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1
ALLMANT

UNDERHALL AV ROBOTSYSTEM

For att sékerstélla tillforlitlig, och darigenom ekonomisk, drift av
robotsystemet, maste det underhalldas och fa service regelbundet.
Déarfor &r det viktigt att oljan byts 1 v&xelladorna, att
kulskruvarna smorjs samt att rutinkontroll utférs pa. styrskapet
(inkl. dammsugning) med rekommenderade intervall. Om justering
av kuggspelet i handledsvéxeln blir nddvdndigt, se Service-
manualen, avsnitt 10.4.6.

Ndodvandiga verktyg

0 Dammsugare

o Borste

o  Enkla handverktyg

o Oljespruta 20 ml (art.nr. 6883 053-B)
Sakerhetsanvisningar

Da underhall utfdrs skall alla personer som har anledning att
uppehélla sig inom robotens arbetsomrade, ha god k#nnedom om
robotens eventuella rérelser och de faror som &r foérknippade
ddrmed. -

Under arbete pa roboten skall personalen ha kinnedom om det
elektriska systemet samt om hur roboten kopplas ifran. De skall
dven veta var nddstoppsbrytarna sitter, sa att kraftfsrsdriningen
omedelbart kan brytas om nagon fara uppstar.

Vid arbete p# styrskapet:

o Kom ih&g att vissa delar av systemet &r anslutet till
nitspdnning (t ex transformatorer, kraftmatning och stabili-
seringsdon).

o  Sikerstdll att ingen uppehaller sig i robotens arbetsomrade da
styrsystemet &r i driftldge, dvs da robotens motorer gar.

Q D& elektriska underenheter, som t ex kretskort, byts ut eller
da elektriska anslutningar, som t ex RTXG-don, ansluts maste
huvudbrytaren p& mandverpanelen vara franslagen. I annat
fall kan enheten skadas.
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UNDERHALL AV MEKANISK ENHET

Oljebyte i vaxellador

Vid leverans #r vixelladorna fyllda med olja till en korrekt niva.
Oljan maste bytas efter sex manader eller 1000 timmars drift.

Ligg mérke till att véxelladan maste ventileras for att kunna
fyllas med olja. Detta girs genom att vid pafyllningen d& och da
lyfta upp oljesprutan.

Oljespruta (6883 053-B) skall anvéndas vid oljep&fyllning.

QOljetyp:

Tillverkare:

2 () asea @)
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Figur 1B

ATF, typ A, suffix A
Shell Donax T6
Mobilfluid ATF 200

Esso ATF

Oljemingd IRB 6/2, L6/2:

Staende montage:

Axel 1 (C) 75 cm>
Axel 4 (E) 30 cm>
Axel 5 (P) 30 cm?

Hangande montage:

Axel 1 (C) 260 em? 1)
Axel 1 (C) 330 cm3 2
Axel 4 (E) 30 cm?
Axel 5 (P) 30 cm?

1)  Om oljepluggen sitter pa
vidxelladans ena sida.

2) Om oljepluggen sitter pa

mellanplattan.
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Oljemingd IRB G6/2:

Qil filling and refill

Qi tiling H&ngande montage:
Qljepdtylining och "o 2

Oljepdtylimng

fappning
> \ Axel 1 (C) 330 em3
.'.- _ ~ Axel &4 (E) 30 cm>
' T @ Axel 5 (P) 30 em3
—
Aviappmngsolugy
Figur 1C

yed o VA4

Stdende montage:

Axel 1 (C) 75 cm?
Axel 4 (E) 30 cm>
Axel 5 (P) 30 cm>

O rQ

Figur 1D

Smdrjning av kulskruvar

Kulskruvarna skall smérjas var tredje manad eller efter 300
timmars drift.

| :
! Rekommenderat smérjmedel: £5SO BEACON 2 eller liknande.
|
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o Skyddsbdlgarna oOver kulskruvarna maste tas loss for att
mdjliggéra smdrjning av kulskruvarna. Det kan vara till-
rdckligt att avldgsna endast den Gvre bélgens nedre kant (se
figur 2A, pos. 1) och den nedre bilgens &vre buntband (se
figur 2B, pos. 1).

o Forflytta kulmuttern till dess nedersta ldge. Skjut den &vre
bdlgen bort fran kulmuttern. Torka av gammalt fett med
papper eller en ren duk., Polera ej och anvidnd inga
avfettningsmedel!

Forflytta kulmuttern till dess Gversta ldge. Skjut den nedre
badlgen nedat, bort fran kulmuttern, och torka bort gammalt
fett fran kulskruvens nedre del.

o Med kulmuttern fortfarande i sitt dversta ldge, applicera fett
.pa kulskruvens gdngor med t ex en pensel. Skruva kulmuttern
upp och ned ett par ganger och ldgg p& mer fett om detta &r
nddvandigt.

o VARNING! L&gg ej pa for mycket fett, eftersom det
mekaniska motstandet da kan bli f&r stort och dirigenom
fororsaka nddstopp da roboten senare kérs. Upprepa detta pa
kulskruvens dvre del och ldgg pa lite fett pa det Gvre
kullagret.

o Anvind nya buntband da b&lgarna sétts tillbaka.
o  Om n&gon av bilgarna &r slitna skall de bytas ut mot nya for

att undvika att smuts eller damm tar sig in i kulmuttern. Hur
bélgarna byts beskrivs i servicemanualen.

' Figur 2A Figur 2B
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Smérjning av axel 6 (D)

o  Skall smdrjas var tredje méanad eller efter 300 timmars drift.

o Oppna ticklock 1 eller 2 (se figur 3) och smbrj véxeln.
Anvidnd en tunn pensel sd att fettet nar ner mellan kuggarna.
Rotera den utg&ende axeln s& att hela védxeln nés.

Cylindrisk vaxel:

o Skall smérjas var sjatte manad eller efter 1000 timmars drift.

o Oppna ticklock 3 (se figur 3). Applicera nytt fett.

Figur 3
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UNDERHALL AV ELEKTRONIK

Styrsystemet dr sammansatt av flera elektroniska enheter, vilka
endast kraver visuell kontroll och dammsugning da och da.

Rutinkontroll av styrskapet

Styrskapet &r helt tillslutet, vilket skyddar elektroniken fran den
normala fabriksmiljon. Trots detta bor skapet kontrolleras
regelbundet invédndigt om det star i speciellt dammig miljd. All
smuts skall da avldgsnas genom exempelvis borstning eller
dammsugning. Stromtillforseln till skapet skall da vara franslagen.

o Kontrollera att fldktarna fungerar i savdl styrsk8p som
flexskiveenhet.

o Kontrollera att sk&pets tdtningslist och kabeltdtningarna &r
ordentligt tdta, s& att smuts ej sugs in i skapet.

o Kontrollera att kabeln till programmeringsenheten ej é&r
skadad p& nagot sitt.

Utbyte av batterierna till minnesuppbackningen

De tva batterierna fér minnesuppbackningen, vilka &r 16dda direkt
pa minneskortet, har en kortaste livsldngd av 4 ar, och bor darfor
bytas ut var fjdrde ar for att sdkerstélla problemfri drift.

0BsS! Det 4&r tillradligt att lagra minnesinnehéallet pa en
flexskiva innan minneskorten avldgsnas och sedan
aterladda det efter det att batterierna bytts ut.

For att undvika att minnesinnehallet f&rstérs da
batterierna 16ds loss fran minneskorten, skall batterierna
bytas ut ett i taget pa fdljande sétt:

Avldgsna byglar 52:9-10 och 52:11-12
Byt batteri G201

Aterstill byglar 52:9-10 och 52:11-12
Avldgsna byglar S2:13-14 och 52:15-16
Byt batteri G301

Aterstdlla byglar 52:13-14 och 52:15-16

N\ &~ W -

(Se kretsschema pa nésta sida.)

|
|
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Kretsschema, batterier for minnesuppbackning

Indikeringslampor

o

Kontrollera att alla lampor p& mandverpanelen fungerar
genom att trycka p& lamptestknappen.

Trasiga lampor byts ut genom att vrida plastlinsen (moturs)
och sedan avldgsna lampan, vilken sitter med bajonett-
fattning. Tréd en bit plast- eller gummislang 8ver.lampan och
vrid sedan ett kvarts varv moturs. Atermontera i omvind
ordning.

Flexskiveenhet

o}

Flexskiveenheten skall skyddas mot smuts och damm sa
mycket som mdjligt. Detta astadkoms bdst genom att férvara
den i en dammfri omgivning (t ex ett kontor) da den inte
anvdnds. Om enheten anvénds i kontinuerlig drift skall skydd-
locket alltid vara sténgt.

Flexskivor skall alltid lagras i kontorsmiljd med naormal
rumstemperatur. Vid temperatur 8ver +50 °C kan informa-
tionen pa skivan skadas permanent. Skivorna skall forvaras i
en stallada om magnetiska f&lt kan upptriada.

Flexskiveenheten kan kontrolleras genom att fdrst spela in
ett robotprogram, och sedan ldsa tillbaka det till styr-
systemet igen. En inbyggd funktion kontrollerar om enheten
fungerar korrekt. Savida inga fellampor eller felmeddelanden
visar sig, fungerar enheten tillfredsstillande.

Om svérigheter att fa enheten att ldsa och skriva korrekt
upptréder, kan lds- och skrivhuvudet rengéras med en speciell
rengdringsdiskett (BASF 5 1/4" dubbelsidig flexskiva) tillsam-
mans med testadapterprogrammet for flexskiveenheten (se
servicemanualen).

CK 09-1505
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STYRSYSTEM

Allmén funktion

Robotens styrsystem bygger pd8 ett fler-processorsystem
bestdende av tvd8 kraftfulla 16-bits mikrodatorer och ett antal
mindre 8-bits mikroprocessorer, som alla #r funktionsstyrda. Alla
dessa processorer arbetar enligt individuella inbyggda program.
Overgripande systemstyrning sker dock fr8n huvuddatorn.
Styrsystemets individuella underenheter &r anslutna till en
gemensam buss, som innebdr att de kan kommunicera med
huvuddatorn och i vissa fall ha direkt tillgdng till systemets
arbetsminne.

Blockdiagrammet visar den huvudsakliga uppldggningen av styr-
systemet. (Transformatorer och strdmfdrsdrjning har uteslutits.)

Styrsystemet innehdller tv8 mycket kraftfulla 16-bits
mikroprocessorer av typ Motorola 68000. Den ena anvdnds som
overordnad huvuddator och den andra &r en slavdator f£&r
axelstyrning. Bdda datorerna dr kopplade till den gemensamma
databussen.

16 BIT DATABUSS

KOMMANDE UTBYGGNAD
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Huvuddator

Huvuddatorn utfér styrprogrammet som finns lagrat i ett PROM-
minne pa& huvudprocessorkortet. Huvuddatorn med dess styrprog-
ram utfér de olika robotfunktionerna och kommunicerar med de
andra enheterna i bussen. Minneskortet innehaller ocksa ett
PROM-minne f&r styrprogrammet.

Minneskort

Storleken pa huvuddatorns totala R/W-minne dr 16 kord, varav
ca 6 kord anvénds fir anvindarprogrammet. Anvéndarprogrammet
kan utdkas till ca 22 kord med ett extra minneskort. For lagring
av robotprogrammen anvinds ett R/W-minne med reservmatning
med batteri. Reservmatningstiden ir minst 100 timmar, och beror
pa typ av minneskapslar och omgivningstemperatur.

Programmeringsenhet

Programmeringsenheten, som anvinds for att lira roboten nya
program, &r kopplad till databussen via PD-bussenheten och
kommunicerar med huvudprocessorn. Order mellan datorn och
programmeringsenheten gar via databussen och PD-bussenheten,
varifran de gar pa en tvatradig seriebuss. Vid varje #nda av
seriebussen finns en liten mikroprocessor fér kommunikations-
proceduren.

I/0-anslutningar

I grundsystemet finns ett I/O baskort for digitala in- och ut-
gangar. Vissa av dessa anvédnds f&r tryckknapparna och lamporna
pa kontrollpanelen och andra finns f&r kundens in- och utgangar.
Pa kundsidan finns 7 ingangar och 6 utgangar (+24 V). Baskortet
fér I/O inkluderar ocksa en mikroprocessor fér signalfiltrering.

Ytterligare I/0-mdjligheter

F&r att 6ka antalet in- och utgangar for kunden &r det mdjligt att
ldgga till ett antal olika I/O-kort (tillbehdr). Dessa finns bade f3r
digitala och analoga signaler. De digitala signalerna kan vara far
24 'V, 110 V och 220 V Is eller vs. De analoga signalena anvinds fir
att ansluta olika sensorer fdr tilldmpningsfunktioner. Varje kort
innehaller i regel 16 eller 32 kanaler, men pa det forsta extra
digitala I/O-kortet 4r 9 ingdngar och 7 utgangar reserverade far
speciella funktioner. Till varje ytterligare I/O-kort hdr en separat
plintenhet, till vilken kundens kablar ansluts.

Flexskiva

Fér masslagring/lagring av anvdndarprogram anvénds en flexskiva.
Enheten kan ldsa eller skriva ett helt block (256 byte) &4t gangen
och kommunicerar med R/W-minnet via ett flexskive-gréanssnitt
som har direkt anslutning till minnet (DMA). Upp till 19 robot-
program (beror pa storlek pad minne), eller andra robotdata kan
lagras pa en flexskiva.

CK 09-1510
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Axelstyrning

Axelstyrningen kontrolleras av huvudstyrprogrammet genom order
och rdrelsereferenser som Sverfdrs via ett kommunikationscenter
i huvudminnet.

Driftsstyrning

Axelstyrningen kan ta emot ett antal order fran huvudstyrningen,
sdsom '"aktivera styrningen", "deaktivera styrningen" (= stopp,
stand-by) och "synkronisera". Var och en av dessa order far
styrningen att ga in i ett nytt driftstillstand eller att utfdra ett
visst arbete.

Driftsfdrhallandena star under stiindig dvervakning och nér ett fel
uppstar stoppar systemet automatiskt axeln, deaktiverar styr-
ningen och ger en felkod.

Axelstyrning

Under drift skriver huvudkontrollen regelbundet nya rérelserefe-
renser | kommunikationscentret, dir axelstyrningen hdmtar dem.
Rorelsereferenserna, STEP, innehaller uppgift och hastigheter ach
nya positioner for alla axlar.

Som ett forsta steg interpoleras de, for att ge manga mellanligen,
s& att hdg linjdritet uppnas.

Dérefter matas de till ldgesregulatorn, dir de jamférs med de
verkliga rorelserna. Rérelsereferenserna ldggs °till efterslép-
registren. Fran métsystemet Atermatas verkliga rérelserna, STEP,
och subtraheras fran eftersldp-registren. P2 sa vis innehaller
dessa register positionsfel. Positionsregulatorerna forstirker felen
och, efter signalbehandling i en parallell funktionsgenerator, ger
hastighetsreferenser som flyttar axeln i ldge.

Beroende pa om hastighetskontrollen finns med i axeldatorprog-
rammet, utan atermatning fran tachometern eller i hardvaran
med tachometer-atermatning, matas hastighetsreferenser till den
ena eller den andra varvtalsrequlatorn (i det senare fallet via det
digitala/analoga omvandlaruttaget).

Hastighetsregulatorerna &r i bada fallen PID-regulatorer. I férsta
steget jamfdrs hastighetsreferensen med hastighetssvaret och
skillnaden ber#@knas. Avvikelsen forstirks och integreras i nista
steg. Summan av den forstdrkta avvikelsen och den integrerade
avvikelsen berdknas i slutsteget (om nddvindigt) och resultatet
blir en referensstrém som ger och uppritthaller dnskad hastighet.

I hastighetsrequlatorn jimférs dr- och bérvidrde ach vid skillnad
regleras strémmen. Den integrerade avvikelsen uppritthaller en
strdm som balanserar friktion och belastning under konstanta
hastighetsfiérhallanden.

Strémregulatorn ingar i hardvaran. Regulatorn ir av Pl-typ och
styr motorstrémmen i enlighet med strémreferensen.
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M Motor SPEED Verklig hastighet

TG Tachometer SPEEDO  Hastighetsrefersns it

R Resoiver  STEP Verklig roeelse yrncacd

RPOS Resolverlige. STEPO Rérelseorder

lag Efzersiiipning

Jyanely o Grsignetions:

@ Berkiining t Regulator P/D-karaktaristik Z Digial/analog-omvandlare

¥ | summering E Funictionsgenerator ° ' Resoiver/digital-omvandiare

t_ Regulator P-karsicraristik 9 | Digitala ingdngssignaler K Eff{eitsteg med transistorer
Anm.

1) Anvénds vid hastighetsreglering med takometerdterfdring, annars
férbikopplad.

2) Anvénds vid hastighetsreglering utan takometerdterfdring.

3) Operativ modviljare
(eller ?)

Blockdiagram av mjukvaruservon
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Hardvara

Axeldator

Axeldatorn &r en slavdator med eget CPU och minne. Genom
DMA har den tillgang till systembussen och kan pa sa vis ldsa och
skriva i huvuddatorns minne. Den har ocksa tillgang till I/O-
korten. Kommunikation med huvuddatorn styrs via ett protokoll
som inbegriper ATTENTION- och INTERRUPT-signaler.

Resolvermatare

Mataren producerar en sinus och en cosinussignal, som matas till
resolvrarna i samtliga axlar. Den producerar ocksa en synkroni-
seringssignal fér R/D-omvandlaren.

Processanpassning

1. Resolver/digital-anpassningen tar emot aterfdringssignalerna
fran resolvrarna, avkénner signalfasen, jamfér med synkroni-
seringssignalen fran resolvermatningskortet och omvandlar
dess virde till ett digitalt virde. '

2. Den digitala/analoga anpassningen omvandlar utgangreferen-
serna fran axlarnas styrprogram. till analoga virden, som
matas till drivdonen. n

3. Digitala ingangar anslutér axelstyrningen till signaler fér
felindikering, indikeringar fér strémbegrénsning och synkroni-
seringsomvandlare.

Anpassningen bestar av 2 eller 3 kort, som vardera kan ta hand om
3 axlar.

Drivdon

Drivdonen arbetar i fyrkvadrantsdrift, dvs spinning och strém kan
byta polaritet. Detta innebdr att de kan driva eller bromsa
motorerna oberoende av rotationsriktning. Drivdonen bestar av
styr- och effektenhet.

Styrenheterna YYT 102G, 102F anvidnds fér styrniné med tacho-
meteraterforing (axel 1, 2 och 3). Dessa kort har bade hastighets-
och stromregulatorer.

Styrenhet YYT 102B anvidnds fér styrning utan tachometerater-
féring (axel 4, 5 och 6).

Effektenheterna bendmns YTEA 250-8 och YTEA 250-15. De har
en méirkstrém av 8 A resp. 15 A.

CK 09-1510
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F'ysisk konstruktion

Robotens styrsystem finns i ett metallskap som #r utformat f&r
att skydda styrkretsarna mot tuff industrimiljé. Saledes &r skapet
dammtétt och kyls av internt atercirkulerad luft.

| Skapet

Skapet, som dr 1500 mm hégt, har endast en dorr och kan dirfsr

placeras mot en vigg (dock ej nirmare &n 100 mm fér kylningens
skull).

Mandverpanel finns pa styrpanelen pa utsidan av ddrren, med
undantag av den extra sdkerhetsknappen, som finns pa skapets
vanstra sida. Som tillvalsutrustning kan en manéverpanel leve-
reras for montering pa annat stédlle, och i detta fall placeras en
tdckpanel i skapet. Vid sidan om styrpanelen finns reservutrymme
for kundens egen panel, eller mdjlighet fér en framtida ny
styrpanel.

Huvudstrémbrytare Mandverpanel
— —
| 2 el 9
080 o
3 - = 4 & @
= 000 0 &
* Q
ol
|| \
Flexskiveanslutning
Utrymme f&r programmeringsenhet
l
Figur 5:3 Skap, framifran Figur 5:4  Mangverpanel
CK 09-1510 Jan 1985
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Under mandverpanelen finns ett fack dir programmeringsenheten
kan fdorvaras. Programmeringsenheten ansluts till skapet med en
kabel som kan vara 6 - 15 m lang och det finns en anslutning
harfor i &vre vdnstra hdrnet av facket. Forvaringsladan far
programmeringsenheten kan ocksd monteras utanftr skapet om si
Gnskas. Bredvid forvaringsfacket finns en ladliknande plats for
flexskiveenheten. Den extra flexskiveenheten &r en insticks-modul
som kan tas ut och flyttas till ett annat system. Fér att arbeta
med enheten maste luckan vara stingd. Skapsdérren har ett
handtag och kan lasas.

Robotens och kundens kablar kan anslutas till skapet antingen fran
vanster eller hdger sida efter Gnskemal. (Bestdms vid bestill-
ningen.)

Enheter inuti skapet

Styrelektroniken, som bestar av ett ramverk, ir monterad pa en
svdngbar ram.

FLAKT 1
JEEN|

FLAKT 2

[E—

___— Plintenheter

1l

[ =0

| Reaktorenhet

"
@ —

Elektronik- axlarna ] - 6
ramverk ""--....__L ) @ @

| i e Reaktorenhet

—7 T (option)
axlarna7 -9
Drivdon DI] Dﬂmm
axlarnal - 6 ——— A ———T Nitenhet
oriveen | L] [psssacee?
(option) ---._.._.ll ' ROCOCRTOH|"
axlarna 7 - 9 TR0V R
[asnsnnssnasaninnnl
s ! _— Transformator
Likriktare ~ 1 IIf —_—
Svangram, bakifran Interidr av skapet
Revision 1
CK 09-1510 Jan 1985







6917 0500-AA (9543) 82-08 WAIsaels

ASEA

] T
R [ T T
':I Y O |
(T I
[ T
T T
b
| |t
| WJ I
- o
HH [
i I i [
o | . :: I |
ol I B [
I . B ot
e =Tyl Rt ]I 'I b
k . - ~ ™ ol
L L] [} - - -ch
L] m ™ = - C ]
-e - L] L}
- L) - m
- . —}- - - -
L
. .
: : . ‘ .
=T : N e R L
S b il o I~ as . Y
et o
™ wr el oA w1 oYHA vr oA VY THA
- L L8 ] - A= - - o ;- - -

D14 DSSR (110) 115/DSQC 116 = Regulatorenhet

DSMB 124 = Minneskort

DSPC 153/DSPC 150 = Huvudprocessor

DSPA 110 = Axelprocessor

DSMC 110 = Flexskivekort

DSQC 103/DSQC 117 = Resolvermatarkort

DSQC 104/DSQC 123 = R/D omvandlingskort

DSDX 110 = [/O-kort

DSCA 121 = PD-buss (endast med DSPC 153)
D22 YVYE 109 = 15-voltregulator

YYT 102 = Servostyrkort

YTEA 250 = Servolikriktarenhet
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Sakringar

Styrskapet dr utrustat med sdkringar i fdljande enheter:

- Regulatorenhet
Stromforsdrjningsenhet
Likriktarenhet

-  Terminalenheter

I de tre férsta enheterna framgar sidkringarnas placering och
styrka av fdljande dlagram. Vad giller anslutningsenheterna och
terminalenheterna varierar placering och styrka mellan olika
typer och ges darfor i tabellform.

Likriktarenhet

Da%

k«d 1

Pl ~\ 7 \\ P N
’r NI YA Y Al
.. (@)(@) @) @)
/ /7 \
-’ Neo”

~
. -4. .

— =—— ===

F11 till 19 - sdkring 10 A (snabba) TR 0! FiI-12 A (snabbel

Art.nr. SK 161 0007. S ibl seeq

Strémfdrsérjningsenhet

Ha\v

1T =L 1 .
B

1RB 40:FI1S-1F oA Gredqg) Sw1bl-0043

Fl - sdkring 10 A (snabba) Art.nr SK 161 0007
F2-4 - sdkring6 A (" ) Art.nr SK 161 0005
F5-7 - sdkring2 A (" ) Art.nr SK 161 0001
F8-9 - sdkring 6 A ( Art.nr SK 161 0005
F10-14 - sdkringl6 A( " ) Art.nr SK 161 0009
F15-17 - sakring 20 A (tréga)  Art.nr SK 161 0043
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5 V-regulator
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: F202 -sméltsdkring 3, 15 A Art. No. 5672 2011-19
(DSQC 116)
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Typ av terminalenhet Sdkring placering
och sdkringsnummer (plint nr)

Sakringsmarkning
(smaltsdkring

52 x 10 mm)

(DSDX 110)

DSQC 101 Fl 2 2 A
F2 3,4 2 A

DSTD 160 Fl 1,2 2A
F2 6,7 2 A
F3 24,25 2 A
Fa 29,30 2 A

(DSDI 110)

DSTD 150 Fl 1,2 1A
F2 6,7 1A
F3 24,25 1A
F4 29,30 1A

(DSDO 110)

DSTD 110 Fl 1,2 2 A
F2 6,7 2 A
F3 24,25 2 A
Fu 29,30 2 A

(DSDI 130)

DSTD 140 Fl 1,2 1A
F2 6,7 1A
F3 16,17 1A
Fa 21,22 1A

(DSDO 130)

OSTD 130 INGA SAKRINGAR

(DSAI 120)

DSTA 121 Fl 45,46 100 mA

(DSAQO 110)

DSTA 160 INGA SAKRINGAR

CK 09-1501  Aug 1984
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Inbyggda test

Introduktion

De flesta funktionella underenheterna i robotens styrsystem ar
utrustade med ett inbyggt testprogram som har tva funktioner.
Fér det férsta en initieringskontroll, som utférs omedelbart efter
det att strémmen slagits pa, och fir det andra en kontinuerlig
dvervakningsfunktion som sker under drift.

Om ett fel uppstar kommer hela eller del av systemet att stoppas,
beroende pa var felet uppstar.

Det normala resultatet ir ett nddstopp och ett felmeddelande (pa
programmeringsenheten). Vissa fel tinder endast en lysdiod pa
panelen och vissa indikationer kan endast klaras upp genom att
dterstarta systemet. Inbyggda testprogram beskrivs hdr for
féljande enheter:

Huvuddator - styrprogram, checksummekontroll.

Axeldator - styrprogram, checksummekontroll.

Minneskort - funktionsparameterminne, minnestest och inne-
hallstest, R/W-minnestest, programmminne inne-
hallstest.

Programmeringsenhet

- styrspak- och programtest, valbart sjilvtest.

Servosystem - R/D-omvandlare vérdekontroll, kommunikation:
huvuddator - axeldator
- servo- och métsystem, kommunikation med R/D-
omvandlare.

Flexskiveanpassning
- formattering, lis- och skrivparametrar, lds- och
skrivprogram far robot, kommunikation RAM -
flexskiva.,

PD-busskommunikation
- lokal PROM, RWM och PD-busskemmunikation.

CK 09-1510

Jun 1984




ASEA

Statusindikation
Allmint

BUSS-initiering alstras antingen ndr matning slas till eller vid
anvdndande av vippstrémbrytaren ACTIV pa DSPC 153 (150).

Statusindikering finns i form av fdrgade lysdioder pa frontpanelen
till kretskorten i styrskapet och terminalenheten for bas in- och
utgéng.

I nedanstaende lista dver statusindikering anges lysdiodférgerna
som (G) gréin, (Y) gul och (R) réd, och dér:

Grén indikerar normal status

Gul indikerar ndrvaron av en signal
Ra&d indikerar ett fel

Symbolerna pa kortfronterna i nedanstiaende illustrationer har
fdljande betydelse: )

L ysdiodstatus-indikering
Mitpunkt (utgang)
Trimpotentiometer for justering

Vippstfﬁmbrytare

Terminalenhet (D14.153.X90)

s ol olRRlotR o ﬁ : é BepepRERRRcREeeeR | % Ryl
] 1] ROBOT
P8
C—) . g
C sl I e
= e RACK

De gréna lysdiod-signalerna pa terminalenheten anger, nér de
slidckts, var nddstoppslingan har avbrutits och bérjar vid RACK:

RACK lyser om STAL &r slickt pa DSPC 153 (150) medan
DCOK &r tint pa DSSR 110 och ENABLE é&r tant pa
YYE 109A.

EXT lyser om den externa nddstoppslingan inte &r Gppen.

6917 0500-AA (9543) 82-08 W_-7u7a
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INT

ROBOT

lyser om likriktaren inte anger jordfel (extra) eller
dverspénning.

lyser nédr nddstoppknapparna pa operatdrspanelen och
programmeringsenheten inte ir aktiverade.

lyser -ndr robotens griinsligesbrytare inte aktiveras.
Funktionen kan &verbyglas genom OPERATION- eller
STANDBY-knapparna.

CK 09-1510

Jun 1984
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Allménna anvisningar for service

Nér man finner fel pa en enhet och denna siledes byts, dr det
nddvéndigt att ersdttningsenheten har samma byglingar som den
gamla. Samtliga nddvéndiga byglingar f&r varje enskild enhet finns
i robotsystemets kretsschema,

Placeringen av de enskilda byglingsgrupperna inom en enhet finns

tryckta pa& enhetens kretskort och #r dirfsr ldtta att finna.
[llustrationen hirnedan ger ett exempel pa hur byglingsfilten dr
markerade pa respektive kretskort.

Kretskorten i robotens styrsystem &r av instickstyp, vilket innebir
att de dr litta att ta ut och sitta tillbaka. For att skydda mot
eventuella skador pa kretskorten, skall man alltid stinga av
strommen till skapet innan man tar ut eller sdtter tillbaka ett

kort.

Mirkning ———=2| ® ® ® ® 0 @ |12 «—5:ning
pa kretskort __o. 1| ¢ 0 @ @ o @ |11 «——p2 kretskort

Sl=
T
® 00
4_11357
S2 =
S6 =
> 1 1 2 =
vi [+
® o o ©
3 4
[ ] ® o
5 6
- 5
S8 l f
S9 SN
[ [E2 G
[ )
—:; S8 =
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NIVADETEKTOR. GAR POS VID "1" IN

NIVADETEKTOR. GAR NEG VID "1* IN

ELEKTRONISK SWITCH. KONTAKTEN OPPNAR MED "1" PA%#

ELEKTRONISK SWITCH. KONTAKTEN SLUTS MED "1" PA.%#

SET-RESET VIPPA

OPTOKOPPLARE

JAMFORARE

UTG. TIDSFORDROJD VID 0—1 OVERGANG MED TIDEN T

UTG. TIDSFORDROJD VID 1—0 OVERGANG MED TIDEN T

SINUS OscC.

4-KANTS OSC.

4-KANTS OSC. MED ENDAST POS. PULSER
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LINJAR FORST. MED EN INV. INGANG

PI-REG. MED TVA INV. INGANGAR. NAR A=1
ERHALLS P-FORST.

PI-REGULATOR MED LIMITERING

PI-REGULATOR

P-FORSTARKARE

P-FORSTARKARE UTAN INV. VID A="0" ERHALLS INV.

I-REGULATOR

P-FORSTARKARE MED NEG. UTSPANNINGEN SPARRAD

NIVADETEKTOR

FUNKTIONSBILDARE (Innehaller 2 brytpunkter)






SPANNINGSFOLJARE

ABSOLUT VARDESBILDARE

OP-FORSTARKARE (i kretsschema)

3.






sworido (¥

601 it | | f yel St
12 ! wot fi v ol :
dvsg vasall LZaf vasa| ~osall sosall S9sa usa f| wIea qeHsajjansa
ey d® A0 AD A0 AO
S s (8ESLESLS)e 2
b N %% 334 { @ @
@) ¥ ®F 2O [l
o WW 3 ®d | | @ @
O 5 } 29 SO =0 =
:zo u_ m | neo. EO ﬂn@
:xO M A WW o ® !
NN m_.. | ad |
"O - 26 | =Q . 2
vQ H g9 | ‘ “le || e
; R | _
:o Y @% ” _
S
N
® L@ of @ @ ® | @f @ ©
S :
& i 0 R
_<_._O. .m,w :0 m Levigy
i . _ ®
001 dm :o v a\ .
o | _ :
o u ..n,_:
s %t Q¢
4 8
© O s IR
m__n«\ m_ _®®_
SDINI R s wil .
o0 bl i [~
[ X J
! ' 0@ |+®® ¢m.=

o
Y¥sSsa

O,
o,.
.
Q.
Q.

®

SIBNS TYHHILINI

AVAOHIY 08
A40 WIMOJ HILIMS







D22

=

S S | : £ &)

ac o
()

YTEA

50~

TYr
10z A

® 00,0 00:0:0:00

S : 5 ®

YTEA
250-8

00 _© :0:0000:0:0:00;

10LA

iy ' 2o @ 3
N "~
:0 20 ‘@ i . ;@5@5@ ® =©"©:©,©f©§©’© :5

Weled ot

‘O
£S
-
Z £2
Py B
by
35359 31 wof
;ﬁx; &% §if
L3 - :'éf o
s 7 =o
2 4 '15§ ;%’ 98
\ I
+ |
O O;00:0:0 e g

ENABLE
()]
ISV ERROR
[
RESET
O
Sy ADJ
O
15y
O
4#}
0o
[)
iii
©
YYE
los)(f:







/L.

D 31

00,0 000000 . : |

’ Ly
< .
- o
£ o

E©>.;=:<c:>>g©ﬂ©;©z©sd; 1

drec fyper  Leort

rerpende Yo motopstorisle.

0100 0:0:0:00 -

obevr an

41

Flung

To9R A







6917 0500-AA (9543) 62-08 Wiinau™d

ASEA

Elektronik-
ramverk

Drivdon
axlarnal - 6

Drivdon

(option)
axlarna 7 - 9

Likriktare

Svédngram, bakifran

Under mandverpanelen finns ett fack dir programmeringsenheten
kan forvaras. Programmeringsenheten ansluts till skapet med en
kabel som kan vara 6 - 15 m lang och det finns en anslutning
hirfér i &vre vidnstra hdrnet av facket. Férvaringsladan fér
programmeringsenheten kan ocksa monteras utanfir skapet om sa
onskas. Bredvid férvaringsfacket finns en ladliknande plats fdr
flexskiveenheten. Den extra flexskiveenheten dr en insticks-modul
som kan tas ut och flyttas till ett annat system. Fdr att arbeta
med enheten maste luckan vara sténgd. Skapsddrren har ett
handtag och kan lasas.

Robotens och kundens kablar kan anslutas till skapet antingen fran
vénster eller hoger sida efter &nskemal. (Bestidms vid bestill-
ningen.)

Enheter inuti skapet

Styrelektroniken, som bestar av ett ramverk, &r monterad pa en
svdngbar ram.

-

—

“FLAKT1 __FLAKT friie LPIT
LAK 2 / "Q’ fi
[Tem | [Foe | o) | Chart &LA
\)a."‘|Ae drosﬂ&g
/l"\-!;d. moter,
e
e /-_...... Plintenheter
J —
@/ | Reaktorenhet
11| | axlarnal -6
- Reaktorenhet
e—1T (option)
| DE DE:][:]Q axlarna7 - 9
[~ Ndtenhet
ey
"--..jl D &) 19) () () 6) () () (o) | | her (LSLU&Q By
— IF i.-)l‘@(-)(o (o(' {a :I | —1
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|~ Transformator
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Under elektronikramen finns tva identiska ramverk for upp till 9
drivdon. Varje drivdon bestar av tva kretskort.

Mellan drivdonsramverken finns en likriktare f5r motormatning.

Bakom kontrollpanelen finns ett extra urymme for ett extra
elektronikramverk.

Nattransformatorn &r placerad i botten av skapet.

Pa bakre vdggen i skapet finns:

- En ndtenhet med sidkringar, kontaktorer och raspannings-
matning

- Reaktorer f&r upp till 9 Is-motorer

-  Terminalenheter fdr anslutning av kundsignaler, sasom digi-
tala och analoga I/O

Skapet har dubbla viggar och anvinder atercirkulerande luftkyl-
ning med tva fliktar i taket.

Beskrivning av positionsbeteckningar

Styrskapet anvidnder ett matrissystem for att ange position pa de
olika enheterna. Detta betyder att alla enheter i skapet kan
lokaliseras genom en kod bestaende av en bokstav som anger lige,
och en siffra som anger hdjden (avstandet ner fran skapets tak i
enheter om 44,75 mm (1 3/4").

Bokstavbeteckningarna &r:

D = Elektronikramverk
H = Bakre vigg
F = Fri placering (golv, tak, dérr, sidovéggar)

Salunda &r D14 definiering av &vre kortraden i elektranikramen.

Anslutningar

Alla anslutningar &r mirkta med X och en siffra, t ex X90.
Numren ingar i en ldpande serie och har inget direkt samband med
kopplingens placering i skapet.

D14.153.X90

Specialfall:

Kontakt (plintenhet i bakre skapviggen) X90 fér 1/O-kortet ifraga
i ramverk D14, pasition 153.

CK 09-1510

Jan 1985
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