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Handbuch zu Kraft und Drehmoment (F/T)

Einleitung

Dieses Handbuch ist eine Zusammenstellung mehrerer modularer Handbuchabschnitte fiir ein F/T-Sensorsystem. Die
modularen Handbuchabschnitte sind in der folgenden Reihenfolge angeordnet und enthalten die folgenden
Informationen:

A. Einleitung

Dieser Abschnitt enthélt Kontaktinformationen zur Erreichbarkeit eines ATI-Vertreters, allgemeine
Sicherheitshinweise sowie Verkaufsbedingungen. Die ATI-Dokumentennummer fiir diesen modularen
Handbuchabschnitt lautet: 9620-05-A-Einleitung.

B. Sensor
Dieser Abschnitt enthilt Informationen zum mechanischen Gehduse des Sensors.
Der Inhalt umfasst eine Produktiibersicht, Installationsanweisungen, Betriebsinformationen, Hinweise zur
vorbeugenden Wartung, Richtlinien zur Fehlerbehebung sowie technische Daten.
Die ATI-Dokumentennummer fiir diesen Abschnitt des modularen Handbuchs lautet: 9620-05-B-XX (XX =
Modellbezeichnung des Sensors).

C. Version der Kommunikationsschnittstelle

Dieser Abschnitt enthilt Informationen zu den elektrischen und softwaretechnischen Merkmalen einer bestimmten
Version der Kommunikationsschnittstelle. Beispiele fiir Versionen der Kommunikationsschnittstelle sind
EtherCAT, Ethernet und RS422. Dieser Abschnitt enthilt au3erdem Informationen zu den Kabeln.

Die ATI-Dokumentennummer fiir diesen modularen Handbuchabschnitt lautet: 9620-05-C-XX (XX =

Version der Kommunikationsschnittstelle).

D. Kundenspezifische Anwendung

Dieser Abschnitt enthilt zusdtzliche Informationen, die erforderlich sind, damit das Sensorsystem in einer
kundenspezifischen Anwendung funktioniert. Die ATI-Dokumentennummer fiir diesen modularen
Handbuchabschnitt lautet: 9620-05-D-XX (XX = kundenspezifische Anwendung).
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A. Einleitung

Bei Fragen zu einem bestimmten Modell wenden Sie sich bitte an ATI Industrial Automation.

WARNUNG: Verwenden Sie ATI-Produkte ausschlieBlich fir vom Hersteller zugelassene
Anwendungen. Der Einsatz von ATI-Produkten in anderen als den vom Hersteller
vorgesehenen Anwendungen kann zu Schiden an Geriten und Verletzungen von Personen

Sicherheitshinweise zu diesem Produkt. Diese Anleitung muss vor jedem Versuch, das

f ACHTUNG: Diese Anleitung beschreibt die Funktion, den Einsatzbereich und die
Produkt zu installieren oder in Betrieb zu nehmen, gelesen und verstanden werden, da es

Die in diesem Dokument enthaltenen Informationen sind Eigentum von ATI Industrial Automation, Inc. (ATI)

und diirfen ohne vorherige schriftliche Genehmigung von ATI weder ganz noch teilweise vervielfaltigt werden.
Die hierin enthaltenen Informationen konnen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. Dieses Handbuch
wird regelmiBig {iberarbeitet, um Anderungen am Produkt zu beriicksichtigen und einzubeziehen.

Die hierin enthaltenen Informationen sind vertraulich und ausschlieBlich den Kunden und autorisierten Vertretern
von ATI Industrial Automation vorbehalten. Sie diirfen ohne vorherige schriftliche Zustimmung von ATI nicht an
Dritte weitergegeben werden. Es wird keine Gewéhrleistung, einschlieflich stillschweigender Gewéhrleistungen,
hinsichtlich der Richtigkeit dieses Dokuments oder der Eignung dieses Gerits fiir eine bestimmte Anwendung
iibernommen. ATI Industrial Automation haftet nicht fiir etwaige Fehler in diesem Dokument oder fiir dadurch
verursachte Neben- oder Folgeschdden. ATI Industrial Automation behilt sich auerdem das Recht vor, jederzeit
und ohne vorherige Ankiindigung Anderungen an diesem Handbuch vorzunehmen.

ATI iibernimmt keine Verantwortung fiir Fehler oder Auslassungen in diesem

Dokument. Copyright (2026) by ATI Industrial Automation. Alle Rechte vorbehalten.

Hinweis:

Bitte lesen Sie das Handbuch, bevor Sie den Kundendienst anrufen, und halten Sie
folgende Informationen bereit:

1. Seriennummer, zum Beispiel: FT01234
Modell, zum Beispiel: Axial30-M125
Kalibrierung, zum Beispiel: SI-800-50 oder SI-2000-125

Genaue und vollstindige Beschreibung der Frage oder des Problems

wok » D

Informationen zu Computer und Software, zum Beispiel: Betriebssystem, PC-Typ,
Treiber und Anwendungssoftware

Halten Sie sich beim Anruf moglichst in der Nahe des F/T-Systems auf.

Wenden Sie sich bei Bedarf bitte an einen ATI-Mitarbeiter, um Unterstiitzung zu erhalten:

Vertrieb, Service und Informationen zu ATI-Produkten:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 USA
www.ati-ia.com

Tel.: +1 919 772 0115

Fax: +1.919.772.8259

Anwendungstechnik

Tel.: +1 919 772 0115, Durchwahl 511
Fax: +1.919.772.8259

E-Mail: ft.support@novanta.com

24/7-Support: +1 855 ATI-IA 00 (+1 §95:9%84-4200)
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1. Sicherheit

Der Abschnitt ,,Sicherheit* beschreibt allgemeine Sicherheitsrichtlinien fiir den Umgang mit diesem Produkt,
Erlduterungen zu den in diesem Handbuch enthaltenen Hinweisen sowie Sicherheitsvorkehrungen, die fiir das
Produkt gelten. Produktspezifische Hinweise sind in den entsprechenden Abschnitten dieses Handbuchs (sofern
zutreffend) integriert.

1.1

1.2

Erlauterung der Hinweise

Diese Hinweise werden in allen ATI-Handbiichern verwendet und beziehen sich nicht speziell auf dieses
Produkt. Der Anwender sollte alle Hinweise des Roboterherstellers und/oder der Hersteller anderer in der
Anlage verwendeter Komponenten beachten.

A\

GEFAHR: Hinweis auf Informationen oder Anweisungen, deren Nichtbeachtung zum
Tod oder zu schweren Verletzungen fiihrt. Der Hinweis enthilt Informationen iiber die
Art der gefihrlichen Situation, die Folgen einer Nichtbeachtung der
Sicherheitshinweise und die Methode zur Vermeidung der Situation.

A

WARNUNG: Hinweis auf Informationen oder Anweisungen, deren Nichtbeachtung zu
Tod oder schweren Verletzungen fiihren konnte. Der Hinweis enthilt Informationen
iiber die Art der

gefihrliche Situation, die Folgen einer Nichtbeachtung der Gefahrenhinweise und die

A\

VORSICHT: Hinweis auf Informationen oder Anweisungen, deren Nichtbeachtung
zu mittelschweren Verletzungen fiihren oder Schiden an Geriten verursachen
kann. Der Hinweis enthilt Informationen tiber die Art der gefihrlichen Situation, die
Folgen einer Nichtvermeidung der Gefahr und die Vorgehensweise zur Vermeidung

HINWEIS: Hinweis auf spezifische Informationen oder Anweisungen zur Wartung, zum Betrieb,
zur Installation oder zur Inbetriebnahme des Produkts, deren Nichtbeachtung zu Schiden am
Gertit fithren kann. Der Hinweis kann unter anderem folgende Punkte hervorheben: bestimmte
Schmierfetttypen, bewihrte Betriebsverfahren und Wartungstipps.

Allgemeine Sicherheitshinweise

Der Kunde sollte sicherstellen, dass der ausgewéhlte Sensor fiir die wihrend des Betriebs zu erwartenden
maximalen Lasten und Drehmomente ausgelegt ist. Da statische Kréfte geringer sind als die dynamischen
Krifte, die durch die Beschleunigung oder Abbremsung des Roboters entstehen, ist auf die vom Roboter
verursachten dynamischen Belastungen zu achten.
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2. Verkaufsbedingungen

Die folgenden Allgemeinen Geschiftsbedingungen stellen eine Ergdnzung zu den Allgemeinen
Geschéftsbedingungen von ATI dar und enthalten einen Teil davon, die bei ATI hinterlegt sind und auf Anfrage
erhéltlich sind.

ATI garantiert dem Kéufer, dass die im Rahmen dieses Vertrags erworbenen robotergestiitzten
Werkzeugwechsler bei normalem Gebrauch fiir einen Zeitraum von drei (3) Jahren ab Versanddatum frei

von Material- und Verarbeitungsfehlern sind. Die Gewdhrleistungsfrist fiir Reparaturen, die im Rahmen

einer Riicksendegenechmigung (RMA) durchgefiihrt werden, entspricht der Dauer der urspriinglichen
Gewabhrleistung oder betrigt neunzig (90) Tage ab dem Versanddatum des reparierten Produkts, je nachdem, welcher
Zeitraum lénger ist.

ATI iibernimmt im Rahmen dieser Garantie keine Haftung, es sei denn: (a) ATI wird innerhalb von dreilig (30)
Tagen, nachdem der Kdufer den Mangel entdeckt hat, und in jedem Fall spétestens am letzten Tag der

Garantiefrist schriftlich iiber den geltend gemachten Mangel und dessen Beschreibung informiert; und (b) der
mangelhafte Artikel geht spétestens zehn (10) Tage nach dem letzten Tag der Garantiefrist bei ATI ein. Die gesamte
Haftung von ATI und der einzige Rechtsbehelf des Kéufers im Rahmen dieser Garantie beschrinken

sich nach Wahl von ATI auf die Reparatur oder den Austausch des defekten Teils oder Artikels oder, nach Wahl von
ATI, auf die Riickerstattung des fiir den Artikel gezahlten Preises. Die vorstehende Garantie gilt nicht fiir Méngel oder
Ausfille, die auf unsachgemaiBe Installation, Bedienung, Wartung oder Reparatur durch andere Personen als ATI
zuriickzufiihren sind.

ATT haftet in keinem Fall fiir zufallige, Folge- oder besondere Schiden jeglicher Art, selbst wenn ATI auf die
Maéglichkeit solcher Schdaden hingewiesen wurde. Die Gesamthaftung von ATI iibersteigt in keinem Fall den vom
Kaufer fiir den Gegenstand, der Gegenstand der Reklamation oder Streitigkeit ist, gezahlten Betrag. ATI

iibernimmt keinerlei Haftung fiir den Ausfall von Gerdten oder anderen Gegensténden, die nicht von ATI geliefert
wurden.

Klagen gegen ATI, gleich welcher Art, die sich aus den im Rahmen dieses Vertrags gelieferten Produkten oder
erbrachten Dienstleistungen ergeben oder in irgendeiner Weise damit zusammenhéngen, diirfen nicht spéter als ein
(1) Jahr nach Entstehen des Klagegrundes erhoben werden.

Keine Zusicherung oder Vereinbarung, die die hierin enthaltenen Gewéhrleistungs- und
Haftungsbeschriankungsbestimmungen abandert oder erweitert, ist von ATI genehmigt und darf nicht als von ATI
genehmigt angesehen werden, es sei denn, sie liegt in schriftlicher Form vor und ist von einem leitenden
Angestellten von ATI unterzeichnet.

Sofern nicht anderweitig schriftlich von ATI vereinbart, sind und bleiben alle Entwiirfe, Zeichnungen, Daten,
Erfindungen, Software und sonstige Technologien, die von ATI im Rahmen der Bereitstellung von Produkten und
Dienstleistungen gemif diesem Vertrag erstellt oder entwickelt wurden, sowie alle damit verbundenen Rechte
gemal Patentrecht, Urheberrecht oder sonstigen Gesetzen zum Schutz geistigen Eigentums Eigentum von ATI. Der
Verkauf von Produkten oder Dienstleistungen im Rahmen dieses Vertrags beinhaltet keine ausdriickliche oder
stillschweigende Lizenz unter Patenten, Urheberrechten oder anderen Rechten an geistigem Eigentum, die ATI
gehoren oder von ATI kontrolliert werden, sei es in Bezug auf die verkauften Produkte oder sonstige
Angelegenheiten, mit Ausnahme der nachstehend ausdriicklich gewéhrten Lizenz.

Im Rahmen der Lieferung von Produkten und der Erbringung von Dienstleistungen gemif3 diesem Vertrag kann
ATI dem Kéufer vertrauliche und geschiitzte Informationen von ATI bereitstellen oder offenlegen, die sich auf die
Konstruktion, den Betrieb oder andere Aspekte der Produkte von ATI beziehen. Im Verhéltnis zwischen ATI und
dem Kaiufer verbleibt das Eigentum an diesen Informationen, einschlief8lich, aber nicht beschrénkt auf jegliche
Computersoftware, die dem Kéufer von ATI zur Verfiigung gestellt wird, bei ATI, und diese Informationen
werden dem Kéufer lediglich zur Nutzung im Rahmen des Betriebs der von ATI im Rahmen dieses Vertrags
gelieferten Produkte im internen Geschiftsbetrieb des Kéaufers lizenziert.

Ohne die vorherige schriftliche Genehmigung von ATI darf der Kéufer diese Informationen nicht fiir andere
Zwecke verwenden oder sie an Dritte weitergeben oder diesen anderweitig zugédnglich machen. Der Kéaufer
verpflichtet sich, alle angemessenen Vorkehrungen zu treffen, um eine unbefugte Nutzung oder Offenlegung dieser
Informationen zu verhindern.

Der Kéufer haftet im Rahmen dieser Vereinbarung nicht fiir die Offenlegung oder Nutzung von Informationen, die:
a) zum Zeitpunkt des Erhalts von ATI bereits dffentlich zuginglich sind; (b) danach verdffentlicht werden oder auf
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andere Weise ohne Verschulden des Kéufers o6ffentlich zugénglich werden; (c) sich bereits vor dem Erhalt von ATI
im Besitz des Kéufers befanden; (d) vom Kéufer rechtméfig von einem Dritten erworben wurden, der zur
Offenlegung berechtigt ist; oder (f) aufgrund einer gerichtlichen Anordnung oder einer Anordnung einer anderen
staatlichen Behorde offengelegt werden miissen, vorausgesetzt, dass der Kéufer ATI im Hinblick auf solche
erforderlichen Offenlegungen vorab dariiber in Kenntnis setzt und alle rechtlich verfiigbaren Mittel einsetzt, um die
Vertraulichkeit dieser Informationen zu wahren.
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Vorwort

Die in diesem Dokument enthaltenen Informationen sind Eigentum von ATI Industrial Automation, Inc. und diirfen
ohne vorherige schriftliche Genehmigung von ATI Industrial Automation, Inc. weder ganz noch teilweise vervielfaltigt
werden. Die hierin enthaltenen Informationen kdnnen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden und sind nicht als
Verpflichtung seitens ATI Industrial Automation, Inc. zu verstehen. Dieses Handbuch wird regelméafig tiberarbeitet, um
Anderungen am Kraft-/Drehmoment-System (F/T) zu beriicksichtigen und einzubeziehen.

ATI Industrial Automation, Inc. iibernimmt keine Haftung fiir Fehler oder Auslassungen in diesem Dokument.

Copyright © (2026) by ATI Industrial Automation, Inc., Apex, North Carolina, USA. Alle Rechte
vorbehalten. Verdffentlicht in den USA.

ATI F/T-Messsysteme gelten als Komponenten/Halbfertigprodukte, die fiir den Einsatz in gréferen
Systemen/Geréten/Fertigprodukten vorgesehen sind.

Da die Produkte von ATI Industrial Automation, Inc. (ATI) fiir den Einsatz in Roboter- und/oder automatisierten
Maschinen vorgesehen sind, rdt ATI von der Verwendung seiner Produkte in Anwendungen ab, in denen ein Ausfall
oder eine Fehlfunktion einer ATI-Komponente oder eines ATI-Systems eine Lebensgefahr darstellt oder Verletzungen
wahrscheinlich macht. Jeder, der ATI-Komponenten in einem potenziell lebensbedrohlichen System verwendet oder
einbaut, muss zuvor die Zustimmung von ATI einholen, nachdem er ATI versichert hat, dass eine Fehlfunktion der ATI-
Komponente keine direkte oder indirekte Gefahr fiir Verletzungen oder den Tod darstellt, und (selbst wenn eine solche
Zustimmung erteilt wird) ATI von allen Anspriichen, Verlusten, Haftungsanspriichen und damit verbundenen Kosten
freistellen, die sich aus Verletzungen oder Todesfillen infolge der Verwendung von ATI-Komponenten ergeben.

Alle Markenzeichen sind Eigentum ihrer jeweiligen Inhaber.

Hinweis:

Bitte lesen Sie das Handbuch, bevor Sie den Kundendienst anrufen, und halten Sie die folgenden
Informationen bereit:

1. Seriennummer, zum Beispiel: FT01234

2.  Modell, zum Beispiel: Axial30-M125

3. Kalibrierung, zum Beispiel: SI-2000-125 oder SI-4000-300

4. Genaue und vollstindige Beschreibung des Problems oder Anliegens
5

Informationen zu Computer und Software, zum Beispiel: Betriebssystem, PC-Typ, Treiber
und
Anwendungssoftware

Halten Sie sich beim Anr f( enn mdglich) in der Néhe des F/T S stemsa f
Wenden Sie sich bei Bedarf bitte an einen ATI-Mitarbeiter:

Vertrieb, Service und Informationen zu ATI-Produkten:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 USA
www.ati-ia.com

Tel.: +1 919 772 0115

Fax: +1.919.772.8259

Anwendungstechnik

Tel.: +1 919 772 0115, Durchwahl 511
Fax: +1.919.772.8259

E-Mail: ft.support@novanta.com
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Glossar

Begriff

Definition

Bias

Der Bias wird auch als ,Nullstellen“ oder ,Tarieren“ des Sensors
bezeichnet. Der Bias ist nutzlich, um die Auswirkungen der Schwerkraft
(Werkzeuggewicht) oder anderer einwirkender Krafte sowie die
Auswirkungen von Drift zu eliminieren. Wenn die Bias-Funktion
verwendet wird,

Software Daten zu den Kraften und Drehmomenten, die aktuell auf den
Sensor einwirken, und verwendet diese Messwerte als Referenz flir
zuklinftige Messwerte. Von den zuklnftigen Messwerten wird dieser
Referenzwert abgezogen, bevor sie Ubertragen werden.

Kalibrierung

Definiert einen bestimmten Mess- oder Erfassungsbereich fir einen
bestimmten Sensor. Die Kalibrierung ist zudem der Vorgang, bei dem die
Rohantwort eines Messwandlers auf Belastungen gemessen und Daten
erstellt werden, die zur Umwandlung der Antwort in Krafte und
Drehmomente verwendet werden.

Komplexe Belastung

Jede Belastung, die nicht ausschlieBlich in einer Achse wirkt.

Versionen der
Kommunikationsschnittst
elle

Der Software-Standard, den das Kundengerat verwendet, um
Funktionen auf den Sensor anzuwenden und damit der Sensor Daten
Ubermittelt, zum Beispiel: EtherCAT, RS422 und Ethernet.

Koordinatensystem

Siehe Ursprungspunkt.

Datenrate Wie schnell Daten Uber ein Netzwerk ausgegeben werden kdnnen.
Eine Kraft ist eine Druck- oder Zugwirkung auf ein Objekt, die durch eine
Kraft . .
Wechselwirkung mit
einem anderen Objekt. Kraft = Masse x Beschleunigung
FS .Full-Scale“ bezieht sich auf die Grenzen eines bestimmten Kalibrierungs-
oder Messbereichs.
F/T Kraft/Drehmoment.
Fxy Der resultierende Kraftvektor, bestehend aus den Komponenten F_und F .
Eine Ursache fur Messfehler, die durch die Nachwirkungen zuvor
Hysterese .
aufgebrachter Lasten verursacht wird.
Eine separate Platte, mit der der Sensor an einer anderen Oberflache
befestigt wird. Schnittstellenplatten werden haufig verwendet, wenn das
Adapterplatte Lochbild des Sensors nicht mit dem Lochbild des Roboterarms oder der
kundenspezifischen Vorrichtung Ubereinstimmt. Die Schnittstellenplatte
verfugt Uber zwei Lochbilder, eines auf jeder Seite der Platte. Eine Seite ist
fir den Sensor vorgesehen, die andere Seite flir den Roboterarm oder die
kundenspezifische Vorrichtung.
P67 Die Schutzart .67 bezeichnet den Schutz gegen Staub und

Eintauchen in bis zu 1 m tiefes StiRwasser.

Master-Gerat

Ein vom Kunden bereitgestelltes Gerat wie beispielsweise ein PC, ein
Roboter oder eine speicherprogrammierbare Steuerung (SPS), das mit einer
bestimmten Kommunikationsschnittstelle kompatibel ist.
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Messunsicherheit

Die ,Messunsicherheit* — im allgemeinen Sprachgebrauch auch als
,Genauigkeit* bezeichnet — ist der Fehler im ungunstigsten Fall

zwischen dem Messwert und dem tatsachlichen Lastwert. Die
Messunsicherheit wird als Prozentsatz des vollen Messbereichs fiir

ein bestimmtes Sensormodell und eine bestimmte Kalibrierungsgroflie
angegeben.

Dieser Wert berucksichtigt mehrere Fehlerquellen. Der Prozentsatz der
Messunsicherheit ist im Kalibrierzertifikat des Sensors aufgefiihrt. Weitere
Informationen finden Sie in Abschnitt 2.2: ,Messunsicherheit”im Dokument
.Haufig gestellte Fragen® (FAQ) unter: https://www.ati-
ia.com/library/documents/FT_FAQ.pdf.

Mechanische Kopplung

Wenn ein externes Objekt, wie beispielsweise ein Kundenwerkzeug oder
Hilfsmittel, die Oberflache eines Sensors zwischen dessen
Befestigungsseite und der Werkzeugseite berthrt.

Montage-Adapterplatte

Eine Schnittstellenplatte, mit der der Sensor an einer festen Oberflache wie
beispielsweise einem Roboterarm
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Begriff Definition
Nicht zutreffend Nicht zutreffend
- Der Zustand, bei dem auf den Messwandler eine groRere Last wirkt, als er
Uberlast . . .

messen kann. Dies flhrt zu einer Sattigung.
Teilenummer Teilenummer
Ursprungspunkt Der Punkt am Sensor, von dem aus alle Krafte und Drehmomente

gemessen werden.

Stromaus- und -einschaltzyklus

Wenn ein Benutzer die Stromversorgung eines Gerats unterbricht und
anschlieRend wiederherstellt.

Die kleinste messbare Anderung der Last. Die Auflésung ist in der Regel

Auflésung wesentlich geringer als die Genauigkeit.
Abtastrate Wie schnell die ADCs im Gerat Abtastungen vornehmen.
Sattiaun Der Zustand, in dem der Messwandler oder die Datenerfassungshardware
gung einer Last oder einem Signal ausgesetzt ist, das auRerhalb seines
Messbereichs liegt.
Sensor Die Komponente, die eine erfasste Last in elektrische Signale umwandelt.

Sensorsystem (oder
Konfiguration)

Die gesamte Baugruppe, bestehend aus einem Sensorkdrper und einer
Systemschnittstelle, um Kraft- und Drehmomentsignale in eine bestimmte
Kommunikationsschnittstelle bzw. ein bestimmtes Kommunikationsprotokoll
umzuwandeln.

Werkzeug-Anschlussplatte

Eine Schnittstellenplatte, mit der das Werkzeug des Kunden an der
Werkzeugseite
(Erfassungsseite) des Sensors.

Die Ausulbung einer Kraft Gber einen Hebel oder Dreharm, die eine

Drehmoment Drehbewegung ausldst. Beispielsweise bt ein Benutzer ein Drehmoment
auf eine Schraube aus, um sie zu drehen. Drehmoment = Kraft x Ladnge des
Dreharms

Txy

Der resultierende Drehmomentvektor, bestehend aus den Komponenten T,
und T .
y
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1. Sicherheit

Der Abschnitt ,,Sicherheit™ beschreibt allgemeine Sicherheitsrichtlinien, die bei der Verwendung dieses Produkts
zu beachten sind, Erlduterungen zu den in diesem Handbuch enthaltenen Hinweisen sowie
Sicherheitsvorkehrungen, die fiir das Produkt gelten. Produktspezifische Hinweise sind in den entsprechenden
Abschnitten dieses Handbuchs (sofern zutreffend) integriert.

1.1

1.2

Erlauterung der Hinweise

Diese Hinweise gelten fiir alle ATI-Handbiicher und beziehen sich nicht speziell auf dieses Produkt. Der
Anwender sollte alle Hinweise des Roboterherstellers und/oder der Hersteller anderer Komponenten
beachten,

, die bei der Installation zum Einsatz kommen.

Tod oder zu schweren Verletzungen fiihrt. Der Hinweis enthilt Informationen iiber die
Art der gefihrlichen Situation, die Folgen einer Nichtbeachtung der
Sicherheitshinweise und die Methode zur Vermeidung der Situation.

f GEFAHR: Hinweis auf Informationen oder Anweisungen, deren Nichtbeachtung zum

Tod oder schweren Verletzungen fiihren konnte. Der Hinweis enthilt Informationen
iiber die Art der
gefihrliche Situation, die Folgen einer Nichtbeachtung der Gefahrenwarnung und die

. WARNUNG: Hinweis auf Informationen oder Anweisungen, deren Nichtbeachtung zu

zu mittelschweren Verletzungen fiithren oder Schiaden an Geriten verursachen
kann. Der Hinweis enthilt Informationen tber die Art der gefihrlichen Situation, die
Folgen einer Nichtvermeidung der Gefahr und die Vorgehensweise zur Vermeidung

/_\ VORSICHT: Hinweis auf Informationen oder Anweisungen, deren Nichtbeachtung

HINWEIS: Hinweis auf spezifische Informationen oder Anweisungen zur Wartung, zum Betrieb,
zur Installation oder zur Inbetriebnahme des Produkts, deren Nichtbeachtung zu Schiden am
Gertit fithren kann. Der Hinweis kann unter anderem folgende Punkte hervorheben: bestimmte
Schmierfetttypen, bewihrte Betriebsverfahren und Wartungstipps.

Allgemeine Sicherheitshinweise

Der Kunde sollte sicherstellen, dass der ausgewéhlte Sensor fiir die wihrend des Betriebs zu erwartenden
maximalen Lasten und Drehmomente ausgelegt ist. Da statische Kréfte geringer sind als die dynamischen
Krifte, die durch die Beschleunigung oder Abbremsung des Roboters entstehen, ist auf die vom Roboter
verursachten dynamischen Belastungen zu achten.
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1.3 Sicherheitsvorkehrungen

ACHTUNG: Eine Verinderung oder Demontage des Sensors kann zu Schiaden
fiilhren und zum Erléschen der Garantie fiihren.

ACHTUNG: Das Herumstochern in den Offnungen des Sensors fiihrt zu Schiden am
Messgerit. Vermeiden Sie es, in die Offnungen des Sensors zu stochern.

ACHTUNG: Uberlasten Sie den Sensor nicht. Das Uberschreiten der einachsigen
Uberlastwerte des Sensors fiihrt zu irreparablen Schiden.

ACHTUNG: Der Sensor sollte wahrend des Transports vor Sté3en und
StolRbelastungen geschutzt werden, die die zuldssigen Bereiche Uberschreiten, da
diese die Leistungsfahigkeit des Sensors beeintrachtigen konnen. Weitere

> | > >
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2. Produktuibersicht

Der Axial30-Kraft-/Drehmomentsensor (F/T) misst sechs Kraft- und Drehmomentkomponenten (F, \F \F, \T,
\T, \T,), die auf die Werkzeugseite des Sensors einwirken. Der Sensor uibertrédgt diese Daten an ein Gerdt wie
beispielsweise einen PC, einen Roboter oder eine SPS. Die Produktreihe der ATI Axia-Serie unterscheidet sich
von den anderen F/T-Sensormodellen von ATI. Daher Die Axia-Sensoren bieten verschiedene Optionen und
Funktionen. Die Kraft-/Drehmomentsensoren der Axia-Serie sind in mehreren Ausfithrungen hinsichtlich der
Tragkraft und der Kommunikationsschnittstelle erhéltlich. Weitere Informationen zur
Kommunikationsschnittstelle finden Sie im entsprechenden Handbuch zum ATI Axia F/T-Sensor (Tabelle 2.1).
Der Axial30-Sensor ist in verschiedenen Modellvarianten (Axial30-MXXX) erhéltlich, die anhand der Rillen

am AuBengehduse identifiziert werden kdnnen; siche Abschnitt 2.1 — Rillenidentifikation fiir Axial30-Modelle. Der
Zusatz ,, MXXX“ bezeichnet den vollen Drehmomentmessbereich. Den Kalibrierbereich der einzelnen
Modellvarianten finden Sie in Abschnitt 7.3 — Kalibrierbereiche.

Die Befestigungsseite des Sensors wird an einer starren Halterung oder einem Roboter befestigt. Die
Werkzeugseite wird am Kundenwerkzeug befestigt. Fiir die Installation des Sensors sind unter Umstédnden
Adapterplatten erforderlich; siehe Abschnitt 3.1 — Adapterplatten. Die Roboter-Befestigungsseite des Sensors
verfligt iiber einen Bolzenkreis (BC) mit einem Durchmesser von 112 mm, sechs (6) M8-Senkbohrungen und zwei
(2) Passstiftbohrungen mit Presssitz. Die Werkzeugseite des Sensors verfiigt iber einen Bolzenkreis (BC) mit
einem Durchmesser von 64 mm, zwolf (12) M6-Gewindebohrungen und zwei (2) Passstiftbohrungen mit Presssitz
(siehe Kundenzeichnung zam ATI Axia-Sensor). Der Sensor entspricht der Schutzart IP67.

Ein 8-poliger M12-Stecker dient der Stromversorgung und der Kommunikation. An der Seite des Sensors zeigen
LEDs den Betriebszustand des Sensors an. Informationen zur Pinbelegung des Steckers am Sensor und an den
Kabeln, zu den Artikelnummern der Sensorkabel sowie weitere Informationen zu den LEDs finden Sie im
entsprechenden Handbuch zur ATI-Kommunikationsschnittstelle in Tabelle 2.1.

Die Kundenzeichnung fiir den ATI Axial30-Sensor ist hier verfiigbar: http://www.ati-ia.com/app _content/
Documents/9630-05-0006.auto.pdf-

Der Axial30-Sensor verfiigt tiber folgende zusitzliche Merkmale:
e Durchgangsbohrung mit 50 mm Durchmesser.

e  Elektrischer Steckverbinder mit einstellbarer Ausrichtung (siche Abschnitt 3.3.1 — Ausrichtung des
Steckverbinders Anpassung der Steckerausrichtung).

Abbildung 2.1 — Axia130 F/T-Sensor

M12, 8-poliger Stecker fiir
Stromversorgung und
Kommunikation

Anschlussblock

mit einstellbarer Ausrichtung Durchgangsbohrung mit 50 mm Durchmesser

Befestigungsseite
am Roboter oder an der Vorrichtung

Identifikationsnut(en) \
\
\ Werkzeugseite

(fur kundeneigene Werkzeuge)

(@) sTATUS

Kommunikations-und Status-LEDs
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Weitere Informationen zu den elektrischen und softwaretechnischen Merkmalen einer bestimmten
Kommunikationsschnittstellenversion und des entsprechenden Kabels finden Sie im ATI-Handbuch in der

folgenden Tabelle:

Tabelle 2.1 — Referenz zum ATI-Handbuch fiir Kommunikation/Software
Sensormodell K°’“";‘:;‘|;ka"°“ ATI-Kabel- Siehe ATI-Handbuch
Teilenum Teilenummer
mer
9105-NET-
Axia130-M125 9105-C-ZC28-2C28-X" -Z22 ATI F/T Ethernet Axia-Handbuch
9105-NET- Ethemet 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X" (ATI-Dokument Nr. 9620-05-C-Ethernet
Axia

Axia130-M300 )

9105-ECAT-

Axia130-M125 9105-C-ZC28-2C28-X" -22? ATI F/T EtherCAT Axia-Handbuch

9105-ECAT- EtherCAT 9105-C-ZC28-U-RJ455-X' (ATI-Dokument Nr. 9620-05-C-EtherCAT

Axia

Axia130-M300 )

9105-RS422-

Axia130-M125 9105-C-ZC28-ZC28-X" -22% ATI F/T RS422 Axia-Handbuch
9105-RS422- RS422 9105-C-ZC28-MS-ZC35-X'3 | (ATI-Dokument Nr. 9620-05-C-RS422 Axia)
Axia130-M300

Hinweis:

1. Das X" in der Artikelnummer steht flr die Kabellange. Weitere Informationen erhalten Sie bei ATI.

2. Im Lieferumfang von 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5 enthalten; sieche Tabelle 3.3.

3. Kunden missen entweder das serielle DB9-Kabel 9105-C-ZC28-MS-ZC35-X oder ein eigenes serielles

RS422-Kabel mit einem DB9- oder USB-Stecker zum ATI-Sensorkabel verwenden.

2.1 Nutkennzeichnung fur Axia130-Modelle
Der Axial30-Sensor ist in verschiedenen Modellvarianten (Axia I 30-MXXX) erhiltlich, die anhand der
Anzahl der Rillen am AuBengehduse zu unterscheiden sind. Die Endung ,, MXXX* gibt den vollen
Drehmomentmessbereich an. Informationen zum Kalibrierbereich der einzelnen Modellvarianten
finden Sie in Abschnitt 7.3 — Kalibrierbereiche.

Tabelle 2.2 — Axia-Modelle

Modell Teilenummer Anzah:E?:;nnungsrillem Material
Axia130-M125 9105-X? -Axia130-M125 1 Aluminium
Axia130-M300 9105-X? -Axia130-M300 2 Edelstahl

Hinweise:

1. Identifikationsrillen sind physische Vertiefungen im Sensorkdrper (siehe Abbildung 2.1). Diese Rillen
bieten Anwendern eine schnelle visuelle Moglichkeit, die Sensormodelle voneinander zu
unterscheiden.

2. X" steht fur die Option zur Wahl der Kommunikationsschnittstellenversion.
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3.

Installation

g WARNUNG: Die Durchfuihrung von Wartungs- oder Reparaturarbeiten am Sensor,

wahrend Stromkreise (z. B. Strom, Wasser und Luft) unter Spannung stehen, kann
zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren. Entladen Sie alle unter Spannung
stehenden Stromkreise und vergewissern Sie sich, dass diese gemal den

VORSICHT: Eine Modifikation oder Demontage des Sensors kann zu Schiden fithren und
zum Erléschen der Garantie fiihren. Verwenden Sie das mitgelieferte Befestigungslochbild
und das mitgelieferte Befestigungslochbild fiir die Werkzeugseite, um den Sensor am
Roboter und die Kundenwerkzeuge am Sensor zu befestigen (siehe Kundenzeichnung).

ACHTUNG: Auf Befestigungselemente aufgetragene Schraubensicherung darf nicht mehr
als einmal verwendet werden. Befestigungselemente konnen sich [6sen und zu Schiaden an
der Ausriistung fiihren. Tragen Sie bei der Wiederverwendung von Befestigungselementen

VORSICHT: Vermeiden Sie Schiden am Sensor durch elektrostatische Entladungen. Stellen
Sie sicher, dass beim Umgang mit dem Sensor oder den an den Sensor angeschlossenen
Kabeln die richtigen Erdungsmafinahmen befolgt werden. Die Nichtbeachtung der richtigen

>\ > || P

ACHTUNG: Uben Sie bei der Montage keine iibermiBige Kraft auf den Sensor und den
Kabelstecker aus, da dies zu Schiden an den Steckern fithren kann. Richten Sie bei der
Montage die Nut am Sensor und am Kabelstecker aufeinander aus, um eine iiberméiBige
Krafteinwirkung auf die Stecker zu vermeiden.

Nut am
Kabelstecker

Nut am
Sensorstecker

HINWEIS: Je nach Art der durchgefithrten Wartungs- oder Reparaturarbeiten miissen die
Versorgungsleitungen zum Sensor maéglicherweise

3.1

Anschlussplatten

Die Befestigungsseite des Sensors wird an einer Oberfldche wie dem Roboterarm angebracht, wéhrend die
Werkzeugseite des Sensors am Kundenwerkzeug befestigt wird. ATI kann Montagesitze liefern, die eine
Befestigungs-Schnittstellenplatte und Befestigungselemente enthalten; weitere Informationen erhalten Sie
bei ATI (siehe Seite B-2). Wenn der Kunde eigene Schnittstellenplatten bereitstellen mochte, beachten Sie
bitte die folgenden Konstruktionsrichtlinien und die A71-Axia-Sensor-Kundenzeichnung.

VORSICHT: Eine fehlerhafte Montage der Roboter-Befestigungs- und Werkzeug-
& Anschlussplatten fiihrt dazu, dass der F/T-Sensor nicht ordnungsgemas funktioniert.

ACHTUNG: Das Kundenwerkzeug darf nur die Werkzeugseite des Sensors oder eine
Werkzeug-Anschlussplatte beriihren. Beriihrt das Kundenwerkzeug einen anderen Teil
des Sensors, erkennt der Sensor die Lasten nicht ordnungsgemas.
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Wenn der Kunde eine Adapterplatte selbst entwirft und fertigt, sollten folgende Punkte beachtet werden:

Die Schnittstellenplatte sollte Befestigungslocher fiir Befestigungselemente sowie einen Passstift und
einen Vorsprung fiir prizise Positionierung am Roboter oder am Gerét des Kunden.

Die Dicke der Zwischenplatte muss einen ausreichenden Gewindeeingriff fiir die Befestigungselemente.

Die Befestigungselemente diirfen die interne Elektronik des Sensors nicht beeintrachtigen.
Informationen zu Gewindetiefe, Befestigungsmuster und weitere Details entnehmen Sie bitte der
Zeichnung des ATI-Sensors.

Verwenden Sie keine Passstifte, die die Langenvorgaben {iberschreiten und verhindern, dass die
Schnittstellenplatte biindig mit dem Roboter und der Kundenvorrichtung abschlief3t.
Befestigungselemente, die die Lingenvorgaben iiberschreiten, verursachen einen Spalt zwischen
den aneinanderstoBenden Flachen und fiihren zu Schéden.

Die Montageplatte muss mindestens ebenso stabil sein wie der Sensor, damit die auf den Sensor
einwirkenden maximalen Kraft- und Drehmomentwerte die Montageplatte nicht verformen. Die
entsprechenden Kraft- und Drehmomentwerte finden Sie in Abschnitt 7 — Technische Daten.

Die Anschlussplatte muss eine ebene und parallele Montageflache fiir den Sensor bieten.
Abbildung 3.1 — Schnittstellenplatte(n)

Roboterarm

Positionierungsstift* \

//10,002 zoll (0,05 [A]

| =
10,005 n (013 vﬁ
Schnittstellenplatte* fiir Roboter-
(2) 5-mm-Passst|ft
Befestigungselemente*

/AX|a1 30-Sensor

(Entgraten, Schneiden, Schleifen, Lackieren usw.)

N

\

Optionale Staubdichtung (im Lieferumfang ‘ ) M8-Befestigungsschrauben
enthalten), die vom Kunden angebracht werden ‘
muss, wenn bei der Anwendung |
Staubansammlungen zwischen den Bauteilen ‘
auftreten kénnen :
\
|

|7] 0,002 Zoll (0,05 |

, (2) 4-mm-Passstift
ﬂ//q) }n) b ~—____Anschlussplatte* fur Werkzeug (optional:

B] Kundenwerkzeug kann auch direkt an der

Passstift \l‘ Werkzeugseite des Sensors montiert
werden)

m/ (12) M6-Befestigungsschrauben

Al

*vom Kunden bereitgestellt oder im ATI-Bausatz enthalten

Befestigungselemente*
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3.1.1 ATI-Schnittstellenplatten-Satze

ATI bietet die folgenden Optionen fiir Schnittstellenplatten-Sétze an, die der Norm ISO 9409-1
entsprechen. Diese Optionen dienen der Befestigung des Sensors an gingigen Roboter-Flansch-
Lochmustern und der Nachbildung dieser gangigen Muster auf der Werkzeugseite des Sensors.
Wenn Sie Hilfe bei der Auswahl einer Schnittstellenplatte benétigen oder weitere Informationen
wiinschen, wenden Sie sich bitte an einen ATI-Vertreter.

Tabelle 3.1 — ATI-Sets mit Schnittstellenplatten nach ISO 9409-1

ISO-Standard-
Roboterflansc
h-Anordnung

Lochkrei
sdurchm
esser

Schnittstelle|
nplatte ATI-
Teilenummer

Seite des
Sensors:
Befestigung
oder Werkzeug

Beschreibung

ISO 9409-1-
100-6-M8

100 mm

9105-1P-2274

Befestigungs-

Durchgangsbohrungen fir (6) M8-
Innensechskantschrauben

mit

Naben-Durchmesser 63 mm,

(1) 8-mm-Passstift

9105-1P-2273

Werkzeug

Gewindebohrungen fir (6) M8-
Innensechskantschrauben

mit Innensechskant,

63 mm Durchmesser der Aussparung,
(1) 8-mm-Passstift

ISO 9409-1-
125-6-M10

125 mm

9105-1P-2281

Befestigungsschraube
n

Durchgangsbohrungen fur (6) M10-
Innensechskantschrauben
Schrauben,

80 mm Durchmesser,

(1) 10-mm-Passstift

9105-1P-2280

Werkzeug

Gewindebohrungen fir (6) M10-
Innensechskantschrauben

mit Innensechskant,

80 mm Durchmesser Aussparung,

(1) 10-mm-Passstift

ISO 9409-1-
160-6-M10

160 mm

9105-1P-2283

Befestigungs-

Durchgangsbohrungen fiir (6) M10-
Innensechskantschrauben
Schrauben,

100 mm Durchmesser,

(1) 10-mm-Passstift

9105-1P-2282

Werkzeug

Gewindebohrungen fiir (6) M10-
Innensechskantschrauben

mit Innensechskant,

Aussparung mit 100 mm Durchmesser,
(1) 10-mm-Passstift
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3.2 Kabelverlegung
Die Verlegung und der Biegeradius des Kabels hdngen von der jeweiligen Kundenanwendung ab. Im
Gegensatz zu stationdren Anwendungen, bei denen das Kabel in einem statischen Zustand ist, wird das
Kabel bei dynamischen Anwendungen wiederholten Bewegungen ausgesetzt. Bei dynamischen
Anwendungen muss das Kabel so befestigt werden, dass der Kabelanschluss des Sensors durch die
wiederholten Bewegungen des Roboters nicht freigelegt und beschiadigt wird.

Abbildung 3.2 — Verlegung des Sensorkabels

\Roboterarm

Anschlussblock
(Ausrichtung kann
bei Bedarf
geidndert werden)

Schnittstellenplatte

Sensorkabel

Befestigen Sie das Kabel, um zu

verhindern, dass wiederholte
Bewegungen die Kabelverbindung
beeintrachtigen. Angaben zum

(Abgebildet ist das ATl-Kabelset, Art.-Nr. 9105- FIT- Blegeradius des
CKIT-ZC28-ZC28-5) Sensor Kabels finden Sie in:

Tabelle 3.2

zu Schiaden am Stecker. Befestigen Sie das Kabel nahe am Stecker, damit die

f ACHTUNG: Wenn der Stecker wiederholten Bewegungen ausgesetzt wird, fiihrt dies
wiederholten Bewegungen des Roboters den Kabelstecker nicht beeintriachtigen.

VORSICHT: Eine unsachgemiBe Kabelfiihrung kann zu Verletzungen des

A Personals, Funktionsstérungen kritischer elektrischer Leitungen oder Schiden am
Gertit fiihren. Die elektrische Leitung, insbesondere
an der Stelle, an der es am Stecker des Sensors befestigt ist, so verlegt werden, dass
Spannungsbriiche, scharfe Biegungen oder eine Trennung vom Gerat vermieden
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Verlegen Sie das Sensorkabel so, dass es iiber den gesamten Bewegungsbereich hinweg weder belastet,
gezogen, geknickt, durchtrennt noch anderweitig beschédigt wird. Verwenden Sie nach Moglichkeit eine
Roboter-Kabelkanallosung. Die folgenden Abbildungen und Beschreibungen zeigen Beispiele fiir die
Kabelverlegung, falls kein Kabelkanal verfiigbar ist. Befestigen Sie das Kabel mit Klettbdndern oder
Velcro®-Bindern; verwenden Sie keine Kabelbinder oder Zip-Ties.

Abbildung 3.3 — Beispiel fiir die Kabelfiihrung ohne ,,Dresspack“-Lésung
(Sensor dient nur zur Veranschaulichung)

Lassen Sie ausreichend Spielraum in
das Kabel so, dass der

Roboterarm seine volle
Bewegungsfreiheit behilt.

Verwenden Sie Klettbander oder Velcro®-
Bander, um das Kabel am Roboterarm zu
befestigen.

& VORSICHT: Verwenden Sie keine Kabelbinder oder Zip-Ties, um Kabel zu
biindeln oder am Roboterarm zu befestigen. Das direkte Anbringen von
Kabelbindern oder Zip-Ties am Kabelmantel
das Kabel beschidigen. Verwenden Sie Klettbinder auf den Oberflichen des
Kabelmantels. Beispiele fiir falsche und richtige Methoden zum Befestigen oder

-
K VERWENDEN SIE KEINE B
Kabelbinder, um das Kabel am \ VERWENDEN SIE
/ KlettbanderVelcro®um das

VERWENDEN SIE

- VERWENDEN SIE KlettbanderVel©®

KEINE Kabelbinder,
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ACHTUNG: Das Kabel darf nicht beschadigt oder gequetscht werden, indem die

ACHTUNG: Achten Sie bei der Kabelfiihrung darauf, dass der Biegeradius nicht
kleiner ist als der in Tabelle 3.2 angegebene Mindestbiegeradius. Ein zu kleiner
Biegeradius fiihrt dazu, dass das Kabel durch die Ermidung aufgrund der sich

A Kabelbinder am Kabel.

Tabelle 3.2 — Biegeradius und dynamischer Verdrehwinkel des Sensorkabels

Statisch Dynamis
er cher
Kabeldurch Biegera Biegera Dynamischer
Kabel-Teilenummer abeidurchime dius dius Kabelverdrehu
Sser mim (bei (bei ngswinkel pro
(Zoll) Raumtemper | Raumtemper | Langeneinheit
atur) atur)
mm in mm in
9105-C-ZC28-ZC28-X? -Z22° 7,65 (0,30) 31 1,2 80 3,15
180°/m oder 55°/ft
9105-C-ZC28-U-RJ45S-X? 6 (0,24) 25 1 50 2

Hinweise:

1. Die Temperatur beeinflusst die Flexibilitat des Kabels. ATI empfiehlt, den minimalen dynamischen
Biegeradius bei niedrigeren Temperaturen zu vergrof3ern.

2. Das X in der Artikelnummer steht fur die Kabellange. Weitere Informationen erhalten Sie bei ATI.
3. Erhaltlich als ATI-Bausatz; siehe Tabelle 3.3.
4. Spezifische Informationen zur Kabel-Teilenummer finden Sie im entsprechenden Handbuch in Tabelle 2.1.

3.3 Kabelsatze
Eine Abbildung des P-Clips finden Sie in Abbildung 3.2.

Tabelle 3.3 — Kabelsatz 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5
Beschreibung

Teilenummer
9105-C-ZC28-ZC28-5-22

Anzahl

8-poliger M12-Stecker auf 8-poligen M12-Stecker, mit einem 5 1
m langen Kabel

(1) P-Klemme und (1) Innensechskantschraube M5 x 8 1

9005-05-1083
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3.3.1 Ausrichtung des Anschlussblocks anpassen

WARNUNG: Passen Sie die Ausrichtung des Anschlussblocks nicht an, wenn
der Sensor nicht

vollstindig trocken ist oder unter Spannung steht.

HINWEIS: Position 1 ist die Standardausrichtung des Anschlussblocks. Wenn ATI
Axia130-Sensoren an den Kunden ausliefert, befindet sich der Anschlussblock in der

Bendtigtes Werkzeug: 2,5-mm-Inbusschliissel
Bendtigtes Material: Loctite® 222

1. Entfernen Sie die M3-Innensechskantschraube mit einem 2,5-mm-InbusschlUssel.

2. Drehen Sie den Anschlussblock in eine der in der folgenden Abbildung gezeigten 90°-Schritte.
3. Tragen Sie Loctite 222 auf das Gewinde der M3-Innensechskantschraube auf.
4

. Verwenden Sie einen 2,5-mm-Inbusschllssel, um die Schraube einzudrehen. Ziehen Sie sie mit
einem Drehmoment von 8 in-1bs (0,9 Nm) fest.

dieser drei Orte.
M3-Innensechskantschraube DPrehen-Sie-den-Block in 90°-

/ Schritten, bis die Schraube mit
1

3 einer der Markierungen
% Q ausgerichtet ist
N 4
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3.4 Einbau des Sensors

Bendtigte Teile: Siehe Abbildung 3.5 und die Zeichnung des
ATI-Sensors

Bendtigte Werkzeuge: 4-mm-, 5-mm- und 6-mm-Inbusschliissel

Bendtigte Hilfsmittel: Sauberes Tuch, Loctite® 242

1. Reinigen Sie die Montageflachen.

2. Befestigen Sie die Schnittstellenplatte mit den Befestigungselementen an der Montageflache.

HINWEIS: Bei der Montage einer Schnittstellenplatte:

» Die Schrauben missen eine Mindestgewindeeingriffsiange von 8 mm auf der
Befestigungsseite und 6 mm auf der Werkzeugseite aufweisen. Der maximale
Gewindeeingriff darf die in der Zeichnung des ATI-Sensors angegebene Gewindetiefe
nicht Uberschreiten.

»  Sofern nicht anders angegeben, tragen Sie Loctite 242 auf die (6) M8- und (12) M6-

3. Befestigen Sie die Befestigungsseite des Sensors an der Schnittstellenplatte.

a. Befestigen Sie die Befestigungsseite des Sensors mit den (6) M8-Innensechskantschrauben
der Festigkeitsklasse 12.9 an der Anschlussplatte. Ziehen Sie die Befestigungsschrauben mit
einem 6-mm-Inbusschlissel auf ein Drehmoment von 190 in-Ib (21,5 Nm) an.

4. Optional: Bringen Sie die mitgelieferte Staubdichtung an.

HINWEIS: Die von ATI mitgelieferte Staubdichtung sollte verwendet werden, wenn bei
der Anwendung die Gefahr einer Staubansammlung zwischen den Komponenten

a. Setzen Sie die Staubdichtung auf der Werkzeugseite des Axial30-Sensors auf und zentrieren Sie die
Dichtung um die Mitte
Nabe des Sensors zentrieren.

6. Montieren Sie das Kundenwerkzeug oder die Schnittstellenplatte auf der Werkzeugseite des Sensors.

HINWEIS: Das Werkzeug darf keinen anderen Teil des Sensors beriihren als die
Werkzeugseite oder die Werkzeugaufnahmeplatte; andernfalls erkennt der Sensor die Lasten

a. Befestigen Sie eine Schnittstellenplatte oder das kundenspezifische Werkzeug mit den (12) M6-
Innensechskantschrauben der Festigkeitsklasse 12.9 an der werkzeugseitigen Sensorseite. Ziechen
Sie die Befestigungselemente mit einem 5-mm-Inbusschlissel beim Axial30-M125 auf 89 in-1b
(10,1 Nm) und beim Axial30-M300 auf 110 in-1b an.

7. SchlieBen Sie das/die Kabel vom Sensor an die Kundenschnittstelle an. Informationen zur Pinbelegung des
Sensors und des Kabelsteckers
finden Sie Informationen im entsprechenden Handbuch in Tabelle 2.1.

8. Nachdem Sie das Kabel an die Kundenschnittstelle angeschlossen haben, richten Sie die Software fUr
die Sensorkommunikationsschnittstelle ein; weitere Informationen zur Software-
Kommunikationsschnittstelle finden Sie im entsprechenden Handbuch in Tabelle 2.1.

HINWEIS: Informationen zu den LED-Anzeigen, die den Betriebszustand des Sensors
anzeigen, finden Sie in dem in Tabelle 2.1 aufgefihrten Handbuch.

9. Befestigen und verlegen Sie das Kabel ordnungsgemaf; sieche Abschnitt 3.2 — Verlegung des Kabels. Bei
Verwendung eines ATI-Kabelsatzes:

a. Befestigen Sie den P-Clip an der Schnittstellenplatte (siche Abbildung 3.2). Ziehen Sie die M5-Schraube mit einem 4-
mm-InbusschlUssel fest

Innensechskantschraube fest.

b \Ie_r]pmon Sie das Kabel (mphp Adbhschnitt 3.2 1 or/on-pn des I(nkolc\
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10. Nach Abschluss der Installation ist der Sensor bereit fiir eine Genauigkeitspriifung (sieche Abschnitt 3.6
—Verfahren zur).

11. Nehmen Sie den Normalbetrieb sicher auf.
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Abbildung 3.5 — Montage des Axia130-Sensors am

Roboterarm

Verwenden Sie diese Gewindebohrung (M5x0,8
¥ 10 mm), um einen P-Clip fiir die
Kabelfiihrung zu befestigen. Der P-Clip wird
entweder vom Kunden bereitgestellt oder ist

im ATI-Kit enthalten

Teilenummer 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5

Schnittstellenplatte (Roboter-Seite)

>-Befestigungsmaterial am
Roboter (vom Kunden

bereitgestellt oder im ATI-

Bausatz enthalten)

(2) 5-mm-Passstift

/Axia1 30-Sensor

(6) M8-Innensechskantschrauben

Optionale Staubdichtung (im Lieferumfang
enthalten), die vom Kunden angebracht
werden muss, wenn bei der Anwendung
Staubansammlungen zwischen den
Komponenten auftreten kénnen (Entgraten,
Schneiden, Schleifen, Lackieren usw.)

Sensorkabel
i (nur zur Veranschaulichung
Sy abgebildet. Die Kabel kénnen

. - je nach Software-

i o, Kommunikationsschnittstelle
und ausgewihltem Kabel
abweichen.)

Befestigungsmate (12) M6-Innensechskantschraube

rial fir die

Kundenwerkzeuge i
(vom Kunden B
bereitzustellen
oder im ATI-Kit enthalten) ‘

HINWEIS: Die Kabellingen sind in der Abbildung nur zur
Veranschaulichung verkiirzt dargestellt.
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3.5 Sensor entfernen
Bendtigtes Werkzeug: 5-mm- und 6-mm-Inbusschliissel

1.

Schalten Sie alle unter Spannung stehenden
Stromkreise ab, z. B. die elektrischen.

Ziehen Sie das Kabel aus dem Anschluss des Sensors ab.

Entfernen Sie kundenspezifische Vorrichtungen vom
Sensor.

a. Stutzen Sie das Kundenwerkzeug und/oder die Schnittstellenplatte ab und entfernen Sie mit einem
3-
mm-Inbusschlissel die (12) M6
Innensechskantschrauben.

Entfernen Sie den Sensor vom Roboter oder von der Schnittstellenplatte.

a. Halten Sie den Sensor fest und 18sen Sie mit einem 6-mm-Inbusschlissel die (6) M8-
Innensechskantschrauben.

. Entfernen Sie den Sensor.
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3.6 Verfahren zur Genauigkeitsprufung

Fiihren Sie die folgenden Schritte nach der Erstinstallation des Sensors am Roboter sowie einmal jahrlich im
Rahmen der Wartung durch.

| HINWEIS: Die Masse auf der Werkzeugseite kann dem Gewicht der in der Anwendung

1. Befestigen Sie eine feste Masse an der Werkzeugseite des F/T-Sensors:

a. Entfernen Sie Kabel, die eine Briicke zwischen der Befestigungsseite und der Werkzeugseite des
Sensors bilden.

2. Schalten Sie den Sensor ein. Warten Sie 30 Minuten, bis er sich eingewdrmt hat. Minimieren Sie
externe
Temperaturschwankungen auf ein Minimum.

HINWEIS: Um optimale Ergebnisse zu erzielen, schreiben Sie ein Roboterprogramm, das den
Sensor und die Masse nacheinander in jede der folgenden Positionen bewegt. An jeder Position
sollte der Roboter eine Pause einlegen, um den Ausgangswert des Sensors zu erfassen.

3. Bewegen Sie den Roboter so, dass sich der Sensor an den folgenden
Positionen befindet:

a. Erfassen Sie den Sensorausgang F \F \F an jedem Punkt ohne Vorspannung:

x,Punktn y.Punktn z,Punktn
e Punkt 1: +Z nach oben
e Punkt 2: +X nach oben
e Punkt 3: +Y nach oben
e Punkt 4: -X nach oben
e Punkt 5: -Y nach oben

e Punkt 6: -Z nach oben

4' BereChnen Sle Fx, den Mittelwert von Fy, den Mittelwert von Fz und den Mittelwert "

a. Verwenden Sie die folgenden Gleichungen, um die Berechnungen
durchzufUhren:

. Fx,puintl + Fx,pointz + -t Fx.poiutlﬁ
Fx,average = 5

Fy.point 1t Fy.poil:lt 2+ + Fy,pointé

F =

v.average 6
_ Fz,pnint 1+ Fz..poiut2 + ot Fz,poiutﬁ
Fz.average - &

5. Fuhren Sie fUr jeden der 6 Punkte die folgende Berechnung durch:

Fy = 1'_'|:|:.|:nn|::-int|1 - Fx.average

Fy = F}r.pointu - Fy.average

Fz = Fz,pnintn - FzJaverage

Tooling Mass = JFHZ + F},2 + Fzz
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6. Die berechneten Werkzeugmassen fUr alle (6) Punkte sollten voneinander um weniger als das Doppelte der
schlechtesten Genauigkeitsangabe des Sensors.
* Beispiel: Die Nenngenauigkeit des Axial30-M125-Sensors betrigt 2 % des Messbereichs auf allen
Achsen. Bei einer Kraft von 2000 N
und einem Messbereich von 4000 N F, betragen die zuldssigen Fehler fiir jeden einzelnen Datenpunkt +

40NF_yund
jeweils £ 80 N F,. Da F die groBere Toleranz aufweist, konnte ein Datenpunkt + 80 N und ein anderer
Datenpunkt —80 N betragen, was einen Gesamtfehlerbereich (Max-Min) von 160 N ergibt.

e  Zudem sollte die Masse der Werkzeuge innerhalb von 160 N der Ergebnisse dieses Tests liegen, der
mit einem neuen Sensor durchgefiihrt wurde.

7. Sollte dieser Test fehlschlagen, sollte der Sensor zur Diagnose oder Neukalibrierung an ATI zurlckgesandt
werden

3.7 Erkennen von Empfindlichkeitsanderungen

Die Empfindlichkeitspriifung des Sensors kann auch dazu verwendet werden, den Zustand des Axia-
Sensors zu iberpriifen. Legen Sie dem Sensor bekannte Lasten an und {iberpriifen Sie, ob die
Systemausgabe mit den bekannten Lasten iibereinstimmt. An einem am Roboterarm montierten Sensor
kann beispielsweise ein Endeffektor angebracht sein. Gehen Sie wie folgt vor, um einen
Empfindlichkeitswert festzulegen:

1. Wenn der Endeffektor bewegliche Teile aufweist, mussen diese in eine bekannte Position gebracht werden.

a. Bringen Sie den Roboterarm in eine Ausrichtung, in der die Schwerkraftbelastung durch den
Endeffektor auf viele Ausgangsachsen des Sensors wirkt.

2. Notieren Sie die Ausgangswerte.

3. Positionieren Sie den Roboterarm so, dass er eine weitere Last aufnimmt, wodurch sich die
Messwerte diesmal deutlich von den vorherigen Werten entfernen.

4. Notieren Sie den zweiten Satz von Messwerten.
5. Ermitteln Sie die Differenzen zwischen der ersten und der zweiten Messreihe.

6. Verwenden Sie die Differenzen als Empfindlichkeitswert.

Auch wenn die Empfindlichkeitswerte von Messreihe zu Messreihe variieren, konnen diese Werte zur
Erkennung grober Fehler herangezogen werden. Es konnen entweder die aufgeldsten Ausgangswerte
oder die rohen Sensorspannungen verwendet werden (fiir alle Schritte dieses Vorgangs muss dieselbe
Grofie verwendet werden).
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4. Betrieb

Allgemeine Informationen zu allen Axial30-Sensoren finden Sie im folgenden Abschnitt. Weitere Informationen
speziell zum Kommunikationsprotokoll des Sensors, wie z. B. Abtastrate, LEDs und Betriebsbefehle, entnehmen
Sie bitte dem entsprechenden Handbuch in Tabelle 2.1.

4.1 Umgebungsbedingungen fiir den Sensor

fiithren, dass Feuchtigkeit oder Wasser in einen ansonsten abgedichteten Sensor

f VORSICHT: Eine Beschidigung des Aulenmantels des Sensorkabels kann dazu
eindringt. Stellen Sie sicher, dass der Kabelmantel in gutem Zustand ist, um Schiden

HINWEIS: Sensoren konnen auf aulergewshnlich starke und sich éndernde elektromagnetische
Felder reagieren, wie sie beispielsweise von Magnetresonanztomographen (MRT) erzeugt

Der Benutzer muss sicherstellen, dass die Wasserbelastung in der Umgebung die Schutzart [P67 des
Sensors nicht iiberschreitet. Mit der Schutzart IP67 ist der Sensor staubdicht und wasserdicht bis zu einer
Eintauchtiefe von 1 m in StiBwasser fiir bis zu 30 Minuten sowie bei Einwirkung von Hochdruckstrahlen.
Obwohl der Axial30-Sensor die Schutzart IP67 aufweist, sollten Sie verhindern, dass sich Schmutz und
Staub auf oder im Sensor ansammeln.
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4.2 Werkzeugumristung

StandardméBig werden die Kréfte und Drehmomente in Bezug auf einen von ATI festgelegten
Ursprungspunkt am Sensor angegeben. Den Ursprungspunkt des Sensors entnehmen Sie bitte der
ATI-Sensorzeichnung. Die Werkzeugtransformation

Diese Funktion ermdglicht die Messung von Kriften und Drehmomenten an einem anderen
Referenzpunkt als dem Ursprungspunkt des Sensors. Weitere Informationen zu den Befehlen und
Einstellungen fiir die Werkzeugtransformation finden Sie im entsprechenden Handbuch in Tabelle
2.1.

Stelle befindet, an der eine Kraft ausgelbt wird, wird kein auf den Sensor wirkendes
Drehmoment gemeldet. Infolgedessen kdnnte der Sensor Uberlastet werden (siehe
Abschnitt 4.2.1 — Vermeidung einer Uberlastung des Sensors wéhrend der
Werkzeugtransformation). Verwenden Sie daher bei der Bewertung von

f VORSICHT: Wenn der Kunde einen Referenzpunkt festlegt, der sich an derselben

Der Benutzer definiert einen Referenzpunkt durch die Eingabe eines Parametersatzes, der aus einer Reihe von
(3) Verschiebungen besteht (D, \ D, \D, ) und (3) Drehungen (R, \R \R,), zum Beispiel:

D, =-973mmD =46,1 mmD, =201,82mm R_=+90°-Drehung R =+180°-Drehung R, = 0°-Drehung

Werden fiir einen der Werte des Parametersatzes Nullen eingegeben, wird die Werkzeugtransformation fiir
diesen bestimmten Parameter nicht durchgefiihrt. Durch die Eingabe von Null fiir alle Parameter wird die
Werkzeugtransformation deaktiviert. Sobald ein neuer Parametersatz eingegeben und gespeichert wurde,
sind zuvor eingegebene Parametersitze nicht mehr wirksam.

Sobald ein Benutzer einen Parametersatz eingibt, werden zunéchst die Verschiebungen durchgefiihrt. Die
Verschiebungen des Benutzer-Referenzkoordinatensystems vom Sensor-Ursprungspunkt sind in der
folgenden Abbildung dargestellt. In dieser Abbildung hat sich das Benutzer-Referenzkoordinatensystem
noch nicht relativ zum Sensor-Ursprungspunkt gedreht.

HINWEIS: In den folgenden Abbildungen dient das Sensormodell lediglich als Referenz. Die
Ausrichtung des Steckers und der Sensorachsen kann je nach Sensormodell variieren. Die
Position der Standard-Sensorachsen entnehmen Sie bitte der ATI-Sensorzeichnung oder den
Abbildung 4.1 — Werkzeugtransformation: Abstande (Sensor dient nur als Referenz)

Z+-Achse
vor der Drehung.

Y- X+-Achse

Achse vor der vor der Drehung.
Drehuyg:

Erfassung des vom Kunden
estgelegten Ursprungs des
gnzrahmens.

201,82 mm

Kundenwerkzeug

Die Werkzeugseite des
Sensors.

Die Roboterseite des Sensors
46,1 mm

97,3 mm

| o—
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Nach den Verschiebungen dreht sich der Benutzer-Ursprungspunkt in der folgenden Reihenfolge:
1. Die erste Drehung erfolgt um die X-Achse.

o  Erinnern Sie sich an dieses Beispiel: R = +90° Drehung. Der Benutzer-Nullpunkt dreht sich um +90° um

die X-Achse, in der
folgenden Abbildung.

Abbildung 4.2 — Werkzeugtransformation: Drehung um die X-
Achse (Sensor dient nur zur Veranschaulichung)

Y+-
Achse nach
der Drehung
um die X-
Achse

X+-Achse
nach einer Drehung um die X-Achse.

Kundenwerkzeug

Die
Werkzeugseite
des Sensors.
Die

Roboterseite

des Sensors.

2. Die zweite Drehung erfolgt um die Y-Achse des neuen Benutzer-Ausgangsreferenzrahmens.

e Indiesem Beispiel betrégt die Drehung R = +180°. Der Benutzer-Ursprungspunkt dreht sich in der
folgenden Abbildung um +180° um die Y-Achse des neuen Benutzer-Ausgangsreferenzrahmens.

Abbildung 4.3 — Werkzeugtransformation: Drehung um die Y-Achse (Sensor dient nur zur
Veranschaulichung)

Y+-Achse
nach Y-Drehung

Z+-
Achse nach
der Y-Drehung

X+-Achse
nach X-Drehung:

Die
Werkzeugseite
i des Sensors.
Die
Roboterseite
des Sensors.
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3. Die dritte und letzte Drehung erfolgt um die Z-Achse des neuen Benutzer-Ausgangsreferenzrahmens.
e In diesem Beispiel betrigt die Drehung R,= 0°. Daher dreht sich der Benutzer-

Ursprungspunkt nicht weiter. Nachdem die Drehungen abgeschlossen sind, ist das endgiiltige

Benutzer-Referenzkoordinatensystem festgelegt.
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4.2.1 Uberlastung des Sensors wiahrend der Werkzeugwechsel vermeiden

Es ist moglich, dass der Anwender einen Referenzursprungspunkt festlegt, bei dem nicht erkannt
wird, dass ein Drehmoment auf das Kundenwerkzeug und damit auch auf den Sensor wirkt. Das
Drehmoment ist die Kraft multipliziert mit dem Abstand dieser Kraft vom
Referenzursprungspunkt. Befindet sich der vom Kunden festgelegte Referenzursprungspunkt
genau an der Stelle, an der eine Kraft wirkt, betragt der Abstand dieser Kraft zum
Referenzursprungspunkt null. Jede Kraft, die mit einem Abstand von Null multipliziert wird,

ergibt ein Drehmoment von Null. Die Software-Werkzeugumrechnung meldet, dass kein
Drehmoment auf den Sensor wirkt. Der Sensor

Der Ursprungspunkt hat sich nicht verdndert, und die Kraft wird weiterhin in einem gewissen
Abstand vom Ursprungspunkt des Sensors ausgeiibt. Wenn der Kunde daher Uberlastbedingungen
bewertet, sollte er den Ursprungspunkt des Sensors als Bezugspunkt verwenden.

5. Wartung

5.1

5.2

RegelmaRBige Inspektion

Bei industriellen Anwendungen, bei denen die Verkabelung des Systems haufig bewegt wird, sollten Sie den
Kabelmantel auf Anzeichen von Verschleil} iberpriifen. Obwohl der Axia-Sensor der Schutzart IP67
entspricht, sollten Sie verhindern, dass sich Schmutz und Staub auf oder im Sensor ansammeln.

Reinigen Sie die Oberfldche des Sensors mit Isopropylalkohol.

RegelmaRige Kalibrierung

Zur Aufrechterhaltung der Riickfiihrbarkeit auf nationale Normen ist eine regelméBige Kalibrierung des
Sensors und seiner Elektronik erforderlich. Der Sensor kann nicht vor Ort kalibriert werden; senden Sie den
Sensor zur Neukalibrierung an ATI zuriick. Wenden Sie sich an einen ATI-Kundenbetreuer oder anrma-
admin@ati-ia.com , um eine Riicksendegenehmigung (RMA) fiir die Neukalibrierung zu beantragen. ATI
empfiehlt jahrliche Genauigkeitspriifungen (siche Abschnitt 3.6 — Verfahren zur Genauigkeitspriifung).
Wenn der Sensor die Leistungsanforderungen der Anwenderanwendung nicht erfiillt und die
Genauigkeitspriifung nicht besteht, senden Sie den Sensor zur Neukalibrierung an ATI zuriick.
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6. Fehlerbehebung

Dieser Abschnitt enthélt Losungen fiir einige Probleme, die bei der Einrichtung und Verwendung des Sensors
auftreten konnen. Bei Fragen und zur Unterstiitzung bei der Fehlerbehebung im Zusammenhang mit der Software
konsultieren Sie bitte das entsprechende Handbuch in Tabelle 2.1. Antworten auf hiufig gestellte Fragen finden Sie
auf der ATI-Website: https://www.ati-ia.com/library/documents/FT _FAQ.pdf.

Die Informationen in diesem Abschnitt sollten viele Fragen beantworten, die im praktischen Einsatz auftreten
konnen. Der Kundendienst steht Anwendern zur Verfiigung, die Fragen oder Anliegen haben, die in den
Handbiichern behandelt werden.

Hinweis:

Bitte lesen Sie das Handbuch, bevor Sie den Kundendienst anrufen. Halten Sie vor dem Anruf die folgenden
Informationen bereit:

1. Seriennummer, zum Beispiel: FT01234

2. Sensormodell, zum Beispiel: Axial30-M125

3. Kalibrierung, zum Beispiel: SI-2000-125 oder SI-4000-300

4. Genaue und vollstindige Beschreibung der Frage oder des Problems
5

Informationen zu Computer und Software, zum Beispiel: Betriebssystem, PC-Typ, Treiber und
Anwendungssoftware.

Halten Sie sich beim Anruf moglichst in der Nédhe des F/T-Systems auf (sofern moglich).

Wenden Sie sich bei Bedarf bitte an einen ATI-Mitarbeiter:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 USA

www.ati-ia.com

Anwendungstechnik

Tel.: +1 919 772 0115, Durchwahl 511
Fax: +1.919.772.8259

E-Mail: ft.support@novanta.com

24/7-Support: +1 855 ATI-IA 00 (+1 855-284-4200)
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6.1 Grundlegende Hinweise zur

Fehlerbehebung

Im folgenden Abschnitt sind typische Anzeichen fiir ungenaue Daten und Fehler aufgefiihrt. Fiir jedes
Anzeichen werden Ursachen

und geeignete Losungen vorgeschlagen.

Symptom: Rauschen — Spriinge Ursache: Rauschen kann durch mechanische Schwingungen und

in den elektrische Storungen verursacht werden, die moglicherweise
Drehmomentmes auf eine schlechte Erdung zuriickzufiihren sind. Elektrische
swerten von Storungen konnen auch von einem Gerét mit hoher
mehr als 0,05 % Rauschabgabe, wie beispielsweise einem Motor, ausgehen.
Losung: Stellen Sie sicher, dass die

Gleichstromversorgungsspannung fiir den Axia-Sensor
kaum oder gar kein Rauschen enthilt. Erden Sie den
Sensor, indem Sie die Abschirmung des Kabels mit
Masse verbinden. In den meisten Konfigurationen,

0 V ist ebenfalls mit Masse verbunden. Schlieen Sie
den Roboter oder eine andere Vorrichtung an dieselbe
Masse an.

Stellen Sie sicher, dass die Sensorkabel keine anderen
Kabel kreuzen oder sich in unmittelbarer Ndhe zu anderen
Geriten befinden, die elektrische Stdrungen verursachen
konnten.

Vermeiden Sie Quellen mechanischer Storgerdusche.
Ist dies nicht moglich, wenden Sie einen Filter auf die
Daten an, wie im entsprechenden ATI-Handbuch zur
Kommunikationsschnittstelle in Tabelle 2.1
beschrieben.

Ursache: Storsignale konnen auch auf einen Bauteilausfall innerhalb des Systems
hinweisen.
Losung:  Uberpriifen Sie den Statuscode des Sensors; siche das
entsprechende ATI-Handbuch zur
Kommunikationsschnittstelle in Tabelle 2.1.

Fiihren Sie eine Genauigkeitspriifung durch; siche
Abschnitt 3.6 — Verfahren zur Genauigkeitspriifung
oder Abschnitt 4.5: Wie bewerte ich die Genauigkeit
und den Zustand des Sensors? im ATI-Dokument
»Haufig gestellte Fragen (FAQ)“ unter:
https://www.ati-ia.com/library/documents/FT _FAQ.pdf.

Um den Sensor zur Uberpriifung an ATI
zuriickzusenden, wenden Sie sich bitte an ATI, um eine
Riicksendegenehmigung (RMA) zu erhalten; siche

Symptom: Drift — wenn Abschnitt 5.2 — Regelmdfige Kalibrierung.
die Kraft- und Ursache: Eine gewisse Drift aufgrund von Temperaturanderungen ist normal.
Drehmomentdat Im Vergleich zur X- und Y-Achse ldsst sich eine Drift an der Z-Achse
en nach dem leichter feststellen.
Entfernen einer Losung:  Lassen Sie den Sensor etwa dreifig Minuten lang

Last weiter aufwirmen, bis er sich im Gleichgewichtszustand

befindet und die Luft sowie andere Objekte den Sensor
beriihren.

Verwenden Sie den Befehl ,,Bias®“, um die Messwerte wieder
auf Null zu setzen.

Fiihren Sie regelmafig eine Nullpunkteinstellung durch.
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Verwenden Sie einen Isolator zwischen dem Sensor
und Werkzeugen oder Vorrichtungen, die eine andere
Temperatur aufweisen. Vermeiden Sie

Dadurch entsteht ein Temperaturgradient {iber den
Sensor hinweg. Schiitzen Sie den Sensor vor
iibermafigem Luftstrom.

Weitere Informationen dazu, wie sich eine Drift
aufgrund von Temperaturdnderungen vermeiden lasst,
finden Sie im folgenden ATI-Dokument: Attps://www.ati-
ia.com/Library/Documents/

DriftExplanation.pdf.
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Symptom: Hysterese — Ursache: Mechanische Kopplung oder ein interner Fehler konnen zu einer
wenn der Sensor Hysterese fiihren, die auBerhalb des fiir den Sensor spezifizierten
aus einem Null- und zuldssigen Bereichs der Messunsicherheit (Fehler) liegt.
oder Losung:  Stellen Sie sicher, dass der Sensor ordnungsgeméf
Vorspannungszu installiert ist, die Befestigungselemente fest angezogen
stand belastet sind und die kundenspezifischen Vorrichtungen gemaf
und anschliefend Abschnitt 3 — Installation sicher angebracht sind.
ieL f . .
dl.e ast entfernt Verwenden Sie den Vorspannungsbefehl, um die Messwerte
wird, . .
wieder auf Null zuriickzusetzen.
Symptom: Die anfinglichen F/T- Normal. Den Sensor so einstellen, dass alle F/T-Werte wieder auf Null
Werte sind gesetzt werden.
ungleich Null,
obwohl keine
Symptom: Der Sensor Ursache: Der Sensor befindet sich moglicherweise in einem Fehlerzustand.
liefert keine Losung:  Uberpriifen Sie den Statuscode des Sensors.
korrekten F/T-Daten. Informationen zum Ablesen und Interpretieren des

Statuscodes finden Sie im entsprechenden Handbuch in
Tabelle 2.1. Wenn keine Fehlerbits gesetzt sind, fahren
Sie mit der Fehlerbehebung fort.

Ursache: Der Sensor ist nicht ordnungsgemé0 installiert oder nicht auf einer
ebenen, festen Untergrund montiert.

Losung:  Stellen Sie sicher, dass der Sensor gemal
Abschnitt 3 — Installation korrekt installiert ist.

Ursache: Die Befestigungselemente sind nicht ordnungsgemal gesichert.

Losung:  Stellen Sie sicher, dass die Befestigungselemente
gemil den Montageanweisungen in Abschnitt 3.4
— Einbau des Sensors — befestigt sind.

Wenn die Befestigungselemente vom Kunden
bereitgestellt werden, diirfen keine zu langen
Befestigungselemente verwendet werden. Die
maximale Eindringtiefe der Befestigungselemente in
den Sensor entnehmen Sie bitte der A71-
Sensorzeichnung. Bei der Auswahl der
Befestigungselemente: Verwenden Sie hochwertige,
hochfeste Schrauben oder Bolzen und stellen Sie
sicher, dass Materialart, Kopfform und
Festigkeitsklasse der Befestigungselemente fiir die
jeweilige Anwendung geeignet sind.

Ursache: Mechanische Kopplung — ein fremder Gegenstand, z. B. ein
kundenseitiges Werkzeug oder eine Versorgungsleitung, bertihrt
die Oberfldche des Sensors zwischen der Befestigungsseite und der
Werkzeugseite.

Losung:  Entfernen Sie alle Fremdkorper zwischen der
Werkzeugseite und der Schnittstellenplatte. Achten Sie
auf eine ordnungsgemaife Kabelfiihrung bei Kabeln und
Schlduchen; verlegen Sie diese nicht zu straff zwischen
der Befestioungs- und der Werkzeugseite des Sensors
Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel.: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
la.com



http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Alles, was mit Oberflachen wie der
Durchgangsbohrung im Sensor oder den Abdeckplatten
auf beiden Seiten des Sensors in Kontakt kommt,
verursacht Belastungen oder Bewegungen, die zu

ungenauen F/T-Daten fiihren konnen.
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Symptom: Die F/T-Werte
stimmen nicht
mit den
erwarteten
Werten iiberein,
zum Beispiel:
Die F/T-Werte
schwanken,

Ursache: Der Sensor befindet sich moglicherweise in einem Modus, in dem
Messdaten gemeldet werden
anstelle der F/T-Daten.

Losung:

Die Messgerdtdaten stehen nicht in einer 1:1-
Korrelation zu den Daten der F/T-Achse. Zeigen Sie
statt der Messgerdtdaten die F/T-Daten an; beachten
Sie dazu das entsprechende ATI-Handbuch zur
Kommunikationsschnittstelle in Tabelle 2.1.

Ursache: Der Sensor gibt Daten in Zahlwerten aus. Der Benutzer muss die
Ziahlwerte in Kalibriereinheiten umrechnen.

Losung: Die Zihlwerte miissen durch die Werte ,,Counts per

Force* (CpF) oder ,,Counts per Torque* (CpT) geteilt
werden, um sie in Kalibrierungseinheiten wie N und
Nm umzurechnen.

Zusitzlich zu CpF und CpT koénnen die Werte je nach
Kommunikationsprotokoll durch einen 16-Bit-
Skalierungsfaktor weiter skaliert werden. 16-Bit-
Ziahlwerte miissen durch (CpF oder CpT + 16-Bit-
Skalierungsfaktor) geteilt werden, um sie in
Kalibrierungseinheiten umzurechnen.

Ursache: Wenn die F/T-Messwerte in Kalibrierungseinheiten umgerechnet
wurden und den Kalibrierungsbereich des Sensors gemal3 Abschnitt
7.3 — Kalibrierungsbereiche — iiberschreiten, sind die gemeldeten
Werte ungenau und der Sensor ist moglicherweise iiberlastet.

Losung:

Uberpriifen Sie den Statuscode. Informationen
zum Ablesen und Interpretieren des Statuscodes
des Sensors finden Sie im entsprechenden ATI-

Handbuch zur Kommunikationsschnittstelle in
Tabelle 2.1.

Demontieren Sie den Sensor. Unsachgeméfe
Montageverfahren kdnnen
zu hohen Belastungen des Sensors fiihren.

Wenn nach dem erneuten Einbau des Sensors und ohne
Belastung Fehler wie ,,Messbereich tliberschritten®,
»Messgerit aullerhalb des Bereichs oder ,,Messgerit
defekt weiterhin auftreten, ist der Sensor wahrscheinlich

aufgrund einer Uberlastung dauerhaft beschidigt.
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7. Technische Daten

In den folgenden Abschnitten werden einige Anforderungen und Spezifikationen fiir die Axial30-Sensorschnittstelle
behandelt.
weitere Informationen siehe die A TI-Sensorzusammensetzung.

7.1 Lager- und Betriebsbedingungen
Tabelle 7.1 — Umgebungsbedingungen

Parameter Wert
Lagertemperatur, °C -45 bis +85
Betriebstemperatur, °C -20 bis +70
Relative Luftfeuchtigkeit <95 %, nicht kondensierend

7.2 Elektrische Daten

Tabelle 7.2 — Stromversorgung’

Spannung Leistungsaufnahme
Stromquelle — = =
Minimal Nennwert Maximal Maximal
Gleichstromver 12V 24V 30V 1,5W
sorgung
Hinweise:

1. Der Stromversorgungseingang ist gegen Verpolung geschutzt. Wenn die Strom- und
Masseanschlisse am Stromversorgungseingang verpolt angeschlossen werden, verhindert der
Verpolungsschutz, dass der falsch verdrahtete Stromversorgungseingang den Sensor beschadigt
oder einschaltet.

7.3 Kalibrierbereiche

Tabelle 7.3 — Kalibrierbereiche
Modell Axia130-M125
Parameter Fxy Fz Txyz
Kalibrierbereich 0 (SI1-2000-125) 2000 N 4000 N 125 Nm
Modell Axia130-M300
Parameter Fxy Fz Txyz
Kalibrierbereich 0 (SI-4000-300) 4000 N 6000 N 300 Nm
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7.4 Standard-
Spitzenwerte
Beim Einschalten erfasst der Sensor die an einer beliebigen Achse auftretenden Spitzenwerte. Die folgenden
Werte sind die Standardwerte, die werkseitig wahrend der Kalibrierung programmiert wurden. Wenn der
Sensor Spitzenwerte anzeigt, die iiber diesen Standardwerten liegen, wurde der Sensor iiber den
vorgesehenen kalibrierten Messbereich hinaus belastet.

Tabelle 7.4 — Standard-Spitzenwerte in Zahlwerten
Sensormodell Axia130-M125
Parameter Fx Fy Fz Tx ‘ Ty ‘ Tz
Positiver Standardwert 7,5%x10° 1,56 x10° 4,6875 x 10
Negativer Standardwert -7,5 x10° -1,56 x10° -4,6875 x 10’
Sensormodell Axia130-M300
Parameter Fx Fy Fz Tx ‘ Ty ‘ Tz
Positiver Standardwert 8,4 x10° 1,26 x 10° 6,3 x 10
Negativer Standardwert -8,4 x 10° -1,26 x 10° -6,3 x 10°

ia.com
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8. Verkaufsbedingungen

Die folgenden Verkaufsbedingungen ergénzen die Allgemeinen Geschiftsbedingungen von ATI und sind Teil
davon; diese sind bei ATI hinterlegt und auf Anfrage erhéltlich.

ATI garantiert dem Kéufer, dass die im Rahmen dieses Vertrags erworbenen Kraft-Drehmoment-Sensoren bei
normalem Gebrauch fiir einen Zeitraum von einem (1) Jahr ab Versanddatum frei von Material- und
Verarbeitungsfehlern sind. Die Gewéhrleistungsfrist fiir Reparaturen im Rahmen einer RMA entspricht der Dauer
der urspriinglichen Gewiahrleistung oder betragt neunzig (90) Tage ab dem Versanddatum des reparierten
Produkts, je nachdem, welcher Zeitraum lénger ist. ATI iibernimmt im Rahmen dieser Gewéhrleistung keine
Haftung, es sei denn:

(a) ATI wird innerhalb von dreifiig (30) Tagen, nachdem der Kéufer den Mangel entdeckt hat, und in jedem Fall
spétestens am letzten Tag der Gewéhrleistungsfrist schriftlich tiber den geltend gemachten Mangel und dessen
Beschreibung informiert, und (b) der mangelhafte Artikel geht spétestens (10) Tage nach dem letzten Tag der
Gewihrleistungsfrist bei ATI ein. Die gesamte Haftung von ATI und der einzige Rechtsbehelf des Kéufers im
Rahmen dieser Gewéhrleistung beschranken sich nach Wahl von ATI auf die Reparatur oder den Austausch des
mangelhaften

Teils oder Artikels oder — nach Wahl von ATI — auf die Riickerstattung des fiir den Artikel gezahlten Preises. Die
vorstehende Gewdhrleistung gilt nicht fiir

Maingel oder Ausfille, die auf unsachgemafle Installation, Bedienung, Wartung oder Reparatur durch andere Personen
als ATI zuriickzufiihren sind.

ATT haftet in keinem Fall fiir zuféllige, Folge- oder besondere Schéden jeglicher Art, selbst wenn ATI auf die
Maglichkeit solcher Schiaden hingewiesen wurde. Die Gesamthaftung von ATI iibersteigt in keinem Fall den vom
Kaufer fiir den Gegenstand, der Gegenstand der Reklamation oder Streitigkeit ist, gezahlten Betrag. ATI
iibernimmt keinerlei Haftung fiir den Ausfall von Geriten oder anderen Gegensténden, die nicht von ATI geliefert
wurden.

Klagen gegen ATI, gleich welcher Art, die sich aus den im Rahmen dieses Vertrags gelieferten Produkten oder
Dienstleistungen ergeben oder in irgendeiner Weise damit zusammenhdngen

im Rahmen dieser Vereinbarung erbracht wurden, darf nicht spéter als ein Jahr nach Entstehen des Anspruchsgrundes
erhoben werden.

Zusage oder Vereinbarung, die die hierin enthaltenen Gewihrleistungs- und
Haftungsbeschriankungsbestimmungen abandert oder erweitert, ist von ATI nicht genehmigt und darf nicht als von
ATI genehmigt angesehen werden, es sei denn, sie liegt in schriftlicher Form vor und ist von einem leitenden
Angestellten von ATI unterzeichnet.

Sofern nicht anderweitig schriftlich von ATI vereinbart, sind und bleiben alle Entwiirfe, Zeichnungen, Daten,
Erfindungen, Software und sonstige Technologien, die von ATI im Rahmen der Bereitstellung von Produkten
und Dienstleistungen gemif} diesem Vertrag erstellt oder entwickelt wurden, sowie alle damit verbundenen
Rechte gemal Patentrecht, Urheberrecht oder anderen Gesetzen zum Schutz geistigen Eigentums Eigentum von
ATI. Der Verkauf von Produkten oder Dienstleistungen im Rahmen dieses Vertrags beinhaltet keine
ausdriickliche oder stillschweigende Lizenz unter Patenten, Urheberrechten oder anderen Rechten an geistigem
Eigentum, die ATI gehdren oder von ATI kontrolliert werden, sei es in Bezug auf die verkauften Produkte oder
sonstige Angelegenheiten, mit Ausnahme der nachstehend ausdriicklich gewéhrten Lizenz.

Im Rahmen der Lieferung von Produkten und der Erbringung von Dienstleistungen gemél diesem Vertrag kann
ATI dem Kéufer vertrauliche und geschiitzte Informationen von ATI bereitstellen oder offenlegen, die sich auf die
Konstruktion, den Betrieb oder andere Aspekte der Produkte von ATI beziehen. Im Verhéltnis zwischen ATI und
dem Kéufer verbleibt das Eigentum an diesen Informationen, einschlieBlich, aber nicht beschrankt auf jegliche
vom ATI an den Kéufer bereitgestellte Computersoftware, bei ATI, und diese Informationen werden dem Kéufer
lediglich zur Nutzung im Rahmen des Betriebs der von ATI im Rahmen dieses Vertrags gelieferten Produkte im
Rahmen der internen Geschéftsabldufe des Kaufers lizenziert.

Ohne die vorherige schriftliche Genehmigung von ATI darf der Kéufer diese Informationen nicht fiir andere
Zwecke nutzen oder sie Dritten zur Verfiigung stellen oder anderweitig zuginglich machen. Der Kéufer
verpflichtet sich, alle angemessenen Vorkehrungen zu treffen, um eine unbefugte Nutzung oder Offenlegung dieser
Informationen zu verhindern.

Der Kéaufer haftet im Rahmen dieser Vereinbarung nicht fiir die Offenlegung oder Nutzung von Informationen, die:

Pinnacle Park ¢ 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel.: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
ia.com



http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

(a) zum Zeitpunkt des Erhalts von ATI bereits 6ffentlich zugénglich sind, (b) danach veréffentlicht werden oder auf
andere Weise ohne Verschulden des Kéufers offentlich zugénglich werden, (c) sich bereits vor dem Erhalt von ATI
im Besitz des Kaufers befanden, (d) vom Kéaufer rechtméfig von einem Dritten erworben wurden, der zur
Offenlegung berechtigt ist, oder (f) aufgrund einer gerichtlichen Anordnung oder einer Anordnung einer anderen
staatlichen Behorde offengelegt werden miissen, vorausgesetzt, dass in Bezug auf diese Informationen die
Vertraulichkeit gewahrt bleibt.

Pinnacle Park ¢ 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel.: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
ia.com


http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

VAN N Y
| -

A Novanta Company

EtherCAT Axia-Handbuch

Dokument-Nr.: 9620-05-C-EtherCAT Axia-de

Technische Produkte fiir die Produktivitat in der Robotik
Pinnacle Park » 1031 Goodworth Drive « Apex, NC 27539 USA « Tel.: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-ia.com


http://www.ati-ia.com/

Handbuch, F/T-Sensor, EtherCAT Axia
Dokument-Nr. 9620-05-C-EtherCAT Axia-
03

Vorwort

Die in diesem Dokument enthaltenen Informationen sind Eigentum von ATI Industrial Automation, Inc. und diirfen
ohne vorherige schriftliche Genehmigung von ATI Industrial Automation, Inc. weder ganz noch teilweise vervielfaltigt
werden. Die hierin enthaltenen Informationen kdnnen ohne vorherige Ankiindigung geidndert werden und sind nicht als
Verpflichtung seitens ATI Industrial Automation, Inc. zu verstehen. Dieses Handbuch wird regelméafig liberarbeitet, um
Anderungen am F/T-System zu beriicksichtigen und einzubeziehen.

ATI Industrial Automation, Inc. iibernimmt keine Haftung fiir Fehler oder Auslassungen in diesem Dokument.

Copyright © (2026) by ATI Industrial Automation, Inc., Apex, North Carolina, USA. Alle Rechte
vorbehalten. Verdffentlicht in den USA.

Die Kraft-/Drehmoment-Messsysteme von ATI gelten als Komponenten bzw. Halbfertigprodukte, die fiir den Einsatz in
groBeren Systemen, Geréten oder Fertigprodukten vorgesehen sind.

Da die Produkte von ATI Industrial Automation, Inc. (ATI) fiir den Einsatz in Roboter- und/oder automatisierten
Maschinen vorgesehen sind, rdt ATI von der Verwendung seiner Produkte in Anwendungen ab, in denen ein Ausfall
oder eine Fehlfunktion einer ATI-Komponente oder eines ATI-Systems eine Lebensgefahr darstellt oder Verletzungen
wahrscheinlich macht. Jeder, der ATI-Komponenten in einem potenziell lebensbedrohlichen System verwendet oder
einbaut, muss die vorherige Zustimmung von ATI einholen, nachdem er ATI versichert hat, dass eine Fehlfunktion der
ATI-Komponente keine direkte oder indirekte Gefahr fiir Verletzungen oder den Tod darstellt, und (selbst wenn eine
solche Zustimmung erteilt wird) ATI von allen Anspriichen, Verlusten, Haftungsanspriichen und damit verbundenen
Kosten freistellen, die sich aus Verletzungen oder Todesfédllen infolge der Verwendung von ATI-Komponenten ergeben.

Alle Markenzeichen sind Eigentum ihrer jeweiligen Inhaber. EtherCAT®ist ein eingetragenes Markenzeichen und eine
patentierte Technologie, lizenziert von der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

Hinweis:

Bitte lesen Sie das Handbuch, bevor Sie den Kundendienst anrufen, und halten Sie
folgende Informationen bereit:

1. Seriennummer, zum Beispiel: FT01234

2.  Modell, zum Beispiel: Axial30-M125

3. Kalibrierung, zum Beispiel: SI-800-50 oder SI-2000-125

4. Genaue und vollstindige Beschreibung der Frage oder des Problems

e Informationen zum Statuscode finden Sie in Abschnitt 5.2.1.7 — Objekt 0x6010:
Statuscode.

5. Informationen zu Computer und Software, zum Beispiel: Betriebssystem, PC-Typ,
Treiber und Anwendungssoftware

Halten Sie sich beim Anruf (wenn méoglich) in der Néhe des F/T Systems auf
Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an einen ATI-Vertreter, um Unterstiitzung zu erhalten:

Vertrieb, Service und Informationen zu ATI-Produkten:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 USA
www.ati-ia.com

Tel.: +1 919 772 0115

Fax: +1.919.772.8259

Anwendungstechnik
Tel.: +1 919 772 0115, Durchwahl
511 Fax: +1.919.772.8259
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Glossar

Begriff

Definition

ADC

Analog-Digital-Wandler.

Bias

Der Bias wird auch als ,Nullstellen oder ,Tarieren“ des Sensors bezeichnet. Der
Bias ist nltzlich, um die Auswirkungen der Schwerkraft (Werkzeuggewicht) oder
anderer einwirkender Krafte sowie die Auswirkungen von Drift zu eliminieren. Bei
Verwendung der Bias-Funktion erfasst die Software Daten zu den Kraften und
Drehmomenten, die aktuell auf den Sensor einwirken, und verwendet diese
Messwerte als Referenz fur zukinftige Messungen. Von den zukinftigen
Messwerten wird dieser Referenzwert abgezogen, bevor sie libertragen werden.

Kalibrierung

Definiert einen bestimmten Mess- oder Erfassungsbereich fiir einen bestimmten
Sensor. Die Kalibrierung ist zudem der Vorgang, bei dem die Rohantwort eines
Messwandlers auf Belastungen gemessen und Daten erstellt werden, die zur
Umwandlung der Antwort in Krafte und Drehmomente verwendet werden.

CoE

CANopen Uber EtherCAT ist das bevorzugte Embedded-Protokoll zur Konfiguration
von EtherCAT-Geraten. Wird innerhalb von SDO zur Kodierung der
Konfigurationsdaten verwendet.

Komplexe Belastung

Jede Belastung, die nicht ausschlieRlich auf eine Achse wirkt. Komplexe Belastungen
kénnen den Messbereich in einer bestimmten Achse einschranken.

Koordinatensystem

Siehe Ursprungspunkt.

Datenrate Wie schnell Daten Uber ein Netzwerk ausgegeben werden kénnen.
DINT Vorzeichenbehaftete doppelte Ganzzahl (32 Bit)
Electrically Erasable Programmable Read-Only Memory — eine Art nichtfliichtiger
EEPROM . o - o
Speicher, der in die Sensorelektronik integriert ist.
ESI EtherCAT-Slave-Informationen sind ein Dateityp.
EtherCAT Ein Feldbus fur die industrielle Automatisierung.
FoE Dateizugriff Uber EtherCAT, das bevorzugte Embedded-Protokoll zum Hochladen
neuer
Firmware auf EtherCAT-Geréte.
Kraft Eine Kraft ist eine Schub- oder Zugwirkung auf ein Objekt, die durch eine
Wechselwirkung mit einem anderen Objekt verursacht wird. Kraft = Masse x
Beschleunigung
FS Full-Scale (Vollausschlag) bezieht sich auf die Grenzen eines bestimmten
Kalibrierungs- oder Messbereichs.
FIT Kraft/Drehmoment.
Fxy Der resultierende Kraftvektor, bestehend aus den Komponenten F und F .
Eine Ursache flir Messfehler, die durch die Nachwirkungen zuvor aufgebrachter
Hysterese .
Lasten verursacht wird.
INT Vorzeichenbehaftete Ganzzahl (16 Bit)

Anschlussplatte

Eine separate Platte, mit der der Sensor an einer anderen Oberflache befestigt wird.
Schnittstellenplatten kommen haufig zum Einsatz, wenn das Lochbild des Sensors
nicht mit dem Lochbild des Roboterarms oder der kundenspezifischen Vorrichtung
Ubereinstimmt. Die Schnittstellenplatte verflgt Uber zwei Lochbilder, eines auf jeder
Seite der Platte. Eine Seite ist fir den Sensor vorgesehen, die andere Seite fiir den
Roboterarm oder die kundenspezifische Vorrichtung.

Die Schutzart ,64“ bezeichnet vollstandigen Schutz vor Staub und Schutz vor

P64 Spritzwasser aus allen Richtungen (begrenztes Eindringen zulassig).

P67 Die Schutzart 67 bezeichnet Schutz vor Staub und das Eintauchen in StilRwasser
bis zu einer Tiefe von 1 m.

ISR Interrupt-Serviceroutine

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel.: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-

ia.com



http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Master-Gerat

Ein vom Kunden bereitgestelltes Gerat wie beispielsweise ein PC, ein Roboter oder

eine programmierbare
SPS (Programmierbare Logiksteuerung), das mit einer bestimmten
Kommunikationsschnittstelle kompatibel ist.
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Begriff

Definition

Messunsicherheit

Die ,Messunsicherheit®, die gemeinhin als ,Genauigkeit‘ bezeichnet wird, ist der
Fehler im ungunstigsten Fall zwischen dem Messwert und der tatsachlichen Last.
Die Messunsicherheit wird als Prozentsatz des vollen Messbereichs fir ein
bestimmtes Sensormodell und eine bestimmte Kalibrierungsgrée angegeben.
Dieser Wert bericksichtigt mehrere Fehlerquellen. Der Prozentsatz der
Messunsicherheit ist im Kalibrierzertifikat des Sensors aufgefiihrt. Weitere
Informationen finden Sie in Abschnitt 2.2: Messunsicherheit im Dokument ,Haufig
gestellte Fragen® (FAQ) unter: https.//www.ati-ia.com/library/documents/FT_FAQ.pdf.

Mechanische

Wenn ein externes Objekt, wie z. B. ein kundeneigenes Werkzeug oder eine

Kopplung Vorrichtung, mit der Oberflache eines Sensors in Kontakt kommt
Oberflache des Sensors zwischen der Befestigungsseite und der Werkzeugseite
berthrt.

Nicht zutreffend Nicht zutreffend

- Der Zustand, bei dem auf den Messwandler eine gréRere Last wirkt, als er messen

Uberlastung kann
Eine Uberlastung filhrt zur Sattigung.

PDO Process Data Object, ein Protokoll zum zyklischen Lesen und Schreiben von Echtzeit-
Prozessinformationen

P/N Artikelnummer

Bezugspunkt Der Punkt am Sensor, von dem aus alle Krafte und Drehmomente gemessen werden.

Stromzyklus

Wenn ein Benutzer die Stromversorgung eines Gerats unterbricht und anschlieflend
wiederherstellt.

Die kleinste messbare Anderung der Last. Die Auflésung ist in der Regel wesentlich

(oder Konfiguration)

Auflésung geringer als die Genauigkeit. Angaben zur Auflosung fir bestimmte ATI F/T-
Sensoren finden Sie auf der ATl F/T-Produktwebseite.

Abtastrate Wie schnell die ADCs im Gerat Abtastungen durchfiihren.

Sittiqun Der Zustand, in dem der Messwandler oder die Datenerfassungshardware einer Last

gung oder einem Signal ausgesetzt ist, das aulRerhalb seines Messbereichs liegt.

Service Data Object, ein Protokoll zum Lesen und Schreiben von

SDO ) C .
Konfigurationsinformationen
(azyklisch).

Sensor Die Komponente, die eine erfasste Last in elektrische Signale umwandelt.

Sensorsystem Die gesamte Baugruppe, bestehend aus einem Sensorkdrper und einer

Systemschnittstelle zur Umwandlung
Kraft- und Drehmomentsignale in eine bestimmte Kommunikationsschnittstelle bzw. ein
bestimmtes Kommunikationsprotokoll umzuwandeln.

SINT Vorzeichenbehaftete kurze Ganzzahl (8 Bit)
Statusbit Eine Einheit von Computerdaten, die vom ATI-F/T-Sensor gesendet wird.
STRINGn Zeichenkette mit n Zeichen
STRING(8) Ein Datentyp, der (8) Zeichen darstellt und (8) Bytes belegt.
STRING(30) Ein Datentyp, der (30) Zeichen darstellt und (30) Bytes belegt.
Die Ausulbung einer Kraft tiber einen Hebel oder Dreharm, die eine Drehbewegung
Drehmoment auslost. Beispielsweise (bt ein Benutzer ein Drehmoment auf eine Schraube aus, um
sie zu drehen.
Drehmoment = Kraft x Lange des Hebelarms
el Der resultierende Drehmomentvektor, bestehend aus den Komponenten T und T..
UDINT Ein (32)-Bit-Datentyp, der eine vorzeichenlose Ganzzahl darstellt.
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UINT Ein (16)-Bit-Datentyp, der eine vorzeichenlose Ganzzahl darstellt.

USINT Ein (8)-Bit-Datentyp, der eine vorzeichenlose Ganzzahl darstellt.
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1. Sicherheit

Der Abschnitt ,,Sicherheit” beschreibt allgemeine Sicherheitsrichtlinien, die bei der Verwendung dieses
Produkts zu beachten sind, Erlauterungen zu den in diesem Handbuch enthaltenen Hinweisen sowie

Handbuch, F/T-Sensor, EtherCAT
Axia Dokument Nr. 9620-05-C-EtherCAT
Axia-03

Sicherheitsvorkehrungen, die fiir das Produkt gelten. Produktspezifische Hinweise sind in den entsprechenden

Abschnitten dieses Handbuchs (sofern zutreffend) eingebettet.
Erlauterung der Hinweise

1.1

1.2

Diese Hinweise werden in allen ATI-Handbiichern verwendet und beziehen sich nicht speziell auf dieses
Produkt. Der Anwender sollte alle Hinweise des Roboterherstellers und/oder der Hersteller anderer
Komponenten beachten

, die in der Anlage zum Einsatz kommen.

A\

GEFAHR: Hinweis auf Informationen oder Anweisungen, deren Nichtbeachtung zum
Tod oder zu schweren Verletzungen fiihrt. Der Hinweis enthilt Informationen iiber die
Art der gefihrlichen Situation, die Folgen einer Nichtbeachtung der Gefahrenhinweise
und die Methode zur Vermeidung der Situation.

A

WARNUNG: Hinweis auf Informationen oder Anweisungen, deren Nichtbeachtung
zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren konnte. Der Hinweis enthilt
Informationen iiber die Art der

gefihrlichen Situation, die Folgen einer Nichtvermeidung der Gefahr sowie die

A\

VORSICHT: Hinweis auf Informationen oder Anweisungen, deren Nichtbeachtung
zu mittelschweren Verletzungen fiihren oder Schiden an Geriten verursachen
kann. Der Hinweis enthilt Informationen tiber die Art der gefihrlichen Situation, die
Folgen einer Nichtvermeidung der Gefahr und die Methode zur Vermeidung der

HINWEIS: Hinweis auf spezifische Informationen oder Anweisungen zur Wartung, zum Betrieb,
zur Installation oder zur Inbetriebnahme des Produkts, deren Nichtbeachtung zu Schiden an
Geriten fiihren kann. Der Hinweis kann unter anderem folgende Punkte hervorheben:
bestimmte Schmierfetttypen, bewihrte Betriebsverfahren und Wartungstipps.

Allgemeine Sicherheitshinweise

Der Kunde sollte sicherstellen, dass der ausgewéhlte Sensor fiir die wihrend des Betriebs zu erwartenden
maximalen Lasten und Drehmomente ausgelegt ist. Da statische Kréfte geringer sind als die dynamischen
Krifte, die durch die Beschleunigung oder Abbremsung des Roboters entstehen, ist auf die vom Roboter
verursachten dynamischen Belastungen zu achten.
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1.3 Sicherheitshinweise

VORSICHT: Das Modifizieren oder Zerlegen des Sensors kann zu Schiaden
fithren und zum Erléschen der Garantie fithren.

ACHTUNG: Das Einfithren von Gegenstinden in die Offnungen des Sensors fiihrt zu
Schiden am Messgerit. Vermeiden Sie es, Gegenstinde in die Offnungen des
Sensors einzufiihren.

ACHTUNG: Uberlasten Sie den Sensor nicht. Das Uberschreiten der einachsigen
Uberlastwerte des Sensors fiihrt zu irreparablen Schiden.

> >

VORSICHT: Der Sensor sollte wahrend des Transports vor Stoé3en und
StoRbelastungen geschutzt werden, die die Nennbereiche Uberschreiten, da diese
StolRe die Leistung des Sensors beeintrachtigen konnen

Leistung beeintriachtigen. Weitere Informationen zu den Nennbereichen finden Sie im
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2. Produktibersicht
Das EtherCAT-Axia-Kraft-/Drehmomentsensor-System (F/T) misst sechs Kraft- und Drehmomentkomponenten (F_\
F \FNT \T \T,) und iibertrdgt diese Daten iiber den EtherCAT-Feldbus an Kundengeréte (siche Abschniit 5 —
EtherCAT-Bus-Schnittstelle). Um EtherCAT nutzen zu kdnnen, benotigt der Anwender eine Software-Schnittstelle
und ein Gerit (z. B. einen PC, einen Roboter oder eine SPS), das mit EtherCAT kompatibel ist. Kostenlose,
herunterladbare Software wie TwinCAT steht online fiir Anwender
mit einem Windows®-Betriebssystem. Die Produktreihe der ATI Axia-Serie unterscheidet sich von den anderen
(Nicht-Axia-) F/T-Sensormodellen von ATI. Daher verfiigen die Axia-Sensoren iiber andere Optionen und
verfiigbare Funktionen. Die F/T-Sensoren der Axia-Serie sind in verschiedenen Ausfiihrungen hinsichtlich Nutzlast
und Kommunikationsschnittstelle erhéltlich.
Dieses Handbuch behandelt die folgenden Themen:

e Elektrische Spezifikationen und Informationen zur Verkabelung
e Pin-Nummern und Beschreibungen der Sensor- und Kabelstecker
e Betrieb (LEDs, Filterraten und Abtastraten)

e  EtherCAT-Objektverzeichnis.

Weitere Informationen zu den Sensoren, wie z. B. zur Montage an einem Roboter, zum Betrieb und zur allgemeinen
Fehlerbehebung, finden Sie
das entsprechende Sensorhandbuch, das in der folgenden Tabelle aufgefiihrt ist:

Tabelle 2.1 — Handbuch zum ATI Axia F//T-Sensor

: Siehe Handbuch zum ATI Axia F/T-Sensor:
ATI Axia-Sensormodell (ATI-Handbuch-Teilenummer)

Handbuch zum ATI F/T Axia80-

Axiag0 Sensor (ATI-Dokument Nr. 9620-
05-B-Axia80)

Axia90 Handbuch zum ATI F/T Axia90-
Sensor (ATI-Dokument Nr. 9620-
05-B-Axia90)

Axia130 ATI F/T Axia130-Sensor-

Handbuch (ATI-Dokument Nr. 9620-
05-B-Axia130)
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3.

Installation

WARNUNG: Die Durchfuihrung von Wartungs- oder Reparaturarbeiten am Sensor,
wahrend Stromkreise (z. B. Strom, Wasser und Luft) unter Spannung stehen, kann
zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren. Entladen Sie den Sensor und
vergewissern Sie sich, dass alle unter Spannung stehenden Stromkreise gemaf} den

ACHTUNG: Eine Anderung oder Demontage des Sensors kann zu Schiden fiihren und zum
Erlsschen der Garantie fiihren. Verwenden Sie das mitgelieferte Befestigungslochbild und
das mitgelieferte Befestigungslochbild fiir die Werkzeugseite, um den Sensor am Roboter
und die Kundenwerkzeuge am Sensor zu befestigen (siehe Kundenzeichnung).

VORSICHT: Vermeiden Sie Schiden am Sensor durch elektrostatische Entladungen. Stellen
Sie sicher, dass beim Umgang mit dem Sensor oder den an den Sensor angeschlossenen
Kabeln die richtigen Erdungsmafinahmen befolgt werden. Die Nichtbeachtung der richtigen

> B>

ACHTUNG: Uben Sie bei der Montage keine iibermiBige Kraft auf den Sensor und den
Kabelstecker aus, da dies zu Schiden an den Steckern fithren kann. Richten Sie bei der
Montage die Nut am Sensor und am Kabelstecker aufeinander aus, um eine iiberméiBige
Krafteinwirkung auf die Stecker zu vermeiden.

Nut am
Kabelstecker

Nut am
Sensorstecker

HINWEIS: Je nach Art der durchzufiihrenden Wartungs- oder Reparaturarbeiten ist es unter
Umstinden nicht erforderlich, die Versorgungsleitungen zum Sensor zu trennen.
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3.1 Kabelkonfiguration
Kabel konnen auf verschiedene Arten konfiguriert werden; die gdngigsten Konfigurationen werden
im Folgenden vorgestellt:

Abbildung 3.1 — Axia80/Axia90-Kabelkonfiguration

Strom- und EtherCAT-Kabel zur Kundenanwendung (ATI-
Teilenummer 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X)

Nicht terminiertes Ende fiir die Stromversorgung
Abzweig 1)

6-poliges M8-Strom- und EtherCAT-Kabel zum
Sensor (ATI-Teilenummer 9105-C-ZC22-ZC28-X)

oder
M8-Kabel mit 8 Pins fiir Stromversorgung und RJ45-Stecker fiir EtherCAT
EtherCAT zum Sensor (ATI-Teilenummer 9105-C- (Abzweig 2)

ZC27-ZC28-X)

Hinweis: Die Kabellingen sind in
der Abbildung nur zur
Veranschaulichung verkiirzt

dargestellt.
Abbildung 3.2 — Axia130-Kabelkonfiguration
: y _—Axia130-Sensor
M12-8-poliges e
Sensorkabel (ATI-Teilenummer 9105 g
C-ZC28-ZC28-X-Z2)

(optional) Strom- und EtherCAT-Kabel
zur Kundenanwendung
gq@ (ATI-Teilenummer 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X)

ey

Er‘,,‘}{ Offenes Ende fiir die

Stromversorgung (Abzweig 1)
Hinweis: Die Kabellingen sind in der Abbildung nur zur Veranschaulichung Werkiirzt dargestellt.

RJ45-Stecker fiir EtherCAT

3.2 Pinbelegung fiir den EtherCAT- und Stromanschluss

ist. Eine unsachgemife Abschirmung der Kabel kann zu Kommunikationsfehlern und

2 VORSICHT: Stellen Sie sicher, dass die Kabelabschirmung ordnungsgemil geerdet
zum Ausfall der Sensoren fiihren

Der folgende Abschnitt enthélt die Pinbelegung fiir den Stecker am Axia-Sensor und die entsprechenden
Steckern an den Kabeln. Die technischen Spezifikationen der Kabel finden Sie in Abschnitt 7.2 —

Kabelspezifikationen.
Tabelle 3.1 — Stromversorgung'
Spannun Leistungsaufnahme

Stromquelle - B 9 = g =

Minimal Nennwert Maximal Maximal
Gleichstromver 12V 24V 30V 1,5W
sorgung
Hinweise:

1. Der Stromversorgungseingang ist verpolungsgeschiitzt. Wenn die Strom- und Masseanschliisse
am Stromversorgungseingang vertauscht angeschlossen werden, verhindert der
Verpolungsschutz, dass der falsch verdrahtete Stromversorgungseingang den Sensor beschadigt
oder einschaltet.
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3.2.1 Axia F/T-Sensor

Die Signale und die entsprechenden Pin-Nummern fiir die Axia-Modelle sind in den folgenden

Abschnitten aufgefiihrt.

3.2.1.1 Axia80-Pinbelegung fiir den 6-poligen M8-Stecker (Stecker)

Tabelle 3.2 — Axia80-Sensorstecker, M8, 6-polig, Stecker

Anschlussbelegung Pin-Nummer Signal
1 Tx +
2 Tx -
3 Rx +
4 RX -
5 V +
6 V-/0V/Masse
Gehéuse Abschirmung

3.2.1.2 Axia80 und Axia90 — Pinbelegung fiir den 8-poligen M8-Stecker

Sensorstecker

Stecker

Tabelle 3.3 — Axia80- und Axia90-Sensorstecker, M12, 8-polig,

Steckerschema

Pin-Nummer

Signal

1

Reserviert

V +

V -/ Masse

TX -

RX +

TX+

N[O |W|N

Reserviert

8

RX -

Gehause

Abschirmung

3.2.1.3 Axia130-Pinbelegung fiir den 8-poligen M12-Sensorstecker

Tabelle 3.4 — Axia130-Sensorstecker, M8, 8-polig, Stecker

Anschlussbelegung

Pin-Nummer

Signal

1

Reserviert

V +

V -/ Masse

TX-

RX +

X+

N[Ol |wW|N

Reserviert

RX -

Shell

Abschirmung
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3.2.2 Axia80-Sensorkabel (Teilenummer 9105-C-ZC22-ZC28)

Tabelle 3.5 — ZC22-Stecker, M8, 6-polig, Buchse

Steckverbinder- Pin-Nummer Signal
1 TX +
2 TX -
3 RX +
4 RX -
5 V+
6 V-
Gehause Abschirmung

Tabelle 3.6 — ZC28-Stecker, M12, 8-polig, Stecker

Steckverbinder- Pin-Nummer Signal
1 Reserviert
@ & 2 V+
© 3 V-
@ 4 TX -
5 RX +
® 6 Tx +
@ @ ® 7 Reserviert
8 RX -
Shell Abschirmung

3.2.3 Axia80- und Axia90-Sensorkabel (Teilenummer 9105-C-ZC27-ZC28)

Tabelle 3.7 — ZC27-Stecker, M8, 8-polig, Buchse

Steckerschema Pin-Nummer Signal
1 Reserviert
2 V +
3 V-
4 ™ -
5 RX +
6 TX +
7 Reserviert
8 RX —
Shell Abschirmung
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Tabelle 3.8 — ZC28-Stecker, M12, 8-polig, Stecker

Steckerschema

Pin-Nummer

Signal

1

Reserviert

V +

V-

X -

RX +

Tx +

N[oja|lbh|lwDN

Reserviert

8

RX -

Shell

Abschirmung

3.2.4 Axia130-Sensorkabel (Teilenummer 9105-C-ZC28-ZC28)

Tabelle 3.9 — ZC28-Stecker, M12, 8-polig, Buchse

Steckerschema

Pin-Nummer

Signal

1

Reserviert

V +

V-

X -

RX +

X +

N[O |W|N

Reserviert

8

RX -

Gehause

Abschirmung

Tabelle 3.10 — ZC28-Stecker, M12, 8-polig, Stecker

Steckverbinder-

Pin-Nummer

Signal

Reserviert

V +

V-

X -

RX +

X+

Reserviert

RX -

Schale

Abschirmung
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3.2.5 EtherCAT-Kabel (Teilenummer 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X)

Dieses Kabel verfiigt iiber (2) Abzweigungen:

ein nicht terminiertes Ende fiir die

Stromversorgung und einen RJ45-Anschluss fiir EtherCAT. Beide Anschliisse werden an das
Geridt des Kunden angeschlossen. Informationen zu den Signalen und den entsprechenden Pin-
Nummern bzw. Aderfarben finden Sie in den folgenden Abschnitten.

Tabelle 3.11 — Abzweig 1, nicht terminiertes Ende fiir die Stromversorgung

Adermantelfarbe

Signal

Metallgeflecht

Abschirmung (an Masse anschlief3en)

Braun V+

Braun/Weil} V-
Blau/Weilk (TP1+) Reserviert
Blau (TP1-)' Reserviert

Tabelle 3.12 — EtherCAT-Stecker, RJ45, 8-polig, Buchse

Anschluss

12345678

Pin-Nummer Aderfarbe Signal
belegung
1 Weil/Orange X+
—] 2 Orange TX-
3 Weill/Grin RX+
4 -
5 Keine Verbindung
6 Grin RX-
7
8

Keine Verbindung
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4. Betrieb

Allgemeine Informationen zum Betrieb des Sensors finden Sie im entsprechenden Sensorhandbuch in Tabelle 2.1.

4.1 LED-Selbsttestsequenz

Der EtherCAT Axia-Sensor verfiigt iiber drei LEDs: ,,Link/Activity®, ,,Run“ und ,,Sensor Status*. Wenn der
Benutzer den Sensor mit Strom versorgt, fithrt dieser einen Selbsttest durch, bei dem die LEDs unter
Steuerung der Firmware nacheinander aufleuchten.

Tabelle 4.1 — LED-Selbsttestsequenz
Re;l;enfol LED Zustand Dauer
0 Alle Beim Einschalten kann fir einige Millisekunden
eine vorubergehende Aktivitat zu
beobachten sein.
1 Alle Aus
2 Status Rot
3 Fehler Rot
4 EtherCAT- Rot Etwa eine Sekunde pro
Verbindung/Aktivitat Zustand.
5 Status Grin
6 Ausfiihren Griin
7 EtherCAT- Grin
Verbindung/Aktivitat
8 Alle Aus
9 Alle Normalbetrieb

Abbildung 4.1 — LED-Beschriftung am Sensor

I'Eancrtnf_‘:‘! =
| @ (@5
o UA RUN| —
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4.2 LED im Normalbetrieb

4.21 Sensor-Status-LED

Eine LED signalisiert den Betriebszustand des Sensors wie folgt:

Tabelle 4.2 — Status-LED
LED-Farbe | Zustand Beschreibung
Aus Keine Der Sensor wird nicht mit Strom versorgt.
Stromversorgung
.. . Die Elektronik des Sensors funktioniert und
Grin Normalbetrieb o
kommuniziert.
Erfassungsber Die auf den Serjsor einwilrkendlenl Krafte und
Gelb! : Drehmomente Uberschreiten die im entsprechenden
eich i
iiberschritten S_ensorhandbuch angegebenen Bereiche;
siehe Tabelle 2.1.
Rot
(blinkt Kommunikationsfe| Der Sensor kann keine Daten iber das
mit 10 hler Kommunikationsprotokoll Gibertragen.
Hz
)
Rot
(blinkt mit | Kalibrierungsfehle | Die Kalibrierung wurde nicht im EEPROM gespeichert.
einer r
1 Hz)
Rot . Weitere Informationen zum Fehlersatz
(leuch | Fehlerim finden Sie in Tabelle 5.8.
tet Statuscode
dauer
haft)
Hinweis:
1. Gelb bedeutet, dass sowohl die griine als auch die rote LED leuchten.

4.2.2 Betriebs- (Fehler-)LED

Eine LED signalisiert die Verbindung/Aktivitit am Kommunikationsanschluss wie folgt:

Tabelle 4.3 — Fehler-/Betriebs-LED

LED-Farbe | Zustand Beschreibung
Aus Keine Der Sensor wird nicht mit Strom versorgt.
Stromversorgung
Grin .
Blinkt Vor dem Betrieb
Grin, Definiert im Kommunikations-/Protokollstandard der
einma Sicher in Betrieb | EtherCAT®-Technologiegruppe.
liges
Blinke
n
Grin Betriebsbereit
leuchtend
Rot Fehler Zeigt einen vom Sensor gemeldeten Fehler an. Die

Anzeige bleibt
funf Sekunden lang nach einem Fehler rot.
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4.2.3 EtherCAT-L/A-LED (Link/Aktivitat)

Eine LED signalisiert den Kommunikationsstatus der Axial30-Sensorschnittstelle wie folgt:

Tabelle 4.4 — EtherCAT-L/A-Aktivitats-LED

LED-Farbe | Zustand Beschreibung

Keine Entweder hat innerhalb von 5 Sekunden keine
Stromversorgung | Verbindungsaktivitat stattgefunden oder der Sensor
oder keine wird nicht mit Strom versorgt.

Verbindungsaktivi
tat

Aus

Griun Verbindungsaktivi | Bleibt nach einer Verbindungsaktivitat finf Sekunden
tat lang grun.
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4.3 Abtastrate

Der Benutzer kann die Abtastrate einstellen, um zu steuern, wie schnell die ADCs im Sensor abtasten.
Sensoren mit élterer Elektronik (SensorHwVer < 2) kdnnen nicht gleichzeitig die maximale Datenrate und
die maximale ADC-Abtastrate erreichen. Die gerundeten und exakten Abtastraten sind in der folgenden

Tabelle aufgefiihrt.
Tabelle 4.5 — Abtastrate
Gerundete Abtastrate 0,5 kHz 1 kHz 2 kHz 4 kHz 8 kHz
Genaue Abtastrate 488 Hz 976 Hz 1953 Hz 3906 Hz 7812 Hz

4.3.1 Abtastrate im Vergleich zur Datenrate

Die Datenrate gibt an, wie schnell Daten iiber das Netzwerk ausgegeben werden kdnnen.
Manchmal wird die Datenrate auch als Kommunikationsrate oder Netzwerk-
Datenkommunikationsrate bezeichnet; TwinCAT® bezeichnet sie beispielsweise als Zykluszeit.

Ist die Datenrate hoher als die Abtastrate, sicht der Kunde iiber das Netzwerk doppelte
Abtastwerte, bis die ndchste Abtastung intern gelesen wird. Eine hdhere Datenrate kann sinnvoll
sein, damit der Sensor Daten mit derselben Rate sendet, mit der andere Geréte im System des
Kunden Daten ausgeben. Beispiel: Wenn ein diskretes E/A-Gerit im selben Netzwerk wie der Axia
Daten mit 7.000 Hz ausgibt, mochte der Kunde moglicherweise, dass der Axia ebenfalls Daten mit
7.000 Hz an das Netzwerk ausgibt, auch wenn der Sensor intern nicht unbedingt mit dieser Rate
abtastet.

Ist die Abtastrate hoher als die Datenrate, erhilt der Kunde nicht die Daten jedes einzelnen internen
Abtastwerts tiber das Netzwerk. Alle aktivierten Filter arbeiten jedoch auf Basis der hoheren
internen Abtastrate, sodass der Sensor hoherfrequente Stérquellen besser herausfiltert, als wenn der
Filter mit einer niedrigeren Datenrate arbeiten wiirde.
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4.4 Tiefpassfilter

Die Standardauswahl beim Einschalten ist ,,keine Filterung“. Benutzer kénnen die Filtereinstellung
konfigurieren, um das Signalrauschen zu reduzieren. Die Grenzfrequenz (z. B. die -3-dB-Frequenz) hingt
von der ausgewdhlten Abtastrate ab, die in der folgenden Tabelle aufgefiihrt ist. Die Grenzfrequenzen fiir
die verschiedenen Abtastraten sind in der folgenden Tabelle und den folgenden Diagrammen aufgefiihrt:

Tabelle 4.6 — Tiefpassfilterung
-3-dB-Grenzfrequenz (in Hz)

Ausgew — — — — .
shlter bei einer bei einer bei einer bei einer bei einer
Filter Abtastrate Abtastrate Abtastrate Abtastrate Abtastrate

von 0,5 kHz von 1 kHz von 2 kHz von 4 kHz von 8 kHz
0 200 350 500 1000 2000
1 58 115 235 460 935
2 22 45 90 180 364
3 10 21 43 84 170
4 5 10 20 40 81
5 2,5 5 10 20 40
6 1,3 3 5 10 20
7 0,6 1,2 2,4 47 9
8 0,3 0,7 14 2,7 5

Abbildung 4.2 - Filterdampfung bei einer Abtastrate von 0,5 kHz

0,0dB 1

Sesiii

200 Hz

N\

/.

6.0dB 60 Hz

N
\ 22 Hf
10 H
12,0 dB \ Z N
Dimpfung N
2,5 Hz
-18,0 dB e N\
0.6 Hz
24,0 dB OBt
o \\\ \
-30,0 dB \
0Hz 1Hz 10 Hz 100 Hz 1000 Hz

Frequenz
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Abbildung 4.3 - Filterdampfung bei einer Abtastrate von 1 kHz
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Abbildung 4.4 - Filterdampfung bei einer Abtastrate von 2 kHz
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Abbildung 4.5 - Filterdampfung bei einer Abtastrate von 4 kHz
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Abbildung 4.6 - Filterdampfung bei einer Abtastrate von 8 kHz
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5. EtherCAT-Bus-Schnittstelle

Die EtherCAT-Bus-Schnittstelle ermoglicht es dem Benutzer, folgende Aktionen durchzufiihren:

5.1

Lesen der aktiven Kalibrierungsdaten und der Seriennummer
Auslesen der Firmware-Version

F/T-Daten auslesen

Auslesen der Dehnungsmessstreifen-Daten und Statusinformationen
Einstellen der Grenzfrequenz des Tiefpassfilters

Den Sensor vorspannen

Andern der Abtastrate

PDO-Schnittstelle
Die PDO-Schnittstelle tauscht Daten in Echtzeit mit dem F/T-Sensor aus.

a. TxPDO-Zuordnung / Ausgangsdaten
Das TxPDO kombiniert Objekt 0x6000: Lesedaten, Objekt 0x6010: Statuscode und Objekt 0x6010:

Statuscode.

b. RxPDO-Zuordnung / Eingangsdaten
Die RxPDO-Zuordnung besteht aus Objekt 0x7010: Steuercodes.

5.2 EtherCAT-Dictionary-Objekte (SDO-Daten)

Die SDO-Daten dienen zur Konfiguration des Sensors und zum Auslesen der Herstellungs- und
Kalibrierungsdaten. In diesem Abschnitt werden die fiir den EtherCAT-F/T-Sensor spezifischen
Dictionary-Objekte sowie einige Objekte aufgefiihrt, die ein obligatorischer Bestandteil des von der
EtherCAT®Technology Group definierten Standards sind. Die in diesem Abschnitt behandelten
Dictionary-Objekte finden Sie in der ECAT AXIA ESI-Datei (ATI-Teilenummer 9030-05-1021), die auf
der ATI-Webseite zum Download bereitsteht: https:/www.ati-
ia.com/Products/ft/software/axia_software.aspx.

Bei der Verwendung einiger Worterbuchobjekte muss der Anwender unter Umsténden einen Code von einer
Hexadezimalzahl in eine Bindrzahl umwandeln (siehe Abschnitt 5.2.3 — Interpretation von
Hexadezimalausgaben).
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5.2.1 ATl-spezifische Objekte

Die Struktur dieser Objekte wird von ATI
definiert.

5.2.1.1 Objekt 0x2019: Produktbeschreibung

Dieses Lese-/Schreibobjekt ermdglicht es einem Benutzer, dieses Feld zu dndern, um
den Sensor als Teil seines eigenen Systems zu kennzeichnen. Dieses Objekt ist fiir
die meisten Benutzer nicht sichtbar. Um diese Felder zu dndern, wenden Sie sich
bitte anft.support@novanta.com , um Unterstiitzung zu erhalten. Beachten Sie, dass
dieselben Informationen in Abschnitt 5.2.2 — EtherCAT-Kommunikationsobjekte zu

finden sind.

Handbuch, F/T-Sensor, EtherCAT
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Tabelle 5.1 — Objektindex (hex) 0x2019: Produktbeschreibung

Unterind
ex
(Hex)

Name

Beschreibung

Typ

Standardwert

Hexadezimal
format

Dezimal

Zeichenkette
format

0x01

Hersteller-ID

Der in dieses Feld
geschriebene Wert wird in
Objekt 0x1018, Unterindex
0x01, eingelesen:
Hersteller-ID (siehe
Abschnitt 5.2.2.3 — Objekt
0x1018:

Identitét).

UDINT

0x00000732

1842 -

0x02

Produkt
code

Der in dieses Feld
geschriebene Wert wird in
Objekt 0x1018, Subindex
0x02: Produktcode
eingelesen (siehe Abschnitt
5.2.2.3 — Objekt 0x1018:
Identitét).

UDINT

0x26483053

642265171 -

0x03

Produkt
name

Der in dieses Feld
geschriebene Wert wird in
Objekt 0x1008:
Geratename eingelesen
(siehe Abschnitt 5.2.2.2 —
Objekt 0x1008:
Gerétename).

Zeichenkette
(32)

LATI Axia F/T
Sensor*

0x04

Produktr
evision

0x05

Serienn
ummer
des
Produkt
s

Dieses Feld wird von ATI
nicht verwendet.

UDINT

UDINT

k.A.

0x06

Hersteller

Dieses Feld identifiziert ATI
oder ein Unternehmen, das
den ATI-Sensor in sein
Markensystem integriert
hat.

Zeichenkette
(32)

JATI
- Industrial
Automation®

Pinnacle Park ¢ 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel.: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
ia.com



http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/
mailto:ft.support@novanta.com

Um dieses Feld nutzen zu
kénnen, muss der

0x07 Bestatigen Benutzer Uber ein von ATI UDINT 0x00000000 0 -
bereitgestelltes Passwort
verfiigen. Dieses Feld
akzeptiert Anderungen an
anderen Feldern innerhalb
dieses Objekts.
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5.2.1.2 Objekt 0x2020: Werkzeugtransformation

Mit diesem Objekt konnen die Einstellungen fiir die Werkzeugtransformation angezeigt oder
geiindert werden. Nachdem Sie die Anderungen eingegeben haben, bestiitigen Sie diese, indem Sie
,»123% in das Feld ,,Commit* am unteren Rand des Objekts eingeben. Um diese Funktion zu
deaktivieren, setzen Sie die drei Verschiebungen und Drehungen auf Null. Dieses Objekt enthalt
die folgenden Felder:

Tabelle 5.2 — Objektindex (hex) 0x2020: Werkzeugtransformation
Unterindex| Name Typ Beschreibung
0x01 Dx Verschiebung entlang der X-Achse in Einheiten von
STRING(12) | ttDistUnits.
0x02 Dy Geben Sie | verschiebung entlang der Y-Achse in Einheiten von
. Jedef | tDistUnits.
0x03 Dz ement ais Verschiebung entlang der Z-Achse in Einheiten von
Gleitkomma . ;
zahl in ttDistUnits.
0x04 Rx Textform Drehung um die X-Achse in Einheiten von
ein. ttAngUnits.
0x05 Ry Drehung um die Y-Achse in Einheiten von
ttAngUnits.
0x06 Rz Drehung um die Z-Achse in Einheiten von
ttAngUnits.
Entfernungseinheiten:
0 = Zoll
. . 1 =Ful}
0x07 ttDistUnits UINT8 2 = mm
3=cm
4=m
Dreheinheiten:
0x08 ttAngUnits UINT8 0 = Grad
1 = Radiant
0x09 Bestatigen UINT8 Schreiben Sie hier ,123“, um die Anderungen zu
Ubernehmen.

5.2.1.3 Objekt 0x2021: Kalibrierung

Dieses schreibgeschiitzte Objekt enthdlt Informationen iiber die derzeit aktive Kalibrierung, die
iiber das Feld ,,Kalibrierungsauswahl® in Abschnitt 5.2.1.11 — Objekt 0x7010: Steuercodes —
ausgewahlt wurde. Dieses Objekt enthélt die folgenden Felder:

Tabelle 5.3 — Objektindex (hex) 0x2021: Kalibrierung
Unterindex Name Typ Beschreibung
. Die F/T-Seriennummer,
0x01 FT-Seriennummer STRING(8) . B. FT01234"
Kalibrierungs- Die Kalibrierungs-
0x02 Teilenumm STRING(30) Teilenummer
er z. B. ,SI-500-20“.2
0x03 Kalibrierungsfamilie STRING(8) Lautet immer ,ECAT".
. . Das Datum, an dem der
0x04 Kalibrierungszeit STRING(30) Sensor kalibriert wurde.
0x05 bis 0x2e Reserviert DINT Reserviert
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Hinweise:

1. Dieses Feld identifiziert einen einzelnen Sensor. Ein Sensor kann mehr als eine FTxxxxx-
Kalibrierungsseriennummer haben; jede F/T-Kalibrierungsseriennummer identifiziert eine
separate Kalibrierung. Keine zwei Sensoren teilen sich eine F/T-Kalibrierungsseriennummer.

2. Dieses Feld gibt die KalibrierungsgréRe an. Ein Sensormodell kann tGber mehr als eine
KalibrierungsgroRe bzw. Teilenummer verfligen. Um die aktive Kalibrierung zu andern,
verwenden Sie die Steuercodes; siehe Abschnitt 5.2.1.11 — Objekt 0x7010: Steuercodes.

3. Beim Einschalten zeichnet der Sensor die auf einer beliebigen Achse erfassten Spitzenwerte
auf. Wenn der Sensor historische Spitzenwerte erfasst, die iber den ATI-Werkseinstellungen
liegen, wurde der Sensor iber den vorgesehenen kalibrierten Messbereich hinaus belastet. Die
historischen Spitzenwerte gemaR den ATI-Werkseinstellungen (in Zahlwerten angegeben) finden
Sie im entsprechenden Axia F/T-Sensorhandbuch in Tabelle 2.1.
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Tabelle 5.3 — Objektindex (hex) 0x2021: Kalibrierung
Unterindex Name Typ Beschreibung
Wert Einheit
0 Lbf
Ox2f Einheiten USINT ! N
erzwingen 2 Kibf
3 kN
4 kg
Wert Einheit
0 Ibf-in
1 Ibf-ft
0x30 Drehmomenteinhei USINT 2 Nm
ten 3 Nmm
4 kgf-cm
5 kNm
0x31 Max. Fx-Zahlwerte
0x32 Max. Fy-Zahlwerte
0x33 Max. Fz-Zahlwerte DINT Der maximale Nennwert fiir
0x34 Maximale Anzahl von Tx diese Achse, in Zahlwerten.
0x35 Maximale Anzahl von
Typen
0x36 Maximale Tz-Zahlwerte
0x37 Zahlwerte pro Kraft DINT pie *allbrierungsimpulse pro
0x38 Zahlwerte pro DINT Bizr'frggtr’;gﬁé‘lgf‘gﬂp”'se pro
Drehmoment
Oxs%fé% Reserviert Reserviert
0x57 PeakLoadsPosFx®
0x58 PeakLoadsPosFy?
0x59 PeakLoadsPosFz3 Spitzenlaster_f Positiv.
- DINT Anzahl der héchsten
Ox5a SpitzenlastenPosTx* positiven F/T-Lasten aller
0x5b SpitzenlastenPosTy? Zeiten.
0x5¢c PeakLoadsPosTz®
Hinweise:

1.

Dieses Feld identifiziert einen einzelnen Sensor. Ein Sensor kann mehr als eine FTxxxxx-
Kalibrierungsseriennummer haben; jede F/T-Kalibrierungsseriennummer identifiziert eine
separate Kalibrierung. Keine zwei Sensoren teilen sich eine F/T-Kalibrierungsseriennummer.

Dieses Feld identifiziert die KalibrierungsgrofRe. Ein Sensormodell kann mehr als eine
KalibrierungsgroRe bzw. Teilenummer haben. Um die aktive Kalibrierung zu andern, verwenden
Sie die Steuercodes; siehe Abschnitt 5.2.1.11 — Objekt 0x7010: Steuercodes.

Beim Einschalten zeichnet der Sensor die an einer beliebigen Achse erfassten Spitzenwerte auf.
Wenn der Sensor Spitzenwerte erfasst, die Uber den werkseitigen ATI-Standardwerten liegen,
wurde der Sensor Uber den vorgesehenen, kalibrierten Messbereich hinaus belastet. Die
werkseitigen ATI-Standardwerte fir Spitzenwerte (in Zahlwerten angegeben) finden Sie in
Tabelle 2.1 des entsprechenden Axia F/T-Sensorhandbuchs.
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Tabelle 5.3 — Objektindex (hex) 0x2021: Kalibrierung

Unterindex Name Typ Beschreibung
0x5d PeakLoadsNegFx®
0x5e PeakLoadsNegFy?
0x5f PeakLoadsNegFz* Spltzelnlasten3 Negatw.

" DINT Negative F/T-Spitzenlasten
0x60 PeakLoadsNegTx aller Zeiten in Stlckzahlen.
0x61 PeakLoadsNegTy?
0x62 Spitzenlasten NegTz®

Ox630)t(>és7 Reserviert
Hinweise:

1. Dieses Feld identifiziert einen einzelnen Sensor. Ein Sensor kann mehr als eine FTxxxxx-
Kalibrierungsseriennummer haben; jede F/T-Kalibrierungsseriennummer identifiziert eine
separate Kalibrierung. Keine zwei Sensoren teilen sich eine F/T-Kalibrierungsseriennummer.

2. Dieses Feld gibt die Kalibrierungsgrofie an. Ein Sensormodell kann tber mehr als eine
KalibrierungsgroRe bzw. Teilenummer verfligen. Um die aktive Kalibrierung zu andern,
verwenden Sie die Steuercodes; siehe Abschnitt 5.2.1.11 — Objekt 0x7010: Steuercodes.

3. Beim Einschalten zeichnet der Sensor die an einer beliebigen Achse erfassten Spitzenwerte auf.
Wenn der Sensor historische Spitzenwerte erfasst, die Gber den ATI-Werkseinstellungen liegen,
wurde der Sensor Uber den vorgesehenen kalibrierten Messbereich hinaus belastet. Die
historischen Spitzenwerte gemaf den ATI-Werkseinstellungen (in Zahlwerten angegeben) finden
Sie im entsprechenden Axia F/T-Sensorhandbuch in Tabelle 2.1.

5.2.1.4 Objekt 0x20

80: Diagnosewerte

Dieses schreibgeschiitzte Objekt liefert Diagnoseinformationen. In diesem Objekt
stehen die folgenden Felder zur Verfiigung:

Tabelle 5.4 — Objektindex (hex) 0x2080: Diagnosewerte

Unterindex Name Typ Beschreibung
0x01 Versorgungsspannun UINT16 Die Spannung der extelzrnleln
Stromversorgung multipliziert
g mit 10.
0x02 Messgeratetemperatu INT16 OD C|exS1e ; sortemperatur in
r .
0x03 Statusmeldung STRING(40) | Eine Fehlermeldung mit

Prioritatsstatuscode (siehe
Tabelle 5.5)

Tabelle 5.5 — Fehler in den Diagnosewerten Statusmeldung

Prioritat

Text der Fehlermeldungen

Versorgungsspannung aulerhalb des zulassigen Bereichs

Messgeratetemperatur aulRerhalb des zulassigen Bereichs

Fehler (nicht naher bezeichnet)

Messgerat(e) getrennt: <Liste>

Messgerat(e) aullerhalb des Messbereichs: <Liste>

F/T aul3erhalb des Messbereichs

Allgemeiner Fehler

Simulierter Fehler

OO (N[O |Dh|W|IN|[-~

Ersatz
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10 Keine Statuscode-Fehler
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5.2.1.5 Objekt 0x2090: Version

Dieses schreibgeschiitzte Objekt enthélt Informationen zur Firmware-Version. In diesem
Objekt stehen die folgenden Felder zur Verfiigung:

Handbuch, F/T-Sensor, EtherCAT
Axia Dokument Nr. 9620-05-C-EtherCAT

Axia-03

Tabelle 5.6 — Objektindex (hex) 0x2090: Version
Unterindex Name Typ Beschreibung
0x01 Hauptindex UINT Hauptversion
0x02 Nebenversion UINT Nebenversion
0x03 Revision UINT Revision
0x04 Boatloader-Version UDINT Bootloader-Version
0x05 Sensor- UINT Sensor-Hardware-Version
Hardwareversion
0x06 Sensorlnstrument UINT Instrumentierungsversion
Hinweis:
1. SensorHWVer = 2 bedeutet, dass die Elektronik zur ATI Axia F/T Gen-2-Serie
gehdrt. SensorHWVer < 2 bedeutet, dass die Elektronik zur ATl Axia F/T Gen-1-
Serie gehort.

5.2.1.6 Objekt 0x6000: Daten lesen

Dieses schreibgeschiitzte Objekt représentiert den aktuellen F/T und wird in die TxPDO-
Eingangsdaten abgebildet. In den Lesedaten sind die folgenden Felder vorhanden:

Tabelle 5.7 — Objektindex (hex) 0x6000: Lesedaten
Unterindex Name Typ Beschreibung
0x01 Fx Diese Felder enthalten die 32-Bit-F/T
0x02 Fy aufgelosten Daten in Zahlwerten.
0x03 Fz Damit die Kraftdaten in Einheiten
0x04 T vorliegen, dividieren Sie die Kraft-
X X DINT Zahlwerte durch die Anzahl der
0x05 Ty Zahlwerte pro Kraftfeld aus dem
Kalibrierungsobjekt.
Damit die Drehmomentdaten in
0x06 T.

X z Einheiten vorliegen, dividieren Sie
die Drehmoment-Zahlwerte durch
die Zahlwerte pro Drehmomentfeld
aus dem Kalibrierungsobjekt.
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5.2.1.7 Objekt 0x6010: Statuscode
Dieses Objekt enthélt einen einzelnen DINT-Wert (am Subindex 0) mit folgender Bitmap:

Tabelle 5.8 — Objektindex (hex) 0x6010: Statuscode

Bitnu
mmer

Beschreibung

Zeigt ein
Problem
an?

Interne Temperatur aulRerhalb des zulassigen Bereichs: Dieses Bit
ist aktiv (High), wenn die
Temperatur auRerhalb des Bereichs von -5 bis 70 °C liegt.

Ja

Versorgungsspannung aulRerhalb des Bereichs: Dieses Bit ist aktiv
(High), wenn die Eingangsspannung
Spannung auflerhalb des Bereichs von 12 V bis 30 V liegt.

Ja

Messgerat defekt: Dieses Bit ist aktiv (High):
» Ein Messgerét zeigt den positiven Skalenendwert an
und signalisiert, dass die elektrische Verbindung zu
einem Messgerat unterbrochen oder getrennt ist.

» Der Sensor meldet Lasten, die deutlich tber seinem
Messbereich liegen.

Er setzt sich 32 Abtastperioden nach Beendigung des Zustands
selbst zurick.

Ja

Busy-Bit. Der Sensor fihrt eine (1) oder mehrere der folgenden
Aktivitaten aus, die die F/T-Daten voriibergehend beeinflussen
koénnen:

+  Eine Anderung an Objekt 0x2021 wird {ibernommen.
«  Anderung der Filterzeitkonstante.

+  Anderung der verwendeten Kalibrierung.

+  Anderung der ADC-Abtastrate.

»  Schreiben in den Flash-Speicher.

+ Jeder ADC-ISR-Uberlauf.

Ja

Reserviert.

Nein

Hardware- oder Stack-Fehler.

Ja

6-25

Reserviert.

Nein

26

Warnung ,Messbereich Uberschritten®: Dieses Bit ist aktiv, wenn in
einem der letzten (normalerweise 32) Messwerte der Haltezeit der
Warnbereich des Dehnungsmessstreifens (gageMinRangeWam bis
gageMaxRangeWam) lberschritten wurde.

Ja

27

Dehnungsmessstreifen auflRerhalb des Bereichs: Das Bit ist aktiv,
wenn der Ausgangsbereich des Dehnungsmessstreifens
in einer der letzten 32 Abtastungen Uberschritten wurde.

Ja

28

Simulierter Fehler. Dieses Bit spiegelt das Bit ,Simulierter Fehler —
Steuerung® in Abschnitt 5.2.1.11 — Objekt 0x7010: Steuercodes
wider. Es kann zum Testen der Fehlerbehandlung durch den
Benutzer verwendet werden.

Ja

29

Fehler bei der Kalibrierungsprifsumme: Dieses Bit wird gesetzt,
wenn die aktive Kalibrierung
eine unglltige Prifsumme aufweist.

Ja

30

Messbereich Uberschritten' : Dieses Bit wird gesetzt, sobald ein F/T-
Messwert
den kalibrierten Bereich Uiberschreitet.

Ja
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Diese Uberpriifung erfolgt vor der digitalen Filterung.

31 Fehler: Dieses Bit wird gesetzt, sobald ein Statuscode-Bit gesetzt ist,
das einen
Fehler anzeigt, gesetzt.

Ja

Hinweis:

1. ,Messbereich Uberschritten“ entspricht dem, was in friiheren Handblichern zu F/T-Sensoren
als

ySattigung” bezeichnet wurde.
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5.2.1.8 Statuscode: Messbereich liberschritten

Bit 30 in Tabelle 5.8 wird gesetzt, wenn eine F/T-Last auBerhalb des Erfassungsbereichs des Sensors
liegt. Bit 30 wird gesetzt,
, wenn eine der folgenden Bedingungen zutrifft:

e Der Gesamtprozentsatz des kalibrierten Bereichs, der und  -Achsen genutzt wird, grof3er als
von F T, 105 % ist. Siehe
Siehe die folgende Gleichung fir F, T,

VARl

FyyCalibratedRange T;CalibratedRange

> 105%

e Der Gesamtprozentsatz des kalibrierten Bereichs, der von den F- und T-  -Achsen genutzt wird,
betragt mehr als 105 %. Siehe

Beachten Sie die folgende Gleichung F, T, .

|Fgl JT2 +52

+
F;CalibratedRange = TyyCalibratedRange

z Xy

> 105%

Beispiel:

Ein Axial30-M125-Sensor, der den folgenden Belastungen ausgesetzt ist und den folgenden
Kalibrierbereich aufweist
(die kalibrierten Messbereiche eines Sensors sind dem jeweiligen Handbuch in Tabelle 2.1 zu

entnehmen):
Tabelle 5.9 — Beispiel fiir F/T auBerhalb des Messbereichs (fiir einen Axia130-
Sensor)
Achse Aufgebrachte Last Kalibrierbereich
F. 475N 2000 N
F, -300 N 2000 N
F, -1000 N 4000 N
T, 10 Nm 125 Nm
T, 20 Nm 125 Nm
T, -105 Nm 125 Nm

Die Gleichung F T lasst sich wie folgt vereinfachen:

J@75N)2+(-300N)2  |-105Nm|

Z2000N 125Nm

561.8N+ 105Nm
2000N  125Nm

28.1%+ 84% > 105%

112.1% > 105%

TRUE

> 105%

ia.com
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Die Gleichung F, T lésst sich wie folgt vereinfachen:

|-1000N] +\/(10Nm)2+(20Nm)2

0,
4000N 125Nm > 105%

1000N 22.4Nm
4—000N+ 125Nm

> 105%

25%+17.9% > 105%

42.9% > 105%

FALSE

Da sich die Gleichung F, | T, auf TRUE vereinfacht hat, wird Bit 30 in Tabelle 5.8 gesetzt.
5.2.1.9 Objekt 0x6020: Abtastzahler

Dieses Objekt enthilt unter dem Subindex 0 eine einzelne 32-Bit-Ganzzahl ohne Vorzeichen, die
sich bei jedem Auslesen eines F/T-Messwerts (eines vollstdndigen Satzes von Messdaten) um eins

erhoht.

Diese Zahl lduft von 4 294 967 295 (2*2 -1) auf 0 iiber, ohne dass ein Fehler gemeldet wird. Der
Beispielzihler
wird beim Einschalten auf Null zuriickgesetzt.

5.2.1.10 Objekt 0x6030: Messdaten

Dieses schreibgeschiitzte Objekt liest die neuesten Rohmessdaten aus.

Tabelle 5.10 — Objektindex (hex) 0x6030: Unverfilschte Messrohdaten
Subindex | Name | Typ | Beschreibung
0x01 Messgerat
0
0x02 Messgerat
1
0x03 Messgerat DINT | Diese Felder enthalten die neuesten Rohmesswerte.
2
0x04 Messgerat
3
0x05 Messgerat
4
0x06 Messgerat
5
0x07 Messgerat
6
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5.2.1.11 Objekt 0x7010: Steuercodes
Dieses Objekt wird zur Echtzeitsteuerung des F/T-Systems in das RxPDO abgebildet. Dieses
Objekt enthélt die folgenden Felder:

Tabelle 5.11 — Objektindex (hex) 0x7010: Steuercodes

Unterindex] Name Typ | Beschreibung

Bit Funktion

1 = Bias (Tara) gegen aktuelle Last einstellen

0
0 = Zuletzt eingestellte Voreinstellung
'verwenden

1 Reserviert

5 1 = Offset I6schen
0 = Bias unverandert lassen

3 Reserviert
Auswahl des Tiefpassfilters.

4-7 0 = Keine Filterung

1-8 = Einzelheiten zu den Filtertypen finden
Sie
Tabelle 4.6.

Kalibrierung aktiv.
0x01 Steu?rung DINT 0 = Kalibrierung in Steckplatz 02verwenden

1 = Kalibrierung in Steckplatz 12verwenden
8-11 | 2 bis 15 = Reserviert.

Informationen zu den Kalibrierbereichen
finden Sie im

Abschnitt , Technische Daten“ im
entsprechenden

Handbuch in Tabelle 2.1.

Abtastrate
0=488 Hz
1=976 Hz
2 =1953 Hz
3 =3906 Hz
4=7812 Hz

1215

16-31 Reserviert

Bit Funktion

0x02 Steuerun | DINT 0-30 Reserviert

92 31 Steuerung bei simulierten Fehlern

Hinweis:
1. Dieses Bit muss nach Eingabe eines Bias-Befehls auf 0 zuriickgesetzt werden, damit der
Sensor korrekte Messwerte liefert. Bleibt dieses Bit auf 1 gesetzt, wird der Sensor
kontinuierlich vorgespannt und gibt in allen Achsen den Wert Null aus.

2. Die Kalibrierbereiche entnehmen Sie bitte dem entsprechenden F/T-Sensor-Handbuch in
Tabelle 2.1.

Pinnacle Park ¢ 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel.: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
ia.com


http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Handbuch, F/T-Sensor, EtherCAT Axia,

Dokument-Nr. 9620-05-C-EtherCAT Axia-

03

5.2.2 EtherCAT-Kommunikationsobjekte
Die Struktur dieser 0x1000-Objekte wird von der EtherCAT®-Technologiegruppe definiert. ATI

nicht alle Felder.

5.2.2.1 Objekt 0x1000: Geratetyp
Dieses schreibgeschiitzte Objekt beschreibt den Typ des EtherCAT-Gerdts.

Tabelle 5.12 — Objektindex (hex) 0x1000: Geratetyp

Standard Standardw
Typ Beschreibung ert
wert (hex) .
(dezimal)
Die EtherCAT-Geratekategorie, unter
UDINT | der der ATI EtherCAT Axia 0x00000192 402
eingeordnet ist.
5.2.2.2 Objekt 0x1008: Geratename
Dieses schreibgeschiitzte Objekt beschreibt den Namen des Geridts. Die

EtherCAT®Technology Group definiert die Struktur dieses Objekts, lisst seine
Verwendung jedoch optional. ATI programmiert einen Standardnamen ein, der sich
andern kann. ATI bietet Unterstiitzung fiir Anwender, die dieses Feld &ndern
mochten. Manchmal mochten Anwender dieses Feld dndern, um den ATI-Sensor als
Teil ihres Systems zu kennzeichnen.

Tabelle 5.13 — Objektindex (hex) 0x1008: Geratename
Typ Beschreibung Standardwert
(Zeichenkette)
Der Name des Gerats als Zeichenkette
STRING | ohne Null-Terminierung. Nicht zur LATIl Axia F/T Sensor”
Produktidentifikation verwenden. !
Hinweis:

1. Da sich dieses Feld é&andern kann, verwenden Sie es nicht zur
Produktidentifikation. Informationen zu Feldern, die zur Produktidentifikation
verwendet werden kdnnen, finden Sie in Abschnitt 5.2.2.3 — Objekt 0x1018:
Identitét.
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Dieses schreibgeschiitzte Objekt enthélt Informationen iiber das angeschlossene EtherCAT-Gerit
(in diesem Fall den ATI EtherCAT Axia-Sensor). Die EtherCAT®Technology Group definiert die
Struktur dieses Objekts, wiahrend ATI die Werte fiir jedes ATI-Produkt festlegt. ATI bietet
Unterstiitzung fiir Anwender, die dieses Feld dndern méchten. Manchmal mochten Anwender
dieses Feld @ndern, um den ATI-Sensor als Teil ihres Systems mit ihrem eigenen Markenzeichen

zu versehen.

Tabelle 5.14 — Objektindex (hex) 0x1018: Identitatsobjekt
Subindex . iae Standardw| Standardwert
(hex) Name | Funktionalitat Typ ert (hex) (dezimal)
Diese Hersteller-ID wird
Herstel von der
0x01 ler-ID EtherCAT®Technology UDINT | 0x00000732 1842
Group eindeutig an ATI
vergeben. '
Dieser Produktcode wird
von ATI eindeutig den
Produkt EtherCAT-Axia-Sensoren
0x02 zugewiesen (ATI- UDINT | 0x26483053 642265171
code ;
Teilenummern 9105-
ECAT-Axiax-x
, wobei x fir das Axia-
Modell steht). 2
Dieses Feld kann sich
Revision | andern und sollte nicht
0x03
snumme | zu
r Identifikationszwecken
verwendet werden. 3 UDINT k-A.
Dieses Feld kann sich
Serienn andern und sollte nicht
0x04
ummer zu
Identifikationszwecken
verwendet werden. 4
Hinweis:
1. Da sich dieses Feld bei ATI-Produkten nicht andert, verwenden Sie die Hersteller-ID zur
Produktidentifikation.
2. Bei EtherCAT-Axia-Sensoren andert sich dieses Feld nicht und kann zur Produktidentifikation
verwendet werden.
3. Informationen zur Identifizierung eines Sensormodells und der Kalibrierungsgrofie
finden Sie in Abschnitt 5.2.1.3 — Objekt 0x2021: Kalibrierung, Unterindex 0x02
(Kalibrierungs-Teilenummer).
4. Zur ldentifizierung eines einzelnen Sensors siehe Abschnitt 5.2.1.3 — Objekt 0x2021:
Kalibrierung, Unterindex 0x01 (F/T-Seriennummer).
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5.2.2.4 Nicht verwendete EtherCAT-Objekte

Die EtherCAT®-Technologiegruppe definiert die Struktur dieser Objekte, lisst ihre Verwendung
jedoch optional. Derzeit verwendet ATI diese Felder nicht. Stattdessen sind die Informationen in
Abschnitt 5.2.1 — ATI-spezifische Objekte enthalten. Welche ATI-Objekte referenziert werden

sollten, entnehmen Sie bitte der folgenden Tabelle:

Tabelle 5.15 — Nicht verwendete EtherCAT-Objekte

ijekt Objekt Querverweis auf die Standardw Standa_rdwe

index Typ i rt (dezimal)

(Hex) name ATl-spezifischen ert (hex)
Bereichsobjekten
Ipformationen zur

0x1001 thler USINT Uberwachung des F/T- 0x00 0

register Sensors-Statuscodes
finden Sie in Abschnitt
5.2.1.7 — Objekt 0x6010:
Statuscode.
Informationen zur Anzeige
Hardware der Hardware-Version des

0x1009 -Version STRING F/T-Sensors finden Sie in
Abschnitt 5.2.1.5 — Objekt
0x2090: Version. k. A.
Informationen zur Anzeige

Ox100A Soﬂwgre STRING der Softw'arevers[on_ des

-Version Sensors finden Sie in

Abschnitt 5.2.1.5 — Objekt
0x2090: Version.

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel.: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 » www.ati-

ia.com



http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Handbuch, F/T-Sensor, EtherCAT
Axia Dokument Nr. 9620-05-C-EtherCAT

Axia-03
5.2.3 So interpretieren Sie die

hexadezimale Ausgabe

Der Benutzer wandelt die hexadezimalen Ausgaben in eine 32-Bit-Bindrzahl um, die einem Code in

einem

Worterbuchobjekt entspricht. Beispiele fiir Bitmuster finden Sie in der folgenden Tabelle.

Tabelle 5.16 — Beispiele fiir Bitmuster
Bit-Nummer S:Isf:ﬁ?:ibung Bitmuster
(siehe Tabelle 5.8)
0 Temperatur 0x80000001
1 Versorgungsspannung 0x80000002
2 Defekte Messvorrichtung 0x80000004
3 Busy-Bit 0x80000008
4 Reserviert k. A.
5 Sonstiges 0x80000020
6 bis 25 Reserviert k. A.
26 Warnung: Messgerat auerhalb des 0x84000000
Messbereichs
27 Messwert aulRerhalb des Messbereichs 0x88000000
28 Simulierter Fehler 0x10000000
29 Fehler bei der Kalibrierungsprifsumme 0xA0000000
30 F/T auBerhalb des Bereichs 0xC0000000
31 Beliebiger Fehler 0x80000000
— Fehlerfrei 0x00000000

Das Bitmuster kann abweichen, wenn mehr als ein Fehler vorliegt. Wenn der Statuscode

beispielsweise

80000005, muss der Benutzer die Hexadezimalzahl in eine Bindrzahl umwandeln.

Verwenden Sie einen kostenlosen Online-Rechner, um die Hexadezimalzahl in

eine Bindrzahl umzuwandeln:

Hex 8 0 0 0 0 0

0

5

Binar 1000 0000 0000 0000 0000 0000

0000 0101

Die Binérzahl hat insgesamt 32 Bits. Das niedrigstwertige Bit befindet sich am rechten Ende der

folgenden

Tabelle. ,,1* bedeutet, dass das Bit gesetzt ist. ,,0° bedeutet, dass das Bit nicht gesetzt ist.

a?q'lnarz 1100|000 |00000000000000000000|0|0|0|1[0]1
B.It.- 31|30 29 | 28 | 27 | 26 25 bis 6 5/4/3|2|1]|0

Position

In diesem Beispiel sind also die Bits 0, 2 und 31 gesetzt. Gemif der vorstehenden Tabelle weist

der Sensor die Statuscodes ,,Temperatur, ,,Fehler aufgrund eines defekten Messfiihlers* und

,beliebiger Fehler* auf (siche Tabelle 5.8).
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5.3 Herstellen der Kommunikation mit dem EtherCAT-Axia-Sensor
Die folgenden Schritte fithren den Benutzer durch die Initialisierung der Kommunikation zwischen dem
EtherCAT-Axia-Sensor und dem EtherCAT-Master-Gerdt des Kunden. Beziehen Sie sich stets auf das
Softwarehandbuch des EtherCAT-Master-Gerits, um die fiir die jeweilige Anwendung am besten
geeigneten Anweisungen zu erhalten. Bei Verwendung eines PCs ist sicherzustellen, dass die
Netzwerkkarte des PCs mit der EtherCAT-Kommunikation unter Verwendung der EtherCAT-Master-
Software des Kunden kompatibel ist.

1.

Schlielen Sie den Sensor an die EtherCAT- und Stromversorgungskabel an (siehe Abschnitt 3.2
— Pinbelegung fiir den EtherCAT- und Stromanschluss sowie das entsprechende F/T-
Sensorhandbuch in Tabelle 2.1).

Importieren Sie die ECAT AXIA ESI-Datei (ATI-Teilenummer 9030-05-1021), die sich unter
https.://'www.ati-ia.com/Products/ft/software/axia_software.aspx.

Die genauen Schritte zum Importieren der ESI-Datei variieren je nach der dem Kunden zur Verfiigung
stehenden EtherCAT-Master-Software und -Hardware
, die dem Kunden zur Verfiigung stehen.

3. Konfigurieren Sie das EtherCAT-Master-Gerat fur die Kommunikation mit dem EtherCAT-Sensor.

Lesen Sie in der Software des EtherCAT-Masters die Kalibrierungsdaten beim Systemstart mithilfe
eines SDO-Lesevorgangs auf Objekt 0x2021, dem Kalibrierungsobjekt, aus (siche Abschnitt 5.2.1.3 —
Objekt 0x2021: Kalibrierung).

Nach dem Empfang jeder PDO-Echtzeit-Abtastung werden die Werte flr Kraft- und Drehmoment-
Zahlwerte durch die Werte flir Z&hlwerte pro Kraft und Z&hlwerte pro Drehmoment aus dem
Kalibrierungsobjekt geteilt, um die Werte in F/T-Einheiten zu berechnen.

Die F/T-Einheiten entsprechen den in der Kalibrierung festgelegten Einheiten.
Bei abweichenden Einheiten kann die Software des EtherCAT-Master-Gerits die Werte fiir

Zahlwerte pro Kraft” und ,,Zahlwerte pro Drehmoment* so anpassen, dass die resultierenden
Einheiten den gewiinschten Einheiten entsprechen.

e Beispiel: Wenn die Kalibrierung 1.000.000 Zahlwerte pro Newton (N) ausgibt, fiihren Sie zur
Berechnung des Ausgangswerts
in Zahlwerten pro Pfundkraft (1bf) zu berechnen, fithren Sie folgende Umrechnung durch:

1,000,000 counts y 44482222 N
1N 1 Ibf

=4,448, 222 C(}llIltS/lbf
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6. Fehlerbehebung

Dieser Abschnitt enthdlt Losungen fiir einige Probleme, die bei der Einrichtung und Verwendung des Sensors
auftreten konnen. Weitere Hinweise zur Fehlerbehebung finden Sie im Handbuch des jeweiligen Sensormodells,
das in Tabelle 2.1 aufgefiihrt ist. Antworten auf hdufig gestellte Fragen finden Sie auf der ATI-Website:
https://www.ati-ia.com/library/documents/FT _FAQ.pdf.

Handbuch, F/T-Sensor, EtherCAT
Axia Dokument Nr. 9620-05-C-EtherCAT
Axia-03

Hinweis:

Bitte lesen Sie das Handbuch, bevor Sie den Kundendienst anrufen. Halten Sie vor dem Anruf

folgende Informationen bereit:
1. Seriennummer, zum Beispiel: FT01234
Sensormodell, zum Beispiel: Axial30-M125

2
3. Kalibrierung, zum Beispiel: SI-800-50 oder SI-2000-125
4

Genaue und vollstindige Beschreibung der Frage oder des Problems

e Informationen zum Statuscode finden Sie in Abschnitt 5.2.1.7 — Objekt 0x6010: Statuscode.

5. Informationen zu Computer und Software, zum Beispiel: Betriebssystem, PC-Typ,

Treiber und Anwendungssoftware.

Halten Sie sich beim Anruf (wenn moglich) in der Néhe des F/T-Systems auf.

Wenden Sie sich bei Bedarf bitte an einen ATI-Mitarbeiter:

6.1

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 USA
www.ati-ia.com

Anwendungstechnik

Tel.: +1 919 772 0115, Durchwahl 511

Fax: +1.919.772.8259

E-Mail: ft.support@novanta.com

24/7-Support: +1.855.ATL.IA 00 (+1.855.284.4200)

LED-Fehler

Tabelle 6.1 — LED-Fehler

Symptom

Behebung

Die Status-LED leuchtet nach der (20) Sekunden
langen Einschaltphase weiterhin rot.

Uberpriifen Sie die Kabelverbindungen
des Sensors. Vergewissern Sie sich, dass
das Sensorkabel nicht beschadigt ist.

Maoglicherweise liegt ein interner Fehler im Sensor
vor. Uberpriifen Sie den Statuscode, siehe Abschnitt
5.2.1.7 — Objekt 0x6010: Statuscode.

Die Status-LED leuchtet in den ersten (20)
Sekunden nach dem
dem Einschalten und leuchtet anschlieRend grin.

Normal.

Die EtherCAT-Verbindungs-/Aktivitats-LED leuchtet
nicht griin oder
blinkt nicht grin.

Uberpriifen Sie die Anschliisse des Sensors und der
EtherCAT-Kabel.

Stellen Sie sicher, dass auf dem EtherCAT-Master-
Gerat die richtige ECAT-ESI-Datei vorhanden ist;
siehe Abschnitt 5.3 — Herstellen der Kommunikation
mit dem EtherCAT-Axia-Sensor.

Die EtherCAT-Verbindungs-/Aktivitats-LED
leuchtet nicht (keine Aktivitat und der Sensor wird
mit Strom versorgt).

Uberpriifen Sie, ob der richtige Anschluss (am
EtherCAT-Master oder Knoten) eingeschaltet ist
und die Kommunikation ermoglicht.
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6.2 Grundlegende Hinweise zur Fehlerbehebung
Im folgenden Abschnitt sind typische Symptome fiir ungenaue Daten und Systemfehler aufgefiihrt. Fiir jedes
Symptom
werden Ursachen und geeignete Losungen vorgeschlagen.

Symptom: Rauschen — Spriinge Ursache: Storsignale konnen durch mechanische Schwingungen und

bei den elektrische Stérungen verursacht werden, die moglicherweise
F/T-Messwerten von auf eine schlechte Erdung zuriickzufiihren sind. Elektrische
mehr Storungen kdnnen auch von einem Gerét mit hoher

Storaussendung, wie z. B. einem Motor, ausgehen.

Losung: Stellen Sie sicher, dass die
Gleichstromversorgungsspannung fiir den Axia-Sensor
kaum oder gar kein Rauschen enthilt. Erden Sie den
Sensor, indem Sie die Abschirmung des Kabels mit
Masse verbinden. In den meisten Konfigurationen
ist 0 V ebenfalls an Masse angeschlossen. Schlieen Sie den
Roboter oder
andere Vorrichtung an dieselbe Masse an.

Stellen Sie sicher, dass die Sensorkabel keine anderen
Kabel kreuzen. Stellen Sie sicher, dass sich die
Sensorkabel nicht in unmittelbarer Ndhe anderer Gerate
befinden, die elektrisches Rauschen erzeugen konnten.

Vermeiden Sie Quellen mechanischer Storgerdusche. Ist
dies nicht mdglich, wenden Sie einen Filter auf die Daten
an, wie in Abschnitt 4.4 — Tiefpassfilter beschrieben.
Weitere Informationen zu Stérgerduschen finden Sie in
Abschnitt 6.3 — Reduzierung von Storgerduschen.

Ursache: Rauschen kann auch auf einen Komponentenausfall innerhalb des
Systems hinweisen.

Loésung: Uberpriifen Sie den Statuscode des Sensors; sieche
Abschnitt 5.2.1.7 — Objekt 0x6010: Statuscode.

Fiihren Sie eine Genauigkeitspriifung durch, wie im
entsprechenden ATI-Sensorhandbuch in Tabelle 2.1

oder in Abschnitt

4.5: ,, Wie bewerte ich die Genauigkeit bzw. den Zustand
des Sensors?* im ATI-Dokument ,,Haufig gestellte Fragen
(FAQ)* unter: https://www.ati-
ia.com/library/documents/FT FAQ.pdf.

Wenn der Sensor die Genauigkeitspriifung nicht besteht,
senden Sie den Sensor zur Uberpriifung an ATI zuriick.
Wenden Sie sich unter rma-admin@ati-ia.com an ATI,

Symptom: Drift — wenn die um eine Riicksendegenehmigung (RMA) zu erhalten.
F/T-Daten nach Ursache: Eine gewisse Abweichung aufgrund von Temperaturschwankungen
dem Entfernen ist normal. Im Vergleich zur X- und Y-Achse ist diese Abweichung auf
einer Last weiter der Z-Achse leichter zu beobachten.
ansteigen oder Losung:  Lassen Sie den Sensor etwa dreifig Minuten lang

aufwirmen, bis er sich im Gleichgewichtszustand mit
der Luft und anderen Objekten befindet, die den Sensor
beriihren. Verwenden Sie den Bias-Befehl, um die
Messwerte wieder auf Null zu setzen. Fiihren Sie den
Bias regelméBig durch.

Verwenden Sie einen Isolator zwischen dem Sensor und
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Werkzeugen oder Vorrichtungen, die eine andere
Temperatur aufweisen. Vermeiden Sie
Temperaturgradienten iiber den Sensor hinweg. Schiitzen
Sie den Sensor vor iiberméBiger Luftstromung.

Weitere Informationen dazu, wie Sie eine Drift
aufgrund von Temperaturdnderungen vermeiden
konnen, finden Sie im folgenden ATI-Dokument:
https://www.ati-ia.com/Library/Documents/
DriftExplanation.pdf.
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Symptom: Hysterese — Ursache: Mechanische Kopplung oder ein interner Fehler konnen zu einer
wenn der Sensor Hysterese fiihren, die auBerhalb des fiir den Sensor spezifizierten
aus einem Null- und zuldssigen Bereichs der Messunsicherheit (Fehler) liegt.
oder Losung:  Stellen Sie sicher, dass der Sensor ordnungsgemél
Vorspannungszu installiert ist, die Befestigungselemente festgezogen sind
stand belastet und die kundenspezifischen Vorrichtungen sicher
wird und dann montiert sind; siche Abschnitt ,, Installation” im
der entsprechenden ATI F/T-Sensorhandbuch in Tabelle

Wenn die Last 2.1.

Verwenden Sie den Vorspannungsbefehl, um die Messwerte
wieder auf Null zuriickzusetzen.

Symptom: Objekt Ursache: Liegt die Versorgungsspannung auflerhalb des zuldssigen Bereichs,
0x6010: Statuscode; ist das Bit aktiv, was auf einen moglichen Systemfehler oder -ausfall
Bit 1 - hinweist.
Versorgungss Losung:  Schalten Sie das System aus und wieder ein.

pannung liegt Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung innerhalb des in

Abschnitt 7 angegebenen Bereichs liegt —
Technische Daten.

Symptom: Objekt 0x6010: Ursache: Solange der Sensor beschéftigt ist, ist das ,,Busy“-Bit auf ON = 1
Statuscode; Bit gesetzt. Der Sensor ist damit beschiftigt, eine Anderung
3 — ,,Busy“-Bit vorzunehmen, z. B. eine Anderung der ADC-Rate, einen Filter

oder eine aktive Kalibrierung.
Losung:  Warten Sie nach dem Anwenden von Anderungen, bis das
,,Busy Bit“ ausgeschaltet ist =

0 ist. Lesen Sie dann die Daten aus oder nehmen Sie weitere

Symptom: Objekt 0x6010: Anderungen vor.
Statuscode; Ursache: Der Axia-Sensor wurde moglicherweise iiberlastet, sodass sich die
Bit 2, 26, 27 oder Messgerite nun im gesittigten Zustand befinden.
30 — aufierhalb Losung:  Entfernen Sie die anliegenden Lasten. Wenn die

Fehler weiterhin bestehen, setzen Sie die
Fehlersuche fort.

Demontieren Sie den Sensor. Unsachgemélf3e
Montageverfahren konnen zu hohen Belastungen im
Sensor fiihren.

Wechseln Sie zu einer grofleren Kalibrierungsgrofe,
wenn die Anwendung Lasten erfordert, die au8erhalb
des Bereichs der kleineren Kalibrierungsgrof3e liegen.

Wenn nach Verwendung der groferen
Kalibrierungsgrofle und ohne Aufbringen einer Last
Fehler wie ,,Messbereich tiberschritten®, ,,Messwert
auBlerhalb des Bereichs oder ,,Messwert defekt*
weiterhin auftreten, ist der Sensor wahrscheinlich
aufgrund einer Uberlastung dauerhaft beschadigt.

Fiihren Sie eine Genauigkeitspriifung durch (siche
das entsprechende ATI-Sensorhandbuch in Tabelle
2.1) oder lesen Sie den Abschnitt

4.5: Wie kann ich die Genauigkeit des Sensors
tiberpriifen? Siehe dazu das ATI-Dokument ,,Haufig
gestellte Fragen (FAQ)“ unter: Attps://www.ati-
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ia.com/library/documents/FT _FAQ.pdf.

Wenn der Sensor die Genauigkeitspriifung nicht besteht,
senden Sie den Sensor zur Uberpriifung an ATI zuriick.
Wenden Sie sich unter rma-admin@ati-ia.com an ATI,

um eine Riicksendegenehmigung (RMA) zu erhalten.
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Symptom: Der Sensor  Ursache: Der Sensor verfiigt liber eine unzureichende Stromversorgung.
und/oder Losung:  Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung den in
EtherCAT-Programm Abschnitt 7 — Technische Daten aufgefiihrt sind.

Stellen Sie sicher, dass die Kabel unbeschédigt sind und
gemil dem Abschnitt ,, Installation * im entsprechenden
ATI-Handbuch in Tabelle 2.1 ordnungsgemal verlegt
sind.

Ursache: Die ESI-Datei der Software ist nicht ordnungsgemé0 installiert oder
nicht auf dem neuesten Stand.

Losung:  ATI bietet mehrere EtherCAT-Produkte an, die
unterschiedliche ESI-Dateien verwenden. Laden Sie die
neueste EtherCAT-Axia-ESI-Datei von der ATI-Website
herunter. Laden Sie diese ESI-Datei in den EtherCAT-
Master. Die Vorgehensweise zum Herunterladen der
Datei hdngt vom jeweiligen Master ab. ESI-Dateien
werden auch als . XML-Dateien oder
Geritebeschreibungsdateien bezeichnet. Weitere
Informationen finden Sie in Abschnitt 5.3 — Herstellen
der Kommunikation mit dem EtherCAT-Axia-Sensor.

Ursache: Hardware von Drittanbietern ist nicht mit EtherCAT kompatibel.

Losung:  Stellen Sie sicher, dass der Roboter/die SPS/der PC als
EtherCAT-Master fungiert. Verwenden Sie EtherCAT-
Verteiler zur Signalaufteilung, da Standard-Ethernet-
Switches mit EtherCAT nicht kompatibel sind.
Wenn das Master-Gerit iiber mehrere Anschliisse
verfligt, stellen Sie sicher, dass der Sensor an den
richtigen Anschluss angeschlossen ist. Einige PC
EtherCAT-Master erfordern die Installation spezieller Treiber
am richtigen Anschluss installiert werden, damit das
System ordnungsgemill mit EtherCAT funktioniert.

Ursache: Der Sensor weist einen Hardware- oder Softwarefehler auf.

Losung:  Beobachten Sie die LEDs des Axia-Sensors; siche
Abschnitt 4.2 — LED-Anzeige im Normalbetrieb.

Symptom: DiessateidhticteC- und EtherCAT-Datenrate ist moglicherweise zu hoch eingestellt auf einem
des Sensors ist Altere Version des EtherCAT-Axia-Sensors; siche Abschnitt
geringer als erwartet. 4.3 — Abtastrate.

Losung:  Uberpriifen Sie das Kalibrierungszertifikat des Sensors.
Wenn im Feld ,,Elektronik* des Kalibrierungszertifikats
»Axia EtherCAT F/T* angegeben ist, verringern Sie die
ADC-Abtastrate und die EtherCAT-Datenrate. Nur die
EtherCAT-Axia-Gen-2-Serie kann beide Raten

Symptom: Der Sensor ist gleichzeitig maximieren.
angeschlossen, Ursache: Die Gerdte des Benutzers sind nicht mit der Echtzeit-
iibertrigt keine Daten EtherCAT-Kommunikation.

Losung:  Stellen Sie sicher, dass das Sensorsystem mit der Echtzeit-
EtherCAT-Kommunikation.

Ursache: Die Verbindung vom Gerit des Anwenders zum Sensor ist unterbrochen.

Losung:  Versuchen Sie eine direkte Verbindung vom EtherCAT-
Geridt des Anwenders zum Axia-Sensor. Standard-
Ethernet-Netzwerk-Switches konnen in EtherCAT-
Systemen nicht verwendet werden. Verwenden Sie bei
Bedarfanstelle von Ethernet-Switches ein EtherCAT-
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Verbindungsgerit.

Ursache: Am Sensor ist ein Hardware- oder Softwarefehler aufgetreten.

Losung:  Beobachten Sie die LEDs des Axia-Sensors; siche
Abschnitt 4.2 — LED-Betrieb im Normalzustand.
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Symptom: Der Sensor Ursache: Der Sensor wurde moglicherweise iiber seine
liefert keine genauen Kalibrierungsgrenzen hinaus iiberlastet. Die Kalibrierungsgrenzen
F/T-Daten. entnehmen Sie bitte dem entsprechenden ATI-Handbuch, das in

Tabelle 2.1 aufgefiihrt ist.
Losung: Uberpriifen Sie den Statuscode. Die Fehlerbits, die sich auf
eine Uberlastung beziehen, sind:

2, 26,27 und 30. Siehe Losung fiir das Symptom — Objekt

0x6010: Statuscode; Bit 2, 26, 27 oder 30 — aufierhalb des
zuldissigen Bereichs.

Ursache: Die Konfiguration des Sensorsystems ist nicht korrekt eingerichtet.

Losung:  Uberpriifen Sie, ob die Installation korrekt ist; lesen
Sie dazu Abschnitt 3 — Installation oder wenden Sie
sich an ATI, um Unterstiitzung zu erhalten.

Ursache: Der Benutzer hat die Werkzeugtransformation aktiviert.

Eine Werkzeugtransformation verschiebt den Ursprung und die
Koordinaten der Sensordaten. Wenn die Werkzeugtransformation
falsch angewendet wird, sind die F/T-Daten verzerrt.

Losung:  Priifen Sie, ob eine Werkzeugtransformation
angewendet wird, und passen Sie diese gegebenenfalls
an. Sind alle Felder 0, wird keine
Werkzeugtransformation angewendet; siche Abschnitt
5.2.1.2 — Objekt 0x2020: Werkzeugtransformation.

Weitere Informationen zum Konzept der
Werkzeugtransformation finden Sie im
entsprechenden ATI-Handbuch in Tabelle 2.1.

Ursache: Der Sensor ist nicht ordnungsgemal installiert, zum Beispiel: ungeeignete
Befestigungselemente
verwendet werden oder der Sensor nicht auf einer ebenen, festen Oberfliche montiert
ist.

Losung:  Uberpriifen Sie, ob der Sensor korrekt installiert ist;
beachten Sie dazu die Abschnitte ,, Installation *“ und
., Fehlerbehebung *“ im entsprechenden ATI F/T-
Sensorhandbuch, das in Tabelle 2.1 aufgefiihrt ist.

Ursache: Mechanische Kopplung — Ein fremder Gegenstand, z. B. ein
kundeneigenes Werkzeug oder eine Vorrichtung, beriihrt die
Oberflache des Sensors zwischen der Befestigungsseite und der
Werkzeugseite.

Losung:  Entfernen Sie alle Fremdkdrper zwischen der
Werkzeugseite und der Schnittstellenplatte. Achten Sie
auf eine ordnungsgemife Kabelfiihrung bei Kabeln und
Schliuchen; verlegen Sie diese nicht zu straff zwischen
der Befestigungs- und der Werkzeugseite des Sensors.

Alles, was mit Oberflachen wie der
Durchgangsbohrung im Sensor oder den Abdeckplatten
auf beiden Seiten des Sensors in Kontakt kommt,
verursacht eine Belastung oder Bewegung, die zu

ungenauen F/T-Daten fiihren kann.

Pinnacle Park ¢ 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel.: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
ia.com


http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Handbuch, F/T-Sensor, EtherCAT Axia,
Dokument-Nr. 9620-05-C-EtherCAT Axia-
03

Symptom: Die Werte stimmen  Ursache: Der Benutzer betrachtet moglicherweise Messdaten anstelle von F/T-
nicht iiberein Daten.

den erwarteten Losung: Objekt 0x6030: ., Gage Data“ liefert
Werten entsprechen, Dehnungsmessstreifen-Daten. Die Gage-Daten stehen
zum Beispiel: Die nicht in einer 1:1-Korrelation zu den Daten der F/T-
F/T-Werte Achsen. Um F/T-Daten anzuzeigen, siche Objekt
schwanken, sind 0x6000: ,, Reading Data*.

Ursache: Der Sensor gibt Daten in Zdhlwerten aus. Diese Zahlwerte miissen
durch die Werte ,,Counts per Force® (CpF) oder ,,Counts per Torque®
(CpT) geteilt werden, um sie in Kalibrierungseinheiten (wie N und
Nm) umzurechnen.

Losung:  Uberpriifen Sie, ob der Benutzer oder die Software
des Benutzers die F/T-Werte skaliert, um sie in
Einheiten umzurechnen. Verwenden Sie die Werte
CpF und CpT, um die rohen F/T-Werte in Einheiten
umzurechnen. Die Werte fiir CpF und CpT finden
Sie in Abschnitt 5.2.1.3 — Objekt 0x2021:
Kalibrierung.

Ursache: Wenn die rohen F/T-Werte bereits in Einheiten umgerechnet sind
und die Werte hoch oder unsinnig sind, iiberpriifen Sie, ob der
Sensor sich nicht in einem der folgenden Zusténde befindet:
Sattigung, Messbereichsiiberschreitung oder F/T-
Bereichsiiberschreitung.
Uberpriifen Sie den Statuscode des Sensors; siehe Abschnitt 5.2.1.7 —
Objekt 0x6010: Statuscode.

Losung:  Wenn die Werte den Kalibrierungsbereich des ATI-
Sensors gemal Tabelle 2.1 im ATI-Handbuch
iiberschreiten, sind die gemeldeten Werte falsch. Weitere
Informationen finden Sie in Abschnitt 2.1: Messbereich
und Uberlastgrenzen im ATI-Dokument ,,Haufig
gestellte Fragen (FAQ)® unter: https://www.ati-

Symptom: Die anfinglichen F/T ia.com/library/documents/FT_FAQ.pdf .
-Werte sind Normal. Versetzen Sie den Sensor in einen Vorspannungszustand, um
ungleich Null, alle F/T-Werte wieder auf Null zu bringen.

obwohl keine

6.3 Rauschunterdrickung
6.3.1 Mechanische Schwingungen

In vielen Féllen handelt es sich bei dem wahrgenommenen Rauschen tatséchlich um eine reale
Schwankung der Kraft und/oder des Drehmoments, die durch Schwingungen im Werkzeug oder
am Roboterarm verursacht wird. Der Axia-Sensor verfiigt iiber digitale Tiefpassfilter, die
Frequenzen oberhalb eines bestimmten Schwellenwerts dimpfen konnen. Reichen die digitalen
Tiefpassfilter nicht aus, kann der Anwendungssoftware ein digitaler Filter hinzugefiigt werden.

6.3.2 Elektrische Storungen
Um die Auswirkungen elektrischer Stdrungen auf den Sensor zu verringern, gehen Sie wie folgt vor:

e Sollten Storungen durch Motoren oder andere gerduschverursachende Gerite festgestellt
werden, liberpriifen Sie die
Masseanschliisse des Sensors
Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel.: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 + www.ati-
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e  Wenn eine ausreichende Erdung nicht mdglich ist oder das Rauschen dadurch nicht
reduziert wird, sollten Sie die digitalen Tiefpassfilter des Sensors nutzen.

e Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung der Klasse 1 entspricht und iiber einen
Erdungsanschluss verfiigt.
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7. Technische Daten
Die Anforderungen an die EtherCAT-Sensorschnittstelle werden in den folgenden Abschnitten behandelt. Die
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technischen Daten der jeweiligen ATI-F/T-Sensormodelle entnehmen Sie bitte dem entsprechenden Handbuch in
Tabelle 2.1.

Elektrische Spezifikationen

71

7.2

Tabelle 7.1 — Stromversorgung'

Spannung Leistungsaufnahme
Stromquelle — : .
Minimal Nennwert Maximal Maximal
Gleichstromver 12V 24V 30V 1,5W
sorgung
Hinweise:

1.

Der Eingang des Netzteils ist gegen Verpolung geschitzt. Wenn die Strom- und Masseanschlisse
am Netzteil verpolt angeschlossen werden, verhindert der Verpolungsschutz, dass der falsch

verdrahtete Eingang den Sensor beschadigt oder einschaltet.

Kabelspezifikationen

7.21

7.2.2

7.2.3

9105-C-ZC22-ZC28

Tabelle 7.2 — 9105-C-ZC27-ZC28
M8, 6-polige Buchse auf M12, A-kodiert, 8-poliger Stecker

Parameter Wert
Nennspannung >30V
Nennstrom >0,25A
o IP-§chutzart P64
(bei beidseitigem Anschluss)
Betriebstemperaturbereich (Min.—Max.) -5°Cbis70°C

9105-C-ZC27-ZC28

Tabelle 7.3 — 9105-C-ZC27-ZC28
M8, 8-polige Buchse auf M12, A-kodiert, 8-poliger Stecker

Parameter Wert
Nennspannung >30V
Nennstrom >0,25A
o IP-?chuuaﬂ P64
(bei beidseitigem Anschluss)
Betriebstemperaturbereich (Min.—Max.) -5°Cbis70°C
9105-C-ZC28-ZC28
Tabelle 7.4 — 9105-C-ZC28-ZC28-X-Z2
8-poliger M12-Stecker und -Buchse
Parameter Wert
Nennspannung 60V
Nennstrom >0,25A
o IP-?chuuaﬂ P64
(bei beidseitigem Anschluss)
Betriebstemperaturbereich (Min.—Max.) -5°Cbis70°C
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7.2.4 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X

Tabelle 7.5 — 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X
8-polige M12-Buchse fiir nicht konfektionierte Adern und RJ45-Stecker
Parameter Wert
Nennspannung >40V
Nennstrom >0,25A
IP-Schutzart P64
(bei beidseitigem Anschluss)
Betriebstemperaturbereich (Min.—Max.) -5°Cbis70°C
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8. Verkaufsbedingungen

Die folgenden Geschiftsbedingungen stellen eine Ergénzung zu den Allgemeinen Geschéftsbedingungen von ATI
dar und sind Teil dieser; diese sind bei ATI hinterlegt und auf Anfrage erhéltlich.

ATI garantiert dem Kéufer, dass die im Rahmen dieses Vertrags erworbenen Drehmomentsensoren bei normalem
Gebrauch fiir einen Zeitraum von einem (1) Jahr ab Versanddatum frei von Material- und Verarbeitungsfehlern
sind. Die Gewéhrleistungsfrist fiir Reparaturen im Rahmen einer RMA entspricht der Dauer der urspriinglichen
Gewdéhrleistung oder betrigt neunzig (90) Tage ab dem Versanddatum des reparierten Produkts, je nachdem,
welcher Zeitraum langer ist. ATI iibernimmt im Rahmen dieser Gewéhrleistung keine Haftung, es sei denn:

(a) ATI wird innerhalb von dreifiig (30) Tagen, nachdem der Kéufer den Mangel entdeckt hat, und in jedem Fall
spétestens am letzten Tag der Gewéhrleistungsfrist schriftlich {iber den geltend gemachten Mangel und dessen
Beschreibung informiert, und (b) der mangelhafte Artikel geht spétestens (10) Tage nach dem letzten Tag der
Gewihrleistungsfrist bei ATI ein. Die gesamte Haftung von ATI und der einzige Rechtsbehelf des Kéufers im
Rahmen dieser Gewéhrleistung beschranken sich nach Wahl von ATI auf die Reparatur oder den Austausch des
mangelhaften

Teils oder Artikels oder — nach Wahl von ATI — auf die Riickerstattung des fiir den Artikel gezahlten Preises. Die
vorstehende Gewahrleistung gilt nicht fiir

Maingel oder Austfille, die auf unsachgemafe Installation, Bedienung, Wartung oder Reparatur durch andere Personen
als ATI zuriickzufiihren sind.

ATT haftet in keinem Fall fiir zuféllige, Folge- oder besondere Schéden jeglicher Art, selbst wenn ATI auf die
Moglichkeit solcher Schaden hingewiesen wurde. Die Gesamthaftung von ATI {ibersteigt in keinem Fall den
Betrag, den der Kéufer fiir den Gegenstand gezahlt hat, der Gegenstand der Reklamation oder Streitigkeit ist. ATI
tibernimmt keinerlei Haftung fiir den Ausfall von Geréten oder anderen Gegenstéinden, die nicht von ATI geliefert
wurden.

Klagen gegen ATI, gleich welcher Art, die sich aus den im Rahmen dieses Vertrags gelieferten Produkten oder
erbrachten Dienstleistungen ergeben oder in irgendeiner Weise damit zusammenhéngen, diirfen nicht spéter als ein
Jahr nach Entstehen des Klagegrundes erhoben werden.

Zusage oder Vereinbarung, die die hierin enthaltenen Gewahrleistungs- und
Haftungsbeschrankungsbestimmungen abandert oder erweitert, ist von ATI nicht genehmigt und darf nicht als von
ATI genehmigt angesehen werden, es sei denn, sie liegt in schriftlicher Form vor und ist von einem leitenden
Angestellten von ATI unterzeichnet.

Sofern nicht anderweitig schriftlich von ATI vereinbart, sind und bleiben alle Entwiirfe, Zeichnungen, Daten,
Erfindungen, Software und sonstige Technologien, die von ATI im Rahmen der Bereitstellung von Produkten
und Dienstleistungen geméal diesem Vertrag erstellt oder entwickelt wurden, sowie alle damit verbundenen
Rechte gemiB Patentrecht, Urheberrecht oder anderen Gesetzen zum Schutz geistigen Eigentums Eigentum von
ATI. Der Verkauf von Produkten oder Dienstleistungen im Rahmen dieses Vertrags beinhaltet keine
ausdriickliche oder stillschweigende Lizenz unter Patenten, Urheberrechten oder anderen Rechten an geistigem
Eigentum, die ATI gehdren oder von ATI kontrolliert werden, sei es in Bezug auf die verkauften Produkte oder
sonstige Angelegenheiten, mit Ausnahme der nachstehend ausdriicklich gewéhrten Lizenz.

Im Rahmen der Lieferung von Produkten und der Erbringung von Dienstleistungen gemif3 diesem Vertrag kann
ATI dem Kéufer vertrauliche und geschiitzte Informationen von ATI bereitstellen oder offenlegen, die sich auf die
Konstruktion, den Betrieb oder andere Aspekte der Produkte von ATI beziehen. Im Verhéltnis zwischen ATI und
dem Kéufer verbleibt das Eigentum an diesen Informationen, einschlieBlich, aber nicht beschrankt auf jegliche
vom Kéufer von ATI bereitgestellte Computersoftware, bei ATI, und diese Informationen werden dem Kaufer
lediglich zur Nutzung im Rahmen des Betriebs der von ATI im Rahmen dieses Vertrags gelieferten Produkte im
Rahmen der internen Geschiftsablaufe des Kéufers lizenziert.

Ohne die vorherige schriftliche Genehmigung von ATI darf der Kéufer diese Informationen nicht fiir andere
Zwecke nutzen oder sie Dritten zur Verfiigung stellen oder anderweitig zuginglich machen. Der Kéufer
verpflichtet sich, alle angemessenen Vorkehrungen zu treffen, um eine unbefugte Nutzung oder Offenlegung dieser
Informationen zu verhindern.

Der Kéufer haftet im Rahmen dieser Vereinbarung nicht fiir die Offenlegung oder Nutzung von Informationen, die:

(a) zum Zeitpunkt des Erhalts von ATI bereits 6ffentlich zugénglich sind, (b) danach veréffentlicht werden oder auf

andere Weise ohne Verschulden des Kaufers offentlich zuganglich werden, (c¢) sich bereits vor dem Erhalt von ATI

im Besitz des Kéufers befinden, (d) vom Kéufer rechtméfig von einem Dritten erworben wurden, der zur
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Offenlegung berechtigt ist, oder (f) aufgrund einer gerichtlichen Anordnung oder einer Anordnung einer anderen
staatlichen Behorde offengelegt werden miissen, vorausgesetzt, dass in Bezug auf diese Informationen die
Vertraulichkeit gewahrt bleibt.
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D. Kundenspezifische Anwendung

Dieser modulare Abschnitt des Handbuchs gilt nicht fiir dieses

Sensorsystem. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an einen ATI- vertreter:

Vertrieb, Service und Informationen zu ATI-Produkten:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 USA
www.ati-ia.com

Tel.: +1.919.772.0115

Fax: +1.919.772.8259

Anwendungstechnik

Tel.: +1 919 772 0115, Durchwahl 511
Fax: +1.919.772.8259

E-Mail: ft.support@novanta.com

24/7-Support: +1 855 ATI-IA 00 (+1 855-284-4200)
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