
[TX] SOUT (3) —— —— (5) TXSLCB
[XTX] XSOUT (4) —+— \—.—-— (7) XTXSLCB
oV (11) : — (2) OV
oV (12) —— —— (4) 0V
oV (13) —gF———————————————— - (12) OV
OV (14)| L 1 (14) OV
oV (15) ; —— (16) OV
0V (16) ; —— (18) OV
——1 (6) RXSLCC
: i—+—1 (8) XRXSLCC
——1 (9) TXSLCC

“—— (10) XTXSLCC

Nast. urzadzenie slave
' JD1B

/A\ —— (3) [TX] SOUT
—r— (4) [XTX] XSOUT

—/ (1) [RX] SIN
L | (2) [XRX] XSIN

(11)ov

= —— (12)0v
L (13)ov
e I N VAN
= ) OV

) OV

15
Potgczenie nie jest wymagane w przypadku braku nastepnego (16
urzgdzenia slave (
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14.1.2 Kontroler R-30iB Mate

Aby korzystac z funkcji I/0 Link i slave, funkcja ta musi by¢ obstugiwana zaréwno przez ptyte
glowng jak i karte procesora CPU.

Wymagane jest oprogramowanie w wersji 7DC3/14 lub nowsze;j.

Nazwa

Nr do zamawiania

Specyfikacja plyty

Uwag_ja

Ptyta gtéwna

A05B-2650-H004

A20B-8201-0420

Standard Ethernet:1 kanat

(Dla I/0 Link i slave)

A05B-2650-H005

A20B-8201-0421

Ethernet:2 kanaly z interfejsem
Vision,

A05B-2650-H006

A20B-8201-0422

Ethernet:2 kanaly, interfejs Vision,
czujnik sity, PMC, HDI

Karta CPU

A05B-2600-H026

A17B-3301-0109

Standard / SDRAM 32Mb

(Dla I/0 Link i slave)

A05B-2600-H027

A17B-3301-0110

Standard / SDRAM 64Mb

A05B-2600-H028

A17B-3301-0111

Standard / SDRAM 128Mb

A05B-2600-H029

A17B-3301-0112

Duza szybko$¢/ SDRAM 32Mb

A05B-2600-H030

A17B-3301-0113

Duza szybko$¢/ SDRAM 64Mb

A05B-2600-H031

A17B-3301-0114

Duza szybkos¢/ SDRAM 128Mb

Karta CPU

(Dla I/0 Link i slave)

Ptyta gtéwna

(Dla I/0 Link i slave)

UWAGA

Ponizej podano ograniczenia réznych kombinaciji ptyty gtéwnej, karty CPU i
oprogramowania.

[Piyta gtdéwna (Dla I/O Link i slave)] + [Karta CPU (Dla I/O Link i slave)]

+ [Oprogramowanie (wer. 7DC3/14 lub nowsza)]

System bedzie pracowat poprawnie jedynie dla kombinacji podanej powyze;j.

c) [Piyta gtéwna (nie zgodna)] + [Karta CPU (dla I/O Link i slave)]

Zaréwno funkcja I/O Link slave jak i sie¢ I/O Link i nie bedg poprawnie pracowac.
Po stronie urzgdzenia Master wygenerowany zostanie alarm dla funkc;ji I/O Link

lub sieci I/O Link i.
Jezeli wersja oprogramowania bedzie nieodpowiednia, system nie bedzie
poprawnie pracowat.

d) [Piyta gtéwna (Dla I/O Link i slave)] + [Karta CPU (nie zgodna)]

System nie bedzie poprawnie pracowat.

Ponizej podano schemat potaczen pomiedzy siecig I/0 link i i kontrolerem R-30iB Mate.
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Jezeli kontroler R-30iB Mate jest uzywany jako urzadzenie I/O link i slave
(Jezeli kontroler CNC jest uzywany jako urzgdzenie 1/O link master)

Do nastepne;j sieci I/0 link

(N I

JD1A JD1B  JDIA JRS26
Modut FANUC R-30:/B Mate
CNC 1/0, itp.

Rys. M.2 Podiaczanie sieci I/O Link i

W czasie podiaczania kabla sieci I/O Link nalezy zwroci¢ uwage na podane ponizej zalecenia.
1. Podlaczy¢ kabel zgodnie ze schematem. Stosowac¢ ekranowanie.
2. Przed podiaczaniem wylaczy¢ zasilanie.

UWAGA
W celu potgczenia kontrolera CNC z siecig 1/O link i, wytgczaé i wigcza¢ zasilanie tego
kontrolera i kontrolera robota wg kolejnosci podanej ponizej.

a) Urzadzenia slave i master muszg mie¢ wigczane zasilanie jednoczesnie.

b) Jezeli zasilanie kontrolera CNC lub robota zostang wytgczone po uruchomieniu systemu,
generowany jest btagd 1/O link i. W celu ponownego nawigzania potgczenia 1/O Link, nalezy
wytgczy¢ zasilanie urzadzen i wigczy¢ je wg wskazoéwek w punkcie a).

Zlacze JRS26

11 oV 01 RXSLCA1
12 ov 02 *RXSLCA1
13 ov 03 TXSLCH
14 ov 04 *TXSLC1
15 ov 05 RXSLC2
16 ov 06 *RXSLC2
17 07 TXSLC2
18 (+5V) 08 *TXSLC2
19 (24V) 09 (+5V)
20 (+5V) 10 (24V)

3 Do Igczenia kontrolera R-30iB Mate z poprzednim modutem slave I/O link i nalezy uzy¢ skretki, w
ktorej przewody RXSLC1 (Styk nr 1 zlgcza JRL26) i *RXSLC1 (styk nr 2 zlacza JRS26) sa
potaczone w pare, a takze przewody TXSLCI1 (Styk nr 3 ztacza JRS26) 1 *TXSLCI1 (styk nr 4 ztacza
of JRS26) sa potaczone w parg.

4 Do taczenia kontrolera R-30iB Mate z nastgpnym modutem slave 1/O link i nalezy uzy¢ skretki, w
ktorej przewody RXSLC2 (Styk nr 5 zigcza JRL26) i *RXSLC2 (styk nr 6 ztagcza JRS26) sa
potaczone w parg, a takze przewody TXSLC2 (Styk nr 7 ztacza JRS26) i *TXSLC2 (styk nr 8 ztgcza
of JRS26) sg polaczone w pare.
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Ponizej podano schemat polaczen pomiedzy siecig I/O link 7 i kontrolerem R-30iB Mate.

CNC lub poprzednie
urzadzenie R-30iB Mate
JD1A JRS26
[RX] SIN (1) —— A f—— (1) RXSLC1
[XRX] XSIN (2) — gg:///\\——.— (2) XRXSLC1
[TX] SOUT (3) —— ——! (3) TXSLC1
[XTX] XSOUT (4) — \—§—§—(4) XTXSLC1
oV (11) —— ——1 (11) OV
0V (12) —4— —— (12) ov
oV (13) —g————————————————— (13) OV
oV (14) _:L """""""""""""""" S (14) OV
0V (15) —— (15) OV
0V (16) ; ——1 (16) OV
—— (5) RXSLC2
; i—— (6) XRXSLC2
i ——| (7) TXSLC2
——| (8) XTXSLC2
' : Nast. urzadzenie slave
JD1B
L1 (3)[TX] souT
; /\ L (4) [XTX] XSOUT
i A—+—— (1) [RX] SIN
|/ \_.__ (2) [XRX] XSIN
i L lanov
L la2)ov
; L (s)ov
B I KT LY
= |@5)0v
Po+aczen?e nie jest wymagane w przypadku braku nastepnego (16) OV
urzgdzenia slave

14.2 EKRAN DCS I/O LINK i SLAVE

W celu wys$wietlenia ekranu DCS I/O Link Slave i nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "I/O Link i Slave" w
menu gtownym DCS i wcisngé klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DCS

1/0 Link i Slave 1/2
Status

Input size (byte): 0 0K

Output size (byte): 0 0K

[ TYPE ] UNDO

- 186 -



B-83184PL/06 14.FUNKCJA I/O LINK i SLAVE

Parametry na ekranie 1/0 Link i Slave

Element Opis

Input size (byte) Liczba sygnatéw bezpieczenstwa okreslona za pomocg bajtow. Maks. warto$é to 8 bajtéw, co

Output size (byte) |udostepnia 64 sygnaly bezpieczenstwa.

Ustawienie obydwu tych parametréw na 0 powoduje wytgczenie funkcji I/O Link i slave.

Zakres warto$ci: 0 - 8. Ustawienie domysine to 0.

Status Status kazdej z linii.

OK: Ustawiona warto$¢ i wartos¢ parametru DCS sa takie same.

CHGD: Zmieniono warto$¢ parametru, ale wartos$¢ ta nie jest przypisana do parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wytgczono i
ponownie wtgczono zasilania kontrolera.

Obsiuga ekranu I/O Link i Slave

Obstuga Opis
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gtdwnego DCS Top menu.

14.3  LICZBA SYGNALOW FUNKCJI BEZPIECZENSTWA |
SYGNALOW NIE OBEJMOWANYCH PRZEZ TA FUNKCJE

14.3.1 Sygnaly bezpieczenstwa

Funkcja I/O Link i udostepnia 64 sygnaly bezpieczenstwa. Suma sygnatéw funkcji I/O Link i oraz
sygnatow nie obejmowanych przez funkcje bezpieczenstwa to 224. Inaczej ujmujac, jezeli uzywanych
jest mniej sygnatow bezpieczenstwa, dostepnych jest wigcej sygnatlow nie obejmowanych przez funkcje
bezpieczenstwa.

Domyslna liczba sygnatéw nie obejmowanych przez funkcj¢ bezpieczenstwa:

- R-30iB : 0 sygnalow wejsciowych, 0 sygnalow wyjsciowych.

- R-30iB Mate : 72 sygnaty wejsciowe, 68 sygnatdéw wyjsciowych.

Liczba sygnatéow nie obejmowanych przez funkcje bezpieczenstwa jest konfigurowana przy pomocy
nastepujacych zmiennych systemowych:

- We :SIOSLAVESINPUT N
- Wy :SIOSLAVE.SOUTPUT N

Jezeli warto$¢ zmiennych systemowych zostanie przekroczona, generowany jest blad i nie jest dostgpny
sygnat nie obejmowany przez funkcje bezpieczenstwa.

14.3.2 Sygnaly nie obejmowane przez funkcje bezpieczenstwa

Jezeli sygnaly bezpieczenstwa nie sg uzywane, funkcja I/O Link i moze zawiera¢ do 512 punktéw w
grupie. Kontroler robota posiada dwie grupy z uwagi na dublowanie sygnatow bezpieczenstwa, co w
sumie daje 1024 punkty.

Nie mniej jednak, oprogramowanie CNC uzywa 16 punktéw(2 bajty) z tych 512 punktéw w innym celu.
W efekcie wiec dostepnych jest 496 punktow w grupie dla CNC, a w sumie 922 punkty.

Jezeli jako sygnaly nie obejmowane przez funkcje bezpieczenstwa uzywane sa dwie grupy, przypisania sa
nastepujace:

- 1-a grupa : kaseta 32, gniazdo 1

- 2-agrupa : kaseta 32, gniazdo 2

Do konfigurowania liczby sygnalow nie obejmowanych przez funkcje bezpieczenstwa uzywane sa
zmienne systemowe:

- l-agrupa : (We) SIOSLAVE.SINPUT N, (Wy) SIOSLAVE.SOUTPUT N

- 2-agrupa : (We) SIOSLAVE.SINPUT N2, (Wy) SIOSLAVE.SOUTPUT N2
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Dodatkowo, na ekranie monitora /O DEVICE MONITOR kontrolera NC wy$wietlane sg kody I/0 Unit
ID dla dwoch grup kontrolera robota:

- 1-a grupa : 56 (R-30iB) lub 57 (R-30iB Mate)

- 2-agrupa :3F

14.4  PRZYPISANIE SYGNALOW FUNKCJI BEZPIECZENSTWA
| SYGNALOW NIE OBEJMOWANYCH PRZEZ FUNKCJE

Po podiaczeniu kontrolera robota (R-30iB lub R-30iB Mate) jako urzadzenia slave do kontrolera CNC
I/O Link i, sygnaly bezpieczenstwa kontrolera robota sa przypisywane poczawszy od adresu
poczatkowego. Nastgpnie przypisywane sa sygnaly nie obejmowane przez funkcje bezpieczenstwa.
Nalezy uwzgledni¢ to przypisywanie po wlaczeniu kontroli krzyzowej w CNC.

Przyktad)
Jezeli kontroler CNC korzysta z sygnalow bezpieczenstwa (Wejscia/Wyjscia: 16/8 punktow) oraz
sygnatdw nie obejmowanych przez t¢ funkcje (Wejscia/Wyjscia: 32/24 punktow) z PMC1 i DCSPMC.

Przypisanie sygnatéw (PMC1)

Numer fizyczny Adresy CNC Przypisanie sygnaléw bezpieczenstwa i nie obejmowanych przez
funkcje bezpieczenstwa do kontrolera robota

We 1-8 Yn SLI[1- 8]

We 9-16 Yn+1 SLI[ 9-16]

We 17-24 Yn+2 DI[ 1- 8]

We 25-32 Yn+3 DI[ 9-16]

We 33-40 Yn+4 DI[ 17-24]

We 41-48 Yn+5 DI[ 25-32]

Wy 1- 8 Xm SLO[ 1- 8]

Wy 9-16 Xm+1 DOJ 1- 8]

Wy 17-24 Xm+2 DOJ[ 9-16]

Wy 25-32 Xm+3 DOJ 17-24]

UWAGA: Mozna zmieni¢ re¢cznie przypisanie sygnaldow DI/DO nie obejmowanych przez funkcje
bezpieczenstwa.
(np. DO[1-8] -> DO[101-108])
Sygnaty nie obejmowane przez funkcj¢ bezpieczenstwa sg przypisane jako kaseta 32, gniazdo 1.

Przypisanie sygnatéw (DCSPMC)
Numer fizyczny Adresy CNC Przypisanie sygnatéw bezpieczenstwa i nie obejmowanych przez
funkcje bezpieczenstwa do kontrolera robota

We 1-8 Yp SLI[ 1- 8]
We 9-16 Yp+1 SLI[ 9-16]
Wy 1- 8 Xq SLOJ 1- 8]

W przypadku takim nalezy ustawi¢ kontrolg krzyzowa dla Yn, Yn+1 i Xm w PMCI1 oraz dla Yp, Yp+1 i
Xqw DCSPMC.

14.5 WwWCzYTYWANIE NIEOBSLUGIWANEGO OBRAZU
DANYCH

14.5.1 Wczytywanie obrazu danych do nieobstugiwanego sprzetu

W przypadku wezytania obrazu danych zawierajacego sygnatu bezpieczenstwa dla funkcji 1/0 Link i lub
zawierajacego zmienng SIOSLAVE.SINPUT N2 albo zmienng $IOSLAVE.SOUTPUT N2 dla sygnatow
nie obejmowanych przez funkcj¢ bezpieczenstwa, generowany jest alarm "PRIO-052 I/O Link i slave
hardware mismatch".
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Jezeli wezytywany jest nie obraz danych a normalny plik archiwalny do nieobstugiwanego sprzetu, jezeli
sprzgt ten korzysta ze starszej wersji oprogramowania (wczesniejszej od 7DC3/14), nie powoduje to
zadnych dziatan. Wczytanie nowej zmiennej systemowej SIOSLAVE.SINPUT N2 i SOUTPUT N2
zakonczy si¢ niepowodzeniem.

Jezeli nie obstugiwany sprzet korzysta z nowego oprogramowania (wersja 7DC3/14 lub nowsza), a
zmienna $IOSLAVE.SINPUT N2 albo zmienna $IOSLAVE.SOUTPUT N2 dla sygnaléw nie
obejmowanych przez funkcj¢ bezpieczenstwa posiada warto$¢ rozng od 0, generowany jest alarm
"PRIO-052 I/0 Link i slave hardware mismatch".

14.5.2 Wczytywanie obrazu danych z nie obstugiwanego
oprogramowania

Wczytanie obrazu danych z nieobstlugiwanego oprogramowania (wersja wczesniejsza od 7DC3/14) do

sprzetu obstugujacego funkcje I/0 Link i powoduje nastepujaca reakcje:

- Urzadzenie Master (CNC) nie jest w stanie zainicjalizowaé potaczenia I/O Link i z urzadzeniem
slave (kontroler robota).

- Urzadzenie slave (kontroler robota) nie jest w stanie zaktualizowac sygnatow 1/0.

- Nie obstugiwane oprogramowanie nie moze rozpozna¢ nowych mozliwosci karty CPU,
obstugiwanych przez funkcje I/O Link i Slave. Jezeli karta CPU posiada 64 MB lub wigcej pamigci,
nie obslugiwane oprogramowanie przyjmuje wielko$¢ pamigci 32 MB, co moze powodowac
nieoczekiwane problemy.

- W przypadku kontrolera R-30iB Mate, oprogramowanie nie uruchomi si¢.

Weczytanie nie obrazu danych ale kopii archiwalnej z nieobstugiwanego oprogramowania (wersja
wczesniejsza od 7DC3/14) do sprzetu obstugujacego funkcje I/0 Link i nie powoduje zadnych dziatan.
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1 5 FUNKCJA SAFE I/0 CONSISTENCY
CHECK

Funkcja Safe 1/0 consistency check sprawdza stany dwoch sygnatéw z pary Safe 1/0. Jezeli sygnatly te
majg rézny stan przez okreslony czas, nastgpuje natychmiastowe wylgczenie serwonapedu. Nie jest
mozliwe wlgczenie serwonapedu przez caly czas, kiedy ta para sygnatéw Safe I/0 ma rozny stan.

Mozna sprawdza¢ maksymalnie 16 par sygnatow Safe I/O.

Sygnaly pary sygnatéw Safe I/O majg ten sam stan, jezeli obydwa maja stan ON lub obydwa maja stan
OFF. W przypadku uzycia operatora "!", sygnaly pary sygnatéw Safe I/O sg zgodne, jezeli maja rozne
stany, na przyktad ON i OFF lub OFF i ON.

W przypadku braku zgodnosci generowany jest alarm "SRV0-484 Safe 1/O consistency alarm %x, %x".
Po wystapieniu tego alarmu nalezy sprawdzi¢ polaczenia sygnatow Safe 1/0, ustawienia w menu "Safe
I/O consistency check" oraz sprawdzi¢ takze pod katem uszkodzen sprzgt uzywany przez sygnaly Safe
I/0. W celu wykasowania alarmu nalezy usuna¢ usterke oraz wylaczy¢ i ponownie wlaczy¢ zasilanie.

/A OSTRZEZENIE
Jezeli funkcja Safe I/O consistency zostanie nieprawidtowo skonfigurowana,
funkcja bezpieczenstwa bedzie nieprawidtowo dziata¢ i moze dojs¢ do
powaznych obrazen cielesnych. Po zmianie ustawien parametrow nalezy
sprawdzic te wartosci oraz przetestowac dziatanie funkciji.

15.1 EKRAN DCS SAFE I/0 CONSISTENCY CHECK

W celu wyswietlenia ekranu DCS Safe 1/0 consistency check nalezy ustawi¢ kursor na pozycji "Safe 1/0
consistency check" w menu gtownym DCS i wcisngé klawisz ENTER lub klawisz F3(DETAIL).

DCS

Safe 1/0 consistency check 1/16
No. Signal 1 Signal 2 time(ms) Status
1 SPI[ 1] ! SPO[ 1] 1000 0K

2 SSI[ 6] SPI[ 2] 1000 0K

3 —[0] -—[ 0] 1000 0K
4 —[0] -—[ 0] 1000 0K

5 —[0] -—[ 0] 1000 0K

6 —[0] -—[ 0] 1000 0K

7 —[0] -—[ 0] 1000 0K

8 —I[0] -—[ 0] 1000 0K

9 —I[0] -—[ 0] 1000 0K
10 —[ 0] -—[ 0] 1000 0K
11 —[ 0] -—[ 0] 1000 0K
12 —[ 0] -—[ 0] 1000 0K
13 —[ 0] -—[ 0] 1000 0K
14 —[ 0] -—[ 0] 1000 0K
15 —[ 0] -—[ 0] 1000 0K
16 —[ 0] -—[ 0] 1000 0K

[ TYPE ] [CHOICE]  UNDO
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Parametry na ekranie DCS Safe I/O consistency check

Element Opis
Signal 1 Pierwszy sygnat z pary sygnatéw Safe 1/O sprawdzanych pod katem zgodnosci.
Signal 2 Drugi sygnat z pary sygnatéw Safe I/O sprawdzanych pod katem zgodnosci.

Po nazwie parametru Signal 2 mozna poda¢ znak "!", poréwnywana bedzie wtedy wartos¢
przeciwna (NOT). Po uzyciu operatora "!", sygnaty pary sygnatéw Safe 1/0 sg zgodne, jezeli
majg rézne stany, na przyktad ON i OFF lub OFF i ON.

Time Wartos$¢ graniczna czasu w ciggu ktdrego sygnaty mogg miec¢ rézne wartosci. Domysina
wartos¢ to 1000 ms, a maksymalna to 2000 ms.

Stats Status kazdej z linii.
OK: Ustawiona wartos$¢ i warto$¢ parametru DCS sg takie same.

CHGD: Zmieniono wartos¢ parametru, ale zmieniona warto$¢ nie jest przypisana do
parametru DCS.

PEND: Zmieniono warto$¢ parametru, przypisano jg do parametru DCS, ale nie wylgczono i
ponownie wigczono zasilania kontrolera.

Obstuga ekranu DCS Safe I/O consistency check

Obstuga Opis
F5(UNDO) Cofa zmiany wprowadzone na ekranie. Aktualne wartosci parametréw sg takie samy, jak
wartosci parametréw DCS.
PREV Wyswietlenie ekranu gtéwnego DCS Top menu.
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1 6 SYGNALY BEZPIECZENSTWA

Interfejs do sygnatow bezpieczenstwa kontrolera R-30iB zalezy od rodzaju szafy.
Szczegotowe informacje podano w Tabeli 11.

Tabela 16 Interfejs do sygnatéw bezpieczenstwa

Liczba punktéw I/O .
Szafa Uwagi
SFDI (UWAGA 1) SFDI (UWAGA 2)
1 |Szafa R-30iB 2 par (typ POS/NEG) 2 par (typ POS/NEG) Standardowy
typu A
2 |Szafa R-30iB 8 par (typ POS /NEG) 8 par (typ POS/NEG) Opcja (UWAGA 3)
typu B (Nr do zamawiania:
A05B-2600-J130)

Dla sygnatéw Safety I/O oferowane sa opcje podane ponize;j.

. Liczba punktéow 1/O .
Opcja Uwagi
SFDI (UWAGA 1) SFDI (UWAGA 2)

3 |Dodatkowa ptyta 8 par (typ POS /NEG) 8 par (typ POS /NEG) (Nr do zamawiania:
110 A05B-2600-J131)
(R-30iB — Szafa A, Kategoria 4
Szafa B, R-30iB
Mate - wspolna)

4 [Modut I/O - (UWAGA 4) (UWAGA 4) Kategoria 3
MODEL A

UWAGA
1 Polaryzacja sygnatow SFDI
NEG: (Typ Current source, typ source lub Nch)
Przyjmuje sie, ze sygnat ma stan ON przy niskim poziomie.
POS: (Typ Current sink , typ sink lub Pch)

Przyjmuje sie, ze sygnat ma stan ON przy wysokim poziomie.
2 Polaryzacja sygnatow SFDO
NEG: (Typ Current sink): Stanowi ON odpowiada niski poziom sygnatu.
POS: (Typ Current source): Stanowi ON odpowiada wysoki poziom sygnatu.
3 W przypadku nie zamowienia opcji A05B-2600-J130, w szafie B kontrolera
R-30iB nie mozna korzysta¢ z sygnatow bezpieczenstwa (SFDI, SFDO).
4. Szczegdtowe informacje o liczbie punktéw I/O oraz polaryzacji podano w
Instrukcji serwisowania i podtgczania modutu I/O-Model A (B-61813).

/N\ OSTRZEZENIE
Po poczatkowym uruchomieniu nalezy sprawdzi¢ poprawnosc¢ potgczen i
dziatanie sygnatow bezpieczenstwa. Przewody powinny by¢ chroniony przy
pomocy ostony.
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16.1 INTERFEJS DLA SYGNALOW BEZPIECZENSTWA

16.1.1 SzafaA

W przypadku szafy A kontrolera R-30iB, sygnaly bezpieczenstwa (SFDI, SFDO) sa doprowadzane do
ztagcza CRMB2 na plycie awaryjnego zatrzymywania.

( A20B-2200-065[ ]

O CRRA12
—— CRRAI2

—ny

YY—u
Zzzz3
——213
o<

CNMCB
SOWNO

FUSE1
1) 135n4

iquzo?
JRSZ RS
CRS36 CRP34
j
™ w
o [} 3
1 o B
o L -
N
g CRRAS
b
= SVON2
2AVEXT24 s[W]NJSVONE CNMCS
CRIZT R [ Isvont
d
z 2]
e : CRT27 CRMAS2 o CNMC5
5 o
FEP d REBE = 5
23 5
== ] 2o =
HO HTTTH [ H O NI HI [ H [[H.°8
i I g VYRR o | g

CRMB2

Plyta awaryjnego zatrzymywania (szafa A)

Ztacze CRMB2
A1 24E B1 ov
A2 24E B2 ov
A3 SFDI11 B3 SFDI21
A4 SFDI12 B4 SFDI22
A5 SFDO11 BS SFDO21
A6 SFDO12 B6 SFDO22

Specyfikacje ztacza po stronie kabla podano ponize;j.
Producent : TE Connectivity
Obudowa : 2-1827864-6
Styk 0 1939991-2

Weijscia bezpieczenstwa (SFDI)
SFDI11 - SEDI21 ‘JL

SFDI12 - SFDI22
Podtaczy¢ podwdjnie, jak pokazano powyze;j.

Wyjscia bezpieczenstwa (SFDO)
SFDOI11 - SFDO21
SFDO12 - SFDO22

Podtaczy¢ podwojnie, jak pokazano powyze;j.
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16.1.2 SzafaB

W przypadku szafy B kontrolera R-30iB, sygnaty bezpieczenstwa (SFDI, SFDO) sg doprowadzane do
ztacza CRMA90 na plycie Safety 1/O (opcja).

Plyta Safety I/0: A20B-3300-0690
(Nr do zamawiania: A05B-2600-J130)

\

o7 %' l%‘ =7s N
— o | oy — o1 — N %
lolr! o e @5 SHE o\ o
Q S gFUsE2 T
D 2 2 cRMA2 §A) [
(e}
CRMAS6 g £ |Fusez 2 % 2
© R = 3
B g
CRRA12 %132 %
N O
ce 2 Ll o [3 8
g SVON1 K‘) ; LINKI
~ ® o1
S o o I L2
E:l o1
° 4 2| 2 ]
>
2 N 5| = i
S ] S| ° 3
3 Fusel|BFuses P 1]
o FUET< IWSFUSE3 >
= &
S
o
4 |4
|/l '/\
S .
CNMCT d @ S
a s =
CNMCT 3 | |~ —J
(@] n
O o ¥ s e |H] o O
L > \_ J J/

CRMA90

Plyta zatrzy. awaryjnego (E-stop) (szafa B)
Plyta zatrzymywania awaryjnego (szafa B) i plyta Safety 1/O (opcja)

Ztacze CRMA90
A1 24E B1 ov
A2 SFDI11 B2 SFDI21
A3 SFDI12 B3 SFDI22
A4 SFDI13 B4 SFDI23
A5 SFDI14 BS SFDI24
A6 SFDI15 B6 SFDI25
A7 SFDI16 B7 SFDI26
A8 SFDI17 B8 SFDI27
A9 SFDI18 B9 SFDI28
A10 B10
A11 SFDO11 B11 SFDO21
A12 SFDO12 B12 SFDO22
A13 SFDO13 B13 SFDO23
A14 SFDO14 B14 SFDO24
A15 SFDO15 B15 SFDO25
A16 SFDO16 B16 SFDO26
A17 SFDO17 B17 SFDO27
A18 SFDO18 B18 SFDO28
A19 oV B19 ov
A20 oV B20 ov

Specyfikacje ztgcza po stronie kabla podano ponize;j.
Producent : TE Connectivity
Obudowa : 1-1827863-0
Styk : 1939991-2
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Wejscia bezpieczenstwa (SFDI)
SEDIII - SFDI21 )
SFDI12 - SFDI22
SFDI13 - SFDI23
SFDI14 - SFDI24

SFDI15 - SFDI25 >'
SFDI16 - SFDI26
SFDI17 - SFDI27
SFDI18 - SFDI28

/

Podtaczy¢ podwoijnie, jak pokazano powyze;j.

Wyiscia bezpieczenstwa (SFDO)
SFDO11 - SFDO21
SFDO12 - SFDO22
SFDO13 - SFDO23
SFDO14 - SFDO24
SFDO15 - SFDO25 >
SFDO16 - SFDO26
SFDO17 - SFDO27
SFDO18 - SFDO28

J

Podtaczy¢ podwojnie, jak pokazano powyze;j.

16.1.3 Rozwiazanie z dodatkowa plyta Safety I/O (gniazdo mini)

W przypadku dodatkowej ptyty Safety 1/0, sygnaty bezpieczenstwa (SFDI, SFDO) sa doprowadzone do
ztacza CRMA90 na tej dodatkowej plycie.

@
E
E Jop
ALMT ‘
ALM2
(] @
Ea
:
w
@ [
b
) 2]
0 =i
(9]
'
% o
C
> @)
2y
=< |3
= |
© |2
(@)
Z
JIFUT |[FU2 ‘
:

ve'e) and

FUSEI FUSE2
[l ;
]

Dodatkowa ptyta Safety 1/0 (Opcja)
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Ztacze CRMA90
A1 24E B1 ov
A2 SFDI11 B2 SFDI21
A3 SFDI12 B3 SFDI22
A4 SFDI13 B4 SFDI23
A5 SFDI14 B5 SFDI24
A6 SFDI15 B6 SFDI25
A7 SFDI16 B7 SFDI26
A8 SFDI17 B8 SFDI27
A9 SFDI18 B9 SFDI28
A10 B10
A11 SFDO11 B11 SFDO21
A12 SFDO12 B12 SFDO22
A13 SFDO13 B13 SFDO23
A14 SFDO14 B14 SFDO24
A15 SFDO15 B15 SFDO25
A16 SFDO16 B16 SFDO26
A17 SFDO17 B17 SFDO27
A18 SFDO18 B18 SFDO28
A19 ov B19 oV
A20 ov B20 oV

Specyfikacje ztacza po stronie kabla podano ponize;.

Producent :  TE Connectivity
Obudowa : 1-1827863-0
Styk : 1939991-2

Weijscia bezpieczenstwa (SFDI)
SFDI11 - SFDI21 )
SFDI12 - SFDI22
SFDI13 - SFDI23
SFDI14 - SFDI24
SFDI15 - SFDI25 >
SFDI16 - SFDI26
SFDI17 - SFDI27
SFDI18 - SFDI28

/

Podtaczy¢ podwojnie, jak pokazano powyze;j.

Wyiscia bezpieczenstwa (SFDO)
SFDO11 - SFDO21

SFDO12 - SFDO22
SFDO13 - SFDO23
SFDO14 - SFDO24
SFDO15 - SFDO25 >
SFDO16 - SFDO26
SFDO17 - SFDO27
SFDO18 - SFDO28

J

Podtaczy¢ podwojnie, jak pokazano powyze;j.
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Ogélny schemat polaczen

Szafa A
Dodatkowa ptyta Safety 1/O jest taczona z magistrala I/O Link i w sposob pokazany na rysunku ponizej.

Plyta zatrzymywania awaryjnego oraz dodatkowa ptyta Safety /O sg traktowane jako , grupa"
magistrali I/O Link i. Magistrala I/O Link i moze taczy¢ do 4 takich grup.

Piyta gtowna Plyta E-stop
JRS19
JRS20
L[] srs3s8
—D JRS38A
Dodatkowa ptyta Safety 1/0 #1

/

I/0 Link i

L[] srsss
— | srs3sa

Dodatkowa ptyta Safety 1/0O #2

_D JRS38B

[[ Jrs3ea

Dodatkowa ptyta Safety /0 #3
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Szafa B
Dodatkowa ptyta Safety 1/O jest taczona z magistralg I/O Link i w sposob pokazany na rysunku ponize;.
Plyta zatrzymywania awaryjnego oraz dodatkowa ptyta Safety 1/O sa traktowane jako , grupa"
magistrali I/O Link i. Magistrala I/O Link i moze taczy¢ do 4 takich grup.

Plyta gtéwna Plyta E-stop

JRS19 JRS19

_[ JDIA

JRS38B

L

JRS38A

Dodatkowa plyta Safety 1/0 #1

I/0 Link i

L[] srsass
— | srs3sa

Dodatkowa ptyta Safety 1/0 #2

_[ JRS38B

[| Jrs3ea

Dodatkowa plyta Safety /0 #3

Kontroler R-30/B Mate

Dodatkowa ptyta Safety 1/O jest taczona z magistralg I/O Link i w sposob pokazany na rysunku ponize;j.
Dodatkowa ptyta Safety I/O jest traktowana jako ,,grupa" magistrali I/O Link i. Magistrala I/O Link i
moze taczy¢ do 4 takich grup.

Kontroler moze posiada¢ maksymalnie dwie ptyty Safety 1/O, poniewaz posiada 2 gniazda mini.

Z dodatkowej ptyty Safety I/O mozna korzysta¢ w kontrolerze R-30iB Mate pod warunkiem, ze plyta
glowna posiada funkcje PMC.

JD44A JRS38B
Ptyta gtéwna
|: JRS38A

Dodatkowa ptyta Safety 1/0 #1

I/O Link i

JRS38A

JRS38B
1

Dodatkowa ptyta Safety 1/0 #2
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16.1.4 Modut /O - MODEL A

Ogoélny schemat potaczen

Szafa A

Piyta gtowna

JRS19

L

Piyta E-stop

JRS20

Modut I/O - MODEL A #1

L]
—]

J‘D CPD26
DC24v

JD1B

JD1A

Modut I/O - MODEL A #2

-,
i

J‘D CPD26
DC24v

JD1B

JD1A

Szczegodlowe informacje o podigczeniu podano w Instrukcji serwisowania i podtaczania modutu I/O —

Model A (B-61813).

Szafa B

Ptyta gtéwna

JRS19

[

—

Piyta E-stop

JRS19

JD1A

Modut I/O - MODEL A #1

L |
—

JD1B

JD1A

CPD26

DJ;IAEV

Modut I/O - MODEL A #2

.

JD1B

JD1A

J_I: CPD26
DC24v
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Szczegbdlowe informacje o podigczeniu podano w Instrukcji serwisowania i podtaczania modutu I/0 —
Model A (B-61813).

Kontroler R-30/B Mate

Piyta gtowna

JD44A ]_

Modut I/O - MODEL A #1

L[] B
— | wo1a

J{ CPD26
DC24V

Modut I/O - MODEL A #2

L[]8

[] 1A

J_I: CPD26
DC24Vv

Szczegodlowe informacje o podigczeniu podano w Instrukcji serwisowania i podtaczania modutu I/O —
Model A (B-61813).

Aby korzysta¢ z sygnalow bezpieczenstwa przy uzyciu modutu I/O-MODEL A, plyta gtéwna musi
posiada¢ funkcje PMC.

Dostepne moduty
Tabela 16.1.4 (a), Tabela 16.1.4 (b) oraz Tabela 16.1.4 (c¢) pokazuje szczegdtowe informacje o
dostepnych ptytach Safety I/O kategorii 3.

Tabela 16.1.4 (a) Szczegoétowe informacje o dostepnych modutach cyfrowych wejs¢ analogowych 1/10

-MODEL A
Nazwa modutu Opcja Punkty Typ wejs¢
AID16C A05B-2450-J402 16 Izolowane, wejscie DC
AID16K A05B-2450-J410
AID16D A05B-2450-J403
AID16L A05B-2450-J411
AID32E1 A05B-2450-J404 32
AID32E2 A05B-2450-J405
AID32F1 A05B-2450-J406
AID32F2 A05B-2450-J407
Tabela 16.1.4 (b) Szczegoétowe informacje o dostepnych modutach cyfrowych wyjsé analogowych 1/0
-MODEL A
Nazwa modutu Opcja Punkty Typ wyjs¢
AODO08D A05B-2450-J432 8 Izolowane, wyjscie DC
AOD16D A05B-2450-J434 16
AOD16DP A05B-2450-J444
AOD32D1 A05B-2450-J436 32
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Nazwa modutu Opcja Punkty Typ wyjs¢
AOD32D2 A05B-2450-J437
AORO08G A05B-2450-J441 8 Wyjscie przekaznikowe
AOR16G A05B-2450-J442 16
AOR16H2 A05B-2450-J443

Tabela 16.1.4 (c)

Szczegétowe informacje o dostepnych modutach interfejséw /O -MODEL A

Nazwa modutu

Opcja

AIFO1E

16.2

A03B-0826-J016

PODLACZANIE URZADZEN PERYFERYJNYCH ORAZ
SYGNALOW BEZPIECZENSTWA

16.2.1 SzafaA

Przykiad schematu potaczen

Kontroler

PSU
DC24V

[] F3 (7.5A)

Ptyta zatrz. awaryinego (E-stop)
Nr styku ztacza

CRMB2 (A1 ,AZh

Obwadd bezpieczenstwa

Obwdd odbiornika

SFDI1 RV | CRMB2 (A, /4‘
Y CRMB2 (B a
Sro ~ CRMB2 (A4 I
RV | i
SFDI12 RV . I
RY 1 P
SFDI22 RV
Obwadd sterownika
DV
SFDO11 |
N CRMB2(AS). L. | Modut | )
przekaznika
SFDO21 DV CRMB2(BS . ] bezpiecz. | .
CRMB2 (A6
SFDO12 DV mes L Modut [ p
CRMB2 (B6 ]3 przekaznika
SFDO22 oDv. — )OO bezpiecz. | <
CRMB2 (B1,B2‘
ov
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Sygnaty

Opis

Uwagi

SFDI11 - SFDI21
SFDI12 - SFDI22

Wejscia bezpieczenstwa:
Potgczy¢ redundantne styki do pary SFDI

Dodatkowe informacje o wejsciach
bezpieczenstwa podano w punkcie 16.3.1.

SFDO11 - SFDO21
SFDO12 - SFDO22

Wyjscia bezpieczenstwa:
Podigczy¢ redundantne obwody (np. modut
przekaznikéw bezpieczenstwa) do pary SFDO/

Dodatkowe informacje o wyjsciach
bezpieczenstwa podano w punkcie 16.3.2.

/AN OSTRZEZENIE
1 Zwrdci¢ uwage, aby tagczy¢ pary SFDI11 z SFDI21 i SFDI12 z SFDI22.
2 Zwroci¢ uwage, aby fgczy¢ pary SFDO11 z SFDO21 i SFDO12 z SFDO22.

- Aby uzy¢ sygnatéw SFDO jako funkcje bezpieczenstwa Kat. 4, PL e, SIL 3, musi by¢ zataczona
funkcja SFDO Pulse Check. Dodatkowe informacje o funkcji SFDO Pulse Check podano w punkcie

5.1.1.
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16.2.2 SzafaB

Przykiad schematu potaczen

Kontroler
Obwod bezpieczenstwa
Plyta zatrz.awaryjnego Plyta Safety I/O
(E-stop)
+24E FUSE4 (1.0A) Nr styku ztgcza
— CRMA90(A1 )-\
|
CRMA90(A2
SFDI11 RV R ( ) I —
SFDI21 'RV | RMASO(B2 -
CRMA90(A3 I
SFDI12 RV ! o —
CRMA90(B3) I
SFDI22 RV RSO I
SFDI13 RV F— I — o
SFDI23 RV 4 7
CRMA90(A5) I
SFDI14 RV ——— I —
-
SFDI24 RV CRUASOAE I
SFDI15 RV CRMAQOEBG I — o
SFDI25 RV . I
SFDI16 RV CRMAQOEB? I .
SFDI26 RV CRMASO(AE I
SFDI17 RV CRMAQ():% I .
-
SFDI27 RV SRRSO I
-
SFDI18 RV SRRSO I
/
SFDI28 RV
Obwdd odbiornika
CRMA90(B1)
ov
Sygnaty Opis Uwagi
SFDI11 - SFDI21 Wejscia bezpieczenstwa: Dodatkowe informacje o
SFDI12 - SFDI22 Potaczy¢ redundantne styki do pary SFDI wejsciach bezpieczenstwa
SFDI13 - SFDI23 podano w punkcie 16.3.1.

SFDI14 - SFDI24
SFDI15 - SFDI25
SFDI16 - SFDI26
SFDI17 - SFDI27
SFDI18 - SFDI28
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/N OSTRZEZENIE
Pamietac, aby tgczy¢ pary:
SFDI 11 z SFDI 21, SFDI 12 z SFDI 22,
SFDI 13 z SFDI 23, SFDI 14 z SFDI 24,
SFDI 15 z SFDI 25, SFDI 16 z SFDI 26,
SFDI 17 z SFDI 27, a SFDI 18 z SFDI 28.

Przykiad schematu potaczen

Kontroler

PSU

DC24V

“[Efe, (7.5A)

SFDO11

SFDO21

SFDO12
SFDO22

SFDO13

SFDO23

SFDO14

SFDO24

SFDO15

SFDO25

SFDO16

SFDO26

SFDO17

SFDO27

SFDO18

SFDO28

Plyta Safety I/O

Obwod sterownika

b7

CRMAOAID L. ] Modutprz. |
bezpiecz.

CRMA90(B11

bpv — @ @ mm O <

DV CRVASOMIZ L Modut prz. | p
CRMA90(B12 l) bezpiecz.

ov | T ey A .
CRMA90(A13 - -

DV L N Modut prz. | o
CRMA90(B13 jj bezpiecz.

v | T gy S .

Y CRMAROA14) 1 ] Modutprz. | . .
CRMA90(B14 I bezpiecz.

opv | T ey S .

Y CRMASOA1S) . ] Modutprz. | . .
CRMA90(B15 I bezpiecz.

bpv — @ m) O <

Y CRMAROAt1G . ] Modutprz. | . .
CRMA90(B16 Jj bezpiecz.

ov | T ey A0 .

DV CRMAS MR L Modut prz. | p
CRMA90(B17 j bezpiecz.

opv | T ey A0 )

Y CRMAROAt8) 1. ] Modut prz. | . .
CRMA90(B18 ]j bezpiecz.

bpv — @ ) O o

CRMA90(A19,A20,
B19,B20)
L |
ov

Obwadd bezpieczenstwa
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Sygnaty Opis Uwagi
SFDO11 — SFDO21 Wyjsécia bezpieczenstwa: Dodatkowe informacje o
SFDO12 — SFDO22 Podtaczy¢ redundantne obwody (np. modut wyjsciach bezpieczenstwa
SFDO13 — SFDO23 przekaznikéw bezpieczenstwa) do pary SFDO/ podano w punkcie 16.3.2.

SFDO14 — SFDO24
SFDO15 — SFDO25
SFDO16 — SFDO26
SFDO17 — SFDO27
SFDO18 — SFDO28

/\ OSTRZEZENIE
Pamietac, aby tgczy¢ pary:
SFDO11 z SFDO21, SFDO12 z SFDO22,
SFDO13 z SFDO23, SFDO14 z SFDO24,
SFDO15 z SFDO25, SFDO16 z SFDO26,
SFDO17 z SFDO27, a SFDO18 z SFDO28.

- Aby uzy¢ sygnatéw SFDO jako funkcje bezpieczenstwa Kat. 4, PL e, SIL 3, musi by¢ zalaczona
funkcja SFDO Pulse Check. Dodatkowe informacje o funkcji SFDO Pulse Check podano w punkcie
5.1.1.
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16.2.3 Rozwiazanie z dodatkowa plyta Safety I/O (gniazdo mini)

Przykiad schematu potaczen

Kontroler - -
Obwaod bezpieczenstwa
PSU Plyta Safety I1/O
DC24V FU1 (1.0A) Nr styku ztgcza
T — CRMA90(A1 )-\
|
CRMA90(A2
SFDI11 RV R ( ) I — o
SFDI21 'RV | RMASO(B2 -
CRMA90(A3 I
SFDI12 RV ! e
— CRMA90(B3) I
SFDI22 RV SrAso A I
SFDI13 RV F— I — o
SFDI23 RV 4 7
CRMA90(A5) I
SFDI14 RV ——— I —
-
SFDI24 RV ——— I
SFDI15 RV CRMAQOEBG I — o
SFDI25 RV . I
SFDI16 RV CRMAQOEB? I .
SFDI26 RV CRMASO(AE I
SFDI17 RV CRMAQ():% I .
-
SFDI27 RV CrvASOA I
-
SFDI18 RV CrvASO(E: I
/
SFDI28 RV
Obwdd odbiornika
CRMA90(B1)
ov
Sygnaty Opis Uwagi
SFDI11 - SFDI21 Wejscia bezpieczenstwa: Dodatkowe informacje o
SFDI12 - SFDI22 Potaczy¢ redundantne styki do pary SFDI wejsciach bezpieczenstwa
SFDI13 - SFDI23 podano w punkcie 16.3.1.

SFDI14 - SFDI24
SFDI15 - SFDI25
SFDI16 - SFDI26
SFDI17 - SFDI27
SFDI18 - SFDI28
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/\ OSTRZEZENIE

Pamietac, aby tgczy¢ pary:
SFDI 11 z SFDI 21, SFDI 12 z SFDI 22,
SFDI 13 z SFDI 23, SFDI 14 z SFDI 24,
SFDI 15 z SFDI 25, SFDI 16 z SFDI 26,
SFDI 17 z SFDI 27, a SFDI 18 z SFDI 28.

Przykiad schematu potaczen

Kontroler
PSU DG24V
Obwadd bezpieczenstwa
Plyta Safety I/O
FU2 (3.2A)
Obwod
DV
SFDO11
CRMA90(A11 Modul prz
bezpiecz.
SFDO21 DV CRMAQO(B1 [ N S . ’
CRMA90(A12
SFDO12 DV wagy, L '\é':g;i*e%rzz- ,,,,,,,,, .
RMA90(B12 : |
SFDO22 DV CRMAS0( ]i ,,,,,,,,,,,,,,, 1
CRMA90(A13 i
SFDO13 DV L N '\é':ggi*ezrzz- ,,,,,,,, 4
SFDO23 BV CRMA90(B13 ]i 777777777777777 ‘
CRMA90(A14
SFDO14 DV ol O |\t/)|0dU_’f prz. | +
ezpiecz. i
SFDO24 BV CRMA90(B14 ]i 777777777777777 )
CRMA90(A15 %
SFDO15 DV aler) ™ N '\t/)'gd;’fe%fz- ,,,,,,,, o
zpiecz. !
SFDO25 BV CRMA90(B15 ]i 777777777777777 .
CRMA90(A16
SFDO16 DV L S '\t’)'gg;i’fe%fzz- ,,,,,,,, o
SFDO26 BV CRMA90(B16 ]i 777777777777777 ’
CRMAQ0(A17
SFDO17 DV L S '\t’)'gg;i"e%rzz- ,,,,,,,, 4
SFDO27 BV CRMA90(B17 ]i 777777777777777 .
CRMA90(A18
SFDO18 DV L N Modut prz. | s
bezpiecz.
SFDO28 BV CRMA90(B18 ]i 777777777777777 s
CRMA90(A19,A20, 3
B19,B20)
T -
ov
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Sygnaty Opis Uwagi
SFDO11 — SFDO21 Wyjsécia bezpieczenstwa: Dodatkowe informacje o
SFDO12 — SFDO22 Podtaczy¢ redundantne obwody (np. modut wyjsciach bezpieczenstwa
SFDO13 — SFDO23 przekaznikéw bezpieczenstwa) do pary SFDO/ podano w punkcie 16.3.2.
SFDO14 — SFDO24
SFDO15 — SFDO25
SFDO16 — SFDO26
SFDO17 — SFDO27
SFDO18 — SFDO28

/\ OSTRZEZENIE
Pamietac, aby tgczy¢ pary:
SFDO11 z SFDO21, SFDO12 z SFDO22,
SFDO13 z SFDO23, SFDO14 z SFDO24,
SFDO15 z SFDO25, SFDO16 z SFDO26,
SFDO17 z SFDO27, a SFDO18 z SFDO28.

- Aby uzy¢ sygnatéw SFDO jako funkcje bezpieczenstwa Kat. 4, PL e, SIL 3, musi by¢ zalaczona
funkcja SFDO Pulse Check. Dodatkowe informacje o funkcji SFDO Pulse Check podano w punkcie

5.1.1.

-208 -



B-83184PL/06 16.SYGNALY BEZPIECZENSTWA

16.2.4 Modut /O - MODEL A

Modut AID16D (przyktad 1)

Kontroler rR-30iB Obwadd bezpieczenstwa
Plyta gtéwna Modut E-stop
JRS19 :H: JRS19 Zasilacz
[] 1A
"
L[] w18
2 SFDI11
»
[ 1A 3 SFDI12
|_|: 4 SFDI13 A
CcPD26
5 SFDI14 .
DC2av 6 SFDI15 .
7 SFDI16 L
8 SFDI17 .
Modut 1/0 - > |9 srpits I
MODEL A #1 O Y I
ol - I
(O
. >
. >
: »
: .
. »
]
»
__4 JD1B
>
[] 1A
>
r[(PD% X
>
DC24V I
»
»
>
Modut 1/O - o »
MODEL A #2 G I
(@)) .
ol : |
: y
. .
: >
. ’
’ >
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Modut AID16D (przyktad 2)

Kontroler R-30iB Mate

Ptyta gtéwna

JD44A

-

L

JD1B

Obwadd bezpieczenstwa

Modut I/O-MODEL A
zamontowac¢ w szafie
uzytkownika.

2 SFDI11
(] ot 3 SFDI12
’—[ 4 SFDI13
CPD26
5 SFDI14
pC24v 6 SFDI5
7 SFDI16
8 SFDI7
>
Modut I/O - 5 9 JSFD|18
MODEL A #1 ¢ .
» .
Ol .
L[] o8
[] 1A
’—I: CPD26
DC24V
Modut I/O - >
MODEL A #2 —
O
- .
(@)) .
O
(UWAGA) :
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Sygnaty Opis Uwagi
SFDI11 - SFDI21 Wejscia bezpieczenstwa: Dodatkowe informacje o
SFDI12 - SFDI22 Potaczy¢ redundantne styki do pary SFDI specyfikacji wejs¢
SFDI13 - SFDI23 bezpieczenstwa podano w
SFDI14 - SFDI24 instrukcji serwisowania modutu
SFDI15 - SFDI25 I/ O Unit-MODEL A(B-61813).

SFDI16 - SFDI26
SFDI17 - SFDI27
SFDI18 - SFDI28
SFDI19 - SFDI29
SFDI110 - SFDI210
SFDI111 - SFDI211
SFDI112 - SFDI212
SFDI113 - SFDI213
SFDI114 - SFDI214
SFDI115 - SFDI215
SFDI116 - SFDI216

/AN OSTRZEZENIE
Pamietac, aby taczy¢ pary:
SFDI 11 z SFDI 21, SFDI 12 z SFDI 22,
SFDI 13 z SFDI 23, SFDI 14 z SFDI 24,
SFDI 15 z SFDI 25, SFDI 16 z SFDI 26,
SFDI 17 z SFDI 27, SFDI 18 z SFDI 28,
SFDI 19 z SFDI 29, SFDI 110 z SFDI 210,
SFDI 111 z SFDI 211, SFDI 112 z SFDI 212,
SFDI 113 z SFDI 213, SFDI 114 z SFDI 214,
SFDI 115 z SFDI 215, a SFDI 116 z SFDI 216.
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Modut AOD16D (przyktad 1)

Kontroler R-30iB Obwdd bezpieczenstwa
Plyta gtéwna Modut E-stop Zasilacz
JRS19 ]_[ JRS19
—| wo1A
1
[ 18 )
H 2 < SFDO11
I: DIA ) Modut prz. |-e
3 < SFDO12 bezpiecz.
CPD26 4 < SFDO13 -3
5 -/ sFpo14 Modut prz. |-
DC24V 6 \)\ SFDO15 beZpIECZ. e
7 - SsFDO16 Modut prz. |-e
8 < SFDO17 bezpiecz. | |
9 < SFDO18 Modut prz. |~®
Modut 10 )5 o bezpiecz. | o
odu - )
MODEL A #1 O |11 Modut prz. ¥
é ) bezpiecz. |
. Modut prz. |-*
. bezpiecz. | ¢
. Modut prz. ?
: bezpiecz. |.q
. Modut prz. [?
: bezpiecz. | .o
-
|/
B
_[ JD1B i SFDO21
I: JD1A S SFDO22
- SFDO23
CPD26 j SFDO24 MOdU.’f prz. [®
) bezpiecz. |.o
SFDO25
DC24V )7 Modut prz. [¥
)w bezpiecz. | ¢
SFDO27
j SFDO28 Modut prz. ["¥
> PRmnmc—— bezpiecz. | o
Modut I/O - @) ) Modut prz. |-
MODEL A #2 (W) ~ bezpiecz. .
[N |/ -
(o2}
ol - Modut prz. [~?
: bezpiecz. | 4
: Modut prz. |-®
. bezpiecz. | |
. Modut prz. |-®
. bezpiecz. | ¢
. Modut prz. |[®
bezpiecz. | o
20 B
J1 )
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Modut AOD16D (przyktad 2)

Kontroler R-30iB Mate

Ptyta gtébwna

JD44A

Modut  I/0
MODEL A #1

(UWAGA)

uzytkownika.

Modut 1/O -
MODEL A #2

Modut I/O-MODEL A
zamontowaé w szafie

[| 18

—| o1a

’_I: CPD26

DC24v

asiaov

_[ 1B

|: JD1A

"I: CPD26

DC24v

asiaoyv

20

Obwaod bezpieczenstwa

Zasilacz

SFDO11

SFDO12

Modut prz. -
bezpiecz.

Modut prz. [
bezpiecz. l.-o

Modut prz. |®
bezpiecz.

Modut prz.
bezpiecz. |-eo

Modut prz.
bezpiecz. |-

Modut prz.
bezpiecz. |-¢

Modut prz.
bezpiecz. |-e

Modut prz. [®
bezpiecz. | g

SFDO21
SFDO22

T/’ J

N

SFDO23
SFDO24
SFDO25
SFDO26

j SFDO27
: SFDO28

T

!

T

<
|/
S
%

Modut prz. —®
bezpiecz.

Modut prz. -®
bezpiecz.

Modut prz. -
bezpiecz. | 4

Modut prz.
bezpiecz. | 4

Modut prz. ¥
bezpiecz. | ¢

Modut prz. -®
bezpiecz. |._¢

Modut prz. -
bezpiecz. | o

Modut prz. [®
bezpiecz. | 4
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SFDO14 — SFDO24
SFDO15 — SFDO25
SFDO16 — SFDO26
SFDO17 — SFDO27
SFDO18 — SFDO28
SFDO19 — SFDO29
SFDO110 — SFDO210
SFDO111 — SFDO211
SFDO112 — SFDO212
SFDO113 — SFDO213
SFDO114 — SFDO214
SFDO115 — SFDO215
SFDO116 — SFDO216

Sygnaty Opis Uwagi
SFDO11 — SFDO21 Wyjsécia bezpieczenstwa: Dodatkowe informacje o
SFDO12 — SFDO22 Podtgczy¢ redundantne obwody (np. modut specyfikacji wyjs¢
SFDO13 — SFDO23 przekaznikoéw bezpieczenstwa) do pary SFDO/ bezpieczenstwa podano w

instrukcji serwisowania modutu
I / O Unit-MODEL A(B-61813).

/\ OSTRZEZENIE
Pamietac, aby tgczy¢ pary:
SFDO11 z SFDO21, SFDO12 z SFDO22,
SFDO13 z SFDO23, SFDO14 z SFDO24,
SFDO15 z SFDO25, SFDO16 z SFDO26,
SFDO17 z SFDO27, SFDO18 z SFDO28.
SFDO19 z SFDO29, SFDO110 z SFDO210,
SFDO111 z SFDO211, SFDO112 z SFDO212,
SFDO113 z SFDO213, SFDO114 z SFDO214,
SFDO115 z SFDO215, a SFDO116 z SFDO216.
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16.3 SPECYFIKACJE DLA SYGNALOW BEZPIECZENSTWA

16.3.1 Specyfikacje dla sygnatéw wejsciowych bezpieczenstwa

(a) Specyfikacje elektryczne po stronie odbiorcy

Polaryzacja POS NEG
(UWAGA 1)
Dotyczy sygnatow SFDI11-18 SFDI21-28
Znamionowe napiecie | Styk zwarty +20V do +28V Styk zwarty OV do +4V
wejscia Styk rozwarty 0V do +4V Styk rozwarty +20V do +28V
Maks. napiecie +28VDC
wejscia
Impedancja wejscia 3.0kQ (okoto)
Czas reakg;ji Od doprowadzenia SFDI do wykrycia przez oprogramowanie: 6ms (maks.)
Od wykrycia przez oprogramowanie do wyjscia SFDO: 2 ms (maks.)
Przykiad potaczen
+24E
Obwod 2% J T ‘
odbiornika
RV ‘ RV I
L T
ov
UWAGA 1
Polaryzacja sygnatu SFDI
NEG: (Typ Current source, typ source lub Nch)

Przyjmuje sie, ze sygnat ma stan ON przy niskim poziomie.
POS: (Typ Current sink , typ sink lub Pch)
Przyjmuje sie, ze sygnat ma stan ON przy wysokim poziomie.

(b) Specyfikacje dla stykow urzadzenia peryferyjnego

Napiecie i prad Otwieranie i zwieranie 24VDC 0.1A

(Stosowa¢ styku o obcigzeniu minimalnym 5 mA lub mniejszym)
Rezystancja zamknietego obwodu: 100Q lub mniej
Rezystancja otwartego obwodu: 100k lub wiecej
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(c) Wykres czasowy dla wejs¢

Sygnal SFDI korzysta z dublowanych wejs¢, tak wigc funkcja bezpieczenstwa pracuje poprawnie w
przypadku usterki jednego wejscia. Statusy dublowanych sygnatow wejsciowych muszg si¢ zawsze
zmienia¢ w tym samym czasie, zgodnie ze schematem zmian czasowych podanym w niniejszym
punkcie. Kontroler zawsze sprawdza czy statusy dublowanych sygnatow wejsciowych sg takie same,
a w przypadku stwierdzenia niezgodno$ci generowany jest alarm. W przypadku niezgodnosci ze
schemat zmian czasowych, generowany jest alarm niezgodnosci sygnatow.

sepi11\  Pozycja zataczenia

SFDI12
SFDI13 Otwarty

SFDM4 | = —mmtmmmeoo—--

SFDI15
SFDI16
SFDI17
SFDI18

SFDI21 )

Pozycja zatgczenia

SFDI22
SFDI23 Otwarty
SFDI24
SFDI25
SFDI26
SFDI27
SFDI28

TDIF TDIF

TOPEN

\l/

Toren

Tpir (réznica czasu wejsé) < 200ms
Topen (Czas podtrzymywania wejscia) > 2sec

16.3.2 Specyfikacje dla sygnatéw wyjsciowych bezpieczenstwa

(a) Specyfikacje elektryczne

Polaryzacja (UWAGA 1)

POS

Dotyczy sygnatow

SFDO11-18, SFDO21-28

Znamionowe napiecie na wyjsciu

24VDC (+10%)

Znamionowy prad wyjscia

200mA, wtgczajgc chwilowe zmiany

Maks. spadek napiecia na wyjsciu w
stanie ON

28mV (prad wyjscia 200mA)

Maks. uptyw pradu w stanie OFF

5uA

Funkcja ochrony wyjs¢

Ochrona przed przegrzaniem, zbyt duzym prgdem, zwarciem

Opdznienie

Czas opdznienia sterownika wynosi 50(1s (maks.)
Dodatkowo nalezy uwzgledni¢ czas przesytania pomiedzy piytg gtéwng a
ptyta zatrzymywania awaryjnego.

Przyktad potgczen

+24V Dioda wygaszania iskrzenia

/

A
A

—_
0.2A lub mniej

ov
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UWAGA 1

Polaryzacja sygnatu SFDO
NEG: (Typ Current sink) Stanowi ON odpowiada niski poziom sygnatu.
POS: (Typ Current source) Stanowi ON odpowiada wysoki poziom sygnatu.

/\ NIEBEZPIECZENSTWO

1 Funkcja ochrony przeznaczona jest do ochrony komponentéw wewnetrznych, a nie
zewnetrznych urzgdzen.

2 Zadna funkcja ochrony nie zagwarantuje ochrony komponentéw wewnetrznych w
kazdym z przypadkéw. W przypadku zadziatania funkcji ochrony, nalezy
natychmiast usungé¢ przyczyne jej uzycia. W przypadku przekroczenia wartosci
maksymalnych jest bardzo prawdopodobne, ze funkcja ochrony nie bedzie
pracowac i moze dojs¢ do uszkodzenia elementéw wewnetrznych, zanim funkcja
ochrony bedzie w stanie zadziatac.

3 W przypadku uszkodzenia mechanizmow ochrony jest bardzo prawdopodobne, ze
prad obcigzenia przez dtuzszy czas przekracza wartosci znamionowe, co moze
spowodowac pozar.

(b) Zasilanie sygnatéw wyjsciowych
Z zasilacza +24V kontrolera R-30iB mozna korzysta¢ pod warunkiem, ze sumaryczny prad dla
wszystkich sygnatléw SFDO wynosi 0.7A lub mniej.

(c) Dioda antyiskrzeniowa
Znamionowe napiecie wsteczne, szczytowe : 100V lub wigcej
Znamionowy prad wyprzedzajacy, efektywny : 1A lub wigcej

(d) Uwagi odnoscie uzycia

Po dodaniu do obwodu przekaznika, cewki lub podobnego elementu, podlaczy¢ rownolegle do
obwodu diode w celu ochrony.
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17 «kopy ALARMOW

SYST-212 Need to apply to DCS param
Przyczyna: Zmieni¢ warto$¢ parametru. Wartos$¢ ta jest rozna od parametru DCS.
Usuwanie: Wykona¢ operacj¢ "APPLY" z poziomu menu DCS.

SYST-217 DCS is not available
Przyczyna: Funkcja DCS nie jest dostgpna dla tej konfiguracji sprzetowe;.
Usuwanie: 1. Usuna¢ opcj¢ DCS.
2. Zmieni¢ konfiguracj¢ sprzetowa tak, aby obstugiwata funkcje DCS.

SYST-218 DCS Unavailable robot model G:%x Hex
Przyczyna: Wczytano opcje "DCS Position/Speed Check Function", ale nie jest ona obstugiwana przez ten model robota. ,,i" to
warto$¢ heksadecymalna, a kazdy bit odpowiada grupie ruchu.
Usuwanie: Usuna¢ opcje DCS Position/Speed Check.
Alarm ten mozna wykasowac poprzez ustawienie zmiennej SDCS_CFG.$EXCLUDE]grupa ruchu] na -1, ale nie
mozna wtedy korzysta¢ z opcji DCS Postion/Speed Check dla tej grupy ruchu.

SYST-219 Need to apply DCS param (%d)
Przyczyna: 1 : Wczytano obraz z archiwum, ale skonfigurowane warto$ci parametréw sa rozne od parametréw DCS.
2 : Nie wcisni¢to klawisza F4"OK" w menu DCS, w czasie wczytywania warto$ci parametréw DCS.
Usuwanie: Wykona¢ operacj¢ "APPLY" z poziomu menu DCS.

SYST-288 Failed to write DCS parameter(%x)
Przyczyna: Proba zapisu parametroéw DCS zakonczono niepowodzeniem.
Usuwanie: 1. Sprawdzi¢ wielko$¢ wolnej pamieci FROM.

2. Wymieni¢ modut FROM/SRAM.

SYST-289 Cannot apply to DCS parameter(%x)
Przyczyna: Nie mozna zmieni¢ warto$ci parametrow DCS.
Usuwanie: Jezeli wartosci parametrow DCS s3 zmieniane na innym ekranie, odczeka¢ do momentu zakonczenia tej zmiany i
ponowi¢ probe.

SYST-290 Cycle power to use new DCS parameter
Przyczyna: Po zmianie wartosci parametrow DCS nie wylaczono i ponownie wlaczono zasilania.
Usuwanie: Wylaczy¢ i ponownie wiaczy¢ zasilanie kontrolera, a nastepnie sprawdzi¢ dziatanie funkcji DCS z nowymi
warto$ciami parametréw DCS.

SYST-308 DCS SHIFT+RESET requires T1 mode
Przyczyna: Wcisnicto Shift+Reset w trybie T2 lub AUTO.
Usuwanie: W celu skasowania alarmu DCS wybra¢ tryb T1, a nastgpnie wcisnaé Shift+Reset.

SYST-311 Shared TP: Multiple TP connection
Przyczyna: Nie mozna obstugiwaé robota, poniewaz w tej samej grupie Wspotdzielonego Panelu programowania podtaczonych
jest wigcej niz jeden panel programowania.
Usuwanie: Pozostawi¢ podiaczony tylko jeden panel programowania.

SYST-312 Shared TP: FL-net is disabled
Przyczyna: Nie mozna zalogowa¢ panelu programowania do kontrolera, poniewaz wytaczona jest funkcja FL-net.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Shared Teach Pendant.

SYST-313 Shared TP: Shared TP is disabled
Przyczyna: Nie mozna zalogowa¢ panelu programowania do kontrolera, poniewaz funkcja Shared Teach Pendant jest wytaczona.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji FL-net, funkcji Safety by FL-net oraz funkcji Shared Teach Pendant.
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SYST-314 Shared TP: shared group config error
Przyczyna: Nie mozna zalogowa¢ panelu programowania do kontrolera poniewaz kontroler nie nalezy do grupy Wspoétdzielonego
Panelu Programowania.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Shared Teach Pendant korzystajac z informacji w punkcie 13.1.

SYST-315 Shared TP: his robot is bypassed
Przyczyna: Nie mozna zalogowac panelu programowania do kontrolera, poniewaz robot jest w trybie Bypass.
Usuwanie: Zmieni¢ ustawienie bypass w kontrolerze na OFF.

SYST-331 Shared TP: config error (%s )
Przyczyna: Kontroler jest w stanie offline, poniewaz wylaczono w kontrolerze funkcj¢ Shared Teach Pendant lub FL-net.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Shared Teach Pendant korzystajac z informacji w punkcie 13.1.

SYST-332 Shared TP: safety config mismatch (%s)
Przyczyna: Konfiguracje bezpieczenstwa po stronie kontrolera i jego wlasnego kontrolera sg rozne.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Shared Teach Pendant korzystajac z informacji w punkcie 13.1.

SYST-333 Shared TP: bypass status mismatch (%s)
Przyczyna: Statusy Bypass po stronie kontrolera i jego wlasnego kontrolera sa rozne. Przyktadowo Robotl jest w trybie Bypass
dla Robota2, ale Robotl zawiera Robota2 w grupie Wspoldzielonego Panelu programowania (bez stanu Bypass).
Roboty nie moga pracowad, jezeli posiadaja rozny statusy Bypass.
Usuwanie: Ustawic ten sam status Bypass dla obydwu kontrolerow.

SYST-334 Shared TP: address error (%s)
Przyczyna: Roézne adresy IP w kontrolerze i jego wlasnym kontrolerze (przyktadowo ustawione dla poru Ethernet,
ROSIPCFG.XML i FL-net).
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Shared Teach Pendant korzystajac z informacji w punkcie 13.1.

SYST-335 Shared TP: version mismatch (%s)
Przyczyna: Wersje oprogramowania po stronie kontrolera i jego wlasnego kontrolera sg rozne. Nie mozna korzystac z funkcji
Shared Teach Pendant.
Usuwanie: Zaktualizowac oprogramowanie tak, aby wszystkie kontrolery w grupie Wspdtdzielonego panelu programowania
korzystaly z tej samej wersji.

SYST-336 Shared TP: TP is already connected
Przyczyna: Nie mozna zalogowaé panelu programowania do kontrolera, poniewaz inny panel programowania juz zostat
zalogowany do tego kontrolera.
Usuwanie: Wylogowa¢ ten inny kontroler z grupy.

SYST-337 Shared TP: %s is offline
Przyczyna: Nie mozna obstugiwac robota, jezeli kontroler jest w trybie offline.
Usuwanie:
Wiaczy¢ zasilanie kontrolera.
Sprawdzi¢ czy kontroler jest podtaczony do sieci Ethernet.
Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Shared Teach Pendant korzystajac z informacji w punkcie 13.1.
Ustawi¢ sygnaly Bypass dla kontrolerow w stanie offline na ON.

e

SYST-338 Shared TP: E-stop on %s
Przyczyna: Awaryjne zatrzymanie kontrolera.
Usuwanie: Skasowac stan zatrzymania awaryjnego na panelu programowania oraz panelu operatora.

SRVO0-217 E-STOP Board not found %s

Przyczyna: Po wlaczeniu zasilania kontrolera nie znaleziono plyty zatrzymywania awaryjnego lub dodatkowego urzadzenia Safe
/0.
Jezeli podtaczone jest wigcej niz jedno urzadzenie Safe 1/0, numer urzadzenia Safe 1/0 dla ktérego wygenerowano
alarm jest wyswietlane na koncu komunikatu, np. (1). Numer urzadzanie Safe 1/O jest pokazywany w menu DCS Safe
I/O device.

Usuwanie:
1. Sprawdzi¢, czy nie jest przepalony bezpiecznik FUSE1 na plycie zatrzymywania awaryjnego. Jezeli bezpiecznik

jest przepalony, usung¢ przyczyng¢ przepalenia i wymieni¢ bezpiecznik.
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had

7.

Sprawdzi¢ kabel pomiedzy plyta zatrzymywania awaryjnego a ptyta gtdwna. Wymieni¢ go w razie potrzeby.
Wymieni¢ modul zatrzymywania awaryjnego.

Alarm ten jest generowany w przypadku podtaczenia dodatkowej ptyty Safety I/O do kontrolera robota z
podtaczonym, kontrolerem slave. W takim przypadku nalezy zainicjalizowa¢ urzadzenie 1/0.

Sprawdzi¢ kabel pomiedzy dodatkowym urzadzeniem Safe 1/O, a ptytg zatrzymywania awaryjnego. Wymienic¢
go w razie potrzeby.

Wymieni¢ dodatkowe urzadzenie Safe 1/0.

Przed wykonywaniem czynnosci podanych w punkcie 7 nalezy zarchiwizowaé wszystkie programu i ustawienia
kontrolera.

Wymieni¢ ptyte gldwng oraz wezytaé zarchiwizowane dane.

Szczegotowe informacje podano w Instrukeji serwisowania kontrolera.

SRVO0-219 Safety 1/O brd fuse%d blown %s
Przyczyna: Przepalony bezpiecznik na dodatkowej ptycie Safe I/0.
Numer urzadzenia Safe 1/O, dla ktorego generowany jest ten alarm, jest podawany na koncu komunikatu, np. (1).
Numer urzadzanie Safe I/O jest pokazywany w menu DCS Safe 1/O device.
Usuwanie: Wymieni¢ bezpiecznik na dodatkowej ptycie Safe I/0. Szczegotowe informacje podano w Instrukcji serwisowania
kontrolera.

SRVO0-230 Chain 1 abnormal %x,%x %s

Przyczyna:

Usuwanie:

1.

Usterka w torze 1 (+24V) / torze 2 (0V) obwodu awaryjnego zatrzymywania.

Alarm SRVO-230 jest generowany jezeli styk podtaczony do torul jest zwarty, a styk w torze 2 jest otwarty.
Alarm SRVO-231 jest tez generowany jezeli styk podtaczony do toru 1 jest rozwarty, a styk w torze 2 jest zwarty.
W przypadku tego btedu nalezy usuna¢ przyczyng alarmu i skasowac alarm korzysta¢ z podanej ponizej
procedury.

Jezeli blad ten jest generowany natychmiast po wlaczeniu zasilania, prawdopodobna przyczyna to niewtasciwy
model panelu programowania. Przyktadowo, btad ten moze by¢ generowany w przypadku podtaczenia panelu
programowania ze specyfikacja r6zna od RIA/CE do kontrolera ze specyfikacja RIA/CE.

Jezeli bad ten jest generowany natychmiast po wlaczeniu zasilania, prawdopodobna przyczyna to niewlasciwy model
panelu programowania. Przyktadowo, btad ten moze by¢ generowany w przypadku podiaczenia panelu programowania
ze specyfikacja r6zna od RIA/CE do kontrolera ze specyfikacja RIA/CE.

3.

W przypadku 2 powyzej, podtaczy¢é prawidtowy panel programowania.

Sprawdzi¢ histori¢ alarmow na ekranie Alarm Log [4 Alarm / HIST]. Jezeli alarm ten generowany jest wraz z
alarmem 'Operator panel E-stop', 'Teach pendant E-stop' lub 'Deadman switch released', wcisnigto i zwolniono
przycisk awaryjnego zatrzymywania. W przypadku przycisku DEDMAN (czuwak), przycisk ten zostal raz
wcisnigty 1 nastgpnie zwolniony. Alarm SRVO-236 'Chain failure is repaired’ sygnalizuje, ze niezgodno$¢ stanow
zostata usunieta. Zwolni¢ przycisk awaryjnego zatrzymywania, DEADMAN (czuwak) i wcisna¢ RESET.

Jezeli alarm nie daje si¢ skasowac, skorzysta¢ z informacji podanych Instrukcji serwisowania kontrolera.

Po wykonaniu tych czynnosci konieczne jest usunigcie stanu niezgodnosci sygnatéw w torach.

a. Wecisna¢ przycisk awaryjnego zatrzymywania na panelu programowania lub panelu operatora i zwolni¢ go.
b. Wcisnaé¢ F4 'RES_1CH' na ekranie Alarm Active [4 Alarm / ACTIVE].
c. Wecisng¢ RESET.

SRVO0-231 Chain 2 abnormal %x,%x %s

Przyczyna:

1.

Usterka w torze 1 (+24V) / torze 2 (0V) obwodu awaryjnego zatrzymywania.

Alarm SRVO-230 jest generowany jezeli styk podtaczony do torul jest zwarty, a styk w torze 2 jest otwarty.
Alarm SRVO-231 jest tez generowany jezeli styk podtaczony do toru 1 jest rozwarty, a styk w torze 2 jest zwarty.
W przypadku tego btedu nalezy usuna¢ przyczyng alarmu i skasowac alarm korzystaé z podanej ponizej
procedury.

Jezeli blad ten jest generowany natychmiast po wlaczeniu zasilania, prawdopodobna przyczyna to niewtasciwy
model panelu programowania. Przyktadowo, btad ten moze by¢ generowany w przypadku podtaczenia panelu
programowania ze specyfikacja r6zna od RIA/CE do kontrolera ze specyfikacja RIA/CE.

Jezeli bad ten jest generowany natychmiast po wlaczeniu zasilania, prawdopodobna przyczyna to niewlasciwy model
panelu programowania. Przyktadowo, btad ten moze by¢ generowany w przypadku podiaczenia panelu programowania
ze specyfikacja r6zna od RIA/CE do kontrolera ze specyfikacja RIA/CE.

Usuwanie: Porowna z opisem alarmu SRVO-230 Chain 1 abnormal.
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SRVO-335 DCS OFFCHK alarm %Xx,%x %s

Przyczyna: Wykryto usterke w obwodzie wejsciowym sygnatu bezpieczenstwa.
Jezeli podtaczone jest wigcej niz jedno urzadzenie Safe 1/0, numer urzadzenia Safe 1/0 dla ktérego wygenerowano
alarm jest wyswietlane na koncu komunikatu, np. (1). Numer urzadzanie Safe 1/O jest pokazywany w menu DCS Safe
I/O device.

Usuwanie:
1. Wymieni¢ plyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).
2. W przypadku szafy B wymieni¢ ptyt¢ opcjonalnych We/Wy bezpieczenstwa.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-336 DCS RAMCHK alarm %x,%x

Przyczyna: Wykryto uszkodzenie pamigci DRAM.

Usuwanie:
1. Sprawdzi¢ inne wyswietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
2. Wymieni¢ karte CPU.
Przed wykonywaniem czynnosci podanych w punkcie 3 nalezy zarchiwizowac wszystkie programu i ustawienia

kontrolera.

3. Wymieni¢ plytg glowna oraz wezytaé zarchiwizowane dane.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO-337 DCS PRMCHK alarm %x,%x
Przyczyna: Wykryto blad w parametrze DCS.

- Alarm ten jest generowany w przypadku wylaczenia i ponownego wilaczenia zasilania bez wciskania przycisku
F4 ,,OK." w menu DCS Apply.

- Alarm ten jest generowany po wczytaniu obrazu danych i wybraniu ‘Yes’ w celu zainicjalizowania parametrow
DCS.

- Alarm ten jest generowany po wczytaniu obrazu danych i wybraniu ‘No’ w odpowiedni na zapytanie o
inicjalizacje parametrow DCS, jezeli poprzednie wartosci parametréw DCS sg inne od zapisanych w pliku z
obrazem danych.

- Btad ten moze rowniez wystepowac po wylaczeniu i ponownym wigczeniu zasilania kontrolera, jezeli w czasie
zmiany parametréw DCS zostat wyswietlany btad "SYST-289 Cannot apply to DCS parameter".

- Btad ten jest rOwniez generowany po automatycznej aktualizacji oprogramowania, jezeli zmieniono parametr w
menu DCS, wygenerowany zostal alarm "SYST-212 Need to apply to DCS param", a nie wykonano procedury
zmiany wartosci parametrow DCS.

Usuwanie:

1. Wykona¢ operacj¢ zmiany wartosci parametrow DCS, jezeli wezesniej wezytano obraz danych.

2. Weczytaé pliki z obrazami danych.

3. Wymieni¢ kartg CPU.

Przed wykonywaniem czynnosci podanych w punktach 4,5 4 nalezy zarchiwizowac wszystkie programu i ustawienia

kontrolera.
4. Wymieni¢ modut FROM/SRAM oraz wezytac¢ zarchiwizowane dane.
S. Wymieni¢ ptyte gldwng oraz wezytaé zarchiwizowane dane.

Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO-338 DCS FLOW alarm %x,%x
Przyczyna: Wykryto blad w procesie DCS.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-339 DCS MISC alarm %Xx,%x
Przyczyna: Wykryto blad w procesie DCS.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-340 DCS T1 TCP speed (G%d) %x,%Xx
Przyczyna: Szybkos¢ punktu TCP w trybie T1 przekracza 250 mm/s.
Alarm ten moze by¢ generowany przy przemieszczaniu robota za pomocg klawiszy Shift+Reset w celu wyjscia ze
stanu alarmowego funkcji Postion check nawet, jezeli funkcja kontroli szybkosci w trybie T1 jest wytaczona.
Usuwanie: Zmniejszy¢ wielkosé¢ korekty.
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SRVO-341 DCS T1 flange speed (G%d) %x,%x
Przyczyna: Szybkos¢ kotnierza w trybie T1 przekracza 250 mm/s.
Alarm ten moze by¢ generowany przy przemieszczaniu robota za pomocg klawiszy Shift+Reset w celu wyjscia ze
stanu alarmowego funkcji Postion check nawet, jezeli funkcja kontroli szybkosci w trybie T1 jest wytaczona.
Usuwanie: Zmniejszy¢ wielkosé¢ korekty.

SRVO0-344 DCS GRP alarm(G%d) %x,%x
Przyczyna: Wystapit wewnetrzny btad oprogramowania.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-347 DCS AXS alarm(G%d,A%d) %x,%x
Przyczyna: Wystapit wewnetrzny btad oprogramowania.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO-348 DCS MCC OFF alarm %x,%x %s

Przyczyna: Wyslano polecenie wylaczenia stycznika magnetycznego, ale stycznik magnetyczny znajdowat si¢ w juz w stanie
wylaczenia.
Jezeli podtaczone jest wigcej niz jedno urzadzenie Safe 1/0, numer urzadzenia Safe 1/0 dla ktérego wygenerowano
alarm jest wyswietlane na koncu komunikatu, np. (1). Numer urzadzanie Safe 1/O jest pokazywany w menu DCS Safe
/O device.

Usuwanie:
1. Jezeli sygnal doprowadzany jest do gniazda CRMA74 modulu awaryjnego zatrzymywania sprawdzic, czy

problem nie jest powodowany przez polaczenie.

2. Sprawdzi¢, czy nie jest przepalony bezpiecznik FUSE4 na ptycie zatrzymywania awaryjnego.
3. Wymieni¢ modut zatrzymywania awaryjnego.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-349 DCS MCC ON alarm %x,%x %s

Przyczyna: Wyslano polecenie wlaczenia stycznika magnetycznego, ale stycznik magnetyczny znajdowat si¢ w juz w stanie
wlaczenia.
Jezeli podtaczone jest wigcej niz jedno urzadzenie Safe 1/0, numer urzadzenia Safe 1/0 dla ktérego wygenerowano
alarm jest wyswietlane na koncu komunikatu, np. (1). Numer urzadzanie Safe 1/O jest pokazywany w menu DCS Safe
I/O device.

Usuwanie:
1. Wymieni¢ modul zatrzymywania awaryjnego.
2. Wymieni¢ wzmacniacz serwonapedu.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO-350 DCS CPU alarm %x,%x

Przyczyna: Wystapit bltad w czasie samoczynnego testowania pamigci RAM.

Usuwanie:
1. Wymieni¢ kartg CPU.
Przed wykonywaniem czynnosci podanych w punkcie 2 nalezy zarchiwizowac wszystkie programu i ustawienia
kontrolera.
2. Wymienic¢ ptyte glowna oraz wezytaé zarchiwizowane dane.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO-351 DCS CRC alarm %x,%x
Przyczyna: Wystapit blad w czasie testowania sumy kontrolnej CRS oprogramowania bezpieczenstwa.
Usuwanie:
Przed wykonywaniem czynnosci podanych w punkcie 1 nalezy zarchiwizowac wszystkie programu i ustawienia
kontrolera.
1. Wymieni¢ modut FROM/SRAM oraz wczytaé zarchiwizowane dane.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-352 DCS COUNT1 alarm %Xx,%x
Przyczyna: Zta charakterystyka czasowa pracy oprogramowania bezpieczenstwa.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wyswietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
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Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO-353 DCS COUNT2 alarm %Xx,%x
Przyczyna: Zta charakterystyka czasowa pracy oprogramowania bezpieczenstwa.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO-354 DCS DICHK alarm %Xx,%x
Przyczyna: Zta charakterystyka czasowa pracy oprogramowania bezpieczenstwa.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-355 DCS ITP_TIME alarm %x,%x
Przyczyna: Zta charakterystyka czasowa pracy oprogramowania bezpieczenstwa.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO-356 DCS ITP_SCAN alarm %x,%x
Przyczyna: Zta charakterystyka czasowa pracy oprogramowania bezpieczenstwa.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-357 DCS ENABLED alarm %x,%x
Przyczyna:
1. Zalaczono funkcje Cartesian Position Check, Cartesian Speed Check lub T1 Mode Speed Check dla nieistniejace;j
grupy ruchu.
2. Zalaczono funkcje Joint Position Check lub Joint Speed Check dla nieistniejacej osi.
Zataczono funkcje Joint Position Check lub Joint Speed Check dla osi, ktora zostata wytaczona.
4.  Zalaczono funkcje Cartesian Position Check, Cartesian Speed Check lub T1 Mode Speed Check dla grupy ruchu,
ktora posiada wylaczong o$, nie bedaca dodatkows osia rozszerzajaca.
5. Zalaczono funkcje Joint Position Check dla osi posiadajacej sama predkosé.
6.  Zalaczono funkcje Cartesian Position Check lub Cartesian Speed Check dla grupy ruchu, ktora posiada o$ z sama
predkoscia, ktora nie jest dodatkowa osig rozszerzajaca.
Usuwanie: Wylaczy¢ funkcje¢ Disable Joint Position Check, Joint Speed Check, Cartesian Position Check, Cartesian Speed Check
Iub T1 Mode Speed Check.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

W

SRVO0-358 DCS INVPRM alarm %x,%x
Przyczyna: Nieprawidlowe warto$ci parametrow DCS.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia DCS. Wczytaé pliki archiwalne, zapisane w momencie, gdy wartosci parametrow byty
prawidtowe.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-359 DCS SYSTEM alarm %Xx,%Xx

Przyczyna:
1. Jezeli data/czas sygnatury na ekranie DCS CIP Safety sa POPRAWNE, przyczyna tego alarmu to zle ustawienia
zegara systemowego. (Poprawny rok to 2004-2150.)
2. Nieprawidlowe warto$ci parametréw DCS.
Usuwanie:

1. Ustawi¢ parametr Signature Date/Time na FIXED, albo ustawi¢ poprawng datg/czas zegara systemowego.

2. Sprawdzi¢ ustawienia DCS. Wczytaé pliki archiwalne, zapisane w momencie, gdy wartosci parametréw byty
prawidlowe.

Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-360 DCS CC_TCP alarm(G%d) %x,%x
Przyczyna: Wyniki zwrocone przez 2 procesory CPU sg rozne.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.
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SRVO-361 DCS CC_FP alarm(G%d) %x,%x
Przyczyna: Wyniki zwrocone przez 2 procesory CPU sg rozne.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRV0-362 DCS CC_TCPS alarm(G%d) %x,%x
Przyczyna: Wyniki zwrocone przez 2 procesory CPU sg rozne.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-363 DCS CC_FPS alarm(G%d) %x,%x
Przyczyna: Wyniki zwrocone przez 2 procesory CPU sg rozne.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-364 DCS PRMCRC alarm(G%d) %x,%Xx
Przyczyna: Nieobstugiwany model robota.
- Alarm ten jest generowany jezeli pozycjoner jest rozny od Basic Positioner with Known Kinematics. Funkcja
Position/Speed Check wymaga, aby ustawiony byl pozycjoner typu Basic Positioner with Known Kinematics.
- Alarm ten jest generowany jezeli pozycjoner produkcji FANUC stosowany jest razem z funkcja
koordynowanego ruchu i opcja ,,nieznany punkt kalibracji pozycjonera". Aby korzystac z funkcji Position/Speed
Check dla pozycjonera produkcji FANUC, nalezy uzy¢ opcji ,,znane cztery punkty kalibracji" lub ,,znana
kalibracja bezposrednia".
- Alarm ten jest generowany, jezeli kat 2 robota montowanego do gory jest rozny od 0. Aby korzysta¢ z funkcji
Position/Speed Check, ustawic¢ kat montazowy 2 robota montowanego do gory na 0.
Usuwanie: Usunac¢ opcje DCS Position/Speed Check.
Alarm ten mozna wykasowac poprzez ustawienie zmiennej $DCS_CFG.$SEXCLUDE[grupa ruchu] na -1, ale nie
mozna wtedy korzysta¢ z opcji DCS Postion/Speed Check dla tej grupy ruchu.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO-365 DCS FB_CMP alarm(G%d,A%d) %x,%x

Przyczyna: Roéznica pomiedzy pozycja zadang a pozycja z uktadu sprzezenia zwrotnego przekracza zadang tolerancje.
Spodziewana przyczyna jest taka sama jak dla bledu ‘SRVO-023 Stop error excess’ lub ‘SRV0-024 Move error
excess’.

Usuwanie: Poroéwnaé z opisem btgdu SRVO-023.
Sprawdzi¢ ustawienia parametrow wyswietlanych w menu DSC Robot Setup.

SRVO0-366 DCS FB_INFO alarm(G%d,A%d) %x,%x
Przyczyna: Zle ustawiony numer osi w parametrach DCS.
Usuwanie: Sprawdzi¢ parametry wyswietlane w menu DCS Robot Setup.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-367 DCS CC_JPOS alarm(G%d,A%d) %x,%x
Przyczyna: Wyniki zwrocone przez 2 procesory CPU sg rozne.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-368 DCS CC_JSPD alarm(G%d,A%d) %x,%x
Przyczyna: Wyniki zwrocone przez 2 procesory CPU sg rozne.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO-370 SVON1 status abnormal %s
Przyczyna: Wykryto alarm niezgodno$ci dublowanych sygnatow dla sygnaty wewnetrznego ptyty zatrzymywania
awaryjnego(SVON).
Jezeli podtaczone jest wigcej niz jedno urzadzenie Safe I/0, numer urzadzenia Safe 1/0 dla ktérego wygenerowano
alarm jest wyswietlane na koncu komunikatu, np. (1). Numer urzadzanie Safe 1/O jest pokazywany w menu DCS Safe
I/O device.
Usuwanie: Wymieni¢ plyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).
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Uwaga 1: Procedura postepowania w przypadku wystapienia tego alarmu jest podana przy opisie alarméw SRVO-230
i SRVO-231.

Uwaga 2: Jezeli alarm ten jest generowany, nie nalezy resetowac tego btedu, do momentu zidentyfikowania i
usunigcia przyczyny. Eksploatacja robota przy uszkodzeniach tego typu zagraza bezpieczenstwu.

SRVO-371 SVON2 status abnormal %s

Przyczyna: Wykryto alarm niezgodno$ci dublowanych sygnatow dla sygnaty wewnetrznego plyty zatrzymywania
awaryjnego(SVON).
Jezeli podtaczone jest wigcej niz jedno urzadzenie Safe I/0, numer urzadzenia Safe 1/0 dla ktérego wygenerowano
alarm jest wyswietlane na koncu komunikatu, np. (1). Numer urzadzanie Safe 1/O jest pokazywany w menu DCS Safe
I/O device.

Usuwanie: Wymieni¢ plyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).
Uwaga 1: Procedura postepowania w przypadku wystapienia tego alarmu jest podana przy opisie alarméw SRVO-230

i SRVO-231.

Uwaga 2: Jezeli alarm ten jest generowany, nie nalezy resetowac tego btedu, do momentu zidentyfikowania i
usunigcia przyczyny. Eksploatacja robota przy uszkodzeniach tego typu zagraza bezpieczenstwu.

SRVO-372 OPEMG1 status abnormal
Przyczyna: Wykryty alarm polaczenia dotyczacy przycisku awaryjnego zatrzymywania na panelu operatora.
Usuwanie:
Wymieni¢ plyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).
Wymieni¢ kabel panelu programowania.
Wymieni¢ panel programowania.
Wymienié przycisk zatrzymywania awaryjnego na panelu operatora.
Uwaga 1: Procedura postgpowania w przypadku wystapienia tego alarmu jest podana przy opisie alarméw SRVO-230
i SRVO-231.
Uwaga 2: Jezeli alarm ten jest generowany, nie nalezy resetowac tego btedu, do momentu zidentyfikowania i
usunigcia przyczyny. Eksploatacja robota przy uszkodzeniach tego typu zagraza bezpieczenstwu.

B

SRVO-373 OPEMG2 status abnormal
Przyczyna: Wykryty alarm polaczenia dotyczacy przycisku awaryjnego zatrzymywania na panelu operatora.
Usuwanie:
Wymieni¢ plyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).
Wymieni¢ kabel panelu programowania.
Wymieni¢ panel programowania.
Wymienié przycisk zatrzymywania awaryjnego na panelu operatora.
Uwaga 1: Procedura postgpowania w przypadku wystapienia tego alarmu jest podana przy opisie alarméw SRVO-230
i SRVO-231.
Uwaga 2: Jezeli alarm ten jest generowany, nie nalezy resetowac tego btedu, do momentu zidentyfikowania i
usunigcia przyczyny. Eksploatacja robota przy uszkodzeniach tego typu zagraza bezpieczenstwu.

B

SRVO-374 MODE11 status abnormal

Przyczyna: Wykryto alarm potaczenia dla sygnatu przetacznika trybu.

Usuwanie:
1. Sprawdzi¢ przetacznik trybu i jego przewod. Wymieni¢ w przypadku stwierdzenia uszkodzenia.
2. Wymienié plyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).
Uwaga 1: Procedura postepowania w przypadku wystapienia tego alarmu jest podana przy opisie alarméw SRVO-230
i SRVO-231.
Uwaga 2: Jezeli alarm ten jest generowany, nie nalezy resetowac tego btedu, do momentu zidentyfikowania i
usunigcia przyczyny. Eksploatacja robota przy uszkodzeniach tego typu zagraza bezpieczenstwu.

SRVO-375 MODE12 status abnormal

Przyczyna: Wykryto alarm potaczenia dla sygnatu przetacznika trybu.

Usuwanie:
1. Sprawdzi¢ przetacznik trybu i jego przewod. Wymieni¢ w przypadku stwierdzenia uszkodzenia.
2. Wymieni¢ plyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).
Uwaga 1: Procedura postepowania w przypadku wystapienia tego alarmu jest podana przy opisie alarméw SRVO-230
i SRVO-231.
Uwaga 2: Jezeli alarm ten jest generowany, nie nalezy resetowac tego btedu, do momentu zidentyfikowania i
usunigcia przyczyny. Eksploatacja robota przy uszkodzeniach tego typu zagraza bezpieczenstwu.
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SRVO0-376 MODE21 status abnormal

Przyczyna:

Usuwanie:

Wykryto alarm polaczenia dla sygnatu przetacznika trybu.

1. Sprawdzi¢ przetacznik trybu i jego przewod. Wymieni¢ w przypadku stwierdzenia uszkodzenia.

2. Wymienié plyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).

Uwaga 1: Procedura postepowania w przypadku wystapienia tego alarmu jest podana przy opisie alarméw SRVO-230
i SRVO-231.

Uwaga 2: Jezeli alarm ten jest generowany, nie nalezy resetowac tego btedu, do momentu zidentyfikowania i

usunigcia przyczyny. Eksploatacja robota przy uszkodzeniach tego typu zagraza bezpieczenstwu.

SRVO0-377 MODE22 status abnormal

Przyczyna:

Usuwanie:

Wykryto alarm polaczenia dla sygnatu przetacznika trybu.

1. Sprawdzi¢ przetacznik trybu i jego przewod. Wymieni¢ w przypadku stwierdzenia uszkodzenia.

2. Wymieni¢ ptyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).

Uwaga 1: Procedura postepowania w przypadku wystapienia tego alarmu jest podana przy opisie alarméw SRVO-230
i SRVO-231.

Uwaga 2: Jezeli alarm ten jest generowany, nie nalezy resetowac tego btedu, do momentu zidentyfikowania i

usunigcia przyczyny. Eksploatacja robota przy uszkodzeniach tego typu zagraza bezpieczenstwu.

SRVO0-378 SFDI xx status abnormal %s

Przyczyna:

Usuwanie:

Wykryto alarm niezgodnosci dla sygnatu SFDI. Znaki 'xx' w komunikacie alarmowy to nazwa sygnatu, przyktadowo
'SFDI11'. Wykryty status to stan otwarty wyswietlanego sygnatu podczas gdy drugi sygnat wejscia dwutorowego ma
stan zamknigty.

Jezeli podtaczone jest wigcej niz jedno urzadzenie Safe I/0, numer urzadzenia Safe 1/0 dla ktérego wygenerowano

alarm jest wyswietlane na koncu komunikatu, np. (1). Numer urzadzanie Safe 1/O jest pokazywany w menu DCS Safe

I/O device.

W systemie posiadajacym przetacznik wylaczania robota, jezeli wystapi alarm dla podanych ponizej sygnatow plyty

zatrzymywania awaryjnego 1-o kontrolera slave oznacza to nieprawidtowy status przetacznika wytaczania robota.

SFDI112 : Nieprawidlowy status przetacznika wytaczania robota 1 w torze 1.
SFDI212 : Nieprawidlowy status przetacznika wytaczania robota 1 w torze 2.
SFDI113 : Nieprawidlowy status przetacznika wytaczania robota 2 w torze 1.
SFDI213 : Nieprawidlowy status przetacznika wytaczania robota 2 w torze 2.
SFDI114 : Nieprawidlowy status przetacznika wytaczania robota 3 w torze 1.
SFDI214 : Nieprawidlowy status przetacznika wytaczania robota 3 w torze 2.
SFDI115 : Nieprawidlowy status przetacznika wytaczania robota 4 w torze 1.
SFDI215 : Nieprawidlowy status przetacznika wytaczania robota 4 w torze 2.

W systemie z funkcja Teach Pendant Hot Swap, alarm SFDI11 lub SFDI21 moze by¢ generowany w przypadku

podtaczenia/odtgczenia panelu programowania bez wcisnigtego przycisku odtaczania lub w trybie AUTO.

Jezeli alarm nie jest generowany z powodu przetacznika odtaczania robota:

1. Sprawdzi¢ poprawnos¢ obwodu podlaczonego do dublowanego sygnatu wejsciowego (SFDI).

2. Sprawdzi¢, czy czas generowania dublowanego sygnatu wejsciowego (SFDI) spetnia warunki specyfikacji
czasowe;j.

3. W przypadku szafy B wymieni¢ plyte opcjonalnych We/Wy bezpieczenstwa.

4. Wymieni¢ plyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).

Jezeli alarm jest generowany z powodu przelacznika odtaczania robota:

1. Wymieni¢ przetacznik odtaczania robota.

2. Wymieni¢ kabel pomiedzy przetacznikiem odlaczania robota a ptyta zatrzymywania awaryjnego.

3. Wymieni¢ plytg awaryjnego zatrzymywania (E-stop).

Jezeli alarm SFDI11 lub SFDI21 jest generowany w systemie z funkcja Teach Pendant Hot Swap:

1. Jezeli panel programowania nie zostal odtaczony/podtaczony zgodnie z procedurg wymagang przez t¢ funkcje,
nalezy skasowac ten alarm postgpujac zgodnie z procedura opisang dla alarméw SRVO-230 i SRVO-231.
Podlaczyé/odtaczy¢ panel programowania, postepujac doktadnie wedlug procedury.

2. Jezeli alarm jest generowany pomimo podiaczania/odigczania panelu programowania zgodnie z procedura,
wymieni¢ plyte zatrzymywania awaryjnego oraz sprzet funkcji Teach Pendant Hot Swap.

Uwaga 1: Procedura postepowania w przypadku wystapienia tego alarmu jest podana przy opisie alarméw SRVO-230
i SRVO-231.

Uwaga 2: Jezeli alarm ten jest generowany, nie nalezy resetowac tego btedu, do momentu zidentyfikowania i
usunigcia przyczyny. Eksploatacja robota przy uszkodzeniach tego typu zagraza bezpieczenstwu.
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SRVO0-401 CIP Safety comm. error %x,%Xx

Przyczyna: Btad w komunikacji CIP Safety.

Usuwanie: Sprawdzi¢ przylacza CIP Safety. Alarm nie jest generowany po ustawieniu parametru CIP Safety na Bypass. Nalezy
unikaé trybu Bypass w czasie poczatkowych czynnosci integracyjnych, kiedy konieczne jest przemieszczanie robota
bez komunikacji ze sterownikiem bezpieczenstwa. Szczegoétowe informacje podano w punkcie DeviceNet Safety lub
EtherNet/IP Safety Instrukcji operatora Dual Check Safety.

SRV0-402 DCS Cart. pos. limit(%d,G%d,M%d) %02x
Przyczyna: Funkcja Cartesian Position Check wykryta wyjscie poza strefe bezpieczenstwa.
Pierwsza warto$¢: Nr kontroli pozycji kartezjanskie;j.
G : Numer grupy
M : Numer modelu uzytkownika (0: model robota)
Usuwanie: Jezeli robot faktycznie wyjechat poza strefe bezpieczenstwa, weisnaé¢ klawisze SHIFT i RESET oraz przemiesci¢
robota do strefy bezpieczenstwa.

SRV0-403 DCS Cart. speed limit(%d,G%d) %02x
Przyczyna: Funkcja Cartesian Speed Check wykryta przekroczenie predkoscei.
Pierwsza warto$¢: Nr kontroli szybkosci kartezjanskie;j.
G : Numer grupy
Usuwanie: Zmniejszy¢ predkos¢ robota.

SRV0-404 DCS Joint pos. limit(%d,G%d,A%d) %02x
Przyczyna: Funkcja Joint Position Check wykryla wyjscie poza strefe bezpieczenstwa.
Pierwsza warto$¢: Nr kontroli pozycji pary.
G : Numer grupy
A : Numer osi
Usuwanie: Jezeli robot faktycznie wyjechat poza strefe bezpieczenstwa, weisnaé klawisze SHIFT i RESET oraz przemiesci¢
robota do strefy bezpieczenstwa.

SRVO0-405 DCS Joint speed limit(%d,G%d,A%d) %02x
Przyczyna: Funkcja Joint Speed Check wykryta przekroczenie predkosci.
Pierwsza warto$¢: Nr kontroli szybkosci pary.
G : Numer grupy
A : Numer osi
Usuwanie: Zmniejszy¢ predkos¢ pary.

SRVO0-406 DCS SSO SVOFF input %Xx,%Xx
Przyczyna: Sygnat SSO[1:C_SVOFF] ma stan OFF.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Safe I/O connect.

SRVO0-407 DCS SSO Fence Open %Xx,%x
Przyczyna: Sygnal SSO[2:C_FENCE] ma stan OFF.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Safe I/O connect.

SRVO0-408 DCS SSO Ext Emergency Stop %x,%x
Przyczyna: Sygnal SSO[3:C_EXEMG] ma stan OFF.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Safe I/O connect.

SRVO0-409 DCS SSO Servo Disconnect %x,%x
Przyczyna: Sygnat SSO[4:C_SVOFF] ma stan OFF.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Safe I/O connect.

SRVO0-410 DCS SSO NTED input %x,%Xx
Przyczyna: Sygnal SSO[5:C_NTED] ma stan OFF.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Safe I/O connect.

SRVO0-411 DCS invalid mode %Xx,%x
Przyczyna: Nieprawidlowy tryb.
Usuwanie: Wybra¢ tryb AUTO, T1 lub T2.
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SRVO0-412 DCS COUNT3 alarm %Xx,%x
Przyczyna: Zatrzymany serwonapgd DCS w procesie.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-413 DCS CC_SAFEIO alarm %x,%x

Przyczyna: Wyniki dla procesu Safe I/O zwrdcone przez 2 procesory CPU sa rdzne.
Alarm ten czasem jest generowany jezy sygnaly wejsciowe bezpieczenstwa na plycie zatrzymywania awaryjnego oraz
ptycie Safe 1/O, przyktadowo zewnetrzny sygnat zatrzymywania awaryjnego lub SFDI zmieniaja si¢ w bardzo krotkim
czasie.

Usuwanie: Sprawdzi¢ podiaczenie sygnalow wejsciowych bezpieczenstwa na plycie zatrzymywania awaryjnego i ptycie Safe 1/0.
Sprawdzi¢ inne wys$wietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-414 DCS WORK CRC alarm %x,%x
Przyczyna: Wykryto uszkodzenie pamigci DRAM.
Usuwanie: Sprawdzi¢ inne wyswietlane alarmy w celu uzyskania dodatkowych informacji.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-415 DCS Invalid tool (G%d) %x,%x
Przyczyna:
1. Numer DCS tool frame nie zostat zdefiniowany.
2. Sygnat Verify I/O nie zostat skonfigurowany dla parametru DCS Tool Frame.
Usuwanie: Sprawdzi¢ ustawienie DCS TCP.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-416 DCS Tool mismatch (G%d) %x,%x
Przyczyna: Wszystkie sygnaty Verify I/O maja stan OFF, albo dwa lub wigcej sygnatow Verify I/O ma stan ON przez dtuzej niz
Is.
Usuwanie: Sprawdzi¢ status sygnatu Verify I/O.

SRVO0-417 DCS APSP_C alarm(G%d) %x,%x
Przyczyna: Nieprawidlowa warto$¢ parametru funkcji Cartesian position check.
Usuwanie: Sprawdzi¢ parametry.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-418 DCS APSP_J alarm (G%d,A%d) %x,%x
Przyczyna: Nieprawidlowa warto$¢ parametru funkcji Joint position check.
Usuwanie: Sprawdzi¢ parametry.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-419 DCS PROFIsafe comm. error %Xx,%x

Przyczyna: Btad w komunikacji PROFINET Safety.

Usuwanie: Sprawdzi¢ przylacza PROFINET Safety. Alarm nie jest generowany po ustawieniu parametru PROFINET Safety na
Bypass. Nalezy unika¢ trybu Bypass w czasie poczatkowych czynnosci integracyjnych, kiedy konieczne jest
przemieszczanie robota bez komunikacji ze sterownikiem bezpieczenstwa. Przy domyslnych ustawieniach, tryb ten
jest zmieniany z Bypass na Enable w czasie uruchamiania. Szczegétowe informacje podano w punkcie PROFINET
Safety Instrukcji operatora Dual Check Safety.

SRVO0-420 Safety FL-net comm. error %x,%x
Przyczyna: Btad w komunikacji funkcji Safety by FL-net.
Usuwanie: Sprawdzi¢ przylacza funkcji Safety by FL-net.

SRVO0-422 Shared TP E-Stop
Przyczyna: 1. Zatrzymanie awaryjne na jednym z kontroler6w w grupie Wspotdzielonego Panelu Programowania.
2. Zatrzymanie awaryjne poniewaz zaden z kontrolerow w grupie Wspoétdzielonego Panelu Programowania nie jest
zasilany.
3. Zatrzymanie awaryjne z powodu nie pracujacej funkcji Safety by FL-net.
4. Zatrzymanie awaryjne z powodu wylaczenia konfiguracji funkcji Shared Teach Pendant.
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Usuwanie: 1. Zwolni¢ stan awaryjnego zatrzymania na panelu programowania, panelu operatora lub zewngtrzny sygnat
zatrzymywania awaryjnego w grupie Wspotdzielonego Panelu Programowania.
2. Wlaczy¢ zasilanie wszystkich kontrolerow w grupie Wspodtdzielonego Panelu Programowania.
3. Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Safety by FL-net oraz funkcji Shared Teach Pendant.
4. Sprawdzi¢ konfiguracj¢ funkcji Shared Teach Pendant.

SRVO0-423 Shared TP: T1/T2 on other robot
Przyczyna: Ten kontroler jest odtaczony z grupy Wspoétdzielonego Panelu Programowania, poniewaz wszystkie kontrolery w tej
grupie sg ustawione na AUTO. Nie mozna obstugiwaé robota.
Usuwanie: Sprawdzi¢ czy wszystkie kontrolery w grupie Wspoétdzielonego Panelu Programowania maja ustawiony tryb AUTO.

SRVO0-424 Shared TP: Mode mismatch
Przyczyna: Tryby wszystkich kontrolerow w grupie Wspoétdzielonego Panelu Programowania nie sg takie same. Nie mozna
obstugiwac robota.
Usuwanie: Sprawdzi¢ czy wszystkie kontrolery w grupie Wspoétdzielonego Panelu Programowania maja taki sam tryb.

SRVO0-425 Shared TP: Niezgodnos¢ konfiguraciji.
Przyczyna: Konfiguracje kontrolerow w grupie Wspoétdzielonego Panelu Programowania nie sg ze sobg zgodne.
Usuwanie: Sprawdzi¢ konfiguracje funkcji Shared Teach Pendant.

SRVO0-446 DCS LS Fence open %x,%x
Przyczyna: W funkcji Auxiliary axis servo off (Local stop), sygnat Safe I/O przypisany do bramki ogrodzenia ma stan OFF, a
serwonaped osi dodatkowej nie jest wytaczony. Warto$¢ pokazywana w komunikacie to numer lokalnego stopu dla
ktorego wygenerowano alarm. Jest to wartos$¢ heksadecymalna, a kazdy bit odpowiada poszczegdlnym parametrom w
menu DCS Local Stop (1:Nr 1, 2:Nr 2, 4:Nr 3: 8:Nr 4, 10:Nr 5, 20:Nr 6, 40:Nr 7, 80:Nr 8).
Usuwanie: Ustawi¢ sygnat Safe I/O przypisany do bramki ogrodzenia na ON lub ustawié¢ serwonaped osi dodatkowej na off.

SRVO0-447 DCS LS STO-FB alarm %x,%Xx

Przyczyna: Wykryto niezgodnos$¢ sygnatéw STO-OUT i STO-FB w funkcji Auxiliary axis servo off (Local stop). Wartos¢
pokazywana w komunikacie to numer lokalnego stopu dla ktérego wygenerowano alarm. Jest to warto$¢
heksadecymalna, a kazdy bit odpowiada poszczegdlnym parametrom w menu DCS Local Stop (1:Nr 1, 2:Nr 2, 4:Nr 3:
8:Nr 4, 10:Nr 5, 20:Nr 6, 40:Nr 7, 80:Nr 8).

Usuwanie:

Sprawdzi¢ ustawienia w menu DCS Local Stop.

Sprawdzi¢ potaczenie pomigdzy ptyta zatrzymania awaryjnego a serwowzmacniaczem (oiiSV).

Wymieni¢ kabel pomigdzy ptyta zatrzymania awaryjnego a serwowzmacniaczem (aiSV).

Wymieni¢ plyte awaryjnego zatrzymywania (E-stop).

Wymieni¢ serwowzmacniacz (0.iSV).

RAEFER o e

Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-448 DCS PLSCHK alarm (SFDO%d) %s

Przyczyna: Monitorowany sygnal wyjscia bezpieczenstwa nie ma stanu OFF nawet po wystaniu impulsu OFF. Komunikat
alarmowy podaje nazwe sygnatu, dla ktorego stwierdzono nieprawidtowosci.
Jezeli podtaczone jest wigeej niz jedno urzadzenie Safe 1/0, numer urzadzenia Safe 1/0O dla ktérego wygenerowano
alarm jest wyswietlane na koncu komunikatu, np. (1). Numer urzadzanie Safe 1/O jest pokazywany w menu DCS Safe
/O device.

Usuwanie:
1. Sprawdzi¢ okablowanie obwodu wyjscia bezpieczenstwa.
2. W przypadku szafy B wymieni¢ ptyt¢ opcjonalnych We/Wy bezpieczenstwa.
3. Wymieni¢ plytg awaryjnego zatrzymywania (E-stop).
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-449 DCS DCS DOMON alarm (SFDO%d) %s

Przyczyna: Monitorowany sygnal wyjscia bezpieczenstwa ma stan r6zny od zadanego poleceniem. Komunikat alarmowy podaje
nazwe sygnatu, dla ktdrego stwierdzono nieprawidtowosci.
Jezeli podtaczone jest wigcej niz jedno urzadzenie Safe 1/0, numer urzadzenia Safe 1/0 dla ktérego wygenerowano
alarm jest wyswietlane na koncu komunikatu, np. (1). Numer urzadzanie Safe 1/O jest pokazywany w menu DCS Safe
I/O device.

Usuwanie:
1. Sprawdzi¢ okablowanie obwodu wyjscia bezpieczenstwa.
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2. W przypadku szafy B wymieni¢ ptyt¢ opcjonalnych We/Wy bezpieczenstwa.
3. Wymieni¢ plytg awaryjnego zatrzymywania (E-stop).
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-468 TmpDetachedNode exists in FLSF
Przyczyna: Istnieje tymczasowo odlaczony wierzchotek w funkcji Safety by FL-net.
Usuwanie: Zmieni¢ odtaczony wierzchotek na ENTRY.

SRVO0-469 DCS Safety PMC alarm %x,%x
Przyczyna: Program Safety PMC posiada nieprawidtows instrukcje lub adres.
Usuwanie: Sprawdzi¢ program PMC bezpieczenstwa.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wylaczenie i ponowne wlaczenie zasilania.

SRVO0-471 1/O Link i slave(%d-%d) status abnormal
Przyczyna: Wykryto niezgodno$¢ stanow dla dublowanego sygnatu I/0 Link 7, trwajaca dluzej niz 1 sekunde. Podawany jest
zakres dla wykrytego sygnatu (1-8). Zakres ten obejmuje 8 sygnatéw (1-8), (9-16).

Usuwanie:
1. Sprawdzi¢ charakterystyki czasowe dla dublowanego sygnatu wyjsciowego bezpieczenstwa.
2. Sprawdzi¢ poprawnos¢ podiaczenia kabla I/O Link.
3. Wymieni¢ kart¢ CPU.
4. Wymieni¢ ptyte glowna.

SRVO0-484 Safe 1/0 consistency alarm %x,%Xx
Przyczyna: Funkcja Safe I/O consistency check wykryta niezgodnos$¢.
Usuwanie:
1.  Sprawdzi¢ ustawienia funkcji Safety I/O consistency check.
2. Sprawdzi¢ okablowanie obwodu Safety /0.
3. Sprawdzi¢ poprawnos¢ pracy urzadzenia, do ktdrego podtaczony jest sygnat Safety 1/O.
Uwaga: W celu skasowania tego alarmu wymagane jest wytaczenie i ponowne wilaczenie zasilania.

DNET-138 IDNS unsupported H/W, Bd %d
Przyczyna: Skonfigurowano kanat DeviceNet dla funkcji bezpieczenstwa. Kanat Safety DeviceNet wymaga sprzgtu DN4.
Wykryty sprzet nie jest obstugiwany przez kanat bezpieczenstwa.
Usuwanie: Uzyc¢ sprzetu DN4 DeviceNet lub wylaczy¢ funkcje bezpieczenstwa dla tego kanatu.

PRIO-051 I/O Link i slave comm error %x, %x (hex)
Przyczyna: Wykryto blad w komunikacji I/O Link i.
Usuwanie: Sprawdzié¢ potaczenie, skasowac alarm oraz wytaczy¢ i ponownie wiaczy¢ zasilanie.

PRIO-052 I/O Link i slave hardware mismatch %Xx, %x (hex)
Przyczyna: Zta konfiguracja dla I/O Link i slave.
Usuwanie: Sprawdzi¢ czy karta CPU oraz ptyta gldwna spetniaja wymagania urzadzenia I/O Link i slave.
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