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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 Faltenbalg, Erweiterung 2. Ventilblock, Korrektu- 05.07.2022

ren/Ergénzungen Ersatzteile
1.0.3 | IRRC 2 hinzugefugt 02.12.2022

3. Funktion und bestimmungsgemaBer Gebrauch

Der ToolConnector ist zum Betrieb an einem Staubli Roboter der Baureihe TS2 vorgesehen. Die
Montage, der Anschluss und der Betrieb missen entsprechend dieser Betriebsanleitung erfolgen.
Die Komponente stellt keine Sicherheitsfunktionen im Sinne der Personen- oder Maschinensicher-
heit zur Verfiigung. Funktionale Sicherheit muss durch tGbergeordnete Systeme sichergestellt wer-

den.

Jede Benutzung Gber den Rahmen dieser Betriebsanleitung hinaus, ist als nicht bestimmungsge-

maRk anzusehen.

Elektrische und mechanische Arbeiten diirfen nur durch qualifiziertes Personal durchgefuhrt wer-

den.




4. Eigenschaften und Aufbau

Der ToolConnector ist als universelle Schnittstelle fiir den Werkzeuganbau am TS2 Scara-Roboter konzipiert.
Hierbei stellt er sowohl mechanische als auch elektrische und pneumatische Schnittstellen zur Verfligung.

Durch seinen modularen Aufbau ist der ToolConnector individuell konfigurierbar.

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

Als mechanische Anbindung fiir den Greifer steht auf der Unterseite ein Normflansch zur Verfiigung (s. Typ-
schlissel).

Der freie Innen-Querschnitt der Pinole betragt durchgehend @18mm. Es stehen seitliche Abgange zum Inneren
des ToolConnectors zur Verfligung.

Elektrisch stehen verschiedene Kombinationen aus Busanschaltungen sowie Ein- und Ausgangsmodulen zur
Verfligung (s. Typschlissel).

Pneumatisch lassen sich bis zu vier (sieben)* Ventile mit unterschiedlichen Funktionen einbauen (s. Typschlis-
sel). Es kdnnen zwei (vier)* unterschiedliche Druckkreise eingespeist werden. (* mit 2. Ventilblock)

Es stehen verschiedene Gehdusevarianten mit Verschraubungen, Kabeltillen sowie in ESD oder lebensmittelge-
rechter Ausfithrung zur Verfiigung.

Zur Diagnose verfligt der ToolConnector Giber zwei Displays.

Die Masse des Gesamtsystems betrdgt je nach Ausbau zwischen 900gr und 1400gr.

Spannverbindung Pinole \

Gehause LEDs




Display

Display

Eingange Ausgdnge
Verschraubungen /
Netzteil
Mainboard
Ventile

Tllen /

Abluft-Schalldampfer

Werkzeug-Flansch




5. Typschliissel

Der Typschlissel des Gerats ist wie folgt aufgebaut:

TC-TS2-aaa-bb-cc-dd-ee-ff-g-hh-ijjjj [-iXjjj]*
Schliissel Code Funktion
Produktschliissel TC-TS2 | ToolConnector fiir Staubli TS2
Systemhohe (aaa) 080 Systemhohe 80mm *E‘
081 Systemhohe 134mm (80mm + 54mm) fiir Montage mit Faltenbalg | &
Flansch (bb) 04 ISO 9409-1-40-4-M6 9
Gehause (cc) 01 Standard (grau) mit Verschraubungen E.
02 Standard (grau) mit Tullen %
11 ESD (grau) mit Verschraubungen =
12 ESD (grau) mit Tillen S
21 FDA (weil}) mit Verschraubungen
Bus-Interface (dd) EC EtherCAT
Eingangsmodul (ee) 00 Ohne x
01 16 digitale Einginge £
Ausgangsmodul (ff) 00 Ohne =
01 16 digitale Ausginge N
LED-Band (g) 0 Ohne °
1 24 RGB-LEDs =
Gateway (hh) 00 Ohne =
01 I0Link 1-Kanal Master
Ventilblock (i) 0 Ohne
1 P-Luftverteilung 1/3
2 P-Luftverteilung 2/2 x
Ventile (j) 4x X Blindplatte ®
A 5/2-Wegeventil, monostabil %
B 5/2-Wegeventil, bistabil 5
C 5/3-Wegeventil, Mittelstellung geschlossen &
D 5/3-Wegeventil, Mittelstellung entliftet E:
E 5/3-Wegeventil, Mittelstellung beliftet S
F 2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung geschlossen =
G 2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung offen
H 2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung offen/geschlossen

* 2. Ventilblock

Fiir einen 2. Ventilblock wird die zusatzliche Gruppe -iXjjj an den Bestellcode angehangen.
Der 1. Ventilplatz ist hier nicht belegbar (X). So sind insgesamt maximal 7 Ventile moglich.

Diese Option ist nicht Verfligbar in Verbindung mit der Option Gateway IOLink Master.




6. Mechanik

6.1. Anbau an den Roboter (ohne Faltenbalg)

Spannschrauben 4x

Gewinde M5 zur Demontage 2x

Systemhohe (80mm)

A

Nut bei 0°

Zylinderstift

A\ 4




6.1.1. Montage

Stellen sie sicher, dass die Pinole so weit ausgefahren ist, dass sich geniigend Arbeitsraum zwischen Gehause
und ToolConnector befindet und die Position der Fiihrungsnut bei 0 Grad bekannt ist. Es gibt 3 Flihrungsnuten
im 120° Winkel. Die Nut bei 0° ist nur durch die Anzeige im Handbediengerat eindeutig zu identifizieren. Lsen
Sie die 4 Spannschrauben etwa 5 Umdrehungen. Ziehen Sie das Spannstiick aus der Buchse, bis sich die Pinole
leicht einflihren ldsst. Nun schieben Sie die Pinole bis zum Anschlag in die Flihrung. Achten Sie darauf, dass der
Zylinderstift hierbei in die Fiihrungsnut bei 0° der Pinole eingreift. Dann befindet sich das Stiftloch am Flansch
ebenfalls bei 0°. Nun ziehen sie die 4 Spannschrauben in mehreren Durchgangen gleichmaRig fest (Anzugsmo-
ment 5 Nm). Gehen Sie hierbei diagonal vor. Die Verwendung einer Schraubensicherung (z.B. LOCTITE 222)
wird dringend empfohlen.

6.1.2. Demontage

Stellen sie sicher, dass die Pinole so weit ausgefahren ist, dass sich gentigend Arbeitsraum zwischen Gehduse
und ToolConnector befindet. Trennen sie alle Verbindungen, die durch die Pinole nach oben fiihren. Sichern sie
den ToolConnector gegen Herunterfallen. Lésen Sie die 4 Spannschrauben etwa 5 Umdrehungen. Nun schrau-
ben Sie zwei Schrauben M5 x 15 oder langer in die beiden Hilfsgewinde bis zur lockeren Anlage. Drehen Sie
diese beiden Schrauben nun abwechselnd jeweils ein kleines Stiickchen weiter, bis sich der Tool/Connector von
der Pinole abziehen l&sst.

6.2. Anbau an den Roboter (mit Faltenbalg)
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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 ToolConnector befindet 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 zundchst den Flanschadapter im Faltenbalg mit Hilfe der beiden Fixierschrauben. Ziehen Sie nun
das Spannstiick aus der Buchse, bis sich die Pinole leicht einflihren ldsst. Nun schieben Sie die Pinole bis zum
Anschlag in die Fihrung.

Montieren Sie nun den ToolConnector. Richten sie den ToolConnector anhand des Stiftlochs am unteren
Flansch und der Fiihrungsnut bei 0 Grad aus. Systembedingt ist bei der Variante fiir Faltenbalg kein Fiihrungs-
stift in der Pinolenaufnahme vorhanden. Nun ziehen sie die 4 Spannschrauben in mehreren Durchgdngen
gleichmaBig fest (Anzugsmoment 5 Nm). Gehen Sie hierbei diagonal vor. Die Verwendung einer Schraubensi-
cherung (z.B. LOCTITE 222) wird dringend empfohlen.

Abschliefend kann der Faltenbalg oben am Roboter befestigt werden.

6.2.2. Demontage

Stellen sie sicher, dass die Pinole so weit ausgefahren ist, dass sich geniigend Arbeitsraum zwischen Gehause
und ToolConnector befindet. Losen sie das obere Ende des Faltenbalgs vom Roboter. Trennen sie alle Verbin-
dungen, die durch die Pinole nach oben fiihren. Sichern sie den ToolConnector gegen Herunterfallen. Losen Sie
die 4 Spannschrauben komplett. Sie konnen nun den ToolConnector vom Flanschadapter trennen. Zur Demon-
tage des Flanschadapters schrauben Sie zwei Schrauben M5 x 15 oder langer in die beiden Hilfsgewinde bis zur
lockeren Anlage. Drehen Sie diese beiden Schrauben nun abwechselnd jeweils ein kleines Stiickchen weiter, bis
sich der Flanschadapter von der Pinole abziehen l&sst.

6.3. Benutzerseitiger Anbau

6.3.1. Flansch ISO 9409-1-40-4-M6
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6.4. Gehausevarianten

6.4.1. Gehduse mit Verschraubungen

Die Gehdusevariante mit Verschraubungen verfigt Gber 18 Kunst-
stoffverschraubungen M12 (@max 7mm) sowie 2 Kunststoffver-
schraubungen M16 (@max 10mm).

6.4.2. Gehduse mit Tiillen

Die Gehausevariante mit Tullen verfligt tiber 18 Tullen @max 6mm
sowie 2 Tullen @max 9mm.

6.4.3. ESD Variante

In der ESD Variante ist der Gehdusekorper mit ei-
nem ableitfahigen Lack lackiert und leitfdahig mit
der Pinole verbunden. Der Oberflachen-Ableitwi-
derstand betrédgt < 3,5 x 10°Q und entspricht der
IEC 61340-5-1. Die Farbe ist ahnlich RAL7035 Licht-
grau.

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 Fremdkorpern reduziert.

11



7. Elektrik

7.1. Netzteil (19-1011-100-01)
Montageplatz Seite B oben
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7.1.2. Spannungsversorgung (X200)

Uber den Steckverbinder X200 wird das Geriat mit Spannung versorgt.
Hersteller: Molex Typ: 43025-0400 + Crimpkontakte 46235-0001

Es kdnnen zwei 24V Potenziale eingespeist werden.

V1: Dauerspannung zur Versorgung der internen Logik, der Eingdnge und eines Teils der
Ausgange

V2: ggf. geschaltetes Potenzial (Not-Aus) zur Versorgung eines Teils der Ausgédnge

0V: Bezugspotenzial. Beide Kontakte sind intern miteinander verbunden.

7.1.3. Sicherungen

Alle Sicherungen des Gerates befinden sich auf der Netzteilplatine und sind auswechselbar. Zum Einsatz kom-
men Miniatursicherungen im Format 6,1 x2,6 x 2,6mm?3 (6125)

2.B: Hersteller: Littlefuse Serien: 451,452,453, 454
Hersteller: SIBA Serien: 157000, 158000
Sicherung | Funktion Position Wert
F1 V1 Eingénge (X201, X202, X203) Oberseite 2.5A
F2 V1 Ausgdnge (X211, X212, X213) Oberseite 2.5A
F3 V2 Ausgange (X211, X212, X213) Oberseite 2.5A
F4 24V intern Rickseite 2.5A
F10 3.3Vintern Riickseite 1AF
F11 5V intern Rickseite 2.5A
7.1.4. Diagnose-Leuchtanzeigen (LED)
Folgende Diagnose-LEDs stehen zur Verflgung:
LED Funktion Sicherung
V1 Versorgungsspannung V1 an X200 vorhanden -
V2 Versorgungsspannung V2 an X200 vorhanden -
Vin VIn 24V fiir Eingdnge aus V1 (X201, X202, X203) F1
VOutl VOutl 24V fur Ausgange aus V1 (X211, X212, X213) F2
VOut2 VOut2 24V fur Ausgange aus V2 (X211, X212, X213) F3
24V 24V intern vorhanden (aus V1) F4
3.3V griin | 3.3Vintern vorhanden F10
3.3Vrot 3.3Vintern Fehler -
5V griin 5V intern vorhanden F11
5V rot 5V intern Fehler -

13




7.1.5. Versorgungsstecker (X20x, X21x)

Diese Steckverbinder dienen der 24V Spannungsversorgung der einzelnen Platinen.

Hersteller:  JST Typen: XHP-2 (X20x) und XHP-3 (X21x)+ Crimpkontakte BXH-001T-P0.6

X203 X202 X201

I ‘l ov
} , Vin 24V fiir Eingdnge aus V1 (F1)
= = I__-—|
ov
\ Vout2 24V fir Ausgange aus V2 (F3)
' ' f | Voutl 24V fir Ausgéange aus V1 (F2)
[E— [E— L_——J

X213 X212 X211

Die drei Steckverbinder einer Gruppe sind jeweils gleichberechtigt und untereinander tauschbar.
Beim Anschluss externer Komponenten ist auf die Gesamtstrombelastbarkeit des jeweiligen Stromkreises zu
achten.

Stecker Primdre Funktion
X201 Spannungsversorgung Eingange
X202
X203
X211 Spannungsversorgung |O-Link Master
X212 Spannungsversorgung Ausgange
X213

7.1.6. Geritebus (X100)

Uber diesen Steckverbinder werden die einzelnen Platinen mithilfe eines Flachbandkabels miteinander verbun-
den.

14



7.2. Mainboard EtherCAT (19-1011-101-01 Ver. 1.2)
Montageplatz Seite A oben

X100 L = E
X8 . i : |I0—Link| EtherCAT EtherCAT
i 001 19-1011-101-04 ) . - - in out

6008 600008

EULE INDUSTRIAL

i
‘ |\4’2 10-Link
. |V1 Power

J .
() Vout2
() vout1

Mainboard EtherCAT

7.2.1. Gerdtebus (X100)

Uber diesen Steckverbinder werden die einzelnen Platinen mithilfe eines Flachbandkabels miteinander verbun-
den.

7.2.2. EtherCAT in/out

Uber diese Federzugklemmen wird der TX+
EtherCAT Feldbus angeschlossen. Die TX- ::
; ; . EtherCAT o
Klemmen sind wie folgt belegt: RX+ =
zu weiteren Slaves RX- =
+
Schirm A
—;. X+ —— —
EtherCAT. 8
® EtherCAT RX+ ©

vom Controller RX- 2

)
Schirm w

7.2.3. IOLink

o —s —aE) N

c/Q G
GND +—
Vout2 <+——

24V

Zurzeit nicht verwendet

13mod

sn}ejs

15



7.2.4. Spannungsversorgung 10-Link (X211)

Spannungsversorgung fiir den 10-Link Master. Uber eine 3-polige Verbindungsleitung
zum Netzteil (X211).

7.2.5. Spannungsauswahl 10-Link (J1)

Mit dieser Steckbriicke wird die Versorgungsspannung fiir den 10-Link Master zwi-
schen Voutl und Vout2 gewahlt.

7.2.6. LED-Bus (X8, X9)

An diesen beiden Steckverbindern werden die Gehduse-LEDs angeschlossen.

X8 LEDs 1-12 (Seite A Eingdnge)
X9 LEDs 13-24 (Seite B Ausgénge)

7.2.7. Service-Port (X4)

Zurzeit nicht verwendet

7.2.8. IR-Schnittstelle (IR)

Infrarotschnittstelle fir Fernbedienungsfunktionen.
Siehe auch Handbuch Teil Il Software.

7.2.9. Taster (SW1)

Funktion siehe Teil Il Software Abschnitt Inbetriebnahme
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7.2.10. Diagnose-Leuchtanzeigen (LED)

Folgende Diagnose-LEDs stehen zur Verfligung:

@) Vout2:

{ ) Voutl

LED Funktion
3.3V 3.3Vintern vorhanden
5V 5V intern vorhanden
IR Aktivitatsanzeige und Bereitschaft der IR-Schnittstelle
Status Statusanzeige Mainboard
EtherCAT Run Zustand EtherCAT Anschaltung
EtherCAT Link/Act In Aktivitatenanzeige EtherCAT In
EtherCAT Link/Act Out | Aktivititenanzeige EtherCAT Out
10-Link Status Statusanzeige I0Link Master (zurzeit nicht benutzt)
10-Link Power I0-Link Ausgansspannung aktiv
Voutl Spannung Voutl vorhanden (von X211) fir 10-Link
Vout2 Spannung Vout2 vorhanden (von X211) fir 10-Link

H| Y2 10-Link
. |V1 Power

7.2.11. Fernbedienung

Mit Hilfe der Fernbedienung kénnen einzelne Funktionen des Tool-
Connectors gesteuert werden.

Dies ist insbesondere bei der Wartung und Inbetriebnahme nitzlich. Es
handelt sich um eine Infrarot-Fernbedienung ohne Zuordnung zu ei-
nem speziellen ToolConnector. Hierdurch kann jede Fernbedienung fir
alle Gerate genutzt werden. Die Reichweite ist begrenzt um Fehlbedie-
nungen von in der Nahe befindlichen weiteren Geraten zu vermeiden.
Der Empfanger befindet sich auf dem Mainboard. Die Bedienung kann
auch bei geschlossenem Deckel erfolgen, da die Frontfolie durchlassig
fir die IR-Strahlung ist.

CR2025 furRC 1

Ersatzbatterie(n): 2x AAA flr RC 2

Einzelheiten zur Funktion entnehmen Sie bitte dem Handbuch Teil II. RC1 (bis 12/2022) RC 2 (ab 01/2023)
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7.3. Digitale Eingénge DI16 (19-1011-102-01)
Montageplatz Seite A unten

Ready O 1
- Faut O 7
(2 Ready O
o 9 16.‘

Faut QO 7

e .. I 19-1011-102-02"
Oig | < . .} lo-toii-to2-a

DI16

7.3.1. Technische Daten

16 digitale Eingdnge nach IEC 61131-2

Spannungsversorgung der Sensoren : oV /24v
Maximaler Versorgungsstrom (Summe) : 1A
Eingangsspannung 0 : 0..5V
Eingangsspannung 1 : 12...30V
Eingangsstrom bei 24V : max. 2.5mA
Maximaler Anschlussquerschnitt : 0,5mm?

7.3.2. Blockschaltbild

G X201

in
ov
—

#, Ready Eingangskanal 1 #, Ready Eingangskanal 2

o o

110 410

[@
-

o
o
e
o

w7

24y |O

11 |O

Q
o~

3 [0]
4 |O
7 [9]
8 |0
24y |O
G

10 |O

13 |O

24y |O
ov O
2uy |O
ov [0
ov |0
ov O
24y |O
ov [O
12 |O
2uy |O
ov [©
14 |O
24y O
ov [O
15 |0
16 |0
24y |O
ov O

7.3.3. Geridtebus (X100)

Uber diesen Steckverbinder werden die einzelnen Platinen mithilfe eines Flachbandkabels miteinander verbun-
den.
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7.3.1. Spannungsversorgung (X201)

Spannungsversorgung fiir die Eingange. Uber eine 2-polige Verbindungsleitung zum
Netzteil (X201).

7.3.2. Eingangsklemmen

ov
Das Modul verfiigt Gber 8 Zugfeder-Klemmblocke zum Anschluss 24V
von Sensoren. Eingang n+1
Eingang n ﬁ
Je Klemmblock stehen 2 Eingangssignale sowie eine OV und eine v .
24V Versorgungsklemme zur Verfugung. B
Der maximale Anschlussquerschnitt pro Klemme betrigt 0,5mm? Statusanzeigen
Der jeweilige Zustand des Eingangs wird (iber eine Leuchtdiode neben >
dem Klemmblock angezeigt.
7.3.3. Diagnose-Leuchtanzeigen (LED)
Folgende Diagnose-LEDs stehen zur Verfligung:
Ready
O 1.
Fault 1)
Ready ()
Fault )
LED Funktion
3.3V 3.3Vintern vorhanden
24V 24V Spannungsversorgung Sensoren vorhanden (von X201, F1)
Ready 1...8 Eingangskanal 1 Bereit (Eingang 1...8)
Fault1...8 Eingangskanal 1 Storung (Eingang 1...8)
Ready 9...16 Eingangskanal 2 Bereit (Eingang 9...16)
Fault 9...16 Eingangskanal 2 Storung (Eingang 9...16)
1..16 Statusanzeigen der Eingdnge 1...16
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7.4. Digitale Ausginge DO16 (19-1011-103-01)
Montageplatz Seite B unten

O Vout 1 0K

Fault O O COM Error Fault O O COM Error

. DO 1-8 DO 9-16 .

+19-1411-103-01 .

EULE INDUSTRIAL -‘

DO16

7.4.1. Technische Daten
16 digitale Ausgange nach IEC 61131-2

ROBOTICS

Spannungsversorgung der Aktoren oV /24v
Maximaler Ausgangsstrom (Kanal) 0.5A
Maximaler Ausgangsstrom (Summe) 2A
Ausgangsspannung 24V
Maximaler Anschlussquerschnitt 0,5mm?
7.4.1. Blockschaltbild
X212
Vout2
Voutl ‘
. 1 |
*} - Ausgangskanal 1 e *,) *} - Ausgangskanal 2 e *)
#} Fault #) Fault

11 00 €1 01 4
T b Tieth Thwh

- Mo > > - ~ o> >
Fa =Y T3 T a

N Ll

16 |0
2uy [©
ov |2

Ll

12 [o
2uv [0

L

14 [0
2uy [©

24v (O
ov [©
ov [©
ov [©

o
a
-

7.4.2. Gerdtebus (X100)

Uber diesen Steckverbinder werden die einzelnen Platinen mithilfe eines Flachbandkabels miteinander verbun-
den.
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7.4.3. Spannungsversorgung (X212)

Spannungsversorgung fiir die Eingange. Uber eine 3-polige Verbindungsleitung zum

Netzteil (X212).

7.4.4. Ausgangsklemmen
Das Modul verfiigt Gber 8 Zugfeder-Klemmblocke zum Anschluss

von Sensoren.

Je Klemmblock stehen 2 Ausgangssignale sowie eine 0V und eine
24V Versorgungsklemme zur Verfligung. Die 24V Anschlisse sind
mit dem Potenzial Voutl verbunden. Die Ausgange 1...8 schalten
das Potenzial Voutl, die Ausgange 9...16 das Potenzial Vout2.

Der maximale Anschlussquerschnitt pro Klemme betragt 0,5mm?
Der jeweilige Zustand des Ausgangs wird Gber eine Leuchtdiode

neben dem Klemmblock angezeigt.

7.4.5. Diagnose-Leuchtanzeigen (LED)

Folgende Diagnose-LEDs stehen zur Verfligung:

) Vout 1 OK
Fault () () COM Error
DO 1-8

() vout 2 OK
Fault () () COM Error

ov
24V
Ausgang n+1
Ausgang n ﬁ
' 5 -

Statusanzeigen

DO 9-16
LED Funktion
3.3V 3.3V intern vorhanden
Voutl 24V Spannungsversorgung Voutl vorhanden (von X212, F2)
Vout2 24V Spannungsversorgung Vout2 vorhanden (von X212, F3)
Vout 1 OK Ausgangskanal 1 Bereit (Ausgang 1...8)
Fault DO 1-8 Ausgangskanal 1 Stérung (Ausgang 1...8)
COM Error DO 1-8 Ausgangskanal 1 Busfehler (Ausgang 1...8)
Vout 2 OK Ausgangskanal 2 Bereit (Ausgang 9...16)
Fault DO 9-16 Ausgangskanal 2 Stérung (Ausgang 9...16)
COM Error DO 9-16 Ausgangskanal 2 Busfehler (Ausgang 9...16)
1..16 Statusanzeigen der Ausgdnge 1...16
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7.5. Gehause LEDs

Optional sind in den Gehdusedeckeln RGB-Leds eingebaut, welche unabhangig voneinander liber den Feldbus
angesteuert werden kénnen. In jedem Deckel befinden sich 12 LEDs.

12

(13) (24)

Im Deckel der Eingangsseite (A) befinden sich die LEDs 1...12 im Deckel der Ausgangsseite (B) die LEDs 13...24.

Die LEDs werden Uber Steckverbinder am Mainboard angeschlossen (s. Abschnitt 7.2.6)
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8. Pneumatik

Es besteht die Moglichkeit bis zu vier (sieben) Ventile im ToolConnector zu installieren. Der Einbau erfolgt in
Gehduseseite B oberhalb der Ausgangsplatine. Optional kann ein zweiter Ventilblock in Gehausehalfte A mon-
tiert werden. Hier kdnnen weitere 3 Ventile montiert werden. Der oberste Ventilplatz (V5) kann hier nicht be-
legt werden.

Ventil 1 (V1/V5)

Ventil 2 (V2/V6)

Ventil 3 (V3/V7)

Ventil 4 (V4/V8)

Ventilanschliisse 4

Ventilanschliisse 2

Anschluss P1/P3

Anschluss P2/P4

Die Luftversorgung erfolgt tiber Schlduche durch die Pinole und die Anschliisse P1 und P2. Wahlweise stehen
hier Schnellverbinder M7 fiir Schlauche mit 4mm oder 6mm AuBendurchmesser zur Verfliigung.

Beim 2. Ventilblock lauten die Bezeichnungen der Anschliisse P3 und P4. Bei der Variante 1/3 ist P3 nicht nutz-
bar, da der erste Ventilplatz (V5) nicht genutzt werden kann.

Die Anschlisse 2 und 4 der Ventile sind mit Winkelverschraubungen M5 fiir 4mm Schlauch versehen.

Maximaler Betriebsdruck 6 Bar !
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8.1. Ventilblocke

8.1.1. Ventilblocktypen

Es stehen zwei verschiedene Ventilblécke zur Verfligung. Die Ventilblocke unterscheiden sich in der Zuluft-Ver-
teilung.

V1 vi

---------- -~ P1 st - P1

v2

v3 Ci)s d): (TD;__"PZ V3 (:Ds d);—---C-:-Da—----q:vz

V4 : i : va |l | :
o O Q Q G Q
T T T ]
R —| Yy VYR Ryt
Ventilblock 1/3 Ventilblock 2/2

Die Abluft wird gesammelt tiber einen Schallddmpfer nach aulRen abgefiihrt.

8.1.2. Ventilblock aus- / einbauen

Achtung !
Vor der Demontage den Betriebsdruck abschalten und das System entliiften.

Zum Ausbauen des Ventilblocks sind vorher alle Ventile und
das Buskabel zu demontieren.

Buskabel

Danach sind die vier Befestigungsschrauben zu I6sen.

Befestigungsschrauben
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Nun kann der Ventilblock nach vorne herausgezogen werden.

Beim Einbau des Ventilblocks ist in umgekehrter Reihenfolge
vorzugehen. Dabei ist auf den korrekten Sitz des Dichtrings

zu achten. Zusatzlich kann der Abluftstutzen des Ventilblocks
mit etwas nicht aushdrtendem Flachendicht-
mittel in den Abluftkanal eingesetzt
werden (z.B. HYLOMAR). Abluftkanal

Dichtring

8.2. Ventile

8.2.1. Ventiltypen

Es stehen folgende Ventilvarianten zur Verfigung.

A 5/2-Wegeventil, monostabil 14 4 2
= I
| WT T
5011 13
B 5/2-Wegeventil, bistabil " 4 2 1
= \ [ 7 I_:Yl
/B T
5/1] I3
C 5/3-Wegeventil, Mittelstellung geschlossen W 4 2 m
12
1L L
N | A
5011 T3
D 5/3-Wegeventil, Mittelstellung entliftet
T R
LA AR
[IRE
E 5/3-Wegeventil, Mittelstellung beliftet 14 4 2 0
=
SN 2

501 3
F 2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung geschlossen 4 24
14 12
___;I\; — 3_\__
G 2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung offen 4 2
10(14) 10(12)
115 I3
H 2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung offen/geschlos- 4 2
14 10(12)
Eﬁzmggﬁzm;g
11 \_5 ________ 3]

X Blindplatte

Nicht benétigte Ventilplatze missen, falls erforderlich, mit Blindplatten verschlossen werden (X).
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8.2.2. Ventile aus- / einbauen

Achtung !
Vor der Demontage den Betriebsdruck abschalten und das System entliiften.

Zum Ausbauen der Ventile miissen die zwei Schrauben der Ventile geldst werden.

Index

Befestigungsschrauben

Beim Einbau ist auf die korrekte Einbaulage und die Position der Indexbohrung zu achten.
Achten sie auf den korrekten Sitz der Dichtung.

Der elektrische Anschluss erfolgt an den Federzug-Klemmen des Ausgangsmoduls je nach Bedarf der Anwen-
dung.
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9. Ersatzteile

Pos. | Bezeichnung Art.Nr.
19-2201-

11 Gehdusehilfte ohne Deckel fiir Verschraubungen 080-101-SP
Gehdusehilfte ohne Deckel fur Tullen 080-102-SP
Gehdusehilfte ohne Deckel ESD flr Verschraubungen 080-101-ESD-SP
Gehdusehilfte ohne Deckel ESD fiir Tullen 080-102-ESD-SP
Gehdusehilfte ohne Deckel FDA fiir Verschraubungen 080-101-FDA-SP

1.2 Deckel ohne LEDs 080-201-SP
Deckel mit LEDs A (Eingdnge) 080-202-SP1
Deckel mit LEDs B (Ausgédnge) 080-202-SP2
Deckel ESD ohne LEDs 080-201-ESD-SP
Deckel ESD mit LEDs A (Eingange) 080-202-ESD-SP1
Deckel ESD mit LEDs B (Ausgédnge) 080-202-ESD-SP2
Deckel FDA ohne LEDs 080-203-FDA-SP
Deckel FDA mit LEDs A (Eingdnge) 080-203-FDA-SP1
Deckel FDA mit LEDs B (Ausgange) 080-203-FDA-SP2
Deckeldichtung 080-210-SP

1.3 Klemmverschraubung (Satz) 901-001-SP

14 Flansch BH 80 ISO 9409-1-40-4-M6 080-001-SP

1.5 Verschraubungen (Satz) 9xM12 1xM16 901-010-SP

1.6 Tullen (Satz) 9x klein 1x grof 901-011-SP

2.1 Netzteil 100-01-SP

2.2 Mainboard EtherCAT 101-01-SP

2.3 Eingangsmodul DI16 102-01-SP

2.4 Ausgangsmodul DO16 103-01-SP

2.5 Buskabel 199-01-SP

2.6 | Display 199-10-SP

-- Kabel Spannungsversorgung 2-polig (X20x) 199-02-SP
-- Kabel Spannungsversorgung 3-polig (X21x) 199-03-SP
- Ersatz-Sicherungssatz 5x 2,5A 1x 1A 199-20-SP
-- IR-Fernbedienung RC2 199-50-SP
-- Ersatzbatterie fir RC1 Fernbedienung (CR2025) 199-51-SP

31 Ventiltréger 1/3 (P1/P2/V1..V4) 080-301-SP
Ventiltrager 2/2(P1/P2/V1...V4) 080-302-SP
Ventiltrager 1/3 (P3/P4/V5...V8) 080-311-SP
Ventiltrager 2/2 (P3/P4/V5...V8) 080-312-SP

3.2 Dichtring Abluftkanal 902-020-SP

33 Verschraubung M7 fir Schlauch 4mm 902-001-SP
Verschraubung M7 fir Schlauch 6mm 902-002-SP

3.4 5/2-Wegeventil, monostabil 902-10A-SP
5/2-Wegeventil, bistabil 902-10B-SP
5/3-Wegeventil, Mittelstellung geschlossen 902-10C-SP
5/3-Wegeventil, Mittelstellung entliftet 902-10D-SP
5/3-Wegeventil, Mittelstellung beliiftet 902-10E-SP
2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung geschlossen 902-10F-SP
2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung offen 902-10G-SP
2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung offen/geschlossen 902-10H-SP
Blindplatte 902-10X-SP
Ventildichtung 902-100-SP

3.5 Winkelverschraubung M5 fiir Schlauch 4mm 902-003-SP

3.6 Schallddmpfer M7 902-010-SP




