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2. Versionshistorie

Version | Anderungen

Datum
1.0.0| Initiale Version 05.11.2020
1.0.1| 1. Uberarbeitung 12.01.2021

1.0.2 | Erweiterung um Version mit Faltenbalgrweiterung 2. Ventilblock, Korrektu- | 05.07.2022
ren/Erganzungen Ersatzteile

1.03 | IR RC 2 hinzugefiigt 02.12.2022

3. Funktionund bestimmungsgemalier Gebrauch

DerToolConnectoist zum Betrieb an einem Staubli Roboter der Baureihevb8&sehen. Die
Montage, der Anschluss und der Betrieb miissen entsprechend dieser Betriebsanleitung erfolgen.

Die Komponente stellt keine Sicherheitsfunktionen im Sinne der Persoden Maschinensicher- ﬂ

heit zur Verfigung. Funktionale Sicherheit muss Huiroergeordnete Systeme sichergestellt wer-
den.

Jede Benutzung Uber den Rahmen dieser Betriebsanleitung hinaus, ist als nicht bestimmungsge-
mal anzusehen.

Elektrische und mechanische Arbeiten dirfen nur durch qualifiziertes Perdorchigefiihrt wer-
den.




4. Eigenschafterund Aufbau

DerToolConnectoist als universelle Schnittstelle fir den Werkzeuganbau anS€&@&Roboter konzipiert.
Hierbei stellt er sowohl mechanische als auch elektrische und pneumatische Schnittstellen zurngerfigu

Durch seinen modularen Aufbast der ToolConnectoindividuell konfigurierbar.

Die Montage am Roboter erfolgt Gber eine Spannzange direkt auf der Pinole des Roboters. Es ist kein roboter-
seitiger Flansch erforderlich.

Als mechanische Anbindufigr den Greifersteht auf der Unterseite ein Normflansch zur Verfligung (s. Typ-
schlissel).

Der freie InnerQuerschnitt der Pinole betragt durchgehe@d 8mm. Es stehen seitliche Abgange zum Inneren
desToolConnectarzur Verfigung.

Elektrischstehenverschiedene Kombinationen aus Busanschaltungen sowi@iihAusgangsmodulen zur
Verfiigung (s. Typschlissel).

Pneumatisch lassen sich bis zu y@eben¥ Ventile mit unterschiedlichen Funktionen einbauen (s. Typschlis-
sel).Es kénnen zwdvier)* unterschiedliche Druckkreise eingespeist werd¢nmit 2. Ventilblock)

Es stehen verschiedene Gehausevarianten mit Verschraubungen, Kabedtillexin ESbderlebensmittelge-
rechter Ausfuhrung zur Verfiigung.

Zur Diagnose verfiigt ddioolConnectoiiber zwe Displays

Die Masse des Gesamtsystems betragt je nach Ausbau zwischen 900g00gd 1

Spannverbindung Pinol(\

Gehause LED




Display

Eingénge

Verschraubungen/

Mainboard

Tullen /

Display

Ausgénge

Netzteil

Ventile

WerkzeugFlansch

Abluft-Schalldampfer




5. Typschlissel

Der Typschlussel des Gerdts ist wie folgt aufgebaut:

Schlussel Code | Funktion
Produktschlussel TCGTS2 | ToolConnectofur Staubli TS2
Systemhéhe (aaa) 080 Systemhéhe 80mm =
081 Systemhohel34mm (80mm +54mm) fir Montage mit Faltenbalg &
Flansch (bb) 04 ISO 9409-40-4-M6 g
Gehéuse (cc) 01 Standard (grau) mit Verschraubungen '
02 Standard (grau) mit Tillen %
11 | ESD (grau) mit Verschraubungen =
12 ESD (grau) mit Tullen S
21 FDA (weilR) miYerschraubungen
Businterface (dd) EC EtherCAT
Eingangsmodul (ee) 00 Ohne X
01 16 digitale Eingénge <
Ausgangsmodul (ff) 00 Ohne ﬁ
01 16 digitale Ausgange =
LEBBand (g) 0 Ohne 3]
1 24 RGH.EDs g
Gateway (hh) 00 Ohne =
01 I0Link 3Kanal Master
Ventilblock (i) 0 Ohne
1 P-Luftverteilung 1/3
2 P-Luftverteilung 2/2 X
Ventile (j) 4x X Blindplatte g
A 5/2-Wegeventil, monostabil =
B 5/2-Wegeventil, bistabil &
C 5/3-Wegeventil Mittelstellung geschlossen @
D 5/3-Wegeventil, Mittelstellung entliiftet I3
E 5/3-Wegeventil, Mittelstellung bellftet o
F 2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung geschlossen 2
G 2x 3/2Wegeventil, Ruhestellung offen
H 2x 3/2-Wegeventil Ruhestellung offen/geschlossen

* 2. Ventilblock

Fir einen 2. Ventilblock wird diisatzlichesruppe-iXjjjan den Bestellcode angehangen.
Der 1. Ventilplatz ist hier nicht belegbar (X). So sind insgesamt maximal 7 Ventile mdglich.

DieseOption ist nicht Verfligbar in Verbindung mit der Option Gateway I0Link Master.



6. Mechank

6.1. Anbau an den Robotefohne Faltenbalg)
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Systemhdhg80mm)

A

@ 18nm

Nut bei 0°

Zylinderstift

@ 170nm

A\ 4




6.1.1.Montage

Stellen sie sicher, dass die Pinole so weit ausgefahren ist, dass sich genltigend Arbeitsraum zwischen Gehéause
und ToolConnectabefindet und die Position der Fiihrungsnut bei 0 Grad bekannt ist. Es gibt 3 Fihrungsnuten

im 120° Winkel. Die Nut bei 0° ist rdurch die Anzeige im Handbediengerét eindeutig zu identifizidrésen

Sie die 4 Spannschrauben etwa 5 Umdrehungen. Ziehen Sie das Spannstiick aus der Buchse, bis sich die Pinole
leicht einfiihren Iasst. Nun schieben Sie die Pinole bis zum Anschlag irhdiad: Achten Sie darauf, dass der
Zylinderstift hierbei in die Fihrungsnut bei 0° der Pinole eingreift. Dann befindet sich das Stiftloch am Flansch
ebenfalls bei 0°. Nun ziehen sie die 4 Spannschrauberehreren DurchgangegieichmaRig festAnzugsmo-

ment 5 Nm). Gehen Sie hierbei diagonal vBie Verwendung einer Schraubensicherung (z.B. LOCTITE 222)

wird dringendempfohlen.

6.1.2. Demontage

Stellen sie sicher, dass die Pinole so weit ausgefahren ist, dass sich gentigend Arbeitsraum zwischen Gehéause
und ToolCanectorbefindet. Trennersie alle Vebindungen die durch die Pinole nach oben fiihr&ichernsie

den ToolConnectogegen HerunterfallenLdsen Sie die 4 Spannschrauben etwa 5 Umdrehurig@m schrau-

ben Sie zwei Schrauben M5 x 15 oder langer in die hditiésgewinde bis zdockerenAnlage Drehen Sie

diese beiden Schraubamun abwechselnd jeweils ein kleines Stiickchen weiter, bis sicha@Connectovon

der Pinole abziehen lasst.

6.2. Anbau an den Roboter (mit Faltenbalg)

AN
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Fixierschrauben 2x
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Flanschadapter
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6.2.1.Montage

Stellen sie sicher, dass die Pinole so weit ausgefahren ist, dass sich geniigend Arbeitsraum zwischen Gehause
und ToolConnectabefindet und die Position der Fiihrungsnut bei 0 Grad bekannt ist. Es gibt 3 Fihrungsnuten
im 120° Winkel. Die Nut bei 0° ist nur durch die Anzeige im Handbediengerat eindeutig zu identifizieren.

Montieren sie zunachst den Flanschadapter im Faltenbaldditie der beiden Fixierschraubegiehen Si@un
das Spannstiick aus der Buchse, bis sich die Pinole leicht einflihren lasst. Nun schieben Sie die Pinole bis zum
Anschlag in die Fihrung.

Montieren Sie nun deffoolConnectoRichten sie deffoolConnectoanhand des Stiftlochs am unteren

Flansch und der Fiihrungsnut bei 0 Grad aus. Systembedingt ist bei der Variante fir Faltenbalg kein Fiihrungs-
stift in der Pinolenaufnahme vorhandeNun ziehen sie die 4 Spannschrauben in mehreren Durchgéngen
gleichmaRig fesfAnzugsmoment 5 Nm). Gehen Sie hierbei diagonal vor. Die Verwendung einer Schraubensi-
cherung (z.B. LOCTITE 222) wird dringend empfohlen.

Abschlieend kann der Faltenbalg oben am Roboter befestigt werden.

6.2.2.Demontage

Stellen sie sicher, dass die Pinolenssit ausgefahren ist, dass sich gentigend Arbeitsraum zwischen Gehause

und ToolConnectobefindet. Losen sie das obere Ende des Faltenbalgs vom Rofogemen sie alle Verbin-

dungen, die durch die Pinole nach oben fuhr8ithernsie denToolConnectogegen Herunterfallen Lésen Sie

die 4 Spannschrauben komplett. Sie kdnnen nun TeolConnectovom Flanschadapter trennen. Zur Demon-

tage des Flanschadapters schrauben Sie zwei Schrauben M5 x 15 oder langer in die beiden Hilfsgewinde bis zur
lockeren AnlageDrehen Sie diese beiden Schrauben nun abwechselnd jeweils ein kleines Stiickchen weiter, bis
sich der Flanschadapter von der Pinole abziehen lasst.

6.3. Benutzerseitiger Anbau

6.3.1. FlanschSO 94091-40-4-M6
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6.4. Gehausevarianten

6.4.1. Gehause miterschraubungen

Die Gehausevariante mit Verschraubungenfiigt berl8 Kunst-
stoffverschraubungen M1@max 7mm sowie 2 Kunststoffver-
schraubungen M1§Imax10mm).

6.4.2. Gehause mit Tullen

Die Gehéausevariante mit Tullen verfugt iber 18 Ti#enaxémm
sowie2 Tullendmax9mm.

6.4.3.ESD Variante

In der ESD Variante ider Gehausekdérper mit ei-

nem ableitfahigen Lack lackiert und leitfahig mit

der Pinole verbunden. DéberflacherAbleitwi-

derstand betragk 3,5x 10m dzy R Sy (i & LINKR OK i
IEC 6134®-1. Die Farbést ahnlich RAL7035 Licht-

grau.

Pl
(s
Z
(&

6.4.4.FDA Variante

In der FDA Variante besteht das Gehause aus einem lebensmittelkon-
formen Polyamid mit einer geglatteten Oberflache. Hierdurch ist die
Anhaftung von Fremdkdrpern reduziert.
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