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1 Hinweise zur Anleitung

1.1 Informationen in dieser Betriebsanleitung

Diese Anleitung ermdglicht den sicheren und effizienten Umgang mit dem
Gerat.

Die Anleitung ist Bestandteil des Gerats und muss in unmittelbarer Nahe des
Gerats fur das Personal jederzeit zuganglich aufbewahrt werden. Das Personal
muss diese Anleitung vor Beginn aller Arbeiten sorgfaltig durchgelesen und
verstanden haben. Grundvoraussetzung fur sicheres Arbeiten ist die Ein-
haltung aller angegebenen Sicherheitshinweise und Handlungsanweisungen in
dieser Anleitung.

Daruber hinaus gelten die 6rtlichen Unfallverhitungsvorschriften und
allgemeinen Sicherheitsbestimmungen fir den Einsatzbereich des Gerats.

Das EWELLIX SLIDEKIT 2.0 wird im weiteren Verlauf als SLIDEKIT bezeichnet.

1.2 Symbole

Sicherheitshinweise sind in dieser Anleitung durch Symbole gekennzeichnet.
Die Sicherheitshinweise werden durch Signalworte eingeleitet, die das Ausmald
der Gefahrdung zum Ausdruck bringen. Um Unfalle, Personenschaden und
Sachschaden zu vermeiden, Sicherheitshinweise unbedingt einhalten und
umsichtig handeln.

Die Definition der Warnsymbole und Gefahrensymbole folgt ANSI Z535.6-2011.

E#1 Warnsymbole und Gefahrensymbole
Zeichen und Erlauterung

Bei Nichtbeachtung treten unmittelbar Tod oder schwere Ver-
A GEFAHR letzungen ein!
_ Bei Nichtbeachtung kénnen Tod oder schwere Verletzungen
eintreten!

Bei Nichtbeachtung kénnen kleine oder leichte Verletzungen
AVORSICHT eintreten!

HINWEIS Bei Nichtbeachtung kénnen Schaden oder Funktions-
stérungen am Produkt oder an der Umgebungskonstruktion
eintreten!

1.3 Zeichen

Die Definition der Warnzeichen, Verbotszeichen und Gebotszeichen folgt
DIN EN ISO 7010 oder DIN 4844-2.

Ed2 Warnzeichen, Verbotszeichen und Gebotszeichen
Zeichen und Erlauterung

c Warnung allgemein

Warnung vor elektrischer Spannung
Warnung vor heiBer Oberflache
Warnung vor feuergefahrlichen Stoffen

Anleitung beachten

QBB P
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Zeichen und Erlauterung

@ Sicherheitsschuhe tragen
Augenschutz benutzen

0 Allgemeines Gebotszeichen

1.4 Rechtliche Hinweise

Die Informationen in dieser Anleitung geben den Stand bei Veréffentlichung
wieder.

Eigenmachtige Veranderungen sowie die nicht bestimmungsgemaRe Ver-
wendung des Produkts sind nicht zuldssig. Schaeffler Gbernimmt insoweit
keinerlei Haftung.

1.5 Haftungsbeschrankung

Alle Angaben und Hinweise in diesem Handbuch wurden unter Bertck-
sichtigung der geltenden Normen und Vorschriften, dem Stand der Technik
sowie unserer langjahrigen Erkenntnisse und Erfahrungen zusammengestellt.
Der Hersteller haftet nicht fir Schaden, die sich daraus ergeben:

* Nichtbeachtung dieser Anleitung

* nicht bestimmungsgemaRe Verwendung

+ Beschaftigung von ungeschultem Personal

+ unbefugte Umbauten

+ technische Anderungen

* Manipulation oder Entfernung der Schrauben am Antrieb

+ Verwendung von nicht zugelassenen Ersatzteilen

Bei kundenspezifischen Anpassungen kann das tatsachlich gelieferte Produkt
von der Beschreibung in dieser Anleitung abweichen. Wenden Sie sich in

diesem Fall an Schaeffler, um weitere Anweisungen oder Sicherheits-
vorkehrungen fir diese Gerate zu erhalten.

Wir behalten uns das Recht vor, technische Anderungen am Gerat vor-
zunehmen, um die Benutzerfreundlichkeit zu verbessern.

1.6 Verfugbarkeit

Eine aktuelle Version dieser Anleitung ist verfligbar unter:
https://www.schaeffler.de/std/2224(%

Sicherstellen, dass diese Anleitung stets komplett und lesbar ist und dass sie
allen Personen zur Verfligung steht, die das Produkt transportieren,
montieren, demontieren, in Betrieb nehmen, betreiben oder warten.

Die Anleitung an einem sicheren Ort aufbewahren, damit Sie jederzeit nach-
lesen kénnen.

1.7 Bilder

Die Bilder in dieser Anleitung konnen Prinzipdarstellungen sein und vom
gelieferten Produkt abweichen.

6 | BA141 Schaeffler
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2

2.1

2.2

2.3

Allgemeine Sicherheitsbestimmungen

Dieses Kapitel enthalt allgemein gultige Sicherheitshinweise, zusatzlich zu den
in den Kapiteln beschriebenen Sicherheitshinweisen. Die Nichtbeachtung der
Richtlinien und Sicherheitshinweise in diesem Handbuch kann zu schwer-
wiegenden Gefahren fihren, deren Folge Tod oder schwere Verletzungen von
Personen, Schaden am Gerat oder an der Anlage sein kénnen.

Die aufgeflihrten Sicherheitshinweise mussen grundsatzlich vor der Ver-
wendung vom SLIDEKIT berucksichtigt werden.

Bestimmungsgemalie Verwendung
Das SLIDEKIT ist eine horizontale Linearachse flr Roboter.

Das SLIDEKIT wurde fur den in der Betriebsanleitung des Linearmoduls
beschriebenen Verwendungszweck konzipiert und gebaut, wobei als
zusatzlicher Verwendungszweck das Verschieben eines Roboters zur
Erweiterung seines Arbeitsbereichs in einer industriellen Umgebung definiert
ist.

Jede Verwendung, die Uber den vorgesehenen Verwendungszweck hinausgeht
oder von der oben beschriebenen Verwendung abweicht, gilt als unsach-
gemalle Verwendung.

Anspriche jeglicher Art, die auf Schaden durch unsachgemaRe Verwendung
zurtckzufiihren sind, sind ausgeschlossen.

Nicht bestimmungsgemal3e Verwendung
Das Gerat nicht in explosionsgefahrdeter Umgebung betreiben.

Das Gerat nicht zum Heben von Personen verwenden.

Mitgeltende Unterlagen

Diese Betriebsanleitung ersetzt nicht die Betriebsanleitungen der mit-
gelieferten Komponenten, sondern enthalt zusatzliche Anweisungen fur die
Einrichtung und den Betrieb des SLIDEKIT-Systems im Zusammenhang mit
Cobots.

Zusatzlich zu dieser Betriebsanleitung mussen die folgenden Punkte beachtet
werden, um einen sicheren und ordnungsgemafen Betrieb zu gewahrleisten:

* Betriebsanleitung des Linearmoduls und weiterer mitgelieferter
Komponenten

+ Vorschriften am Einsatzort abhangig von der Anlage, in die das Linearmodul
integriert ist, und den dort gegebenen Umgebungsbedingungen

« Bestimmungen der Aufsichtsbehdrden (UVV-Unfallverhitungsvorschriften)

+ anerkannte fachtechnische Regeln fur sicherheitsgerechtes und fach-
gerechtes Arbeiten

*+ lokale Gesetze und Vorschriften
* Umweltschutzbestimmungen
« andere geltende Vorschriften

Schaeffler
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2.4

2.5

2.5.1

2.5.2

Weitere Informationen
Weiterfihrende Informationen stehen in der folgenden Publikation:

BA 129 | EWELLIX-Linearmodule | CLSM |
https://www.schaeffler.de/std/2222(4

Qualifiziertes Personal

Pflichten des Betreibers:

+ Sicherstellen, dass ausschlieBlich qualifiziertes und autorisiertes Personal
die Tatigkeiten ausfuhrt, die in dieser Anleitung beschrieben werden.

+ Sicherstellen, dass die personliche Schutzausrustung eingesetzt wird.
Qualifiziertes Personal erfillt folgende Kriterien:
« Produktwissen, z. B. durch eine Schulung fir den Umgang mit dem Produkt

+ vollstandige Kenntnis Uber die Inhalte dieser Anleitung, besonders uber alle
Sicherheitshinweise

« Kenntnisse Uber relevante landesspezifische Vorschriften

Sicherheitsvorschriften

Die folgenden Sicherheitsvorschriften missen bei der Arbeit mit dem Produkt
beachtet werden. Weitere Hinweise auf Gefahren und konkrete Verhaltens-
hinweise finden Sie z. B. in den Kapiteln Montage, Inbetriebnahme, Betrieb,
Wartung.

Funktionale Sicherheit

Das SLIDEKIT ist kein funktionales Sicherheitssystem, das der ISO 13489-1 oder
IEC 62061 entspricht. Um das SLIDEKIT in eine funktionale Sicherheitskette ein-
zubinden, mussen dem Gesamtsystem externe Sicherheitseinrichtungen hinzu-
geflugt werden.

Sicherheitseinrichtungen

Die folgenden Sicherheitseinrichtungen wurden in das SLIDEKIT integriert, um

das Risiko von Personenschaden oder Sachschaden zu verringern:

+ Das Risiko des Einklemmens zwischen dem Schlitten und dem Endblock des
SLIDEKIT wird minimiert.

« Der SLIDEKIT-Controller muss zum Betrieb mit der Sicherheits-E/A in der
UR-Software verbunden sein.

+ Der SLIDEKIT-Controller prift die CANopen-Verbindung zum UR-Controller.
Wenn diese Verbindung unterbrochen wird, wird die Bewegung des Linear-
moduls automatisch an der vorgegebenen Position gestoppt.

« Beim Anhalten oder Ausfall der UR-Software wird ein Stoppsignal an den
SLIDEKIT-Controller gesendet.

8 | BA141
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2.5.21

2522

2.5.3

2.5.4

Not-Halt

« FUr die bestimmungsgemalie Verwendung ist die Integration eines Not-
Halt-Systems erforderlich.

+ Sicherstellen, dass fur das Linearmodul Not-Halt-Funktionen eingebaut und
in der Sicherheitskette des gesamten Systems integriert sind, bevor das
SLIDEKIT verwendet wird.

+ Die Not-Halt-Funktion muss so angeschlossen werden, dass eine Unter-
brechung der Stromversorgung oder ein Einschalten der Stromversorgung
nach einem Stromausfall nicht zu einer Gefahrdung von Personen und
Gegenstanden fuhren kann.

+ Die Not-Halt-Systeme mussen immer frei zuganglich sein.

* Um das SLIDEKIT in ein funktionales Sicherheitssystem mit einer sicheren
STO-Bedingung (Safe Torque Off) zu integrieren, muss ein externes
Sicherheitsrelais an die Spannungsversorgung des SLIDEKIT-Controllers
angeschlossen werden, das durch eine funktionale Sicherheitsfunktion, wie
z. B. UR-Sicherheits-E/A, ausgeldst wird.

Sicherheitsrelais

Die Aktivierung des UR-Not-Halts 16st Uber 2 Sicherheitsrelais, die nach ISO
13849-1 zertifiziert sind, einen Stopp des Controllers aus. Wenn das UR-System
ausgeschaltet ist, kann das SLIDEKIT nicht bedient werden.

Potentielle Risiken

Die folgenden Risiken wahrend des Betriebs des SLIDEKIT mussen bei einer
anwendungsspezifischen Risikobewertung berucksichtigt werden.
+ Das SLIDEKIT erkennt einen Aufprall nicht automatisch und stoppt die
Bewegung nicht bei einem Aufprall.
Dies kann zu Folgendem fuhren:

- Einquetschen einer Person oder eines Gegenstands in der Bahn des
Linearmoduls, was zu erheblichen Verletzungen fuhren kann.

- Dynamischer Aufprall auf eine Person oder einen Gegenstand, was
erhebliche Verletzungen verursachen kann.

+ Die SLIDEKIT-Bewegung halt nicht an der gewtnschten Position an und die
UR-Steuersoftware erkennt dies nicht.

- Eine Bewegung des Roboters kann an einer anderen als der vor-
gesehenen Position erfolgen, was zu erheblichen Schaden fihren kann.

Inbetriebnahme
Nur qualifiziertes Personal darf das System in Betrieb nehmen.

Die Stromversorgung zum Linearantrieb vor der Installation oder Wartung
unterbrechen.

Sicherstellen, dass der Linearantrieb vor der Installation oder Wartung nicht
unter Last oder Spannung steht.

Bei der Installation oder Wartung des Linearantriebs geeignete Sicherheits-
ausristung verwenden.

Die Stromversorgung muss den technischen Spezifikationen entsprechen.

Schaeffler
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2.5.5 Wartung und Reparatur

Wartungsarbeiten und Reparaturen durfen nur von qualifiziertem Personal
durchgefuhrt werden.

Die Stromversorgung zum Linearantrieb vor der Installation oder Wartung
unterbrechen.

Sicherstellen, dass der Linearantrieb vor der Installation oder Wartung nicht
unter Last oder Spannung steht.

Bei der Installation oder Wartung des Linearantriebs geeignete Sicherheits-
ausristung verwenden.

10 | BA 141 Schaeffler
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3 Lieferumfang

Der Lieferumfang besteht aus:

¢ 1 Linearmodul CLSM (mit Motor)

+ 1 Befestigungsplatte fir Roboter UR3, UR5, UR10, UR16 mit LIFTKIT
« 1 SLIDEKIT Steuerbox

* 1 Hauptstromkabel (1,5 m)

* 1 Motor-Stromkabel (3 m)

1 CANopen-Schnittstellenkabel (3 m)

« 1 Kabel fur den Naherungsschalter Nr. 1, Nr. 2 (3 m)

* 1 Sicherheits-E/A-Kabel (3 m)

¢ 1 Cobot-Schnittstellenkabel (3 m)

+ 1 Digital-E/A-Schnittstellenkabel (3 m) (optional)

« 1 USB-Stick mit URCaps-Software

+ Cableveyor

+ 2 Endschalter mit Anschlussdosen

« 8 Schrauben M6 flr Roboter UR3 mit LIFTKIT (M6 x 20L)

* 4 Schrauben M8 flir Roboter UR5, UR10, UR16 (M8 x 25L)

+ 2 Stifte @ 5 mm zum Ausrichten des Roboters UR3 (@ 5 x 10L)

+ 2 Stifte @ 8 mm zum Ausrichten der Roboter UR5, UR10, UR16 (@ 8 x 16L)
+ 2 Stifte @ 6 mm zum Ausrichten von LIFTKIT (@ 6 x 12L)

Weitere Kabellangen sind auf Anfrage erhaltlich.

Schaeffler BA 141 | 11



3| Lieferumfang

@11 Lieferumfang

001CDE28

1 Handprogrammiergerat (nicht mitgeliefert) 2 Linearmodul CLSM (mit Motor)
3 Befestigungsplatte fir Roboter UR3, UR5, UR10, UR16 4 SLIDEKIT Steuerbox
mit LIFTKIT
5 Kabel fir den Naherungsschalter Nr. 1, Nr. 2 (3 m) 6 Motor-Stromkabel (3 m)
Sicherheits-E/A-Kabel (3 m) 8 Digital-E/A-Schnittstellenkabel (3 m) (optional)
9 Cobot-Schnittstellenkabel (3 m) 10 USEF]—Sltick)mit URCaps-Software (in SLIDEKIT-00 nicht
enthalten

3.1 Systemanforderung

+ Kompatibilitat mit Roboter der Serien UR3, UR5, UR10, UR16, UR3e, UR5e,
UR10e, UR16e und CB

* UR-Controller: Fir das URCaps-Plugin ist mindestens CB 3.1 erforderlich
+ Polyscope: Polyscope 3.6-Software oder hoher
+ Leistungsaufnahmekapazitat (bei Nennlast): AC 120 V bis 230V, 0,9 kVA

3.2 Auf Transportschaden prufen
1. Produkt sofort nach Anlieferung auf Transportschaden prufen.

2. Transportschaden umgehend beim Anlieferer reklamieren.

3.3 Auf Méangel prifen
1. Produkt sofort nach Anlieferung auf erkennbare Mangel prtifen.
2. Mangel umgehend beim Inverkehrbringer des Produkts reklamieren.

3. Beschadigte Produkte nicht in Betrieb nehmen.

12 | BA141 Schaeffler
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4 Produktbeschreibung

Das SLIDEKIT ist eine horizontale Linearachse flr Roboter.

Schaeffler BA 141 | 13
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5 Montage

5.1 Erforderliche Werkzeuge

5 mm-Schraubenschlissel
6 mm-Schraubenschlissel

5.2 Installation des Roboters auf dem Linearmodul

1.

4,
5.

Die Bodenplatte mit M 6-Schrauben (nicht im Lieferumfang enthalten) an
der SLIDEKIT-Grundplatte befestigen.

Das SLIDEKIT uber die gesamte Lange oder mindestens alle 300 mm mit
einer Klemmeinheit oder Schraube absttitzen.

Die 2 Passstifte auf der oberen Platte einsetzen:

@ 6 mm fur UR3

@ 8 mm fur UR5, UR10, UR16

@ 6 mm fir LIFTKIT

Den Roboter oder das SLIDEKIT mit den Ausrichtungsstiften ausrichten.

Die Roboterbasis mit den 4 mitgelieferten Schrauben oder die SLIDEKIT-
Basis mit den 8 mitgelieferten Schrauben befestigen.

5.3 Stromversorgung anschliel3en

@32 Anschlisse an der Steuereinheit

Cobot-Schnittstellenkabel

N ow -

Hauptstromkabel

Kabel fir den Naherungsschalter Nr. 1, Nr. 2

CANOpen-Schnittstellenkabel

001CE90C

Sicherheits-E/A-Kabel
Digital-E/A-Schnittstellenkabel
Motor-Stromversorgungskabel
USB-Anschluss fur UR-Controller

o o M~N

14 | BA 141
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1. Das Hauptstromkabel mit dem Anschluss (7) am SLIDEKIT-Controller ver-
binden.

2. Die beiden Stecker des Motor-Stromversorgungskabel und des CANopen-
Schnittstellenkabels mit den Anschlussen fur Motor-Stromversorgungs-
kabel (5) und CANOpen-Schnittstellenkabel (6) verbinden.

3. Das Digital-E/A-Schnittstellenkabel an den Eingangsanschluss (4)
anschliefen (nur Version SLIDEKIT-00).

Die Cobot-Schnittstelle an den Anschluss (3) anschlieRBen. n
Das Sicherheits-E/A-Kabel an den Steckverbinder (2) anschliel3en.
Das Kabel fur den Naherungsschalter an den Anschluss (1) anschlie3en.

Das Cobot-Schnittstellenkabel in den USB-Anschluss (8) des UR-Controllers
einstecken.

8. Das Sicherheits-E/A-Kabel an eine Sicherheits-E/A am UR-Controller
anschliel3en.

N o v ks

Schaeffler BA 141 | 15
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6 Betrieb der Software

Das SLIDEKIT URCaps-Plugin ermdglicht die Bewegung des SLIDEKIT direkt in
der UR-Software.

In der Polyscope-Software kann Uber die Registerkarte Installation auf das
SLIDEKIT-Setup zugegriffen werden.

6.1 Plugin URCaps installieren

Um das Plugin URCaps zu installieren, wie folgt vorgehen:
n 1. Auf die Schaltflache Menu in der oberen rechten Ecke klicken.

3 MenU offnen

Program Variables

<unnamed>

Status

Robot Age

Days Hours Minutes Seconds

2 14 47 41

O Show Waypoints

001CDEAF

2. Auf Settings (Einstellungen) klicken.
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@4 Auf Settings klicken

Program

<unnamed>

Status

Robot Age

Days Hours Minutes Seconds

2 14 46 17

Universal Robots Graphical Programming Environment

B2 E

<unnamed=
default

ariables

w Shutdown Robot

[ Show Waypoints

001CDEA1

3. Inder Navigationsleiste den Menupunkt System aufklappen, URCaps
wahlen und + anklicken.

Schaeffler
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@15 URCaps-Datei hinzufligen

<unnamed:>
default

» Preferences

> Password

URCaps

C e

001CDEB1

4. Den SLIDEKIT-USB-Stick in den USB-Anschluss des Handprogrammier-
gerats einstecken.

Die Datei URCaps vom SLIDEKIT-USB-Stick auswahlen.
Die Schaltflache Restart (Neustart) anklicken.
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@16 Auf Restart klicken

=unnhamed>

default

> Preferences

.

N System

URCap name: SLIDEKIT 2.0 ~
Version: 2.0.0

Developer: Ewellix Switzerland AG

Contact Info: Cristalstrasse 87, CH-4410 Liestal, Switzerland

Description: Horizontal movement of Ewellix products
Copyright: Copyright notice (C)

License Type: SLIDEKIT2

License:

Copyright (c) 2018, Ewellix Switzerland AG

All rights reserved.

Redistribution and use in source and binary forms, with or without ~
mndificatinn . are nermitted nrovided that the followine conditions are met-

Lo
[+ ][ -] =2

001CDEA9

6.2 SLIDEKIT konfigurieren

Uber die Registerkarte Installation lassen sich 3 Aspekten zum Betriebs des
SLIDEKIT einrichten:

» Um die 3 Aspekte fur den Betrieb des SLIDEKIT zu konfigurieren, in der in
der Menuleiste URCaps 6ffnen und SLIDEKIT wahlen, um Folgendes ein-
zurichten:

» Kommunikation
»  Einrichtung des SLIDEKIT
» Positionseinrichtung

m Die Installationsdatei speichern, damit die Werte nach einem Neustart erhalten
bleiben.

6.2.1 Sicherheits-E/A-Einrichtung bei UR

Um das SLIDEKIT zu aktivieren, muss die Sicherheits-E/A-Einrichtung in der UR-
Software korrekt konfiguriert sein.

1. In der MenUleiste Safety (Sicherheit) aufklappen.

2. Das entsprechende Sicherheitseingangsignal und das Sicherheitsausgangs-
signal auf System Emergency Stopped (System-Not-Halt) festlegen.
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6.2.2 Kommunikation

Serielle Schnittstelle:
Die richtige serielle Schnittstelle am UR-Controller auswahlen. Falls andere
Gerate angeschlossen sind, einen freien seriellen Anschluss auswahlen.

Daemon-Port:

Einen Daemon-Port auswahlen, der nicht von einem anderen URCaps ver-
wendet wird. Wenn derselbe Anschluss fiir verschiedene URCaps verwendet
wird, kdnnen Kommunikationsprobleme auftreten und das SLIDEKIT kann
nicht normal funktionieren.

6.2.3 SLIDEKIT-Einrichtung

Das richtige SLIDEKIT aus dem Dropdown-Menu auswahlen.

Die Auswahl besteht aus:

- SK20x20 BG65S (Standard) fur die Kugelgewindetrieb-Variante (B20 in
der Bestellbezeichnung)

- SKBELT 40 BG65S fur den Bandantrieb (P40 in der Bestellbezeichnung)

- SLIDEKIT ftr UR20 und UR30

- SKBELT 40 BG65S-C fur SLIDEKIT PE S20

Wird eine falsche Konfiguration gewahlt, kann ein normaler Betrieb des

SLIDEKIT nicht gewahrleistet werden. Wurde das Linearmodul korrekt initia-

lisiert, wird darunter der maximal erreichbare Hub angezeigt. Sicherstellen,

dass dieser Wert mit dem angeschlossenen Produkt Ubereinstimmt.

Referenzfahrt: Mit der Schaltflache HOMING kann eine neue Referenzfahrt

gestartet werden.

Wahrend des Referenzierungsvorgangs sind alle anderen Funktionen

blockiert. Der Schlitten fahrt automatisch zuerst zum Endschalter beim

Motor und dann zum Endschalter auf der anderen Seite.

virtuelle Grenzen: Es kdnnen virtuelle Grenzen gesetzt werden, um die

Bewegung des SLIDEKIT zu begrenzen. Sie konnen gemaR der folgenden

Regel gesetzt werden: 0 mm < Virtual Min < Virtual Max < Available Stroke.

6.2.4 Positions-Einrichtung

Mit den Schaltflachen MOVE - und MOVE + kann das SLIDEKIT manuell ver-
fahren werden, solange eine Schaltflache gedrtckt wird.

Die Standard-Parameter fiir das Bewegungsprofil, Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzdgerung, eintragen. Diese Werte werden bei
jedem Schritt des Programms eingestellt.

Der Wert fur die Geschwindigkeit kann auf bis zu 1000 mm/s eingestellt

werden. Die maximalen Geschwindigkeiten fir die verschiedenen SLIDEKIT-
Langen sind im Leistungsdiagramm abzulesen.

20 | BA141
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@7 Leistungsdiagramm
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001CDE47

1 Lineargeschwindigkeit 2 Bandantrieb Breite 40
3 Kugelgewindetrieb Steigung 20 4 Stroke

6.2.5 Einstellung der Bremse

Die Strombremse des Motors lasst sich Uber die Schaltflaichen ON und OFF
aktivieren oder deaktivieren. Die Bremse wird nach einer Zeitspanne von
15 min automatisch deaktiviert, um eine Uberhitzung des Motors zu ver-
hindern.

6.2.6 Symbolleiste

+ Die Symbolleiste mit einem Klick auf das UR+-Symbol in der rechten oberen
Ecke aufrufen. Das SLIDEKIT lasst sich manuell verfahren, indem die Schalt-
flachen MOVE - und MOVE + betatigt werden, oder um das SLIDEKIT an eine
gewtnschte Position zu bewegen, indem die gewinschte Position ein-
gegeben und die Schaltflaiche MOVE geklickt wird.

+ Die Bremsenverwaltung ist auch Uber die Symbolleiste und den

Installationsmodus verfligbar, wo die Bremse des SLIDEKIT Uber die Schalt-
flache ON aktiviert und Uber die Schaltflache OFF deaktiviert werden kann.
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@18 Symbolleiste

Installstion

Mova

> Fieldbus

SLIDEKIT
Slidekit type:

SLIDEKIT

Communication

Serial Interface:

v URCaps Daemon port:

SLIDEKIT Setup

DISCONNECT 9 |

OK

SK 2020 BGB5S

| Initialized

SLIDEKIT TOOLBAR
Current position: 2037.9 mm
MOVE - | MOVE +
Desired position: 0.0 MOVE

Velocity: 167 mm/s
Acceleration: 167 mm/s?

Awailable stroke: 2037.9 mm HOMING Deceleration: 167 mm/s?
Current position:  2037.9 mm
] ON OFF

Virtual MIN: 0l mm Hrake: o @

Virtual MAX: 2037.9/ mm

Position Setup

[ Move- || Move + |

Velocity: 167 mm/s

Acceleration: 167| mmys?

Deceleration; 167 mm/s?

Brake Setup

Oon

@ oFF

001CDESO
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6.3 SLIDEKIT programmieren

6.3.1 URCap-Befehl einfligen

Um einen neuen Befehl einzuftigen, in der in der Menuleiste URCaps 6ffnen
und SLIDEKIT wahlen, um Folgendes einzurichten:

@19 Einfugen eines URCap-Befehls

> Basic Q - Graphics Variables

> Advanced ¥| Robot Program SLIDEKIT

> Templates == SLIDE: 0

Position Setup

SLIDEKIT MOVE- |[  MovE+ | SET
Current position: 463.6 mm
Desired position: ljl mm
Velocity: mm/s
Acceleration: mm/s?
1 r Deceleration: mm/s?
Runin a separate thread ]

t R A-RS- g NN =

001CDEA7

Mit der Verwendung der MOVE-Schaltflachen kann das SLIDEKIT manuell mit
den Schaltflachen MOVE- und MOVE+ verfahren werden oder das SLIDEKIT
kann an eine gewlinschte Position verfahren werden, indem die gewlinschte
Position eingegeben und die MOVE-Schaltflache betatigt wird.

« Parameter des Bewegungsprofils andern:

- Fir jeden eingeflgten Schritt werden die Standardparameter des
Bewegungsprofils verwendet, die auf der Registerkarte ,Installation” ein-
gestellt sind. Fir jeden Schritt kdnnen jedoch die Parameter geandert
werden.

* Runin aseparated thread (in einem separaten Thread ausfihren):

- Wenn diese Option angeklickt wird, wird die Bewegung parallel zum
restlichen Programm ausgefihrt. Es kdnnen jedoch nicht zwei
Bewegungen gleichzeitig ausgefihrt werden. Das Programm blockiert
beim nachsten Verfahrbefehl, bis die vorherige Bewegung beendet ist.

Beachten, dass die Aktivierung dieser Option zu unerwarteten SLIDEKIT-
Bewegungen fuhren kann.

Die Option Run in a separate Thread nicht aktivieren, wenn das SLIDEKIT unter
Advanced > Thread ausgefuhrt werden soll.
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RIS 2 ¢ O

Q - Graphics Variables
¥ Robot Program SLIDEKIT

Position Setup
. SLIDEKIT [ move- [ MOVE+ SET

Current position: 463.6 mm

Checking this option could lead to unexpected Slidekit movement,
Please, be aware of mechanical crashes!
IMPORTANT: DON'T CHECK this option If you want to run SLIDEKIT under Advanced->Thread Program node.

Run in a separate thread =

: B ARG Nl =

001CDE8F

6.3.2 Skript aufrufen (nur fur fortgeschrittene Benutzer)

Neben der Verwendung des URCap-Befehls besteht die Méglichkeit, Skript-
befehle zu verwenden.

Ed3 Scriptbefehle

Scriptbefehl Ergebnis

get_slidekit_check_connection() *  Gibt ,True” zurtick, wenn der SLIDEKIT-
Verbindungsstatus hergestellt ist, sonst "False".

get_slidekit_is_moving() *  Gibt ,True” zurtick, wenn das SLIDEKIT in
Bewegung ist, sonst ,False”.

get_slidekit_reached_position() *  Gibt ,True” zurtick, wenn das SLIDEKITdie Position
erreicht hat, sonst ,False”.

get_slidekit_position() *  Gibt die aktuelle SLIDEKIT-Position als FlieR-
kommawert mit einer Nachkommastelle zurtick.

get_slidekit_actual_current() *  Gibt den aktuellen Strom des SLIDEKIT in mA
zurlck.

*  Gibt je nach Drehrichtung einen positiven oder
negativen Wert zuruck.

+ Kannin einem separaten Thread verwendet
werden, um den verbrauchten Strom wahrend des
Betriebs zu Uberwachen.

+ Der tatsachliche Strom kann verwendet werden,
um Anomalien zu erkennen (z. B. ungewollte End-

anschlage).
move_slidekit (position, velocity, + Bewegt das SLIDEKIT mit Hilfe von Bewegungs-
acceleration, deceleration) profilparametern in die gewlnschte Position.

» Dieser Befehl ist blockiert, bis das SLIDEKIT seine
Position erreicht hat.
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7 Behebung von Stérungen

Bei der Erkennung und Behebung von Programmierproblemen innerhalb der
Polyscope-Software im Zusammenhang mit dem SLIDEKIT 2.0 dienten die auf-
gefuhrten Erlduterungen zu méglichen Fehlermeldungen.

Die Benutzer des SLIDEKIT 2.0 missen vertraut sein mit:

« dem Umgang mit der Polyscope-Software

« dem SLIDEKIT 2.0 als Erweiterung der Polyscope-Software

+ der Programmierung des Roboterprogramms in der Polyscope-Software in
Bezug auf das SLIDEKIT 2.0

+ den SLIDEKIT 2.0 Hardware-Beschrankungen
* Funktionswissen zum SLIDEKIT 2.0

7.1 Programmfehler

7.1.1 Verbindung mit SLIDEKIT wird nicht hergestellt

@310 SLIDEKIT ist nicht verbunden

L2
SLIDEKIT IS NOT CONNECTED
Flease checl
- SLIDEKIT controller is powered on and
hardware is connected
- serial interface selection in installation node
More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.
Stop Program| Continue
001CDE7A
Problem Mégliche Ursachen | Lésungen
Das Programm kann |+ Keine Hardware- '+ Prifen, ob die Hardware-Verbindung mit
nicht ausgefthrt Verbindung, oder dem SLIDEKIT unterbrochen ist.
werden, da keine Ver- sie ist unter- +  Sicherstellen, dass das SLIDEKIT mit
bindung zum brochen. Strom versorgt wird und eingeschaltet
SLIDEKIT besteht. «  Das SLIDEKIT ist ist.
ausgeschaltet. «  Zum Installationsknoten gehen und

prifen, ob die serielle Schnittstelle aus-
gewahlt ist und die Verbindung mit dem
SLIDEKIT hergestellt ist (Connected).
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7.1.2 SLIDEKIT wird nicht initialisiert

@311 SLIDEKIT ist nicht initialisiert

SLIDEKIT IS NOT INITIALIZED

SLIDEKIT IS NOT INITIALIZED

Please go to installation node and select a
SLIDEKIT type.

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program Continue
001CDE7E
Problem Mégliche Ursachen Lésung
Programm kann nicht aus- + Die SLIDEKIT-Konfigu- « Sicherstellen, dass die
gefuhrt werden, da das ration ist nicht aus- gewdnschte SLIDEKIT-
SLIDEKIT nicht initialisiert gewahlt. Konfiguration im Knoten
wird. +  Die SLIDEKIT-Konfigu- "Installation" ausgewahlt

ration war ausgewahlt, Ist.
fehlt aber, nachdem

SLIDEKIT auf die neue

Version aktualisiert

wurde.

7.1.3 Referenzfahrt ist noch nicht abgeschlossen

312 Referenzfahrt wurde nicht berechnet

HOMING IS NOT CALCULATED

Please checl

- homing was performed

- SLIDEKIT type was changed

- URcap/robot version was changed

More information in the operating manual.

Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program| Continue

001CDE64
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Problem Mdgliche Ursachen Lésung

Programm kann nicht aus- + Die Referenzfahrt wird + INwahlen und die
gefuhrt werden, da das nicht durchgefihrt, z. B. Referenzfahrt erneut
SLIDEKIT nicht kalibriert ist. gestartet, aber nicht durchfihren.

beendet, vom Benutzer . )
y Es wird dringend empfohlen,
abgebrochen oder es gab | i 1nstallation zu speichern,

Verbindungsprobleme ;
- nachdem die Referenzfahrt
wahrend der Referenz- abgeschlossen ist.

fahrt, so dass sie nicht
ordnungsgemaR und
fehlerfrei beendet wurde.

* Nach einem Neustart der
Polyscope-Software ent-
halt die geladene
Installationsdatei keine
Informationen Gber eine
gultige Referenzfahrt
(z. B. ,First time"”
Referenzfahrt), oder die
aktuelle Position des
SLIDEKIT liegt aulRerhalb
des verfuigbaren Hub-
bereichs (0 bis max. Hub).

* Nach einem Neustart der
Polyscope-Software fehlt
die gewahlte SLIDEKIT-
Konfiguration (die zuvor
gewahlte Konfiguration
istin der neu geladenen
* URCap-Datei nicht mehr
vorhanden).

7.1.4 Ungultige virtuelle Grenzen

@113 Die virtuellen Grenzen sind ungultig

VIRTUAL LIMITS ARE INVALID

Q Please set valid wvirtual limits in installation node.

More information in the operating manual.

Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program

Continue

Problem

Das Programm kann nicht
ausgefuhrt werden, da die
eingestellten virtuellen

Grenzen nicht gultig sind.

Mdogliche Ursache

Virtuelles Minimum und
virtuelles Maximum
wurden falsch definiert.

001CDE69

Lésung

* IN wahlen und virtuelles
Minimum und virtuelles
Maximum richtig ein-
stellen:

0 < virtual min < virtual
max < max available
stroke.
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7.1.5 Position aulRerhalb des Bereichs

@114 Die Position ist aul3erhalb des Bereichs

POSITION IS OUT OF RANGE

POSITION IS OUT OF RANGE

Q Please set position within the wvirtual limits.

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program| Continue

001CDE8A
Problem Mégliche Ursache Lésungen
Das Programm kann |+ Gewdlnschte « S1: PN wahlen und gewtinschte Position
nicht ausgefihrt Position liegt auf virtuelles Min. <= gewunschte
werden, die aullerhalb des Position < virtuelles Max. setzen.
gewtinschte Position Bereichs virtuelles . 52 (wenn méglich): IN wéhlen und
liegt auBerhalb des Minimum - virtuelles Minimum/Virtuelles Maximum
Bereichs. virtuelles Maxi- so &ndern, so dass es die Bedingung von

mum. S1 erfullt.

7.1.6 Ungultige Programmdaten

@115 SLIDEKIT ist in einem Fehlerzustand

EKIT EN A FAULT STATE

SLIDEKIT ENTERED A FAULT STATE

Please checlk that velocity, acceleration and
deceleration values are within hardware limits.

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program Continue

001CDE4D
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Problem
Programm kann nicht aus-

gefuhrt werden, eingegebene

Programmdaten sind
ungultig.

Mdgliche Ursachen

+ Der eingegebene
Programmwert fir die
Geschwindigkeit liegt
auf3erhalb des Bereichs
flr die minimale und
maximale Geschwindig-
keit der gewahlten
SLIDEKIT-Konfiguration.

+ Der eingegebene
Programmwert fir die
Beschleunigung liegt
auBBerhalb des Bereichs
der minimalen und
maximalen Beschleu-
nigung der gewahlten
SLIDEKIT-Konfiguration.

+ Der eingegebene
Programmwert fur die
Verzogerung liegt aul3er-
halb des Bereichs der
minimalen und
maximalen Verzdgerung
der gewahlten SLIDEKIT-
Konfiguration.

7.1.7 Nicht mit SLIDEKIT verbunden

@®116 SLIDEKIT ist nicht verbunden

SLIDEKIT IS NOT CONNECTED

Lésungen

PN wahlen und den
Programmwert fir
Geschwindigkeit,
Beschleunigung oder Ver-
zbgerung so andern, dass
er im entsprechenden
Bereich der gewahlten
SLIDEKIT-Konfiguration
liegt.

Die SLIDEKIT-Konfigu-
ration andern und die
Referenzfahrt erneut
durchfuhren, wenn der
gewahlte Bereich nicht
Ihren Anforderungen ent-
spricht.

Please

checle:

- SLIDEKIT controller is powered on and
hardware is connected
- serial interface selection in installation node

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program|

Continue

Problem

Mégliche Ursache

Wie "Verbindung mit SLIDEKIT «  Wie "Verbindung mit

wird nicht hergestellt".

SLIDEKIT wird nicht her-
gestellt".

001CDE7A

Lésung

Wie "Verbindung mit
SLIDEKIT wird nicht her-
gestellt".

"Verbindung mit SLIDEKIT wird nicht hergestellt" »25|7.1.1.

Schaeffler
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7.1.8 Nicht mit dem RTDE von Polyscope verbunden

@317 RTDE ist nicht verbunden

RTDE IS NOT CONNECTED

RTDE IS NOT CONNECTED

the robot controller,

RTDE is mandatory service for SLIDEKIT
operation. It is highly recommended to restart

Mare information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program| Continue
001CDE9A
Problem Mégliche Ursachen Lésung
Programm kann nicht aus- Der RTDE-Dienst wird Die Polyscope-Software
gefuhrt werden, keine Ver- nicht gestartet. neu starten.
bindung mit dem Polyscope- . Eine neue Polyscope- Wenn die Probleme weiterhin
Dienst RTDE. Version wurde installiert  bestehen, Schaeffler. kontak-

und der RTDE-Dienst der
Polyscope-Software ver-
wendet jetzt einen
anderen Port.

» Schlechtes Eingangs-/
Ausgangsrezept (-signal?
oder -werte?) des
SLIDEKIT fur die
Synchronisierung mit
RTDE.

* Nicht gentgend Ressour-

cen.

7.1.9 Slidekit hat Zielposition nicht erreicht

@118 Position wurde nicht erreicht

POSITION IS NOT REACHED

POSITION IS NOT REACHED

tieren.

triggered,

Please check by which means (human, software,
remote) the robot program (play, stop, pause) is

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program Continue

001CDE81
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Problem Mdgliche Ursachen Lésung
SLIDEKIT hat die Zielposition |« Die Toleranz in der *  Schaeffler kontaktieren.
nicht innerhalb der gewahlten SLIDEKIT-
erwarteten Zeitspanne Konfiguration ist zu eng.
erreicht. » Das SLIDEKIT hat nicht im
gewlinschten Zeitraum
geantwortet.

7.1.10 Unterbrechung der Verbindung bei laufendem Programm

@319 Unerwarteter Verbindungsabbruch

UNEXPECTED CONNECTION LOSS

UNEXPECTED CONNECTION LOSS

Please check:
- SLIDEKIT controller power supply
- SLIDEKIT communication connection

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program Continue
001CDE46
Problem Magliche Ursachen Lésungen
Keine Reaktion in der « Die Hardwareverbindung « Sicherstellen, dass die
Kommunikation mit demSLI- ist unterbrochen. Hardware-Verbindung
DEKIT. «  Das SLIDEKIT ist aus- mit dem SLIDEKIT her-
geschaltet. gestellt ist.
+ Sicherstellen, dass das
SLIDEKIT mit Strom ver-

sorgt wird und ein-
geschaltet ist.

7.1.11 Allgemeine Ausnahmefehler des Programms

©320 Nicht bereit fur Bewegungen

NOT READY FOR MOVEMENT

Please checlk:

- SLIDEKIT controller power supplhy

- SLIDEKIT serial interface connection
- SLIDEKIT homing was performed

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program| Continue

001CDE87
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Problem Mégliche Ursache Lésungen
Allgemeiner + Die Verbindung mitdem « Systemressourcen
Kommunikationsfehler. SLIDEKIT ist nicht stabil, prufen,
wahrscheinlich gibt es «  System neu starten
kurze Verbindungsunter-
brechungen. Wenn das Problem erneut
auftritt, Schaeffler kontak-
tieren.

7.1.12 SLIDEKIT ist in den Fehlerzustand gegangen

@321 SLIDEKIT ist in einem Fehlerzustand

SLIDEKIT ENTERED A FAULT STATE

SLIDEKIT ENTERED A FAULT STATE

Please checlk that velocity, acceleration and
deceleration values are within hardware limits.

More information in the operating manual.
Pressing any of the buttons aborts the program.

Stop Program| Continue
001CDE4D

Problem Mégliche Ursachen Lésungen
Das SLIDEKIT ist in den * Unbekannter Fehler, der '« Die richtige Konfiguration
Fehlerzustand gegangen. das SLIDEKIT in den verwenden, die zu der

Fehlerzustand versetzen SLIDEKIT- Hardware-

kann. konfiguration passt.

* Ursacheninden *  Wenn die Konfiguration

Berechnungen der
Konfiguration: siehe
unten.

mit der SLIDEKIT-
Hardwarekonfiguration
Ubereinstimmt:
Sicherstellen, dass die
gewahlte SLIDEKIT-
Konfiguration die
richtigen Werte enthalt.
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Ursachen in den Berechnungen der SLIDEKIT-Konfiguration:

+ Der gewlinschte Wert fur die Geschwindigkeit liegt innerhalb des SLIDEKIT-
Konfigurationsbereichs (konfigurierte Mindestgeschwindigkeit, konfigu-
rierte Hochstgeschwindigkeit), aber aulRerhalb der SLIDEKIT-Hardware-
begrenzung (SLIDEKIT-Mindestgeschwindigkeit, SLIDEKIT-Maximal-
geschwindigkeit). Folglich stimmt der Min-Max-Geschwindigkeitsbereich der
gewahlten Konfiguration nicht mit dem Min-Max-Geschwindigkeitsbereich
des SLIDEKIT uberein.

+ Der gewlnschte Wert fur die Beschleunigung liegt innerhalb des SLIDEKIT-
Konfigurationsbereichs (konfigurierte Mindestbeschleunigung, konfigu-
rierte Hochstbeschleunigung), aber auBerhalb der SLIDEKIT-Hardware-
begrenzung (SLIDEKIT-Mindestbeschleunigung, SLIDEKIT-Maximalbeschleu-
nigung). Folglich stimmt der Min-Max-Beschleunigungsbereich der
gewahlten Konfiguration nicht mit dem Min-Max-Beschleunigungsbereich
des SLIDEKIT Uberein.

« Der gewlinschte Wert fur die Verzégerung liegt innerhalb des SLIDEKIT-
Konfigurationsbereichs (konfigurierte Minimalverzégerung, konfigurierte
Maximalverzégerung), aber auBerhalb der SLIDEKIT-Hardwarebegrenzung
(SLIDEKIT-Minimalverzdgerung, SLIDEKIT-Maximalverzégerung). Folglich
stimmt der Min-Max-Verzdgerungsbereich der gewahlten Konfiguration
nicht mit dem Min-Max-Verzégerungsbereich des SLIDEKIT Uberein.

7.2 Referenzfahrt-Fehler

7.2.1 Referenzfahrt-Fehler: Unterbrochen oder nicht gestartet
©122 Geschwindigkeit ist Null

Homing: ERROR: interrupted or not started.

oK

001CDE57

Problem Médgliche Ursache Lésung
Die Referenzfahrt wird unter- | - + Die Meldung quittieren
brochen oder nicht gestartet. und erneut versuchen,

die Referenzfahrt durch-
zufiihren. Wenn das
Problem weiterhin auftritt
Schaeffler kontaktieren.
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7.2.2 Referenzfahrt-Fehler: Durchfuhrung, aber Ziel nicht erreicht

@123 Ziel nicht erreicht

Homing: ERRCR: attainted but target not reached.

oK

001CDES5

Problem Mdogliche Ursache Lésung

Die Referenzfahrt wird * Unerwartetes SLIDEKIT- |« Die Meldung quittieren
gestartet, aber das Ziel wird Problem. und erneut versuchen,
nicht erreicht. die Referenzfahrt durch-

zufliihren. Wenn das
Problem weiterhin auftritt
Schaeffler kontaktieren.

7.2.3 Referenzfahrt-Fehler: Geschwindigkeit ist nicht Null

©124 Geschwindigkeitsfehler

Homing: ERROR: velocity is not zero,

OK

001CDE61

Problem Mégliche Ursache Lésung

Die Referenzfahrt wird auto- |+  Die in der SLIDEKIT- + Dieinder SLIDEKIT-

matisch beendet. Konfiguration fest- Konfiguration definierten
gelegten Parameter flr Parameter zur Uber-
die Referenzfahrt sind prifung der Referenz-
nicht korrekt. fahrt prufen.

7.2.4 Referenzfahrt Fehler: Geschwindigkeit ist Null

@325 Geschwindigkeit ist Null

Homing: ERROR: velocity is zero.,

oK

001CDE63

Problem Mégliche Ursache Lésung

Die Referenzfahrt wird auto- |« Die in der SLIDEKIT- * Dieinder SLIDEKIT-

matisch beendet. Konfiguration fest- Konfiguration fest-
gelegten Parameter flr gelegten Parameter flr
die Referenzfahrt sind die Referenzfahrt sind
nicht korrekt. nicht korrekt.
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7.2.5 Referenzfahrt-Fehler: Referenzfahrt lauft

@126 Referenzfahrt lauft

Homing: ERROR: homing still in progress??7?

OK

001CDESA

Problem Mdogliche Ursache Lésung

Die Referenzfahrt ist abge- * Implementierungspro- + Schaeffler kontaktieren.
schlossen, aber die Meldung blem.
besagt, dass sie noch lauft.

7.2.6 Referenzfahrt-Fehler: Keine Reaktion des Motors

27 Keine Reaktion des Motors

Homing: ERRCR: no response from the Slidelkit

oK

001CDE59

Problem Mdgliche Ursache Lésung

Die Referenzfahrt wird auto- |+ Die in der SLIDEKIT- + Diein der SLIDEKIT-

matisch beendet. Konfiguration fest- Konfiguration definierten
gelegten Parameter fur Parameter zur Uber-
die Referenzfahrt sind prufung der Referenz-
nicht korrekt. fahrt kontrollieren.

7.2.7 Referenzfahrt-Fehler: Unbekannter Fehler

©128 Unbekannter Fehler

Homing: ERROR: unknown error,

OK

001CDESD

Problem Méagliche Ursache Lésung
Die Referenzfahrt ist abge- « Implementierungspro- «  Schaeffler kontaktieren.
schlossen, aber die Meldung blem.

besagt, dass sie noch lauft.
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8

8.1

Wartung

Wartungsarbeiten und Reparaturen durfen nur von qualifiziertem Personal
durchgefihrt werden.

1. Die Stromversorgung vor Wartungsarbeiten und Reparaturen unter-
brechen.

2. Sicherstellen, dass das Linearmodul nicht unter Last oder Spannung steht.

3. Geeignete Sicherheitsausristung verwenden.

Lebensgefahr bei unbefugtem Wiedereinschalten der Stromversorgung

Lebensgefahr fir Personen im Gefahrenbereich durch bewegte Bauteile oder Stromschlag,
wenn die Stromversorgung wahrend der Arbeiten am System unbefugt oder unbeabsichtigt
eingeschaltet wird und das System dadurch wiederanlauft.

> Das System vor Beginn der Arbeiten ausschalten und gegen Wiedereinschalten sichern.

Schmierintervalle

Unter normalen Betriebsbedingungen (v <1 m/s, Weg unter Fm<0,3 c.)
4,08 cm? Fett entsprechend den im nachstehenden Diagramm dargestellten
Bedingungen einspritzen.

@329 Schmierintervalle

7000
km

6000

5000 \\
4000 \
3000

2000
1000 I
0
1240 1860 2480 3100 N 3720
001CDE75
1 Schmierintervall 2 Last

Die Schmierung kann tber den speziellen Schmiernippel erfolgen.

©330 Schmiernippel

8,1

*@5}”
MT6x1&1AI %:#13,5

M6x0,75

001CDE71
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9 Technische Daten

9.1 Version mit Kugelgewindetrieb

©331 Version mit Kugelgewindetrieb

A B
170
— 1]
FIERENE Y 170
‘ © T o
o o
© — — T |9 ‘
- N o
| R
2 f i1 © ! ©
320 + Stroke %l_ﬂ qe»\_ﬂ?gs !
10 300 + Stroke 10
92,5 170 Stroke 1137.5

M6 Tap DP12
Csrtwr—far

ee=——— Ly
Q2 61 [ 6

.
—F ¥ 17
@6H7 Pin Hole DP10 R H

001CDE36

A flr LIFTKIT B fir andere Roboter
C flr LIFTKIT und UR-Roboter D flr UR-Roboter

1 4x2 M6, Tap Thru 2 UR10, UR16

3 UR5 4 UR3

5

Seiten-T-Nut (auf beiden Seiten)

Schaeffler BA 141 | 37



9| Technische Daten

Ed4 Technische Daten flr Versionen mit Kugelgewindetrieb

Pos. Hub A B c D E
mm

1 100 200 1 75 200 175

2 200 400 2 25 125

3 300 400 2 75 400 175
4 400 600 3 25 125

5 500 600 3 75 600 175

6 600 800 4 25 125

7 700 800 4 75 800 175

8 800 1000 5 25 125

9 900 1000 5 75 1000 175
10" 1000 " 1200 " 6" 25" 125"
11 1100 1200 6 75 1200 175
12 1200 1400 7 25 125
13 1300 1400 7 75 1400 175
14 1400 1600 8 25 125
15 1500 1600 8 75 1600 175
16 1600 1800 9 25 125
17 1700 1800 9 75 1800 175
18" 1800 " 2000 " 10" 25" 125"

D standard-Hub

38 | BA141 Schaeffler



Technische Daten|9

9.2 Version mit Riementrieb

@332 Version mit Riementrieb

A B
170
B
TRs Pes
[
AEEE
i i
330 + Stroke E e ES
310 + Stroke 10
355 170 Stroke 104.5 C
. m 3 Pey
| o % s e 2 W % Y
Iy \ el gl - -1 |8
8l — N - T T *7;* 1*: W el
T e ™ T 23 pte
12 ¢ ne e L o e
o [T ye A% 18 :
200
172
o) 160
O )]
L 1 T
o o e o(4g[
150
5

(150)
130

|

|

|

|

|

T

|

|

|

|

|

T
N
e J
|-
7.9 5.2\

E D E
@6H7 Pin Hole DP10

001CDE35

A flr LIFTKIT B fir andere Roboter
C flr LIFTKIT und UR-Roboter D far UR-Roboter

1 4x2 M6, Tap Thru 2 UR10, UR16

3 UR5 4 UR3

5

Seiten-T-Nut (auf beiden Seiten)
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Ef5 Technische Daten flr Versionen mit Riementrieb

Pos Hub A B c D E
mm

10 1000 1200 6 65 1000 165
11 1100 1200 6 115 1000 215
12 1200 1400 7 65 1200 165
13 1300 1400 7 115 1200 215
14 1400 1600 8 65 1400 165
15 1500 1600 8 115 1400 215
16 1600 1800 9 65 1600 165
17 1700 1800 9 115 1600 215
18 1800 2000 10 65 1800 165
19 1900 2000 10 115 1800 215
20 2000 2200 11 65 2000 165
21 2100 2200 11 115 2000 215
22 2200 2400 12 65 2200 165
23 2300 2400 12 115 2200 215
24 2400 2600 13 65 2400 165
25" 2500 " 2600 " 131 1151 2400 " 215"
26 2600 2800 14 65 2600 165
27 2700 2800 14 115 2600 215
28 2800 3000 15 65 2800 165
29 2900 3000 15 115 2800 215
30" 3000 " 3200 " 16" 65" 3000 " 165"
" standard-Hub
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9.3 Controller

@133 Controller

° B) M @ {:}
©1 300 | 200
- ol ©
ey T Iy [ B i R i e W e B
200 ‘ 150 ‘ 160
N 8]
| I 1T |
. #0
001CDE4B
1 Anschluss fir den Naherungsschalter ' 2 Anschluss fir Sicherheits-E/A-Kabel
Nr. 1 (Home)
Anschluss fur den Naherungsschalter
Nr. 2 (+Limits)
3 Anschluss fiir Cobot- 4 Anschluss flr Digital-E/A-
Schnittstellenkabel Schnittstellenkabel
5 Anschluss CANopen Interface 6 Anschluss Motor-Stromkabel

[or]

7 @ 4 -@ 8,5 (Verbindungséffnung zur
SLIDEKIT-Steuerbox)

9 Klammer: 4EA 10 Schraube: 4EA
11 Mutter: 4EA

Wandhalter (optional)

9.4 Endschalter

©134 Endschalter

//‘I I@
I

L VAR DR
A
| 1 3 +5
2 - |
4
| “(@ I
001CDE30
1 Kontrollleuchte (rot) 2 Hauptstromkreis
3 OUTIC 4 Last

5 DC5Vbis 25V
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Ef6 EE-SX574P-WR 1M

Model Konfiguration | Zeittabelle End-
des Ausgangs bedingungen
EE-SX67P Lights-ON Incident _ Kurzschluss
EE-SX67P-WR Interrupted ?gr'fﬁng] L(JLl'zd
Kontroll- ON - positivem (+)-
leuchte (rot)  off Terminal
Dark-ON Aus- ON -
gangstransis- g
tor
Last (Relais)  Operates I
Releases
Lights-ON Incident _EEm = offen
g
Kontroll- ON _-_ pos|t|vem (+)_
leuchte (rot)  opf Terminal
Dark-ON Aus- ON H E %
gangstransis- g
tor
Last (Relais) | Operates H N
Releases
1 + Ve
2 L LD
3 ouT OUTPUT
4 - GND (0V)
" Pin 2 wird beim EE-SX474 nicht benétigt.
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