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Kraft/Drehmoment (F/T) Schaltgetriebe

Einleitung

Dieses Handbuch ist eine Zusammenstellung mehrerer modularer Handbuchabschnitte fiir ein F/T-Sensorsystem. Die
modularen Handbuchabschnitte sind in folgender Reihenfolge aufgefiihrt und liefern folgende Informationen:

A.

Einleitung

Dieser Abschnitt enthdlt Kontaktinformationen zur Kontaktaufnahme eines ATI-Vertreters, allgemeine
Sicherheitsrichtlinien sowie Verkaufsbedingungen. Die ATI-Dokumentnummer fiir diesen modularen
Handbuchabschnitt lautet: 9620-05-A-Introduction.

Sensor

Dieser Abschnitt enthélt Informationen {iber den mechanischen Sensorkorper.

Der Inhalt umfasst eine Produktiibersicht, Installationsanweisungen, Betriebsinformationen sowie vorbeugende
Wartung Anleitung, Fehlerbehebungsrichtlinien und Spezifikationen.

Die ATI-Dokumentennummer fiir diesen modularen manuellen Abschnitt lautet: 9620-05-B-XX (XX = Name des
Sensormodells).

Version der Kommunikationsschnittstelle

Dieser Abschnitt enthilt Informationen iiber die elektrischen und softwaretechnischen Funktionen einer
bestimmten Kommunikationsschnittstellen-Version. Beispiele fiir Versionen der Kommunikationsschnittstelle sind
EtherCAT, Ethernet und RS422. Dieser Abschnitt enthilt aulerdem Kabelinformationen.

Die ATI-Dokumentnummer fiir diesen modularen Handbuchabschnitt lautet: 9620-05-C-XX (XX =
Kommunikationsschnittstellen-Version).

Individuelle Anwendung

Dieser Abschnitt enthilt zusétzliche Informationen, die benétigt werden, damit das Sensorsystem innerhalb einer
individuellen Anwendung funktioniert. Die ATI-Dokumentnummer fiir diesen modularen Handbuchabschnitt
lautet: 9620-05-D-XX (XX = benutzerdefinierte Anwendung).
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A. Einleitung

Bitte wenden Sie sich bei Fragen zu einem bestimmten Modell an ATI Industrial Automation.

WARNUNG: Verwenden Sie ATI-Produkte nur fiir vom Hersteller genehmigte Programme.
Die Verwendung von ATI-Produkten in anderen Anwendungen als dem vom Hersteller
beabsichtigten konnte zu Schiden an Geriten und Verletzungen bei Personal fiihren.

dieses Produkts. Dieses Handbuch muss gelesen und verstanden werden, bevor versucht

f VORSICHT: Dieses Handbuch beschreibt die Funktion, Anwendung und Sicherheitsaspekte
wird, das Produkt zu installieren oder zu betreiben, da andernfalls Schiden am Produkt oder

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 hier enthaltenen Informationen konnen ohne Vorankiindigung geédndert werden. Dieses Handbuch wird
regelmiBig iiberarbeitet, um Anderungen am Produkt widerzuspiegeln und zu integrieren.

Die hier enthaltenen Informationen sind vertraulich und ausschlieSlich den Kunden und autorisierten Vertretern
von ATI Industrial Automation vorbehalten und diirfen ohne vorherige schriftliche Zustimmung von ATI nicht an
Dritte weitergegeben werden. Es wird keine Garantie einschlielich stillschweigender Gewéhrleistungen
hinsichtlich der Genauigkeit dieses Dokuments oder der Eignung dieses Gerits fiir eine bestimmte Anwendung
gegeben. ATI Industrial Automation haftet nicht fiir Fehler in diesem Dokument oder fiir zuféllige oder daraus
resultierende Schaden. ATI Industrial Automation behilt sich auBerdem das Recht vor, jederzeit ohne vorherige
Vorankiindigung Anderungen an diesem Handbuch vorzunehmen.

ATI iibernimmt keine Verantwortung fiir Fehler oder Auslassungen in diesem

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

Hinweis:

Bitte lesen Sie das Handbuch, bevor Sie den Kundenservice 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 Anliegens
5

Computer- und Softwareinformationen, zum Beispiel: Betriebssystem, PC-Typ, Treiber
und Anwendungssoftware

Sei beim Anrufen (wenn moglich) in der Néhe des F/T-Systems.

Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an einen ATI-Vertreter:

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 « Tel: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
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Verkauf, 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 Unterstiitzung: +1 855 ATI-TA 00 (+1 855-284-4200)

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

Der Sicherheitsabschnitt beschreibt allgemeine Sicherheitsrichtlinien fiir dieses Produkt, Erklédrungen der in
diesem Handbuch enthaltenen Hinweise und Sicherheitsvorsichtsmafinahmen, die fiir das Produkt gelten.
Produktspezifische Benachrichtigungen sind in den Abschnitten dieses Handbuchs eingebettet (wo sie gelten).

1.1

Erklirung der Benachrichtigungen

Diese Benachrichtigungen werden in allen ATI-Handbiichern verwendet und sind nicht spezifisch fiir dieses
Produkt. Der Nutzer sollte alle Benachrichtigungen des Roboterherstellers und/oder der Hersteller anderer
bei der Installation verwendeter Komponenten zur Kenntnis nehmen.

AN

GEFAHR: Benachrichtigung iiber Informationen oder Anweisungen, die, wenn sie
nicht befolgt werden, zum Tod oder schweren Verletzungen fithren kénnen. Die
Mitteilung enthilt Informationen iiber die Art der gefihrlichen Situation, die Folgen
eines Nicht-Vermeidens der Gefahr und die Methode zur Vermeidung der Situation.

A

WARNUNG: Benachrichtigung iiber Informationen oder Anweisungen, die, wenn sie
nicht befolgt werden, zum Tod oder schweren Verletzungen fiithren konnen. Die
Mitteilung enthilt Informationen iiber die Art der

Gefihrliche Situation, die Konsequenzen des Nicht-Vermeidens der Gefahr und die

A\

VORSICHT: Benachrichtigung iiber Informationen oder Anweisungen, die bei
Nichtbefolgen zu méBigen Verletzungen fithren oder Schiden an der Ausristung
verursachen kénnen. Die Mitteilung enthilt Informationen tiiber die Art der
gefihrlichen Situation, die Folgen eines Nicht-Vermeidens der Gefahr und die

HINWEIS: Benachrichtigung iiber spezifische Informationen oder Anweisungen zur Wartung,
zum Betrieb, zur Installation oder zur Einrichtung des Produkts, die bei Nichtbefolgung zu
Schiden an der Ausriistung fiihren konnen. Die Benachrichtigung kann betonen, ist aber nicht
beschrinkt auf: spezifische Fetttypen, bewihrte Betriebspraktiken und Wartungstipps.

1.2 Allgemeine Sicherheitsrichtlinien

Der Kunde sollte iiberpriifen, ob der gewihlte Sensor fiir maximale Lasten und Drehmomente wéhrend des
Betriebs ausgelegt ist. Da statische Krifte geringer sind als die dynamischen Krifte aus der Beschleunigung
oder Deklaration des Roboters, sollten Sie sich der dynamischen Lasten des Roboters bewusst sein.

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

Die folgenden Geschéftsbedingungen ergéinzen und enthalten einen Teil der Standardbedingungen von ATI und
Bedingungen, die bei ATI gespeichert sind und auf Anfrage verfiigbar sind.

ATI garantiert gegeniiber dem Kéufer, dass die im Folgenden gekauften Roboter-Werkzeugwechselprodukte
bei normalem Gebrauch fiir einen Zeitraum von drei (3) Jahren ab Versanddatum frei von Material- und
Verarbeitungsfehlern  sind. Die  Garantiezeit fiir Reparaturen, die im Rahmen einer
Riicksendungsautorisierung (RMA) durchgefiihrt werden, gilt fiir die Dauer der urspriinglichen Garantie oder
neunzig (90) Tage ab dem Versanddatum des reparierten Produkts, je nachdem, welcher langer ist.

ATT haftet aus dieser Garantie nicht, es sei denn: (a) ATI erhélt innerhalb von dreiflig (30) Tagen nach
Entdeckung des Mangels durch den Kéufer schriftlich und in jedem Fall spitestens am letzten Tag der
Garantiefrist eine schriftliche Benachrichtigung iiber den beanspruchten Mangel und eine Beschreibung davon;
und (b) der defekte Artikel spatestens zehn (10) Tage nach dem letzten Tag der Garantiefrist von ATI empfangen
wird. Die gesamte Haftung von ATI und das einzige Rechtsmittel des Kéufers aus dieser Garantie beschrénkt
sich auf die Reparatur oder den Austausch des fehlerhaften Teils oder Teils nach ATI nach Wahl der
Riickerstattung des fiir den Artikel gezahlten Preises. Die oben genannte Garantie gilt nicht fiir Mangel oder
Versagen, die durch eine unsachgemaéfe Installation, Bedienung, Wartung oder Reparatur durch jemand anderen
als ATI verursacht werden.

ATT haftet in keinem Fall fiir zuféllige, Folgeschdden oder besondere Schiden jeglicher Art, selbst wenn ATI iiber
die Moglichkeit solcher Schéden informiert wurde. Die Gesamthaftung von ATI wird in keinem Fall den vom
Kaufer fiir den Gegenstand von Forderungen oder Streitigkeiten gezahlten Betrag ibersteigen. ATI iibernimmt
keinerlei Haftung fiir das Versagen von Gerédten oder anderen von ATI gelieferten Gegensténden.

Keine Klage gegen ATI, unabhéngig von der Form, die sich aus oder in irgendeiner Weise mit den hier erbrachten
Produkten oder Dienstleistungen ergibt, darf mehr als ein (1) Jahr nach Erhebung des Klagegrundes erhoben
werden.

Keine Erkldrung oder Vereinbarung, die die hier enthaltenen Garantie- und Beschrankungsbestimmungen fiir
Rechtsbehelfe dndert oder verldngert, ist von ATI autorisiert und darf nicht als von ATI genehmigt angesehen
werden, es sei denn, schriftlich und unterzeichnet von einem Geschéftsfithrer von ATI.

Sofern ATI nicht schriftlich anders vereinbart, sind und bleiben alle Entwiirfe, Zeichnungen, Daten, Erfindungen,
Software und andere Technologien, die von ATI im Rahmen der Bereitstellung von Produkten und
Dienstleistungen entwickelt wurden, sowie alle darin enthaltenen Rechte aus Patenten, Urheberrechts- oder anderen
schiitzenden geistigen Eigentumsgesetzen Eigentum von ATI. Der Verkauf von Produkten oder Dienstleistungen
darstellt keine ausdriickliche oder stillschweigende Lizenz unter irgendeinem Patent, Urheberrecht oder anderen
geistigen Eigentumsrechten, die ATI besitzt oder kontrolliert werden, weder auf die verkauften Produkte oder
andere Angelegenheiten, auller auf die ausdriicklich unten gewéhrte Lizenz.

Im Rahmen der Bereitstellung von Produkten und Dienstleistungen kann ATI dem Kéufer vertrauliche und
vertrauliche Informationen iiber das Design, den Betrieb oder andere Aspekte der Produkte von ATI bereitstellen
oder offenlegen. Zwischen ATI und Kéufer verbleibt das Eigentum an solchen Informationen, einschlieBlich ohne
Ausnahme jeglicher Computersoftware, die dem Kéufer von ATI zur Verfiigung gestellt wird, bei ATI, und diese
Informationen werden dem Kéaufer nur fiir die Nutzung der von ATI im Rahmen der internen Geschéftsablédufe
gelieferten Produkte lizenziert.

Ohne vorherige schriftliche Erlaubnis von ATI wird der Kéufer diese Informationen nicht fiir andere Zwecke
verwenden oder auf andere Weise Dritten zur Verfiigung stellen oder anderweitig zugédnglich machen. Der Kéufer
verpflichtet sich, alle angemessenen VorsichtsmaBinahmen zu treffen, um eine unbefugte Nutzung oder Offenlegung
solcher Informationen zu verhindern.

Der Kéaufer haftet im Folgenden nicht fiir die Offenlegung oder Nutzung von Informationen, die: (a) beim Eingang
von ATI gemeinfrei sind; (b) danach verdffentlicht wird oder anderweitig ohne Verschulden des Kédufers in die
Gemeinfreiheit gelangt; (c) sich vor Erhalt von ATI im Besitz des Kéufers befindet; (d) rechtméBig vom Kéufer von
einer Dritten erlangt wird, die berechtigt ist, sie offenzulegen; oder (f) durch eine gerichtliche Anordnung oder eine
andere staatliche Behorde offengelegt werden muss, vorausgesetzt, dass der Kaufer im Hinblick auf diese
erforderlichen Offenlegungen dem ATI vorab mitteilt und alle rechtlich verfiigbaren Mittel nutzt, 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
wiedergegeben werden. Die hierin enthaltenen Informationen kénnen ohne Vorankiindigung geéndert werden und
diirfen nicht als Verpflichtung von ATI Industrial Automation, Inc. ausgelegt werden. Dieses Handbuch wird regelméBig
iiberarbeitet, um Anderungen am Kraft/Torque-(F/T)-System widerzuspiegeln und zu integrieren.

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

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

ATI F/T Sensing Systems gelten als Komponenten/Halbfertigprodukte, die fiir den Einsatz in groeren
Systemen, Geridten oder Fertigprodukten vorgesehen sind.

Da die Produkte von ATI Industrial Automation, Inc. (ATI) fiir den Einsatz mit robotischen und/oder automatisierten
Maschinen bestimmt sind, empfiehlt ATI den Einsatz seiner Produkte nicht fiir Anwendungen, bei denen ein Versagen
oder Fehlfunktion einer ATI-Komponente oder eines Systems Lebensgefahr oder Verletzungen wahrscheinlich macht.
Jeder, der ATI-Komponenten in ein potenziell lebensbedrohliches System verwendet oder integriert, muss die vorherige
Zustimmung von ATI einholen, basierend auf der Zusicherung gegeniiber ATI, dass eine Fehlfunktion der ATI-
Komponente keine direkte oder indirekte Gefahr von Verletzung oder Tod darstellt, und (selbst wenn eine solche
Zustimmung gegeben wird) soll ATI von jeglichen Anspriichen, Verlusten, Haftung und damit verbundenen Kosten
entschidigen, die sich aus Verletzungen oder Todesféllen infolge der Nutzung von ATI-Komponenten ergeben.

Alle Marken gehoren ihren jeweiligen Eigentiimern.

Hinweis:

Bitte lesen Sie das Handbuch, bevor Sie den Kundenservice anrufen, und beachten Sie
Folgendes
Verfiigbare Informationen:

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 der Frage oder des Anliegens
5

Computer- und Softwareinformationen, zum Beispiel: Betriebssystem, PC-Typ, Treiber und
Anwendungssoftware

Sei beim Anrufen (wenn mdglich) in der Néhe des F/T Systems
Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an einen ATI-Vertreter:

Verkauf, 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 Unterstiitzung: +1 855 ATI-TA 00 (+1 855-284-4200)

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

Begriff

Definition

Voreingenommenheit

Vorspannung kann auch als "Zero out" oder "tare" des Sensors
bezeichnet werden. Biasing ist nutzlich, um die Auswirkungen der
Schwerkraft (Werkzeuggewicht) oder anderer wirkender Krafte sowie

der Auswirkungen von Drift zu eliminieren. Wenn die
Vorspannungsfunktion verwendet wird, gilt die

Software sammelt Daten zu den derzeit auf den Sensor wirkenden
Kraften und Drehmomenten und nutzt diese Messwerte als Referenz fir
zuklnftige Messwerte. Zuklnftige Messungen werden diese Referenz vor
der Ubertragung abgezogen.

Kalibrierung

Definiert einen spezifischen Mess- oder Sensorbereich fir einen
bestimmten Sensor. Kalibrierung ist auch der Prozess, bei dem die rohe
Reaktion eines Wandlers auf Lasten gemessen und Daten erstellt
werden, die zur Umwandlung der Reaktion auf Krafte und Drehmomente
verwendet werden.

Komplexe Belastung

Jede Last, die nicht ausschlief3lich in einer Achse liegt.

Versionen der
Kommunikationsschnittst
elle

Der Softwarestandard, den das Kundengerat verwendet, um
Funktionen auf den Sensor anzuwenden und den Sensor Daten zu
melden, zum Beispiel: EtherCAT, RS422 und Ethernet.

Koordinatenrahmen

Siehe Ausgangspunkt.

Datenrate Wie schnell Daten Uber ein Netzwerk ausgegeben werden kdnnen.
Eine Kraft ist eine Zug- oder Schiebwirkung auf ein Objekt, die durch eine
Kraft . . ;
Wechselwirkung mit verursacht wird
ein weiteres Objekt. Kraft = Masse x Beschleunigung
FS Full-Scale bezeichnet die Grenzen eines gegebenen Kalibrierungs- oder
Sensorbereichs.
FIT Kraft/Drehmoment.
Fxy Der resultierende Kraftvektor bestand aus den Komponenten Fx und F..
Eine Quelle von Messfehlern, verursacht durch die Restwirkungen zuvor
Hysterese

aufgelegter Lasten.

Schnittstellenplatte

Eine separate Platte, die den Sensor an einer anderen Oberflache
befestigt. Schnittstellenplatten werden haufig verwendet, wenn das
Verschlussmuster des Sensors nicht mit dem des Verschlussmusters des
Roboterarms oder der Kundenwerkzeuge Ubereinstimmt. Die
Schnittstellenplatte hat zwei Bolzenmuster, je eines auf jeder Seite der
Platte. Eine Seite ist fir den Sensor. Die andere Seite ist fir den
Roboterarm oder die Werkzeuge des Kunden.

Die Eintrittsschutzbewertung "67" bezeichnet den Schutz vor Staub und

P67 Untertauchen unter 1 m SiRwasser.
Ein vom Kunden geliefertes Gerat wie ein Personalcomputer, Roboter oder
Hauptgerat programmierbarer Logikcontroller (SPS), das mit einer bestimmten

Kommunikationsschnittstelle kompatibel ist.
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Messunsicherheit

Gemeinhin als "Genauigkeit" bezeichnet, ist "Messunsicherheit" der
schlimmste Fehler zwischen dem gemessenen Wert und der

tatsachlichen Last. Die Messunsicherheit wird als Prozentsatz des
vollskala Messbereichs fir ein gegebenes Sensormodell und eine
Kalibrierungsgrofe angegeben.

Dieser Wert berucksichtigt mehrere Fehlerquellen. Das
Kalibrierungszertifikat des Sensors listet den Messunsicherheitsprozentsatz
an. Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 2.2: Messunsicherheit im
FAQ-Dokument unter: https.//www.ati-ia.
com/library/documents/FT_FAQ.pdf.

Mechanische Kupplung

Wenn ein externes Objekt wie Kundenwerkzeuge oder
Versorgungsleitungen die Oberflache eines Sensors zwischen der
Montageseite des Sensors und der Werkzeugseite berlhrt.

Montage-Schnittstellenplatte

Eine Schnittstellenplatte, die den Sensor wie ein Roboter an einer festen
Oberflache befestigt
Arm.
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Begriff Definition
N/A Nicht anwendbar
Uberlastun Die Bedingung, bei der mehr Last auf den Wandler ausgelbt wird, als

9 méglich ist

Messen. Dies fuhrt zu einer Sattigung.

P/N Teilenummer
Ursprungsort Der Punkt auf dem Sensor, von dem aus alle Krafte und Drehmomente

gemessen werden.

Stromzyklus

Wenn ein Nutzer ein Gerat entfernt und dann den Strom wiederherstellt.

Die kleinste Anderung der Last, die messbar ist. Die Auflésung ist in der

Auflésung Regel viel geringer als die Genauigkeit.

Abtastrate Wie schnell die ADCs innerhalb der Einheit abtasten.

Sattiaun Der Zustand, in dem der Wandler oder die Datenerfassungshardware eine
gung Last oder ein Signal aulRerhalb seines Messbereichs hat.

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

Sensorsystem (oder
Konfiguration)

Die gesamte Baugruppe besteht aus einem Sensorkérper und einer
Systemschnittstelle, um Kraft- und Drehmomentsignale in eine spezifische
Kommunikationsschnittstelle/Protokoll zu Gbersetzen.

Werkzeugschnittstellenplatte

Eine Schnittstellenplatte, die das Werkzeug des Kunden an der
Werkzeugseite befestigt
(Sensorseite) des Sensors.

Die Anwendung einer Kraft durch einen Hebel oder Momentarm, die etwas

Drehmoment zum Drehen bringt. Zum Beispiel Uibt ein Benutzer ein Drehmoment auf eine
Schraube aus, damit sie sich dreht. Drehmoment = Kraft x Moment-
Armlange

Txy Der resultierende Drehmomentvektor bestand aus den Komponenten Tx

und Ty.
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1. Sicherheit

Der Sicherheitsabschnitt beschreibt allgemeine Sicherheitsrichtlinien fiir dieses Produkt, Erklédrungen der in
diesem Handbuch enthaltenen Hinweise und Sicherheitsvorsichtsmafinahmen, die fiir das Produkt gelten.
Produktspezifische Benachrichtigungen sind in den Abschnitten dieses Handbuchs eingebettet (wo sie gelten).

11

Erklarung der Benachrichtigungen

Diese Benachrichtigungen werden in allen ATI-Handbiichern verwendet und sind nicht spezifisch fiir dieses
Produkt. Der Nutzer sollte alle Benachrichtigungen des Roboterherstellers und/oder der Hersteller anderer
Komponenten beherzigen

bei der Installation verwendet.

nicht befolgt werden, zum Tod oder schweren Verletzungen fithren kénnen. Die
Mitteilung enthilt Informationen iiber die Art der gefihrlichen Situation, die Folgen
eines Nicht-Vermeidens der Gefahr und die Methode zur Vermeidung der Situation.

C GEFAHR: Benachrichtigung iiber Informationen oder Anweisungen, die, wenn sie

nicht befolgt werden, zum Tod oder schweren Verletzungen fiithren konnen. Die
Mitteilung enthilt Informationen iiber die Art der
Gefihrliche Situation, die Konsequenzen des Nicht-Vermeidens der Gefahr und die

. WARNUNG: Benachrichtigung iiber Informationen oder Anweisungen, die, wenn sie

VORSICHT: Benachrichtigung iiber Informationen oder Anweisungen, die bei
& Nichtbefolgen zu miBigen Verletzungen fithren oder Schiden an der Ausristung

verursachen konnen. Die Mitteilung enthilt Informationen iiber die Art der

gefihrlichen Situation, die Folgen eines Nicht-Vermeidens der Gefahr und die

HINWEIS: Benachrichtigung tiber spezifische Informationen oder Anweisungen zur Wartung,
zum Betrieb, zur Installation oder zur Einrichtung des Produkts, die bei Nichtbefolgung zu
Schiden an der Ausriistung fiihren konnen. Die Benachrichtigung kann betonen, ist aber nicht
beschrinkt auf: spezifische Fetttypen, bewihrte Betriebspraktiken und Wartungstipps.

1.2 Allgemeine Sicherheitsrichtlinien

Der Kunde sollte iiberpriifen, ob der gewihlte Sensor fiir maximale Lasten und Drehmomente wéhrend des
Betriebs ausgelegt ist. Da statische Krifte geringer sind als die dynamischen Kréfte aus der Beschleunigung
oder Deklaration des Roboters, sollten Sie sich der dynamischen Lasten des Roboters bewusst sein.
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1.3 SicherheitsmaRna hmen

VORSICHT: Das Modifizieren oder Zerlegen des Sensors kann Schiden
verursachen und die Garantie erlgschen.

VORSICHT: Das Durchbohren von Offnungen im Sensor verursacht Schiaden an der
Instrumentierung. Vermeiden Sie es, in Offnungen des Sensors einzubrechen.

VORSICHT: Uberlasten Sie den Sensor nicht. Das Uberschreiten der Einachsen-
Uberlastwerte des Sensors verursacht irreparablen Schaden.

VORSICHT: Der Sensor sollte vor Aufprall- und StoRbelastungen geschitzt sein, die
wahrend des Transports die Nennwerte tberschreiten, da die Aufprall die Leistung des
Sensors beeintrachtigen konnen. Weitere Informationen zu den angegebenen

> > B>
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2. Produktiibersicht

Der Axial30 Kraft/Drehmoment (F/T) Sensor misst sechs Komponenten von Kraft und Drehmoment (Fx \ F \
Fz\T\Ty\T), die auf die Werkzeugseite des Sensors angewendet werden. Der Sensor iibermittelt diese Daten
an ein Gerét wie einen Personalcomputer, Roboter oder SPS). Die Produktlinie der ATI Axia-Serie unterscheidet
sich von den anderen ATI F/T-Sensormodellen. Somit gilt:

die Axia-Sensoren verfiigen liber unterschiedliche Optionen und verfiigbare Funktionen. Die Kraft-
/Drehmomentsensoren der Axia-Serie sind in mehreren verschiedenen Nutzlast- und
Kommunikationsschnittstellen-Versionen erhiltlich. Weitere Informationen zur Kommunikationsschnittstelle
finden Sie im entsprechenden ATI Axia F/T-Sensorhandbuch (Tabelle 2.7).

Der Axial30-Sensor ist in verschiedenen Modelltypen (Axial30-MXXX) erhiltlich, die an den Rillen am
duBeren Gehéuse erkennbar sind; sieche Abschnitt 2.1 — Rillenidentifikation fiir Axial30-Modelle. Das Suffix
MXXX bezeichnet den Drehmomentmessbereich im vollen MaB3stab. Fiir den Kalibrierungsbereich jedes
Modelltyps siche Abschnitt 7.3 — Kalibrierungsbereiche.

Die Befestigungsseite des Sensors wird an eine starre Leuchte oder einen Roboter angeschlossen. Die
Werkzeugseite wird am Kundenwerkzeug befestigt. Benutzer bendtigen moglicherweise Schnittstellenplatten, um
den Sensor zu installieren; siehe Abschnitt 3.1 — Schnittstellenplatten. Die Montageseite des Roboters des Sensors
besitzt einen 112 mm groBen Bolzenkreis (BC) mit (6) M8-Bohrldchern und (2) Glip-Passform-Diibelldchern. Die
Werkzeugseite des Sensors besitzt eine 64 mm grofle BC mit (12) M6-Gewindellochern und (2) Slip-Fit-
Diibelldchern (siehe die Kundenzeichnung des ATI Axia-Sensors). Der Sensor ist [P67-zertifiziert.

Ein M12 8-poliger ménnlicher Stecker dient fiir Stromversorgung und Kommunikation. An der Seite des Sensors
zeigen LEDs den Betriebszustand des Sensors an. Fiir die Zuweisung der Steckerstifte an Sensor und Kabeln,
Teilenummern der Sensorkabel und weitere Informationen zu den LEDs siehe das relevante ATI-
Kommunikationsschnittstellenhandbuch in 7abelle 2.1.

Die Kundenzeichnung des ATI Axial30-Sensors ist hier verfiigbar: Attp://www.ati-ia.com/app_content/
Dokumente/9630-05-0006.auto.pdf.

Der Axial30-Sensor verfiigt iber folgende zusitzliche Funktionen:
e 50 mm Durchmesser Durchgang.

e  Elektrischer Stecker mit verstellbarer Ausrichtung (siehe Abschnitt 3.3.1 — Steckverbinder anpassen
Blockorientierung).

Abbildung 2.1—Axia130 F/T-Sensor
M12, 8-polige, minnlicher
Anschluss fiir
Stromversorgung und
Verbindungsblock Kommunikation

mit einstellbarer Ausrichtung Durchgangsloch mit 50 mm Durchmesser

Montageseite
zu Roboter oder Leuchte

Werkzeugseite
(fir Kundenwerkzeuge)

Kommunikations - und Status-LEDs
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Fiir weitere Informationen zu den elektrischen und softwaretechnischen Funktionen einer bestimmten
Kommunikationsschnittstellen-Version sowie zum passenden Kabel siche das ATI-Handbuch in der folgenden

Tabelle:
Tabelle 2.1 — Kommunikations-/Software ATI-Handbuchreferenz
Sensomors! | Kommuniiation ATI Cable P/N Siehe das ATl-Handbuch
9105-NET-
Axia130-M125 9105-C-2C28-2C28-X1-Z22 ATI F/T Ethernet Axia Handbuch
9105-NET- Ethemet 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X1 | (ATI-Dokument #9620-05-C-Ethernet Axia)
Axia130-M300
9105-ECAT-
Axia130-M125 9105-C-2C28-2C28-X1-Z22 ATI F/T EtherCAT Axia Handbuch
9105-ECAT- EtherCAT 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X1 (ATI-Dokument #9620-05-C-EtherCAT
Axia
Axia130-M300 )
9105-RS422-
Axia130-M125 RS422 9105-C-2C28-ZC28-X1- ATI F/T RS422 Axia Schaltgetriebe
9105-RS422- 222,3 (ATI-Dokument #9620-05-C-RS422 Axia)
9105-C-ZC28-MS-ZC35-
X1,3
Axia130-M300
Hinweis:
1. Das Xin der Teilenummer gibt die Kabellange an. Fir weitere Informationen wenden Sie sich bitte an ATI.
2. Enthalten in 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5; siehe Tabelle 3.3.
3. Kunden missen entweder das 9105-C-ZC28-MS-ZC35-X DB9-Seriellkabel oder ihr eigenes RS422-
Seriellkabel mit einem DB9- oder USB-Anschluss zum ATI-Sensorkabel verwenden.
2.1 Rillenkennzeichnung fir Axia130-Modelle

Der Axial30-Sensor ist in verschiedenen Modelltypen (Axial30-MXXX) erhiltlich, die an der Anzahl
der Rillen am &uBeren Gehéduse erkennbar sind. Das Suffix MXXX bezeichnet den
Drehmomentmessbereich im vollen Mafstab. Fiir den Kalibrierungsbereich jedes Modelltyps sieche
Abschnitt 7.3 — Kalibrierungsbereiche.

Tabelle 2.2—Axia-Modelle

Modell Teilenummer Anzah! e e Material
identifizierenden
Rillen1
Axia130-M125 9105-X2-Axia130-M125 1 Aluminium
Axia130-M300 9105-X2-Axia130-M300 2 Edelstahl

Anmerkungen:

1. Identifizierende Rillen sind physikalische Einkerbungen im Sensorkérper (siehe Abbildung 2.1). Diese
Rillen
Bietet den Nutzern eine schnelle visuelle Methode, um die Sensormodelle zu unterscheiden.

2. X steht fur die Option der Kommunikationsschnittstellen-Version.
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3.

Installation

WARNUNG: Wartungs- oder Reparaturarbeiten am Sensor, wenn Stromkreise (z. B.
Strom, Wasser und Luft) unter Strom stehen, kann zum Tod oder zu schweren
Verletzungen flhren. Entladen und Gberprifen Sie, ob alle unter Strom stehenden
Stromkreise gemal den Sicherheitspraktiken und -richtlinien des Kunden entstromt

VORSICHT: Eine Modifikation oder Demontage des Sensors kann Schiaden verursachen und
die Garantie erloschen. Verwenden Sie das mitgelieferte Montagebolzenmuster und das
mitgelieferte Werkzeugmontage-Montagemuster, um den Sensor am Roboter zu montieren
und das Kundenwerkzeug am Sensor (siehe Kundenzeichnung).

VORSICHT: Der auf Befestigungselemente angebrachte Gewindelocker darf nicht mehr als
einmal verwendet werden. Befestigungselemente konnen locker werden und Geriteschiaden
verursachen. Verwenden Sie beim Wiederverwenden von Befestigungselementen immer

VORSICHT: Vermeiden Sie Schiaden am Sensor durch elektrostatische Entladung. Stellen
Sie sicher, dass beim Umgang mit dem Sensor oder den am Sensor angeschlossenen Kabel
die richtigen Erdungsverfahren eingehalten werden. Das Versdumnis, die ordnungsgemafien

VORSICHT: Uben Sie wihrend der Installation keine iibermiBige Kraft auf den Sensor und
den Kabelstecker aus, da die Steckverbinder beschidigt werden. Richten Sie die Leitung am
Sensor und Kabelstecker wihrend der Installation aus, um zu vermeiden, dass die Stecker zu
stark belastet werden.

> 2> | B

Schliisselweg am
Kabelstecker

Schliisselweg am
Sensorstecker

HINWEIS: Je nach durchgefiihrter Wartung oder Reparatur kénnen die Versorgungsleistungen des
Sensors moglicherweise nicht vorhanden sein

3.1 Schnittstellenplatten

Die Montageseite des Sensors wird wie der Roboterarm an einer Oberfléche befestigt, und die
Werkzeugseite des Sensors befestigt sich an den Werkzeugen des Kunden. ATI kann Montagekits liefern,
die eine Montageplatte und Befestigungselemente enthalten; fiir weitere Informationen wenden Sie sich
bitte an ATI (sieche Seite B-2). Wenn der Kunde sich entscheidet, eigene Schnittstellenplatten
bereitzustellen, konsultieren Sie die folgenden Entwurfsrichtlinien und die Kundenzeichnung des ATI Axia-
Sensors.

VORSICHT: Eine fehlerhafte Installation der Roboter-Montage- und
Werkzeugschnittstellenplatten fiihrt dazu, dass der F/T-Sensor nicht ordnungsgemas
funktioniert.

VORSICHT: Das Kundenwerkzeug sollte nur die Werkzeugseite des Sensors oder
& eine Werkzeugschnittstellenplatte beriihren. Wenn das Kundenwerkzeug einen
anderen Teil des Sensors beriihrt, erkennt der Sensor Lasten nicht richtig.
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Wenn der Kunde sich entscheidet, eine Schnittstellenplatte zu entwerfen und zu bauen, beriicksichtigen Sie
folgende Punkte:

Die Schnittstellenplatte sollte Bolzenldcher fiir die Befestigung der Befestigungselemente sowie einen
Diibelbolzen und einen Boss fiir
Genaue Positionierung auf das Gerét des Roboters oder Kunden.

Die Dicke der Schnittstellenplatte muss ausreichend Gewindefestnahme fiir die
Befestigungselemente.

Die Befestigungselemente sollten die interne Elektronik des Sensors nicht beeintréchtigen. Fiir Thread
Tiefe, Montagemuster und weitere Details beziehen sich auf die AT/-Sensorzeichnung.

Verwenden Sie keine Diibelstifte, die die Léngenanforderungen iiberschreiten und verhindern,
dass die Schnittstellenplatte biindig mit dem Roboter und den Kundenwerkzeugen
zusammenpasst. Befestigungselemente, die die Langenanforderung iiberschreiten, schaffen einen
Spalt zwischen den Schnittflichen und verursachen Schéiden.

Die Schnittstellenplatte muss genauso stark oder stérker als der Sensor sein, damit die maximal auf
den Sensor ausgeiibte Kraft- und Drehmomentwerte die Schnittstellenplatte nicht verzerren. Fiir diese
Kraft- und Drehmomentwerte siche Abschnitt 7—Spezifikationen.

Die Schnittstelle muss eine flache und parallele Befestigungsflache fiir den Sensor bieten.

Abbildung 3.1—Schnittstellenplatten

Roboterarm

Lokalisierung des Dowel* \

//]0,002 Zoll (0,05 | A |

710,005 Z0l (.13 "ﬁi\
Schnittstellenplatte* fiir Roboter
(2) 5 mm Lokalisierungsdiibel
Befestigungsbefestigungen*

L,

Axia130-Sensor

zwischen den Bauteilen besitzt

(Entgraten, Schneiden, Schleifen,
Streichen usw.).

| ‘ !
Eine optionale Staubdichtung :
(enthalten), die vom Kunden |
eingebaut werden kann, falls die ‘ ) M8-Befesti | t
Anwendung Staubansammilungen | efestigungselemente

\

\

i

70,002 Zoll (0,05 | - (2) 4 mm Lokalisierungsdiibel

/11 0,005 Zoll (0.13 mnIJ)E i
L Schnittstellenplatte™ fir

5] ‘ ot
Lokalisierung von Dﬁbelstiﬁen\i: Werkzeug (optional:

Kundenwerkzeug kann
auch direkt an der

\
‘ montiert werden)
m/mz) M6-Befestigungselemente

Werkzeugseite des Sensors—
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3.1.1 ATI-Schnittstellenplatten-Kits

ATI bietet folgende ISO-9409-1-konforme Interface-Platten-Kit-Optionen an. Diese Optionen
dienen dazu, den Sensor an géngigen Roboter-Flansch-Bolzenmustern zu montieren und diese

géngigen Muster auf der Werkzeugseite des Sensors nachzubilden. Fiir Hilfe bei der Auswahl einer

Schnittstellenplatte oder fiir weitere Informationen wenden Sie sich an einen ATI-Vertreter.

Tabelle 3.1—ATI ISO 9409-1 Schnittstellenplatten-Kits

ISO-Standard-
Roboterflansc
hmuster

Durchme

sser des

Bolzenkr
eises

Schnittstelle|
nplatte ATI
P/N

Seite des
Sensors:
Montage oder
Werkzeug

Beschreibung

ISO 9409-1-
100-6-M8

100 mm

9105-1P-2274

Montage

Durchgangslécher fur (6) M8-
Steckschlisselkopf
Kappenschrauben,

Boss mit 63 mm Durchmesser,

(1) 8 mm Dubelstift

9105-1P-2273

Werkzeug

Gezapfte Locher fur (6) M8-
Steckdosenkopf

Kappenschrauben,

Vertiefung mit 63 mm Durchmesser,

(1) 8 mm Dubelstift

ISO 9409-1-
125-6-M10

125 mm

9105-1P-2281

Montage

Durchgangslocher fur (6) M10
Steckschlusselkopf
Kappenschrauben,

80 mm Durchmesser Boss,

(1) 10 mm Diibel

9105-1P-2280

Werkzeug

Gezapfte Locher fir (6) M10-
Steckschlusselkopf
Kappenschrauben,

Vertiefung mit 80 mm Durchmesser,
(1) 10 mm Diibel

ISO 9409-1-
160-6-M10

160 mm

9105-1P-2283

Montage

Durchgangslécher fur (6) M10
Steckschlisselkopf
Kappenschrauben,

100 mm Durchmesser Boss,

(1) 10 mm Ddubel

9105-1P-2282

Werkzeug

Gezapfte Lécher fiir (6) M10-
Steckschlisselkopf
Kappenschrauben,

Vertiefung mit 100 mm Durchmesser,

(1) 10 mm Dibel
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3.2 Verlegung des

Kabels

Der Verschluss- und Biegeradius des Kabels hiingt von der Anwendung des Kunden ab. Im Gegensatz zu
bewegungslosen Anwendungen, bei denen das Kabel statisch ist, untersetzen dynamische Anwendungen
das Kabel einer wiederholenden Bewegung. Fiir dynamische Anwendungen sollten Sie das Kabel auf einen
Abstand fixieren, der die Kabelverbindung des Sensors nicht durch die wiederholte Bewegung des Roboters
freilegt und beschadigt.

Abbildung 3.2—Verlegung des Sensorkabels

\Roboterarm

Steckerblock
(Orientierung kann
bei Bedarf
geidndert werden)

Schnittstellenplatte

Sensorkabel

Halte das Kabel an, um wiederholte fir Spezifikationen
Bewegungen daran zu hindern, die F/T- zum Kabelbiegradius
Kabelverbindung zu Sensor siehe Tabelle 3.2
beeintrachtigen.

(ATI-Kabelkit p/n 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5 gezeigt)

Befestigen Sie das Kabel nahe am Steckverbinder, damit die wiederholte Bewegung

f VORSICHT: Wenn der Stecker sich wiederholt bewegt, wird der Stecker beschidigt.
des Roboters den Kabelstecker nicht beeintriachtigt.

Personen, schlechter Funktionalitit kritischer Stromleitungen oder Schiaden an der
Ausriistung fithren. Vor allem die elektrische Leitung

wo er am Sensorstecker befestigt ist, muss er geroutet werden, um
Spannungsversagen, scharfe Biegungen oder eine Trennung von der Ausristung zu

f VORSICHT: Eine unsachgemaife Kabelfiihrung kann zu Verletzungen von
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Fiihren Sie das Sensorkabel so, dass es im gesamten Bewegungsumfang nicht belastet, gezogen, geknickt,
geschnitten oder anderweitig beschiadigt wird. Nutze eine Roboter-Dresspack-Losung, wenn moglich. Ein
Beispiel, wie man das Kabel verlegt, falls kein Dresspack verfiigbar ist, sind in den folgenden Abbildungen
und Beschreibungen dargestellt. Befestigen Sie das Kabel mit Haken- und Schlauferiemen oder Velcro-
Gurten®; Verwenden Sie keine Kabelbinder oder Kabelbinder.

Abbildung 3.3 — Beispiel fiir Kabelfiihrung ohne Dresspack-Lésung
(Sensor nur zur Referenz gezeigt)

Lass genug Spielraum

das Kabel, um den
vollstindigen
Bewegungsfreiheit fiir den
Roboterarm zu erméglichen.

Verwenden Sie Haken- und Schlaufen- oder
Velcro-Gurte®, um das Kabel um den
Roboterarm zu fixieren.
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biindeln oder das Kabel am Roboterarm zu befestigen. Das direkte Befestigen

von Kabelbindern oder Kabelbindern am Seilmantel wird

das Kabel beschidigen. Verwenden Sie Hak- und Schlaufen- oder Velcro-Gurte auf
der Oberfliche des Kabelmantels. Beispiele fiir die falschen und korrekten Methoden

C VORSICHT: Verwenden Sie keine Kabelbinder oder Kabelbinder, um Kabel zu

FALSCH RICHTIG

R VERWENDEN SIE KEINE .
Kabelbinder, um das Kabel um BENUTZE Velcro-Bander®,
/ um das Kabel um den

BENUTZE Velcro-

- KEINE Kabelbinder Béander®, um

verwenden, um
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A\

VORSICHT: Beschidigen oder zerdriicken Sie das Kabel nicht durch das Uberziehen
Riemen am Kabel.

A\

VORSICHT: Beim Fiihren der Kabel nicht weniger als den in Tabelle 3.2 angegebenen
Mindestbiegeradius biegen. Ein zu kleiner Biegeradius fuhrt dazu, dass das Kabel
durch die Ermudung durch die wiederholte Bewegung des Roboters versagt.

Tabelle 3.2 — Biegeradius und dynamischer Verdrehungswinkel des Sensorkabels

Statisch Dynamis
er cher
Kabeldurchme Biegera Biegera Dynamischer
Kabelteilenummer ssel: mm dius dius Kabeldrehwink
. . | pro
. (bei (bei L SR
(in) Zimmertemp | Zimmertemp Langeneinheit
eratur) eratur)
Mm in Mm in
9105-C-ZC28-ZC28-X2-223 7.65 (0.30) 31 1.2 80 3.15
180°/m oder 55°/ft
9105-C-ZC28-U-RJ45S-X2 6 (0.24) 25 1 50 2

2.

3.
4.

Anmerkungen:

1. Die Temperatur beeinflusst die Flexibilitat des Kabels. ATI empfiehlt, den minimalen dynamischen

Biegeradius fur niedrigere Temperaturen zu erhéhen.

Das X in der Teilenummer stellt die Kabellange dar. Fir weitere Informationen wenden Sie sich bitte an

ATL

Erhaltlich in einem ATI-Kit; siehe Tabelle 3.3.
Fir spezifische Informationen zur Kabelteilenummer siehe das entsprechende Handbuch in Tabelle 2.1.

3.3 Kabelbausatze
Fiir ein Bild des P-Clips siche Abbildung 3.2.

Tabelle 3.3—Kabelkit 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5

Teilenummer

Beschreibung

Menge

9105-C-ZC28-2C28-5-22

8-poliger M12-Anschluss zum 8-poligen M12-Stecker mit 1

einem 5-m-Kabel

9005-05-1083

(1) P-Klemme und (1) M5 x 8 Stecknusskopf-Kappenschraube 1
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3.3.1 Stellen Sie die Ausrichtung des Steckverbinderblocks an

wenn der Sensor es nicht ist

' WARNUNG: Stellen Sie die Ausrichtung des Steckverbinderblocks nicht an,
Vollig trocken oder eingeschaltet.

HINWEIS: Position 1 ist die Standardausrichtung des Steckerblocks. Wenn ATI Axia130-
Sensoren an den Kunden liefert, befindet sich der Steckblockblock in der

Bendtigte Werkzeuge: 2,5 mm Insexschliissel

Bendtigte Vorriite: Loctite® 222

1. Benutze einen 2,5-mm-Inbusschliissel, um die Kappenschraube des M3-Steckschliissels zu
entfernen.

2. Drehen Sie den Steckerblock auf einen der in der folgenden Abbildung gezeigten 90°-Schritte.
3. Trage Loctite 222 auf die Gewinde der M3-Stecknusskopf-Kappenschraube auf.

4. Benutze einen 2,5-mm-Inbusschliissel, um die Schraube einzubauen. Anziehen auf 8 Zoll 1bs (0,9
Nm).

Abbildung 3.4 — Anpassung der Ausrichtung des Steckerblocks

—

von diesen drei Orten.
M3-Schraube des Steckschliisselkopfes Drehen Sie den Block in 90°-

/ Schritten, bis die Schraube auf
1

eins ausgeriicht ist
3
% Q
\ 4
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3.4 Sensor installieren

Bendtigte Teile: Siehe Abbildung 3.5 und die ATI-
Sensorzeichnung

Bendtigte Werkzeuge: 4 mm, 5 mm und 6 mm
Innensechskantschliissel

Bendtigte Materialien: Sauberes Tuch, Loctite® 242

1. Reinigen Sie die Montageflidchen.

2. Verwenden Sie die Befestigungselemente, um die Schnittstelle an der Befestigungsflidche zu befestigen.

HINWEIS: Beim Einbau einer Schnittstellenplatte:

* Schrauben mussen eine Mindestgewinde-Lange von 8 mm flr die Montageseite und 6
mm fur die Werkzeugseite haben. Der maximale Gewindegang darf die in der ATI-
Sensorzeichnung angegebene Gewindetiefe nicht Gberschreiten.

« Sofern nicht anders angegeben, wenden Sie Loctite 242 auf die (6) M8- und (12) M6-
Kappenschrauben (Klasse 12.9) an, sodass die Befestigungselemente den Sensor an

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

a. Sichern Sie die Befestigungsseite des Sensors mit den (6) M8-Steckkopfkappenschrauben,
Klasse 12.9, an der Schnittstellplatte. Verwenden Sie einen 6-mm-Inbusschliissel, um die
Befestigungen auf 190 Zoll Ib (21,5 Nm) festzuziehen.

4. Optional: Installieren Sie die mitgelieferte Staubdichtung.

HINWEIS: Eine von ATI gelieferte Staubdichtung sollte verwendet werden, wenn die
Anwendung das Potenzial fiir Staubansammlung zwischen den Bauteilen (Entgraten,

a. Setze die Staubdichtung auf die Werkzeugseite des Axial30-Sensors und zentriere die Dichtung um
die Mitte herum
Hub des Sensors.

6. Installieren Sie das Kundenwerkzeug oder die Schnittstellenplatte an der Werkzeugseite des Sensors.

HINWEIS: Das Werkzeug darf keinen anderen Teil des Sensors beriihren, auier der
Werkzeugseite oder der Werkzeugschnittstellenplatte; andernfalls erkennt der Sensor Lasten

a. Sichern Sie eine Schnittstellenplatte oder das Kundenwerkzeug mit den (12) M6-
Steckschliisselkappen-Kappenschrauben, Klasse 12.9, am Werkzeugseitensensor. Benutze einen
5-mm-Inbusschliissel, um die Befestigungen auf 89 Zoll (10,1 Nm) fiir die Axial30-M125 und
fiir die Axial30-M300 auf 110 Zoll-1b festzuziehen.

7. Verbinden Sie das Kabel vom Sensor mit der Kundenschnittstelle. Fiir den Sensor und den Kabelanschluss
Informationen siehe das entsprechende Handbuch in Tabelle 2.7.

8. Nach dem Anschluss des Kabels an die Kundenschnittstelle wird die
Sensorkommunikationsschnittstellen-Software eingerichtet; fiir weitere Informationen zur Software-
Kommunikationsschnittstelle siehe das relevante Handbuch in Tabelle 2.1.

HINWEIS: Fir die LED-Ausgéange, die den Betriebszustand des Sensors anzeigen, siehe das in
Tabelle 2.1 aufgefiihrte Handbuch.

9. Das Kabel richtig befestigen und verlegen; siche Abschnitt 3.2 — Kabelfiihrung (Kabelfiihrung). Wenn Sie ein ATI-
Kabelkit verwenden:
a. Befestigen Sie den P-Clip an der Schnittstellenplatte (siche Abbildung 3.2). Benutze einen 4-mm-

Insechskantschliissel, um das M5 festzuziehen
Schraube des Steckschliisseldeckels.
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b. Verlegung des Kabels (siche Abschnitt 3.2 — Leitung des Kabels).

10. Nach Abschluss der Installation ist der Sensor bereit fiir eine Genauigkeitspriifung (siehe Abschnitt 3.6—

Genauigkeit
Uberpriifen Sie das Verfahren).

11. Starten Sie den normalen Betrieb sicher.
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Abbildung 3.5—Installation des Axia130-Sensors am Roboter

Roboterarm

Verwenden Sie dieses M5x0,8 & 10 mm i
Gewindeloch, um einen P-Clip fiir das
Kabelverlegen zu befestigen. Der P-Clip ist
entweder vom Kunden geliefert oder im ATI-
Kit enthalten.

P/N 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5

Schnittstellenplatte (Roboterseite)

~~Befestigungshardware am
Roboter (Kunde geliefert oder in
einem ATI-Kit geliefert)

(2) 5 mm Diibelstift /Axia130—Sensor

(6) M8-Steckschliisselkopf-Kappschraube

Optionale Staubdichtung (enthalten), die vom
Kunden installiert werden kann, falls die
Anwendung Staubansammlungen zwischen
den Bauteilen (Entgraten, Schneiden,
Schleifen, Streichen usw.) besitzt.

Sensorkabel

(nur zur Referenz gezeigt. Die
/Kabel konnen je nach
Software-
. Kommunikationsschnittstelle

-, und ausgewihltem Kabel
unterschiedlich sein.)

=

(2) 4 mm Diibelstift —_— - : _:.-:I‘:-\.'\a‘
| i

|
Schnittstellenplatte (Werkzeugseite)

Montage- (12) M6-Steckschliisselkopf-Kappschraube

Hardware an den
Kunden Werkzeuge
(vom Kunden geliefert)
oder im ATI-Kit geliefert)

HINWEIS: Die Kabellingen sind in der Abbildung nur zur Referenz
verkiirzt.
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3.5 Entfernen Sie den Sensor
Bendotigte Werkzeuge: 5 mm und 6 mm Inbusschliissel

1.

Schalten Sie alle unter Strom stehenden Stromkreise
aus, zum Beispiel elektrische.

Entfernen Sie das Kabel aus der Verbindung des
Sensors.

Entferne die Werkzeuge des Kunden vom Sensor.

a. Zur Unterstiitzung des Kundenwerkzeugs und/oder der Schnittstellenplatte verwenden Sie einen 5-
mm-Inbusschliissel, um das (12) M6 zu entfernen
Schrauben des Steckschliisselkopfs.

Entfernen Sie den Sensor vom Roboter oder der Schnittstellenplatte.

a. Zur Unterstiitzung des Sensors verwenden Sie einen 6-mm-Inbusschliissel, um die (6) M8-Schrauben
des Fassungskopfs zu entfernen.

Nimm den Sensor ab.
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3.6 Genauigkeitspriifungsverfahren

Fiihren Sie die folgenden Verfahren nach der Erstmontage des Sensors am Roboter und einmal jahrlich zur
Wartung durch.

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

1. Befestigen Sie eine feste Masse an der Werkzeugseite des F/T-Sensors:
a. Entferne Kabel, die Briicken zwischen der Sensorbefestigung und den Werkzeugseiten bilden.

2. Schalten Sie den Sensor ein. Erwarte eine 30-miniitige Aufwéirmzeit. Minimiere externe Quellen

von
Temperaturdnderung.

HINWEIS: Fir optimale Ergebnisse schreiben Sie ein Roboterprogramm, das den Sensor und
die Masse nacheinander an jede der folgenden Positionen bewegt. An jeder Position sollte der
Roboter pausieren, um die Ausgabe des Sensors aufzuzeichnen. Vermeiden Sie es, den

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

a. Zeichnen Sie die Ausgabe des Sensors auf, Fx, , . \Fy,, . \Fz
Vorspannung:

e Punkt 1: +Z nach oben
e Punkt 2: +X nach oben
e Punkt 3: +Y nach oben
e Punkt4: -X hoch

e Punkt5:-Y up

e Punkt 6: -Z hoch

an jedem Punkt ohne

?> Punkt n

4. Berechnen Sie Fx \ Fir-Zahl \Fz

> Durchschnitt ? Durchschnitt ?> Durchschnitt”

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

Fx,pnint 1t Fx,point 2+t Fx.poiut &

F_li.average = 3
F _ Fy.point 1+ Fy.poiut 2+ + Fy,puinté
yaverage ~ 6
_ Fz,puint 1+ Fz.poiutz ++ Fz.poiutﬁ
Fz.average -

6

5. Fiir jeden der 6 Punkte wird folgende Berechnung durchgefiihrt:

Fx = Fypointn — Fx.average
Fy = F}r.poiutu - Fy.average
F, = Fz,puintn - Fz,average

Tooling Mass = \ Foo 4 F},2 + Fz2
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6. Die berechneten Werkzeugmassen fiir alle (6) Punkte sollten weniger als das Doppelte voneinander

abweichen
Schlechteste Genauigkeitsbewertung des Sensors.

Zum Beispiel: Die angegebene Genauigkeit des Axial30-M125-Sensors betrdgt 2 % der Reichweite auf
allen Achsen. Fiir einen 2000 N F

Reichweite und einem Bereich von 4000 N Fz wiren die zuldssigen Fehler eines einzelnen Datenpunkts
+ 40 N Fxy und

* jeweils 80 N Fz. Da F die groBere Toleranz hat, konnte ein Datenpunkt +80 N und ein anderer —80
N betragen, was einen Gesamtbereich (maximal min) von 160 N Fehlerwert ergibt.

Auflerdem sollte die Werkzeugmasse innerhalb von 160 N von den Ergebnissen dieses Tests zum
Zeitpunkt der Durchfiihrung liegen
Mit einem neuen Sensor.

7. Wenn dieser Test fehlschldgt, sollte der Sensor zur ATI zur Diagnose oder Neukalibrierung zuriickgegeben

werden

3.7 Erkennung von Empfindlichkeitsanderungen
Die Empfindlichkeitspriifung des Sensors kann auch verwendet werden, um den Zustand des Axia-Sensors
zu messen. Ubertragen Sie bekannte Lasten auf den Sensor und iiberpriifen Sie, ob die Systemausgabe mit
den bekannten Lasten {ibereinstimmt. Zum Beispiel kann ein an einem Roboterarm montierter Sensor einen
Endeffektor haben. Verwenden Sie folgenden Prozess, um einen Empfindlichkeitswert festzulegen:

1.

5.
6.

Wenn der Endeffektor bewegliche Teile hat, miissen sie in einer bekannten Position bewegt werden.

a. Stellen Sie den Roboterarm in eine Ausrichtung, die es ermoglicht, dass die Gravitationslast des
Endeffektors auf viele Sensor-Ausgangsachsen belastet wird.

Zeichnen Sie die Ausgangswerte auf.

Positioniere den Roboterarm so, dass er eine weitere Last ausiibt, wodurch sich die Ausgénge
weit von den fritheren Messwerten entfernen.

Zeichnen Sie die zweite Reihe von Ausgangswerten auf.
Finden Sie die Unterschiede zwischen der ersten und zweiten Lesung.

Nutze die Unterschiede als Sensitivitatswert.

Selbst wenn die Empfindlichkeitswerte von Stichprobensatz zu Stichprobensatz variieren, konnen diese
Werte verwendet werden, um grobe Fehler zu erkennen. Entweder die aufgeldsten Ausginge oder die
rohen Sensorspannungen konnen verwendet werden (diese miissen fiir alle Schritte dieses Prozesses
verwendet werden).
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4. Betrieb

Informationen, die allgemein fiir alle Axial30-Sensoren gelten, finden Sie im folgenden Abschnitt. Weitere
Informationen speziell zum Kommunikationsprotokoll des Sensors, wie Abtastrate, LEDs und Betriebsbefehle,
finden Sie im entsprechenden Handbuch in Tabelle 2.1.

4.1 Sensorumgebung

dass Feuchtigkeit oder Wasser in einen ansonsten versiegelten Sensor eindringt.

f VORSICHT: Ein Schaden an der AuBenhiille des Sensorkabels konnte dazu fihren,
Stellen Sie sicher, dass die Kabelummantelung in gutem Zustand ist, um

HINWEIS: Sensoren konnen auf aulergewshnlich starke und sich verindernde
elektromagnetische Felder reagieren, wie sie beispielsweise von

Der Benutzer muss sicherstellen, dass das Wasser in der Umgebung die IP67-Freigabe des Sensors nicht
iiberschreitet. Mit einer [P67-Zertifizierung ist der Sensor staubdicht und wasserbesténdig bis zu 1 m
Untertauchen in StiBwasser fiir bis zu 30 Minuten sowie bei Hochdruckspriith. Obwohl der Axial30-
Sensor IP67-zertifiziert ist, sollten Sie verhindern, dass sich Schmutz und Staub auf oder im Sensor
ansammeln.
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4.2 Werkzeugtransformation

StandardméBig werden die Kréfte und Drehmomente beziiglich eines Ursprungspunktes auf dem
Sensor angegeben, der von ATI eingestellt wird. Fiir den Ursprungspunkt des Sensors siehe die
ATI-Sensorzeichnung. Die Werkzeugtransformation

Die Funktion ermdglicht die Messung der Krifte und Drehmomente an einem Bezugspunkt, der nicht
am Ausgangspunkt des Sensors liegt. Weitere Informationen zu Werkzeugtransformationsbefehlen und
-einstellungen finden Sie im entsprechenden Handbuch in Tabelle 2.1.

VORSICHT: Wenn der Kunde einen Bezugspunkt an derselben Stelle einstellt, an der
eine Kraft ausgelbt wird, wird kein Drehmoment auf den Sensor gemeldet. Dadurch
& kann der Sensor (iberlastet sein (siehe Abschnitt 4.2.1 — Uberlastung des Sensors
wéhrend der Werkzeugtransformation vermeiden). Daher sollte bei der Bewertung der
Uberlastungsbedingungen der Ursprungspunkt des Sensars als Referenzpunkt
Der Benutzer definiert einen Referenzpunkt, indem er eine Parametermenge eingibt, die eine Reihe von (3)
Verschiebungen (Dx \ D\
Dz) und (3) Rotationen (Rx \ R \ Rz), zum Beispiel:

Dx=-97,3mm D, Dz =201,82 mm R = +90° Drehung Ry = +180° Drehung Rz = 0° Drehung

Wenn fiir einen der Parametermengenwerte Nullen eingegeben werden, wird die Werkzeugtransformation
fiir diesen speziellen Parameter nicht durchgefiihrt. Null fiir alle Parameter einzugeben, schaltet die
Werkzeugtransformationsfunktion aus. Sobald ein neuer Parametersatz eingegeben und gespeichert ist,
gelten zuvor eingegebene Parametersitze nicht mehr.

=46,1 mm

Sobald ein Benutzer einen Parametersatz eingibt, werden zuerst die Verschiebungen durchgefiihrt. Die
Verschiebungen des Benutzerreferenzrahmens vom Sensorpunkt sind in der folgenden Abbildung

dargestellt. In dieser Abbildung hat sich das Benutzerreferenzsystem des Ursprungssystems noch nicht
relativ zum Sensorpunkt gedreht.

HINWEIS: In den folgenden Abbildungen ist das Sensormodell nur zur Referenz dargestellt.
Steckverbinder und Sensorachsen kénnen je nach Sensormodell unterschiedlich ausgerichtet
sein. Um den S tandor t der Standard-Sensor achs en zu bestimmen, siehe die| ATI-

Abbildung 4.1—Werkzeugtransformation: Entfernungen (Sensor nur zur Referenz dargestellt)

Z+-Achse
Vor der Rotation.

Y+
Achse vor der
Rotatt

X+-Achse
Vor der Rotation.

Die Erkennung des Referenzrahmen-
Ursprungs, der vom Kunden festgelegt
wird.

Kundenwerkzeuge

201,82 mm

Die Werkzeugseite von Der Sensor

Die Roboterseite des Sensors
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Nach den Verschiebungen rotiert der Benutzerursprung in folgender Reihenfolge:

1. Die erste Drehung ist etwa um die X-Achse.
e  Erinnern Sie sich in diesem Beispiel R = +90° Rotation. Der Benutzerursprungspunkt dreht sich +90° um

die X-Achse, in der
Folgende Abbildung.

Abbildung 4.2—Werkzeugtransformation: Rotation um die X-Achse
(Sensor nur zur Referenz dargestellt)

Y+-
Achse nach X-
Rotation

X+-Achse
Nach X-Rotation.

Z+-Achse
pach X-Rotation

Kundenwerkzeuge

Die
Werkzeugseite
des Sensors.
Die

Roboterseite
des Sensors.

2. Die zweite Rotation dreht sich um die Y-Achse des neuen Benutzer-Ausgabebezugsrahmens.
In diesem Beispiel gilt R = +180° Rotation. Der Benutzerursprungspunkt dreht sich +180° um die Y-

[ ]
Achse des neuen Benutzerausgabe-Referenzrahmens, wie in der folgenden Abbildung gezeigt wird.

Abbildung 4.3—Werkzeugtransformation: Rotation um die Y-Achse (Sensor nur zur Referenz

dargestellt)

Y+-Achse
nach der Y-Rotation

Z+-
Achse nach Y-
Rotation

X+ Achse
nach X-Rotation.

Die
Werkzeugseite
des Sensors.
Die

Roboterseite

des Sensors.

3. Die dritte und letzte Rotation bezieht sich auf die Z-Achse des neuen Benutzer-Ausgabebezugssystems
e In diesem Beispiel gilt RZ = 0° Rotation. Daher rotiert der Ursprungspunkt des Benutzers
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nicht mehr. Nachdem die Drehungen abgeschlossen sind, wird das endgiiltige
Benutzerreferenzsystem des Ursprungs festgelegt.
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4.21 Vermeiden Sie eine Uberlastung des Sensors wihrend der
Werkzeugtransformation

Es ist moglich, dass der Benutzer einen Referenzpunkt einstellt, der nicht erkennt, dass ein
Drehmoment auf die Kundenwerkzeuge und damit auch auf den Sensor angewendet wird.
Drehmoment ist die Kraft multipliziert mit der Entfernung dieser Kraft von einem

Ursprungspunkt. Befindet sich der Referenzpunkt des Kunden an demselben Punkt, an dem eine
Kraft wirkt, betrégt der Abstand von dieser Kraft zum Ursprungspunkt des Kunden null. Jede
Kraft, die mit einem Abstand von null multipliziert wird, ergibt null Drehmoment. Die Software-
Tool-Transformation meldet, dass kein Drehmoment auf den Sensor angewendet wird. Allerdings
ist der Sensor

Der Ursprungspunkt hat sich nicht verdndert, und die Kraft wird weiterhin in Entfernung vom
Ursprungspunkt des Sensors ausgeiibt. Daher sollte der Kunde, wenn er Uberlastungsbedingungen
bewertet, den Ausgangspunkt des Sensors als Referenzpunkt verwenden.

5. Instandhaltung

5.1

5.2

Periodische Inspektion

Bei industriellen Anwendungen, die hdufig die Verkabelung des Systems bewegen, sollte man die
Kabelmantel auf Abnutzungsspuren iiberpriifen. Obwohl der Axia-Sensor [P67-zertifiziert ist, sollten Sie
verhindern, dass sich Schmutz und Staub auf oder im Sensor ansammeln.

Reinigen Sie die Oberfldche des Sensors mit Isopropylalkohol.

Periodische Kalibrierung

Eine periodische Kalibrierung des Sensors und seiner Elektronik ist erforderlich, um die Riickverfolgbarkeit
nach nationalen Normen zu gewihrleisten. Der Sensor kann nicht vor Ort kalibriert werden; Bring den
Sensor zur Neukalibrierung an ATI zuriick. Kontaktieren Sie einen ATI-Kontoverwalter oder rma-
admin@ati-ia.com, um eine Returned Materials Authorization (RMA) zur Neukalibrierung zu beantragen.
ATT empfiehlt jahrliche Genauigkeitspriifungen (siehe Abschnitt 3.6 — Genauigkeitspriifungsverfahren).
Wenn der Sensor die Leistungsanforderungen der Benutzeranwendung nicht erfiillt und die
Genauigkeitspriifung nicht besteht, wird der Sensor zur Neukalibrierung an ATI zuriickgegeben.
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6. Fehlerbehebung

Dieser Abschnitt enthélt Losungen fiir einige Probleme, die beim Aufbau und der Nutzung des Sensors auftreten
konnen. Fiir Fragen und Hilfe bei der Fehlersuche mit Software siehe das entsprechende Handbuch in Tabelle 2. /.
Antworten auf hdufig gestellte Fragen sind auf der ATI-Website verfiigbar: https://www.ati-
ia.com/library/documents/FT FAQ.pdf.

Die Informationen in diesem Abschnitt sollten viele Fragen beantworten, die in diesem Bereich auftreten konnten.
Der Kundenservice steht Nutzern zur Verfligung, die Fragen oder Anliegen haben, die in den Handbiichern
behandelt werden.

2
3
4.
5

Hinweis:

Bitte lesen Sie das Handbuch, bevor Sie den Kundenservice anrufen. Bevor Sie anrufen, beachten Sie
Folgendes
Verfiigbare Informationen:

1.

Seriennummer, zum Beispiel: FT01234

Sensormodell zum Beispiel: Axial30-M125

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

Genaue und vollstdndige Beschreibung der Frage oder des Anliegens

Computer- und Softwareinformationen. zum Beispiel: Betriebssystem, PC-Typ, Treiber und
Anwendungssoftware.

Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an einen ATI-Vertreter:

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 Unterstiitzung: +1 855 ATI-IA 00 (+1 855-284-4200)
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6.1 Grundlegende Anleitungen zur

Fehlersuche

Grundlegende Symptome ungenauer Daten und Fehler sind im folgenden Abschnitt aufgefiihrt. Fiir jedes
Symptom gibt es Ursachen

und geeignete Losungen werden vorgeschlagen.

Symptom: Larm — Spriinge Ursache: Larm kann durch mechanische Vibrationen und elektrische
In Kraft- Storungen verursacht werden, die moglicherweise von einer
Drehmomentanz schlechten Erdung stammen. Elektrische Stérungen kénnen
eigen iiber 0,05 auch von einem hochrauschigen Ausgangsgerit wie einem
% der Vollskala- Motor ausgehen.

Loésung: Stellen Sie sicher, dass die DC-Versorgungsspannung fiir den
Axia-Sensor kaum bis gar kein Rauschen tiberlagert wird.
Erde den Sensor, indem du den Kabelschirm mit der
Masse verbindest. In den meisten Setups,
0 V ist ebenfalls mit Masse verbunden. Verbinden Sie
den Roboter oder eine andere Leuchte mit derselben
Masse.

Uberpriifen Sie, dass Sensorkabel nicht iiber andere Kabel
tiberschneiden oder sich in unmittelbarer Ndhe zu anderen
Geriten befinden, die elektrische Stérungen erzeugen
konnten.

Vermeiden Sie Quellen von mechanischem Rauschen.
Falls nicht moglich, wenden Sie einen Filter auf die
Daten an, wie im entsprechenden ATI-Handbuch der
Kommunikationsschnittstelle in Tabelle 2./
beschrieben.

Ursache: Rauschen kann auch auf einen Bauteilausfall im System hinweisen.

Losung:  Uberpriifen Sie den Statuscode des Sensors; siehe das
zustindige ATI-Handbuch der
Kommunikationsschnittstelle in Tabelle 2.1.

Fiihren Sie eine Genauigkeitspriifung durch; siche
Abschnitt 3.6 — Verfahren zur Genauigkeitspriifung
oder siehe Abschnitt 4.5: Wie beurteile ich die
Genauigkeit des Zustands des Sensors? im Haufig
gestellten Fragen (FAQ) ATI-Dokument unter:
https://www.ati-ia.com/library/

Dokumente/FT FAQ.pdf.

Um den Sensor zur Inspektion an das ATI
zuriickzugeben, wenden Sie sich bitte an ATI flir eine
Riickgabegenehmigung (RMA); sieche Abschnitt 5.2 —

Symptom: Drift — wenn Periodische Kalibrierung.
Die Ursache: Ein gewisser Temperaturschwankung ist normal. Drift ist in der Z-
Kraftdrehmome Achse leichter zu beobachten als bei den X- und Y-Achsen.
ntdaten steigen Losung:  Lassen Sie den Sensor etwa dreiflig Minuten lang
oder verringern aufwirmen, bis er sich in einem stabilen Zustand mit
sich weiter, Luft und anderen Objekten befindet, die den Sensor
beriihren.

Benutze den Bias-Befehl, um die Messwerte wieder auf null
zu stellen.
RegelmiafBig voreingenommen.
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Verwenden Sie einen Isolator zwischen dem Sensor
und allen Werkzeugen oder Vorrichtungen, die
unterschiedliche Temperaturen haben. Vermeiden Sie
wodurch ein Temperaturgradient {iber den Sensor
entsteht. Schirmen Sie den Sensor vor libermaBigem
Luftstrom ab.

Weitere Informationen dariiber, wie man Drift durch
Temperaturdnderungen vermeiden kann, finden Sie im
folgenden ATI-Dokument: https://www.ati-
ia.com/Library/Documents/

DriftExplanation.pdf.

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/
https://www.ati-ia.com/Library/Documents/
https://www.ati-ia.com/Library/Documents/

Handbuch, F/T-Sensor, Axia130
Dokument #9620-05-B-Axia130-04

Symptom: Hysterese — Ursache: Mechanische Kopplung oder interner Ausfall kann Hysterese
wenn der Sensor verursachen, die auBBerhalb des vom Sensor festgelegten und
aus einem akzeptablen Messunsicherheits- (Fehler-)Bereich liegt.
nullgestellten Loésung:  Uberpriifen Sie sicher, dass der Sensor richtig
oder installiert ist, die Befestigungselemente festgezogen
vorgespannten

sind und das Kundenwerkzeug sicher installiert ist,

Zustand belastet gemiB Abschnitt 3—Installation.

wird und dann die

Gt (s Benutze den Bias-Befehl, um die Messwerte wieder auf null
zu stellen.
Symptom: Das anfingliche F/T Normal. Spannen Sie den Sensor, um alle F/T-Werte wieder auf null zu
Die Werte sind bringen.

von null und es
wird keine Last

Symptom: Der Sensor Ursache: Der Sensor konnte sich im Fehlerzustand befinden.
meldet keine Losung:

Uberpriifen Sie den Sensorstatuscode. Zum Lesen und
genauen F/T-Daten.

Interpretieren des Statuscodes siche das entsprechende
Handbuch in Tabelle 2.1). Wenn keine Fehlerbits AN
sind, setze die Fehlersuche fort.

Ursache: Der Sensor ist nicht richtig installiert oder nicht an einer
Flache, steife Oberfliche.

Lésung:  Uberpriifen Sie, ob der Sensor korrekt installiert ist
Abschnitt 3—Installation.

Ursache: Die Befestigungselemente sind nicht richtig befestigt.

Lésung:  Uberpriifen Sie, ob die Befestigungselemente
gemil den Installationsverfahren in Abschnitt 3.4
— Sensor installieren.

Wenn Befestigungselemente vom Kunden geliefert
werden, verwenden Sie keine zu langen
Befestigungselemente. Fiir die maximale
Durchschlagstiefe des Befestigungselements in den
Sensor siehe die ATI-Sensorzeichnung. Bei der
Auswahl von Befestigungselementen: Verwenden Sie
eine hochwertige, hochfeste Schraube oder Bolzen und
stellen Sie sicher, dass Materialtyp, Befestigungskopf
und Befestigungsqualitit fiir die Anwendung geeignet
sind.

Ursache: Mechanische Kupplung — ein externes Objekt wie
Kundenwerkzeuge oder Versorgungsleitungen bertihrt die
Sensoroberflidche zwischen der Montageseite und der
Werkzeugseite.

Losung:  Entferne jeglichen Schmutz zwischen der Werkzeugseite
und der Schnittstellenplatte. Verwenden Sie ein
geeignetes Kabelmanagement fiir Kabel und Schléuche;
Verbinden Sie sie nicht fest zwischen der Montage und
der Werkzeugseite des Sensors.

Alles, was Oberfldchen wie das Durchgangsloch im
Sensor oder die Abdeckplatten auf beiden Seiten des
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Bewegungen, die zu ungenauen F/T-Daten fiihren
konnen.
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Symptom: Die F/T-Werte
nicht mit den
Erwartungswerte
n
iibereinstimmen,
zum Beispiel:
Die F/T-Werte
schwanken, sind

Ursache: Der Sensor konnte sich in einem Modus befinden, der Messdaten meldet
statt F/T-Daten.

Losung:

Gage-Daten sind keine 1:1-Korrelation zu F/T-
Achsendaten. Sehen Sie F/T-Daten statt Gage-Daten
an; siehe das zustandige ATI-Handbuch der
Kommunikationsschnittstelle in Tabelle 2.1.

Ursache: Der Sensor gibt Daten in Zdhlungen aus. Der Benutzer muss die
Ziahlungen in Kalibrierungseinheiten umwandeln.

Loésung: Die Zéhlungen miissen durch die Zdhlungen pro Kraft

(CpF) oder Zahlungen pro Drehmoment (CpT) geteilt
werden, um sie in Kalibrierungseinheiten wie N und
Nm umzuwandeln.

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

Ursache: Wenn nach der Umrechnung der F/T-Werte in
Kalibrierungseinheiten den Kalibrierungsbereich des Sensors gemal3
Abschnitt 7.3 — Kalibrierungsbereiche — iiberschreiten, sind die
gemeldeten Werte ungenau und der Sensor kann iiberlastet sein.

Losung:

Uberpriifen Sie den Statuscode. Fiir
Informationen dariiber, wie man den Statuscode
des Sensors liest und interpretiert, siche das
relevante ATI-Handbuch der
Kommunikationsschnittstelle in Tabelle 2.1.

Trennen Sie den Sensor. Unsachgeméfe Montagemethoden
konnen

Erzeugen Sie hohe Lasten im Sensor.

Nach dem Wiedereinbau des Sensors und ohne Belastung
ist der Sensor wahrscheinlich dauerhaft durch
Uberlastung beschiidigt, wenn Fehler wie
"Messreichweite {iberschritten", "Messer auflerhalb des

Reichweiten" oder "Messer defekt" bestehen.
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7. Technische Daten

Einige Anforderungen und Spezifikationen fiir die Axial30-Sensorschnittstelle werden in den folgenden Abschnitten
behandelt. Fiir
weitere Informationen siehe die A 77-Sensorzeichnung.

7.1 Lagerung und Betriebsbedingungen

Tabelle 7.1 — Umweltbedingungen

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

7.2 Elektrische Spezifikationen
Tabelle 7.2—Stromversorgung1

. Spannung Stromverbrauch
Energiequelle — - - -
Minimum Nominal Maximum Maximum
Gleichstrom 12V 24V 30V 1,5W

Anmerkungen:

1. Der Eingang des Netzteils ist mit Riickwartspolaritat geschitzt. Wenn Strom und Masse zu den
Netzteileingangen rickwarts eingesteckt sind, verhindert der Schutz der umgekehrten Polaritat,
dass der falsch verdrahtete Netzteileingang den Sensor beschadigt oder einschaltet.

7.3 Kalibrierungsbereiche

Tabelle 7.3—Kalibrierungsbereiche
Modell Axia130-M125
Parameter Fxy Fz Txyz
Kalibrierungsbereich 0 (SI1-2000- 2000 N 4000 N 125 Nm
125)
Modell Axia130-M300
Parameter Fxy Fz Txyz
Kalibrierungsbereich 0 (SI1-4000- 4000 N 6000 N 300 Nm
300)
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Beim Einschalten zeichnet der Sensor die Spitzenwerte auf einer einzelnen Achse auf. Die folgenden Werte
sind die Standardwerte, die wiahrend der Kalibrierung im Werk programmiert wurden. Zeigt der Sensor
Spitzenwerte hoher als diese Standardwerte, wurde der Sensor iiber den vorgesehenen kalibrierten

Messbereich hinaus belastet.

Tabelle 7.4 — Standard-Spitzenwerte in Zahlungen

Sensormodell Axia130-M125
Parameter FX Fy Fz Tx ‘ Ty ‘ Tz
Positiver Standardwert 7,5x108 1,5x 109 4,6875 x 107
Negativer Standardwert -7,5x 108 -1,5x 109 -4,6875 x 107
Sensormodell Axia130-M300
Parameter FX Fy Fz > | Ty | Tz
Positiver Standardwert 8,4 x 108 1,26 x 109 6,3 x 107
Negativer Standardwert -8,4 x 108 -1,26 x 109 -6,3 x 107

ia.com
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8. Verkaufsbedingungen

Die folgenden Allgemeinen Geschiftsbedingungen ergéinzen und enthalten einen Teil der Standardbedingungen
von ATI, die bei ATI archiviert und auf Anfrage verfiigbar sind.

ATI gewidhrt dem Kéufer eine Garantie, dass hier erworbene Kraftdrehmomentsensorprodukte unter normalem
Gebrauch fiir einen Zeitraum von einem (1) Jahr ab Versanddatum frei von Material- und Verarbeitungsfehlern
bleiben. Die Garantiezeit fiir Reparaturen, die im Rahmen einer RMA durchgefiihrt wurden, betrdgt die Dauer der
urspriinglichen Garantie oder neunzig (90) Tage ab dem Versanddatum des reparierten Produkts, je nachdem, was
langer ist. ATI iibernimmt keine Haftung aus dieser Garantie, es sei denn:

(a) ATI erhélt eine schriftliche Mitteilung iiber den beanspruchten Mangel und eine Beschreibung davon
innerhalb von dreifig (30) Tagen nach Entdeckung des Mangels und in jedem Fall spatestens am letzten Tag der
Garantiefrist, und (b) der fehlerhafte Artikel wird spatestens (10) Tage nach dem letzten Tag der Garantiefrist bei
ATI erhalten. Die gesamte Haftung von ATI und das einzige Rechtsmittel des Kaufers aus dieser Garantie
beschrinkt sich auf die Reparatur oder den Austausch nach Wahl von ATI des defekten Exemplars

Teil oder Gegenstand oder, nach Wahl von ATI, die Riickerstattung des fiir den Gegenstand gezahlten Preises. Die
oben genannte Garantie gilt fiir keine

Defekt oder Fehler, die durch unsachgeméBe Installation, Bedienung, Wartung oder Reparatur durch jemand anderen
als ATI verursacht wurden.

ATT haftet unter keinen Umstdnden fiir zufdllige, Folgeschdden oder besondere Schéden jeglicher Art, selbst wenn
ATT iiber die Moglichkeit solcher Schidden informiert wurde. Die Gesamthaftung von ATI wird in keinem Fall den
vom Kéufer fiir den Gegenstand von Forderungen oder Streitigkeiten gezahlten Betrag tibersteigen. ATI iibernimmt
keinerlei Haftung fiir das Versagen von Geridten oder anderen von ATI gelieferten Gegensténden.

Keine Klage gegen ATI, unabhéngig von der Form, die sich aus oder in irgendeiner Weise mit erbrachten Produkten
oder Dienstleistungen ergibt
dies kann mehr als ein Jahr nach Erhebung des Klagegrundes erhoben werden.

Keine Erkldrung oder Vereinbarung, die die hier enthaltenen Garantie- und Beschrankungsbestimmungen fiir
Rechtsbehelfe dndert oder verldngert, ist von ATI autorisiert und darf nicht als von ATI genehmigt angesehen
werden, es sei denn, schriftlich und unterzeichnet von einem Geschéftsfithrer von ATI.

Sofern ATI nicht schriftlich anders vereinbart, sind und bleiben alle Entwiirfe, Zeichnungen, Daten, Erfindungen,
Software und andere Technologien, die von ATI im Rahmen der Bereitstellung von Produkten und
Dienstleistungen entwickelt wurden, sowie alle daraus resultierenden Rechte aus Patenten, Urheberrechts- oder
anderen schiitzenden geistigen Eigentumsgesetzen Eigentum von ATI. Der Verkauf von Produkten oder
Dienstleistungen darstellt keine ausdriickliche oder stillschweigende Lizenz unter einem Patent, Urheberrecht
oder anderen geistigen Eigentumsrechten, das ATI besitzt oder kontrolliert wird, sei es in Bezug auf die
verkauften Produkte oder andere Angelegenheiten, au3er der ausdriicklich unten gewihrten Lizenz.

Im Rahmen der Bereitstellung von Produkten und Dienstleistungen kann ATI dem Kéufer vertrauliche und
vertrauliche Informationen tiber das Design, den Betrieb oder andere Aspekte der Produkte von ATI bereitstellen
oder offenlegen. Zwischen ATI und Kéufer verbleibt das Eigentum an solchen Informationen, einschlieBlich ohne
Ausnahme jeglicher Computersoftware, die dem Kéufer von ATI zur Verfiigung gestellt wird, bei ATI, und diese
Informationen werden dem Kéaufer nur fiir die Nutzung der von ATI im Rahmen der internen Geschéftsablédufe
gelieferten Produkte lizenziert.

Ohne vorherige schriftliche Erlaubnis von ATI wird der Kéufer diese Informationen nicht zu anderen Zwecken
verwenden, um diese Informationen Dritten bereitzustellen oder anderweitig zugénglich zu machen. Der Kéufer
verpflichtet sich, alle angemessenen VorsichtsmaBinahmen zu treffen, um eine unbefugte Nutzung oder Offenlegung
solcher Informationen zu verhindern.

Der Kéufer haftet hiernach nicht fiir die Offenlegung oder Nutzung von Informationen, die: (a) gemeinfrei sind,
wenn sie von ATI empfangen werden, (b) danach verdffentlicht oder anderweitig ohne Verschulden des Kéufers in
die Offentlichkeit gelangen, (c) sich vor Erhalt von ATI im Besitz befinden, (d) rechtmiBig vom Kaufer von einer
Dritten erhalten wurden, die berechtigt ist, sie offenzulegen, oder (f) durch gerichtliche Anordnung oder eine
andere Regierungsbehorde offengelegt werden muss, sofern in Bezug auf diese die Vertraulichkeit dieser
Informationen gewahrt wird.
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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
wiedergegeben werden. Die hierin enthaltenen Informationen kénnen ohne Vorankiindigung gedndert werden und
diirfen nicht als Verpflichtung von ATI Industrial Automation, Inc. ausgelegt werden. Dieses Handbuch wird regelméBig
iiberarbeitet, um Anderungen am F/T-System widerzuspiegeln und zu integrieren.

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

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

ATI F/T Sensing Systems gelten als Komponenten/Halbfertigprodukte, die fiir den Einsatz in groferen
Systemen, Geridten oder Fertigprodukten vorgesehen sind.

Da die Produkte von ATI Industrial Automation, Inc. (ATI) fiir den Einsatz mit robotischen und/oder automatisierten
Maschinen bestimmt sind, empfiehlt ATI die Verwendung seiner Produkte nicht fiir Anwendungen, bei denen ein
Versagen oder Fehlfunktion einer ATT-Komponente oder eines Systems das Leben bedroht oder eine Verletzung
wahrscheinlich macht. Jeder, der ATI-Komponenten in ein potenziell lebensbedrohliches System verwendet oder
integriert, muss die vorherige Zustimmung von ATI einholen, basierend auf der Zusicherung gegeniiber ATI, dass eine
Fehlfunktion der ATI-Komponente keine direkte oder indirekte Gefahr von Verletzung oder Tod darstellt, und (selbst
wenn diese Zustimmung gegeben ist) soll ATI von jeglichen Anspriichen, Verlusten, Haftung und damit verbundenen
Kosten entschidigen, die sich aus Verletzungen oder Todesfillen infolge der Nutzung von ATI-Komponenten ergeben.

Alle Marken gehdren ihren jeweiligen Eigentiimern. Windows® ist eine eingetragene Marke der Microsoft Corporation.

Hinweis:

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

1. Seriennummer (z. B. FT01234)

2. Sensormodell (z. B. Axia90-M50)

3. Kalibrierung (z. B. US-15-50, SI-65-6 usw.)

4. Eine genaue und vollstandige Beschreibung der Frage oder des Problems
e  Fiir den Statuscode; siche Abschnitt 4.6 — Status Code.

e  Fiir die Antwort des Systems auf den Statusbefehl; siche Abschnitt 5.12 —
Statusbefehl: "status".

5. Computer- und Softwareinformationen (Betriebssystem, PC-Typ, Treiber, Anwendung
Software und andere relevante Informationen zur Anwendungskonfiguration)

Sei beim Aufruf (wenn mdglich) in der Nihe des F/T-Systems.

Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an einen ATI-Vertreter:
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Verkauf, 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@ati-ia.com

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

Begriff

Definitionen

Aktive Konfiguration

Die Konfiguration, die das System derzeit verwendet.

ADC

Analog-Digital-Wandler.

Voreingenommenheit

Biasing ist nutzlich, um die Auswirkungen der Schwerkraft (Werkzeuggewicht) oder
anderer wirkender Krafte zu eliminieren. Wenn die Vorspannungsfunktion verwendet
wird, sammelt die Software Daten zu den aktuellen Kraften und Drehmomenten, die
auf den Sensor wirken, und nutzt diese Messwerte als Referenz fur zukulnftige
Messwerte. Zukiinftige Messungen werden diese Referenz vor der Ubertragung
abgezogen. Bias kann auch als "Zero Out" oder "Tare" bezeichnet werden.

Der Sensor.

Kalibrierung

Definiert einen spezifischen Mess- oder Sensorbereich fur einen bestimmten Sensor.
Kalibrierung ist auch die Messung der rohen Reaktion eines Wandlers auf Lasten
und das Erstellen von Daten, die zur Umwandlung der Reaktion auf Krafte und
Drehmomente verwendet werden.

Komplexe Belastung

Jede Last, die nicht ausschlief3lich in einer Achse liegt. Komplexe Belastungen
kénnen den Messbereich auf einer gegebenen Achse verringern.

Konfiguration

Benutzerdefinierte Einstellungen, die enthalten, welche Kraft- und
Drehmomenteinheiten gemeldet werden und

welche Kalibrierung verwendet werden soll.

Auch definiert als die Hardware-Konfiguration des Sensorsystems.

Koordinatenrahmen

Siehe Ursprung des Sensorreferenzrahmens.

Zyklische Redundanzprifung ist ein fehlererkennender Code, der haufig in
digitalen Netzwerken und Speichergeraten verwendet wird, um versehentliche

CRC Anderungen an Rohdaten zu erkennen. Datenblécke, die in diese Systeme
eintreten, erhalten einen kurzen Prifwert, der auf dem Rest einer polynomiellen
Teilung ihres Inhalts basiert.

Datenrate Wie schnell Daten Uber die RS422-Schnittstelle ausgegeben werden.

Kraft Eine Kraft ist eine Zug- oder Schiebwirkung auf ein Objekt, die durch eine
Wechselwirkung mit einem anderen Objekt verursacht wird. Kraft = Masse x
Beschleunigung

FS Full-Scale bezeichnet die Grenzen eines gegebenen Kalibrierungs- oder
Sensorbereichs.

FT oder F/IT Kraft und Drehmoment.

Xy Der resultierende Kraftvektor bestand aus den Komponenten Fx und F..

Eine Quelle von Messfehlern, die durch die Residualeffekte von

Hysterese

zuvor angelegte Lasten.

Schnittstellenplatte

Eine separate Platte, die den Sensor an einer anderen Oberflache befestigt.
Schnittstellenplatten werden haufig verwendet, wenn das Verschlussmuster des
Sensors nicht mit dem des Verschlussmusters des Roboterarms oder der
Kundenwerkzeuge Ubereinstimmt. Die Schnittstellenplatte hat zwei Bolzenmuster, je
eines auf jeder Seite der Platte. Eine Seite ist flir den Sensor. Die andere Seite ist fir
den Roboterarm oder die Werkzeuge des Kunden.

P64

Die Eintrittsschutzklasse "64" bezeichnet Schutz gegen Staub und Wasserspritzer.
Eine IP64-Zertifizierung garantiert keinen Schutz, wenn ein Benutzer ein Gerat in
Wasser oder irgendeine Art von Flissigkeit taucht.

IP67

Die Eintrittsschutzbewertung "67" bezeichnet Schutz gegen Staub und Unterwasser
unter 1 m StBwasser.

Hauptgerat

Ein vom Kunden bereitgestelltes Gerat wie einen Personalcomputer, Roboter oder
programmierbare Gerate

Logiksteuerung (SPS), die mit einer bestimmten Kommunikationsschnittstelle
kompatibel ist.

MCU

Mikrocontroller-Einheit. Ein Teil der Software und Elektronik des Sensors. Das MCU
enthalt eine Computerverarbeitungseinheit, die Speicher enthalt.
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Messunsicherheit

Gemeinhin als "Genauigkeit" bezeichnet, ist "Messunsicherheit" der schlimmste
Fehler zwischen dem gemessenen Wert und der tatsachlichen Last. Die
Messunsicherheit wird als Prozentsatz des vollskala Messbereichs flr ein
gegebenes Sensormodell und eine KalibrierungsgroRe angegeben. Dieser Wert
berlicksichtigt mehrere Fehlerquellen. Das Kalibrierungszertifikat des Sensors
listet den Messunsicherheitsprozentsatz an. Weitere Informationen finden Sie in
Abschnitt 2.2: Messunsicherheit im haufig gestellten Fragen (FAQ) Dokument
unter: https.//www.ati-ia.com/library/documents/FT_FAQ.pdf.
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Begriff

Definitionen

Mechanische Kupplung

Wenn ein externes Objekt wie Kundenwerkzeuge oder Versorgungsleitungen die
Oberflache eines Sensors zwischen der Montageseite des Sensors und der
Werkzeugseite berihrt.

N/A Nicht anwendbar.
NVM Nichtflichtiges Gedachtnis. Speicherung von Informationen oder Geratespeichern, die
abgerufen werden kénnen
Selbst nachdem das Gerat einen Neustart durchlauft (aus- und wieder eingeschaltet).
- Die Bedingung, bei der mehr Last auf den Wandler ausgeubt wird, als er messen
Uberlastung LI : v
kann. Dies fuhrt zu einer Séttigung.
PCB Leiterplatte.
P/N Teilenummer

Stromzyklus

Wenn ein Nutzer ein Gerat entfernt und dann den Strom wiederherstellt.

Die kleinste Anderung der Last, die messbar ist. Die Aufldsung ist in der Regel

Auflésung viel geringer als die Genauigkeit.

Abtastrate Wie schnell die ADCs innerhalb der Einheit abtasten.

Sattigung D_er Z_ustand, in dem der Wandler oder.die Datenerfassungshardware eine Last oder
ein Signal auRerhalb seines Messbereichs hat.

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

Ursprung des
Sensorreferenzrahmens

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

Sensorsystem (oder

Die gesamte Baugruppe besteht aus einem Sensorkdrper und einer

Konfiguration) Systemschnittstelle zur Ubersetzung
Kraft- und Drehmomentsignale in eine bestimmte Kommunikationsschnittstelle/-
protokoll.
Statusbit Eine Einheit mit Computerdaten, die vom ATI F/T-Sensor gesendet wird.
Statuswort Der Statuscode
STRINGn Zeichenkette von n Zeichen
STRING(8) Ein Datentyp, der (8) Zeichen reprasentiert und (8) Bytes verwendet.
STRING(20) Ein Datentyp, der (20) Zeichen reprasentiert und (20) Bytes verwendet.
STRING(30) Ein Datentyp, der (30) Zeichen reprasentiert und (30) Bytes verwendet.
STRING(40) Ein Datentyp, der (40) Zeichen darstellt und (40) Bytes verwendet.
STRING(100) Ein Datentyp, der (100) Zeichen reprasentiert und (100) Bytes verwendet.
Die Anwendung einer Kraft durch einen Hebel oder Momentarm, die etwas zum
Drehmoment Drehen bringt. Zum Beispiel Uibt ein Benutzer ein Drehmoment auf eine Schraube aus,

damit sie sich dreht.
Drehmoment = Kraft x Moment-Armlange

Xy

Der resultierende Drehmomentvektor bestand aus den Komponenten Tx und Ty.
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1. Sicherheit

Der Sicherheitsabschnitt beschreibt allgemeine Sicherheitsrichtlinien fiir dieses Produkt, Erklédrungen der in
diesem Handbuch enthaltenen Hinweise und Sicherheitsvorsichtsmafinahmen, die fiir das Produkt gelten.
Produktspezifische Benachrichtigungen sind in den Abschnitten dieses Handbuchs eingebettet (wo sie gelten).

11

Erklarung der Benachrichtigungen

Diese Benachrichtigungen werden in allen ATI-Handbiichern verwendet und sind nicht spezifisch fiir dieses
Produkt. Der Nutzer sollte alle Benachrichtigungen des Roboterherstellers und/oder der Hersteller anderer
verwendeter Komponenten beherzigen.

Installation.

nicht befolgt werden, zum Tod oder schweren Verletzungen fithren kénnen. Die
Mitteilung enthilt Informationen iiber die Art der gefihrlichen Situation, die Folgen
eines Nicht-Vermeidens der Gefahr und die Methode zur Vermeidung der Situation.

f GEFAHR: Benachrichtigung iiber Informationen oder Anweisungen, die, wenn sie

WARNUNG: Benachrichtigung iiber Informationen oder Anweisungen, die, wenn sie
‘ nicht befolgt werden, zum Tod oder schweren Verletzungen fithren konnen. Die

Mitteilung enthilt Informationen iiber die Art der

Gefihrliche Situation, die Konsequenzen des Nicht-Vermeidens der Gefahr und die

Nichtbefolgen zu miBigen Verletzungen fithren oder Schiaden an der Ausristung
verursachen kénnen. Die Mitteilung enthilt Informationen tiber die Art der
gefihrlichen Situation, die Folgen eines Nicht-Vermeidens der Gefahr und die

f VORSICHT: Benachrichtigung iiber Informationen oder Anweisungen, die bei

HINWEIS: Benachrichtigung iiber spezifische Informationen oder Anweisungen zur Wartung,
zum Betrieb, zur Installation oder zur Einrichtung des Produkts, die bei Nichtbefolgung zu
Schiden an der Ausriistung fithren kénnen. Die Benachrichtigung kann betonen, ist aber nicht
beschrinkt auf: spezifische Fetttypen, bewihrte Betriebspraktiken und Wartungstipps.

1.2 Allgemeine Sicherheitsrichtlinien

Der Kunde sollte iiberpriifen, ob der Sensor fiir die maximal erwartete Last und das Drehmoment wahrend
des Betriebs ausgelegt ist. Da statische Kréfte geringer sind als die dynamischen Kréfte aus der
Beschleunigung oder Deklaration des Roboters, sollten Sie sich der dynamischen Lasten des Roboters
bewusst sein.
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1.3 Sicherheitsmainahmen

VORSICHT: Das Modifizieren oder Zerlegen des Sensors kann Schiden
verursachen und die Garantie erloschen. Verwenden Sie die mitgelieferte
Montage-Schnittstellenplatte und das  mitgelieferte  Werkzeug-Montage-
Schraubenmuster, um den Sensor am Roboter und die Kundenwerkzeuge am

Instrumentierung. Vermeiden Sie es, in die Offnungen des Sensors zu hebeln.

VORSICHT: Uberlasten Sie den Sensor nicht. Das Uberschreiten der Einachsen-
Uberlastwerte des Sensors verursacht irreparablen Schaden.

VORSICHT: Der Sensor sollte vor Aufprall- und StoR3belastungen geschuitzt sein,
die wahrend des Transports die Nennbereiche Uberschreiten, da die Aufprall die
Sensoren beschadigen kdnnen

Performance. Fiir weitere Informationen zu den angegebenen Bereichen siehe das

f VORSICHT: Das Durchbohren von Offnungen im Sensor verursacht Schiden an der
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2. Produktiibersicht

Der RS422 Axia Kraft/Drehmoment (F/T)-Sensor misst sechs Komponenten von Kraft und Drehmoment (Fx \ F \
Fz\T \Ty\T,) und libermittelt diese Daten an ein Gerit (wie einen Personalcomputer, Roboter oder SPS), das mit
einer RS422-seriellen Kommunikationsschnittstelle kompatibel ist. Die Produktlinie der ATI Axia-Serie
unterscheidet sich von den anderen (nicht-Axia) ATI F/T-Sensormodellen. Daher verfligen die Axia-Sensoren iiber
unterschiedliche Optionen und verfiigbare Funktionen. Die Kraft-/Drehmomentsensoren der Axia-Serie sind in

mehreren verschiedenen Nutzlast-

und Kommunikationsschnittstellen-Versionen erhéltlich. Dieses Handbuch

behandelt folgende Themen fiir die RS422 Axia-Schnittstellenversion:

e  Elektrische Spezifikationen und Drahtinformationen fiir Kabel.

e  Anfingliche Einrichtung einer Konsole fiir RS422-Kommunikation.

e Betrieb (LEDs, Filterraten, Abtastraten und Statuscodes)
e RS422-Befehle und -Operationen.

e  Befehle und Operationen im Robotermodus.

e Leitlinien zur Fehlersuche, die sich auf RS422 beziehen.

Fiir weitere Sensorinformationen,

wie die Installation an einem Roboter, den Betrieb und die allgemeine

Fehlersuche, sieche das entsprechende ATI Axia F/T-Sensorhandbuch in der folgenden Tabelle:

Tabelle 2.1—ATI Axia F/T Sensorhandbuch

ATI Axia Sensormodell

Siehe die ATI-AXIA F/T-Sensor-Dokumentnummer:

Axia80

ATI F/T Axia80 Sensorhandbuch
(ATI Dokument #9620-05-B-
Axia80)

Axia90

ATI F/T Axia90 Sensorhandbuch
(ATI Dokument #9620-05-B-
Axia90)

Axia130

ATI F/T Axia130 Sensorhandbuch
(ATI-Dokument #9620-05-B-
Axia130)
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3.

Installation

WARNUNG: Wartungs- oder Reparaturarbeiten am Sensor, wenn Stromkreise (z. B. Strom,
Wasser und Luft) unter Strom gestellt werden, kann zu Tod oder schweren Verletzungen
fuhren. Entladen und Uberprifen Sie, ob alle unter Strom stehenden Stromkreise gemaf den
Sicherheitspraktiken und -richtlinien des Kunden entstromt sind.

VORSICHT: Vermeiden Sie Schiden am Sensor durch elektrostatische Entladung. Stellen
Sie sicher, dass beim Umgang mit dem Sensor oder den am Sensor angeschlossenen Kabel
die richtigen Erdungsverfahren eingehalten werden. Das Versidumnis, die ordnungsgemafen

> >

VORSICHT: Uben Sie wihrend der Installation keine iibermiBige Kraft auf den Sensor und
den Kabelstecker aus, da die Steckverbinder beschidigt werden. Richten Sie die Leitung am
Sensor und Kabelstecker wihrend der Installation aus, um zu vermeiden, dass die Stecker zu
stark belastet werden.

I/
2 Schliisselweg am
= Sensoranschluss.

Schliisselweg

am
Wahaletankar

3.1

3.2

Installation des Sensors am Roboter

Fiir Anweisungen, wie der Sensor am Roboter installiert wird, siche das entsprechende Sensorhandbuch in
Tabelle 2.1.

HINWEIS: Sofern der Sensor nicht als Teil eines roboterspezifischen Kits gekauft wird, muss
der Kunde sein eigenes RS422-Kabel vom ATI-Sensorstecker oder dem ATI-Sensorkabel M12-
Anschluss zum Roboter oder PC liefern. Zum Beispiel verwenden viele RS422-Systeme
entweder einen DB9- oder einen USB-Stecker.

Pin- und Drahtzuweisungen fiir Steckverbinder

unsachgemaiBe Abschirmung der Kabel kann zu Kommunikationsfehlern und einem

f VORSICHT: Stellen Sie sicher, dass der Kabelschirm ordnungsgemal geerdet ist. Eine
defekten Axia-Sensor fiihren.

Der folgende Abschnitt gibt die Pin-Zuweisung fiir den Stecker am Axia-Sensor und die entsprechenden
Stecker an den Kabeln an. Fiir Versorgungsspannungswerte siche die folgende Tabelle oder Abschnitt 9.1 —
Elektrische Spezifikationen. Fiir weitere technische Kabelspezifikationen siche Abschnitt 9.2 —
Kabelspezifikationen.

Tabelle 3.1—Stromversorgung1

. Spannung Stromverbrauch
Energiequelle — - - -
Minimum Nominal Maximum Maximum
Gleichstrom 12V 24V 30V 1,5W

Anmerkungen:

1. Der Eingang des Netzteils ist mit Rlickwartspolaritat geschitzt. Wenn Strom und Masse zu den
Netzteileingangen rickwarts eingesteckt sind, verhindert der Schutz der umgekehrten Polaritat,
dass der falsch verdrahtete Netzteileingang den Sensor beschadigt oder einschaltet.
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3.2.1 Axia F/T-Sensor

Signale und entsprechende Stiftnummern fiir die Axia-Modelle sind in den folgenden Abschnitten
aufgefiihrt.

3.2.1.1 Axia80- und Axia90-Pin-Zuweisung fiir den 8-poligen
M8-minnlichen Sensorstecker

Tabelle 3.2—AXxia80- und Axia90-Sensorstecker, M8, 8-polig,
maénnlich
Steckerschaltplan PIN-Nummer Signal
1 Clock Sync Ground1
@ © 2 V +
® @) 3 V -/ Masse
4 Tx -
5 Rezept +
@ 6 Tx+
® 7 Clock Sync1
@ 8 Rezept -
Shell Schild
Hinweis:

1. Diese Verbindung ist optional und nicht fiir die Grundfunktionalitat
erforderlich. Wenn die Taktsynchronisationsfunktion nicht genutzt wird,
mussen diese Leitungen mit nichts im System des Nutzers verbunden
sein. Weitere Informationen zur Taktsynchronisationsfunktion finden Sie
unter Abschnitt 4.1—Clock Sync Funktionalitat.

3.21.2 Axia130-Pin-Zuweisung fiir den 8-poligen M12-mannlichen
Sensorstecker

Tabelle 3.3—Axia130 Sensorstecker, M12, 8-polig, mannlich

Steckerschaltplan PIN-Nummer Signal
1 Clock Sync Ground1
2 V+
3 V -/ Masse
4 Tx -
5 Rezept +
6 Tx+
7 Clock Sync1
8 Rezept -
Shell Schild

Hinweis:

1. Diese Verbindung ist optional und nicht fir die Grundfunktionalitat
erforderlich. Wenn die Taktsynchronisationsfunktion nicht genutzt wird,
mussen diese Leitungen mit nichts im System des Nutzers verbunden
sein. Weitere Informationen zur Taktsynchronisationsfunktion finden Sie
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3.2.2 Axia80- und Axia90-Sensorkabel (P/N 9105-C-ZC27-ZC28)

Tabelle 3.4—ZC27-Stecker, M8, 8-polig, weiblich

Steckerschaltplan PIN-Nummer Signal
1 Clock Sync Ground1
2 V+
3 V -/ Masse
4 Tx -
5 Rezept +
6 Tx +
7 Clock Sync1
8 Rezept -
Shell Schild

Hinweis:

1. Diese Verbindung ist optional und nicht fir die Grundfunktionalitat erforderlich. Wenn die
Taktsynchronisationsfunktion nicht genutzt wird, miissen diese Leitungen mit nichts im
System des Nutzers verbunden sein. Weitere Informationen zur
Taktsynchronisationsfunktion finden Sie unter Abschnitt 4.1—Clock Sync Funktionalitét.

Tabelle 3.5—2C28-Steckverbinder, M12, 8-polig, mannlich

Steckerschaltplan PIN-Nummer Signal
1 Clock Sync Ground1
2 V+
3 V -/ Masse
4 Tx -
5 Rezept +
6 Tx +
7 Clock Sync1
8 Rezept -
Shell Schild

Hinweis:

1. Diese Verbindung ist optional und nicht fir die Grundfunktionalitat erforderlich. Wenn die
Taktsynchronisationsfunktion nicht genutzt wird, miissen diese Leitungen mit nichts im
System des Nutzers verbunden sein. Weitere Informationen zur
Taktsynchronisationsfunktion finden Sie unter
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3.2.3 Axia130-Sensorkabel (P/N 9105-C-ZC28-2C28)

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

Steckerschaltplan PIN-Nummer Signal
1 Clock Sync Ground1
2 V+
3 V -/ Masse
4 Tx -
5 Rezept +
6 Tx +
7 Clock Sync1
8 Rezept -
Shell Schild

1.

Hinweis:

Diese Verbindung ist optional und nicht fir die Grundfunktionalitét erforderlich. Wenn die
Taktsynchronisationsfunktion nicht genutzt wird, missen diese Leitungen mit nichts im
System des Nutzers verbunden sein. Weitere Informationen zur
Taktsynchronisationsfunktion finden Sie unter

Abschnitt 4.1 — Clock Sync-Funktionalitét.

Tabelle 3.7—ZC28-Stecker, M12, 8-polig, mannlich

1.

Steckerschaltplan PIN-Nummer Signal
1 Clock Sync Ground1
2 V+
@ @
3 3 V -/ Masse
@ 4 Tx -
5 Rezept +
6 Tx +
@ 7 Clock Sync1
®) ®
8 Rezept -
Shell Schild
Hinweis:

Diese Verbindung ist optional und nicht fir die Grundfunktionalitét erforderlich. Wenn die
Taktsynchronisationsfunktion nicht genutzt wird, miissen diese Leitungen mit nichts im
System des Nutzers verbunden sein. Weitere Informationen zur
Taktsynchronisationsfunktion finden Sie unter

Abschnitt 4.1 — Clock Sync-Funktionalitét.
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3.3 Aufbau der RS422-Kommunikationsschnittstelle

Der RS422 Axia-Sensor ist ein serielles Gerit, das programmatisch mit der Anwendung des Benutzers
verwendet wird.

Wenn der Sensor per Kabel an das Gerit des Kunden wie einen Personal Computer oder Roboter
angeschlossen ist,

der Computer weist dem Sensor einen COM-Port zu. Dann kann der Benutzer {liber eine Konsole am
Computer mit dem Sensor kommunizieren. Kostenlose Konsolensoftware wie PuTTY ist online verfiigbar.
Befehle werden in Abschnitt 5—RS422 Befehle und Abschnitt 6—RS422 Axia Sensor "Robotermodus"
behandelt.

Wenn der Kunde statt einer Personalcomputerkonsole seine eigene Softwareanwendung verwendet, um mit
dem RS422 Axia-Sensor zu kommunizieren, siche Abschnitt 7 — Pseudocode-Beispiel. Dieses Beispiel
hingt von der Anwendungssprache des Nutzers ab.

Fiir weitere Anweisungen zum Einrichten einer Konsole wie PuTTY siehe folgendes Verfahren:

1. Wenn sich kein RS422-Seriellanschluss am Kundengerit befindet, verwenden Sie ein serielles
Gerit von Drittanbietern, um den Anschluss hinzuzufiigen. Beispiele fiir ein serielles Gerét von
Drittanbietern sind: ein Hochgeschwindigkeits-USB-zu-RS422-Adaptermodul oder eine PCI/PCI-
E/PCI-X RS422-Seriellkarte.

2. Verbinden Sie das RS422-Kabel von der Axia F/T-Sensorkonfiguration mit dem RS422-Seriellanschluss.

3. Finden Sie den COM-Port, der dem Axia-Sensorgerit zugewiesen ist.

e  Unter Windows® gehen Sie vom Kontrollpanel aus zum Gerdtemanager > Ports > USB Serial
Port. Dem Sensor ist in der folgenden Abbildung COM6 zugewiesen.

HINWEIS: Der Name des Gerats kann je nach Name des RS422-Anschlusses des PCs oder
Name des Drittanbieter-RS422-Gerits.

Abbildung 3.1—Geratemanager, Portzuweisung
o L ==

File Action iew a\p
|| H &

415 PCUSER

» {8 Computer
» W Data Acquisition Devices

g Disk drives

» B Display adapters

» §z Human Interface Devices

» 2= Keyboards

» - Mice and other pointing devices
» B Monitors

» ¥ Network adapters
417 Ports (COM &LPT)
; R

H it

» & Sound, video and game controllers
» & Storage controllers

» 8 System devices

»-§ Universal Serial Bus controllers

4. Offne zum Beispiel die Konsole: PuTTY. Ein Fenster 6ffnet sich, mit dem der Benutzer die Konfiguration
einstellen kann
fiir die Sitzung.
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5. Stellen Sie die Konfiguration ein:
a. Unter Verbindungstyp: Wihlen Sie den Funkknopf fiir Serial.

Abbildung 3.2—Stellen Sie den Verbindungstyp auf seriell

‘ Basic options for your PUTTY session |
Specify the destination you want to connect to

Serial line Speed
com 5600
Connection type:

©Raw  ©) Telnet () Rlogn (©) SSH

Load, save or delete a stored session
Saved Sessions

[ Colours Load
- Connection =
e
Rlogin
[-S5H
Serial Close window on ext:
(7) Mways () Mever @ Only on clean exit

[ ot J[ e | [ e J[ Cacel |

b. Im Feld Serielle Leitung geben Sie den zugewiesenen COM-Port aus Schritt 3 ein.

c. Im Geschwindigkeitsfeld geben Sie die Standard-Baudrate von 115200 oder die Baudrate
ein, auf die der Benutzer den RS422 Axia-Sensor eingestellt hat. Siche Abschnitt 5.9 — Baud
Rate Command.: "set baud" fir weitere Informationen dariiber, wie man die Baudrate
einstellt.

HINWEIS: Wenn die in der Konsolenkonfiguration eingestellte Baudrate nicht mit der auf
dem RS422 Axia-Sensor eingestellten Baudrate tibereinstimmt, 6ffnet sich das
Konsolenterminalfenster, aber Befehle konnen nicht gesendet werden. Die werksmiBige

Abbildung 3.3 — Stellen Sie den COM-Port und die Baudrate ein

B P Confgu =)
Py gurat )
Category:

(- Session ‘ Basic options for your PUTTY session |
: I..oglging Specify the destination you warnt to connect to
eminal
Keyboard Senial line Speed
Eel COM& 115200
Features NNEction type:
indow ()Raw () Telnet @) Rlogin ) 55H @ Senal
ﬂppea!anca Load, save or delete a stored session
Behaviour
Translation Saved Sessions
Selection
Colours toad
onnection —
Data Save
b
Rlogin
[-55H
Seral Close window on exit
() Mways (O Never @ Only on clean exit
Mot || Hep [ open ]| Concel

d. Wihlen Sie Offnen.
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e. Nachdem ein Terminalfenster gedffnet ist, kann der Benutzer dann mit der Eingabe von Befehlen
beginnen.

f.  Nachdem ein Befehl aus Abschnitt 5—RS422-Befehlen oder Abschnitt 6—RS422 Axia-Sensor
"Robotermodus" eingegeben wurde, driicken Sie die (Enter)-Taste, um den Befehl zu senden.

HINWEIS: Die eingegebenen Befehle sind nicht hochschreibungssensitiv.

Abbildung 3.4—PuTTY-Terminalfenster

&P COMS - PUTTY - O X
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4. Betrieb

Fiir allgemeine Betriebsinformationen {iber den Sensor siche das entsprechende Sensorhandbuch in Tabelle 2.1.

4.1 Clock-Sync-Funktionalitat

Die Taktsynchronisationsfunktion aktiviert sich, wenn der Benutzer eine steigende Kante von mindestens 5
V auf die Leiter anlegt (siehe Abschnitt 3.2 — Pin- und Drahtzuweisungen fiir Steckverbinder). Bei
Aktivierung der Synchronfunktion gibt der Sensor den zuletzt gesammelten Datenpunkt aus, der der
Ausgabe des "s"-Befehls (4bschnitt 5.3 — Abfragebefehle: "S" oder "C") entspricht, der liber eine RS422-
Kabelschnittstelle gesendet wird.

Ein elektrischer Impuls ist in der folgenden Abbildung dargestellt. Die ansteigende Kante des Pulses
beginnt bei 5 V. Die abfallende Kante des Impulses tritt auf, wenn die Spannung nicht mehr innerhalb von
5-12 V liegt. 12 V ist die maximale Spannung, die das Kabel zulésst. Die Synchronisationsfunktion ist nicht
mehr aktiviert, wenn die Spannung auflerhalb des 5-12-V-Bereichs liegt.

Abbildung 4.1—Elektrischer Impuls

/ Falling Edge

7

Rising Edge
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4.2 LED-Selbsttestsequenz
Der RS422 Axia-Sensor verfiigt iber drei LEDs: Sensor Status, Link/Activity und Diag. Wenn der Benutzer
Strom einschaltet, fithrt der Sensor einen Selbsttest durch, bei dem die LEDs unter der Firmware einzeln
eingeschaltet werden.

Tabelle 4.1 — LED-Selbsttestsequenz
Res;l;enfol LED Bundesstaat Dauer

0 Alle Beim Einschalten kann ei_ne vo_rt:lbergehende Aktivitat nur far
wenige Millisekunden beobachtet
werden.

1 Alle Off

2 Status Rot

3 Diag Rot

4 L/A Rot Ungefahr eine Sekunde pro

5 Status Griin Bundesstaat.

6 Diag Griin

7 L/A Grin

8 Alle Off

9 Alle Normalbetrieb

Abbildung 4.2 — LED-Etikett am Sensor

223

{ /\..)’5\\.
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=
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4.3 LED-Normalbetrieb
4.3.1 Sensorstatus-LED

Eine LED signalisiert den Gesundheitszustand des Sensors wie folgt:

Tabelle 4.2—Sensorstatus-LED
LED-Farbe Bundesstaat Beschreibung
Off Kein Strom Strom wird dem Sensor nicht zugefiihrt.
. . Die Elektronik des Sensors funktioniert und
Grin Normalbetrieb o
kommuniziert.
Sensorbereich Zeigt an, dass eine F/T-Achse aul3erhalb des
Amber1 N . Reichweitenbereichs liegt. Reduziere die
Uberschritte : -
n angelegte Last oder verwende eine groRere
Kalibrierung, wenn mdglich.
Rot
(Blitz bei 1 Hz | Kalibrierungsfehler | Die Kalibrierung wurde nicht im EEPROM
Geschwindigkeit gespeichert.
)
Rot Der Sensor ist nicht in der Lage, Daten Gber
(Blitz bei 10 Hz | Kommunikationsfehler N ge.
S das Kommunikationsprotokoll zu
Geschwindigkeit K .
) ommunizieren.
Rot Weitere Informationen zum Fehlersatz finden Sie
Statuscodefehler
(mass unter
iv) Tabelle 4.7.
Hinweis:
1. Amber ist, wenn sowohl griine als auch rote LEDs eingeschaltet sind.

4.3.2 Diag-LED

Eine LED signalisiert den Diagnosestatus der RS422 Axia Sensorschnittstelle wie folgt:

Tabelle 4.3—Diag-LED
LED-Farbe Bundesstaat Beschreibung
Griines Blinken Vorbetrieb Definiert durch die Kommunikation/das Protokoll
Standard.
Grun Betriebsbetrieb Es werden keine Fehler gefunden.
Bedeutet einen von den internen elektronischen
Rot Fehler Komponenten gemeldeten Fehler.
Nach einem UART-Fehler bleibt die LED funf
Minuten lang rot
Sekunden.

4.3.3 RS422 Link/Aktivitit (L/A) geleitet

Alle ATI Axia-Sensoren verfiigen iiber Link-/Activity-LEDs. Allerdings sind die L/A-
LEDs auf RS422-Sensoren nicht aktiv.

ia.com
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4.4 Abtastrate

4.5

Die Standard-Abtastrate beim Einschalten ist die Rate, die der Benutzer vor dem Stromabschalten einstellt.
Die Abtastrate wird im nichtfliichtigen Speicher gespeichert. Die ADC-Rate steuert die aktuelle Abtastrate.
Die folgende Tabelle listet die gerundeten und exakten Abtastraten auf.

Tabelle 4.4 — Stichprobenrate

Abgerundete Abtastrate 0,5 kHz 1 kHz 2 kHz 4 kHz 8 kHz

Exakte Abtastrate 488 Hz 976 Hz 1953 Hz 3906 Hz 7912 Hz

4.4.1 Abtastrate versus Datenrate

Die Datenrate beschreibt, wie schnell Daten iiber die RS422-Schnittstelle ausgegeben werden
konnen.

Wenn die Datenrate hoher ist als die Abtastrate, sieht der Kunde doppelte Proben, die iiber das
Netzwerk ausgegeben werden, bis die nachste Probe intern ausgelesen wird. Eine hdhere Datenrate
konnte niitzlich sein, damit der Sensor Daten mit derselben Geschwindigkeit sendet wie andere
Gerite im Kundensystem. Zum Beispiel: Wenn ein Gerét auf derselben Anwendung wie der Axia
Daten mit 7.000 Hz ausgibt, mochte der Kunde moglicherweise auch, dass der Axia Daten mit
7.000 Hz ins Netzwerk ausgibt, obwohl der Sensor intern nicht so schnell sampelt.

Wenn die Abtastrate hoher ist als die Datenrate, erhilt der Kunde nicht die Daten von allen
internen Stichproben im Netzwerk. Alle aktivierten Filter arbeiten jedoch basierend auf der
internen Abtastrate, sodass der Sensor hoherfrequente Rauschquellen herausfiltert.

Tiefpassfilter

Die Standardeinstellung zum Einschalten ist "kein Filtern". Das Feld "set" filTC (siche Tabelle 5.3) steuert
die aktuelle Filterauswahl. Die Cutoff-Frequenz (zum Beispiel: -3 dB Frequenz) hdngt von der Auswahl der
Abtastrate ab, die in Abschnitt 4.4 — Abtastrate — definiert ist. Die Cutoff-Frequenzen fiir die verschiedenen
Abtastraten sind in der folgenden Tabelle aufgefiihrt.

Tabelle 4.5—Tiefpassfilterung

Ausgew -3 dB Abschaltfrequenz (in Hz)
ihlter bei 488 Hz bei 976 Hz bei 1953 Hz bei 3906 bei 7912 Hz
Filter Abtastrate Abtastrate Abtastrate kHz Abtastrate
Abtastrate

0 200 350 500 1000 2000
1 58 115 235 460 935.10
2 22 45 90 180 364.04
3 10 21 43 84 169.52
4 5 10 20 40 81.24
5 25 5 10 20 39.84
6 1.3 3 5 10 20.31
7 0.6 1.2 24 4.7 9.37
8 0.3 0.7 14 2.7 5.47
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Abbildung 4.3—Filterdampfung bei 0,5 kHz Abtastrate

0,0dB 1

200 Hz

7
/

6,0 dB \ N
\ 22 Hz

\ 10 Hz
-12,0dB
" 5 Hz
Abschwiichu
2,5Hz
-18,0 dB
1,3 Hz
0,6 Hz
0,3 Hz
24,0 dB

60 Hz

7

JipEat
e
pavaydiyd

-30,0dB
0 Hz 1Hz 10 Hz 100 Hz 1000 Hz
Frequenz
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Abbildung 4.5—Filterdampfung bei 2 kHz
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Abbildung 4.6—Filterdampfung bei 4 kHz Abtastrate
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Abbildung 4.7—Filterdampfung bei 8 kHz Abtastrate
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4.6 Statuscode

Eine Bitmap von Bitnummer 0 bis 31 fiir den aktuellen Zustand des Sensors ist in der folgenden Tabelle
enthalten. Der Benutzer kann den Statuscode mit den RS422-Befehlen abrufen (siche Abschnitt 5.3.4 — Wie

man die Ausgabe von

H/H

interpretiert. Specifier).

Tabelle 4.6—Statuscode
Bitg Beschreibung "?’9'5‘ L
hi einen
Fehler
hin?
0 Innentemperatur aulRerhalb des Bereichs: Dieses Bit ist aktiv (hoch), wenn Ja
die Temperatur auBerhalb des Bereichs von -5° bis 70°C liegt.
1 Versorgungsspannung aulRerhalb des Bereichs: Dieses Bit ist aktiv (hoch), Ja
wenn die Eingangsspannung aufRerhalb des Bereichs von 12 V bis 32 V liegt.
Broken Gage: Dieses Bit ist aktiv (hoch):
+ Ein Messgerat zeigt VollmaRszahl positiv an und zeigt an,
2 dass die elektrische Verbindung zu einem Messgerat offen Ja
oder getrennt ist.
*  Der Sensor meldet Lasten, die deutlich hoher sind als sein Messbereich.
Er setzt sich selbst 32 Probenperioden zurlick, nachdem die Erkrankung
abgeklungen ist.
Busy Bit: Der Sensor fuhrt (1) oder mehr der folgenden Aktivitaten aus, die
voribergehend die F/T-Daten beeinflussen kénnen:
+ Ich mache eine Anderung zu NVM.
3 «  Andere die Filterzeitkonstante. Nein
+  Anderung der verwendeten Kalibrierung.
«  Anderung der ADC-Abtastrate.
+ Jeder ADC ISR Uberlaufen.
4 Zuruckhaltend. N/A
5 Sonstiges Fehlerbit: Dieses Bit wird gesetzt, wann immer ein anderer Fehler Ja
als die angegebenen in
Diese Tabelle existiert.
6 bis 26 | Zurtckhaltend. N/A
Gage aulRerhalb des Bereichs: Dieses Bit wird gesetzt, wann immer eine
27 Gage-Probe aulerhalb des Bereichs liegt, gageMinRange to gageMaxRange. Ja
Er setzt sich selbst 32 Probenperioden zurlick, nachdem die Erkrankung
abgeklungen ist.
28 Simulierter Fehler: Dieses Bit wird verwendet, um die Fehlerbehandlung des Nein
Benutzers zu testen.
Kalibrierungsprifsummenfehler: Dieses Bit wird gesetzt, wenn die aktive
29 o . e M Ja
Kalibrierung eine ungultige Prifsumme hat.
Kraft/Drehmoment auerhalb des Bereichs oder tberschrittener Messbereich:
30 Dieses Bit ist aktiv, wann immer die Kraft-'/Drehmomentprobe aufierhalb des Ja
Bereichs oder gesattigt ist. Er setzt sich selbst 32 Probenperioden zurtick,
nachdem die Erkrankung abgeklungen ist.
31 Fehler: Dieses Bit wird gesetzt, wann immer ein Statuscode-Bit gesetzt wird, Ja
das auf einen Fehler hinweist.
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4.6.1 Statuscode: Kraft/Drehmoment auBerhalb des Bereichs oder
Sensorbereich liberschritten

Bit 30 in Tabelle 4.7 wird gesetzt, wenn eine F/T-Last aulerhalb der Erkennungsfahigkeit des
Sensors liegt. Bit 30 wird gesetzt, wenn eine der folgenden Bedingungen WAHR ist:

Der Gesamtprozentsatz des kalibrierten Bereichs, der und ~ Axes ist groBer als 105 %. Siehe
von F verwendet wird Tz
auf die folgende F Tz-Gleichung:

JFZ +F2 s T |

FyyCalibratedRange  T,CalibratedRange

> 105%

Der Gesamtprozentsatz des kalibrierten Bereichs von F- und T-Achsen betrdgt mehr als 105 %.
Siehe

auf die folgende FZ T e

|Fy]| JTE + T

+
FCalibratedRange = TyyCalibratedRange

2 Xy

> 105%

Zum Beispiel:

Ein Axia90-M50-Sensor, der den Kalibrierungsbereich 0 verwendet, wird den
folgenden Lasten ausgesetzt und besitzt folgende Kalibrierungsbereiche (Hinweis: Fiir
Kalibrierungsbereiche siehe das entsprechende Sensorhandbuch in Tabelle 2.1):

Tabelle 4.7 — Beispiel fiir Kraft/Drehmoment auBerhalb des Bereichs
Achse Angewandte Last Kallbru:‘;;’l:;ﬁ;sberelch g

FX 170,5N 1000 N

Fy -300,6 N 1000 N

Fz -1400 N 2000 N

Tx 1,0 Nm 50 Nm

Ty 2,0 Nm 50 Nm

Tz -45,5 Nm 50 Nm

Die Gleichung F, Tz vereinfacht sich wie folgt:

J(A705 N)Z+(-300.6 N)2  |-45.5 Nm|
1000 N TS50 Nm

346 N  45.5Nm
1000 N+ 50 Nm

35%+ 91 %

126% > 105%

TRUE
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DieFzT_ . .. vereinfacht sich wie folgt:
xy-Gleichung

1400 NI /(1.0 Nm)Z+(2.0 Nm)?
2000 N 50 Nm

1400 N 2.24 Nm
2000 N+ 50 Nm

70 %+ 4.5 %

74.5 % * 105 %

FALSE

Da die F, Tz-Gleichung auf TRUE vereinfacht wurde, ist Bit 30 in Tabelle 4.7 gesetzt.
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5. RS422-Befehle

Diese Befehle konnen verwendet werden, um den Status, die Parameter einzusehen und die Einstellungen des Sensors
anzupassen. Zum Einrichten eines
siehe Abschnitt 3.3—Einrichtung der RS422-Kommunikationsschnittstelle.

5.1 Hilfebefehl: "Hilfe", "h" oder "?"
Der Hilfebefehl berichtet eine Liste der Hauptbefehle und der Softwareversion.

"H"-Befehlsformat:
Nutzer: h
Antwort:

ATI Industrial Automation ATI Axia F/T Sensor
Version: 1.0.73 => 3. Aug 2021 14:39:50 BL=4 lokal gebaut

=> Geben Sie die meisten Befehle ohne Operanden ein, um den aktuellen Status

anzuzeigen.

HILFE [String] => Druckhilfe fiir Befehle, die mit der gegebenen
Zeichenkette SYSVER beginnen. => Printversion

WHOAMI => Druckkonsolen-Eingangsquelle

BIAS [AN | OFF | <Werte>] => Benutzerverzerrung kontrollieren

GIPFEL [R | C] => Ansicht, Laufzeitspitzen zurlicksetzen, in Counts anzeigen
SET => Alle Felder drucken

| [Feldname] => Druckabgleichende Felder

| [Feldname] [Wert] => Schreibe Feld mit Wert
ANSICHT [0 -=> 2 | A] => Anzeigen der Kalibrierungen: 0 bis 2

oder Active DIAG => Diagnostischer Statusbericht

SIMERR [AN | AUS] => Control simulierte

Fehler RESET => Das MCU zuriicksetzen

STATUS => Statusbericht-PINs

drucken => Pin-Bericht drucken

GPIOS => GPIO-Konfigurationsbericht drucken

SAVEALL => Alle Parameter in NVM speichern

C [HDB01234567FTXYZMS in beliebiger Reihenfolge] => Kontinuierlicher Modus
| 0->7=Gaugen

| XYz=Kridfte/Drehmomente M=Magnitude C=Anzahl U=Einheiten H=Hex

| D=Dezimal, B=Binar, F=Kraft, T=Drehmoment, '>'=kondensiert,
'<'=formatiert.

| S=checkSum #=LineCounter @=ADC SampleCounter !=StatusWord
| ;=Komma-Trennzeichen -- Mehrere Tasten driicken, um S

=> Single Sample =zu verlassen, dasselbe Format wie
Continuous Mode FLOW => Signal Flow Report

MC => Alle Monitorbedingungen UART

drucken => Drucken der letzten erhaltenen

Bytes
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5.2 Sensor-Reset-Befehl: "Reset"
Der Befehl "Reset" setzt das MCU zuriick.

"Reset"-Befehlsbeispielformat (die Antwort variiert je nach Systemkonfiguration):

Nutzer: Reset
Antwort:
BL4IO+I1+C=

RESET durch: SoftwareReset
I2C EEPROM bestidtigt
0,000 N 0,000 N 0,000 N 0,0000 Nm 0,0000 Nm 0,0000 Nm

5.3 Abfragebefehle: "S" oder "C"

Der Abfragebefehl startet die Hochgeschwindigkeitsiibertragung von FT-Daten. Der "S"-Befehl meldet eine
einzelne Zeile FT-Daten, die mit den Zahlungen pro Kraft oder Zéhlungen pro Drehmoment skaliert wird.
Der Befehl "C" meldet kontinuierliche FT-Datenzeilen, die stoppen, wenn der Benutzer eine andere Taste
hélt, zum Beispiel: "enter", bis die Datenausgabe endet. Der Befehl "C" meldet Daten mit der im rdtRate
angegebenen Rate. Die durch das Ausfiihren eines Abfragebefehls gemeldeten Daten konnen wie im
folgenden Abschnitt beschrieben angepasst werden.

Abfrage des "S"-Befehlsformats:
Nutzer: S
Antwort: > 34,928 N 10,234 N -0,370 N -0,1196 Nm -0,0787 Nm -0,9156 Nm

Abfrage des "C"-Befehlsformats:

Nutzer: c

Antwort: > 34.946 N 10.277 -0.398 N -0.1179 Nm -0.0791 Nm -0.9163 Nm
34.915 N 10.290 -0.419 N -0.1179 Nm -0.0793 Nm -0.9154 Nm
34.922 N 10.253 N -0.397 N -0.1185 Nm -0.0783 Nm -0.9159 Nm

z =z

Nutzer: <driickt eine weitere Taste wie 'Enter’, um die Dateniibertragung zu stoppen>
Keine Riickgabedaten.

5.3.1 Umrechnung von Zahlungen pro Kraft/Drehmoment in FT-Werte

Um die realen Kraft- und Drehmomentwerte zu erhalten, muss jeder Kraftwert durch den Counts
pro Force (cpf)-Faktor geteilt werden, und jeder Drehmomentwert durch den Counts pro Torque
(cpt)-Faktor geteilt werden. Zum Beispiel: Wenn eine Kalibrierung 1.000.000 Zahlungen pro N
meldet und das F,4.500.000 Z&hlungen, betrigt die auf der Z-Achse ausgeiibte Kraft 4,5 N.

Finden Sie die CPF- und CPT-Faktoren mit dem Befehl "set"; siche Abschnitt 5.7 — Set Command:
"Set".

5.3.2 Sekundarbefehle fir den Abfragebefehl "C" oder "S"

Der Datentyp, der aus dem Abfragebefehl "C" oder "S" gemeldet wird, kann mit sekundéren
Befehlen oder Spezifikationen angepasst werden. Diese Funktion ist niitzlich fiir Nutzer, die ihr
eigenes Programm entwickeln méchten, um die Daten in einer externen Datei zu speichern oder
die Daten in Figuren wie Diagrammen anzuzeigen. Eine Liste der sekundéren Befehle findet sich
in Tabelle 5.1.

Wenn ein "S"- oder "C"-Befehl ohne Spezifikation oder mehrere Spezifikationen gegeben
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wird, werden die Spezifikationen des vorherigen "S"- oder "C"-Befehls im Datenausdruck
verwendet. Der Einschalt-Standard-Spezifizer ist folgender: "FXYZTXYZ".
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Tabelle 5.1—Sekundare "S"- oder "C"-Befehle

Sekundare
. r Befehl
Kategorie oder Anmerkungen
Spezifizier
er
0
1
2 Die Gaugewerte werden nur in Zahlungen angegeben.
3
Gage .. . .
4 Es kdnnen so viele wie alle Messge-Nummern gemeldet
Nummer(n) . N :
5 werden oder so wenige wie eine einzelne Gage-Nummer.
6
7
X Der Benutzer kann Kraft- und Drehmomentdaten auf der x-,
y- und z-Achse anzeigen. Der Ausgabewert kann in F/T-
Achse Y Zahlungen oder Ingenieureinheiten angezeigt werden. Die
Zahlungen werden in Einheiten umgerechnet, indem der
7 Zahlwert durch die cpf oder cpt geteilt wird. Siehe Abschnitt
5.3.1 — Umrechnung von Zéhlungen pro Kraft/Drehmoment
in FT-Werte.
Kraft F Die XYZM-Kraftdaten werden angezeigt.
und/oder Die XYZM-Drehmomentdaten werden angezeigt.
Drehmom
ent
Kraft- oder Drehmomentdaten werden als Betrag der
Vektorkomponenten in der x-, y- und z-Achse dargestellt. Der|
Maanitude M Ausgabewert kann in F/T-Zahlungen oder Ingenieureinheiten
9 angezeigt werden. Die Zahlungen werden in Einheiten
umgerechnet, indem der Zahlwert durch die cpf oder cpt
geteilt wird. Siehe Abschnitt 5.3.1 — Umrechnung von
Zahlungen pro Kraft/Drehmoment in FT-Werte.
C Die XYZM-Daten werden in Zahlungen dargestellt.
Grafen oder - Die XYZM-Daten werden mit den ausgewahlten
Einheiten Benutzereinheiten angezeigt, zum Beispiel: N oder Nm.
Einheiten sind die Standardeinstellung.
Die Daten werden als hexadezimale Zahl angezeigt. Aufder
. H dass alle in Einheiten gedruckten Daten standardmafig
guTe“SCheS immer als Dezimalzahl angezeigt werden.
stem
y D Die Daten werden als Dezimalzahl angezeigt.
Die Daten werden in einer formatierten, menschenlesbaren
> Ausgabe angezeigt, zum Beispiel in aufgereihten Spalten.
">" ist die Standardeinstellung.
Format Die Daten werden in einer komprimierten Ausgabe
< angezeigt, die keine fuhrenden Nullen, nachlaufenden
Nullen oder unnétige Leerzeichen enthalt. Diese Ausgabe
ist fuir Hochgeschwindigkeitsanwendungen gedacht, die in
einem automatisierten Umfeld verwendet werden.
Zusatzliche S Dieser Befehl spezifiziert einen CRC.
Eingaben zur 4 Dieser Befehl spezifiziert einen Sample-Zahler, der ist
Unterstutzung Jedes Mal, wenn eine "C"- oder "S"-Zeile gedruckt wird,
der erhoht.
Entwicklung a Dieser Befehl spezifiziert einen ADC-Lesezéhler, der ist

einer Software

jedes Mal, wenn der ADC gelesen wird, erhoht.
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Programm

Dieser Befehl spezifiziert den 32-Bit-Statuscode.
Fehlerbehebung ! Siehe Abschnitt 5.3.4 — Wie man die Ausgabe aus "!"
interpretiert. Spezifizator.
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5.3.3 Beispiele fiir sekundare Befehle (Specifier)

Im Folgenden finden Sie Beispiele fiir einen "S"- oder "C"-Befehl mit Spezifizieren:

1. CXTY wird wie folgt interpretiert:

d.

Nutzer: C XTY
Antwort: 0,001 N 0,0009 Nm
Das C ist ein Befehl zur Meldung kontinuierlicher Datenzeilen.

Das X gibt das Drucken von Effekten an, weil Force der Standard ist.

Das T gibt das Druckdrehmoment an, wann immer ein X, Y, Z oder M von nun an sichtbar ist
(auf dieser Leitung).

Das Y gibt den Druck-Ty an.

2. CTXY wird wie folgt interpretiert:

Nutzer: C TXY
Antwort: 0,0009 Nm 0,0009 Nm
Das C ist ein Befehl zur Meldung kontinuierlicher Datenzeilen.

Das T gibt Druckdrehmomente an, wann immer ein X, Y, X oder M von nun an sichtbar ist
(auf dieser Leitung).

Das X spezifiziert das Drucken von Tx.
Das Y gibt den Druck-Ty an.

3. S DO0123 wird wie folgt interpretiert:

Nutzer: S D0123
Antwort: 246123 245592 246707 246029

Das S ist ein Befehl zur Meldung einer einzelnen Datenzeile.
Das D spezifiziert das Drucken von rohen ADC-Werten in dezimalen Zahlen.

Eine Zahl 0 bis 7 gibt an, die Daten fiir die entsprechende Gauge-Nummer auszudrucken.
Zum Beispiel gibt die 0 an, Daten fiir Gage 0 zu drucken, und die 3 fiir Gage 3.

4. S CDFXYZTXYZ wird interpretiert als:

Nutzer: S CDFEXYZTXYZ
Antwort: 961 959 963 960 966 965
Das S ist ein Befehl zur Meldung einer einzelnen Datenzeile.
Das C und D spezifiziert das Drucken von x, y, z oder m F/T Daten in dezimalen Zéhlen.

Das F gibt Druckdrehmomente an, wann immer ein X, Y, Z oder M von nun an sichtbar ist
(auf dieser Leitung).

Das T gibt das Drucken der Drehmomente an, wann immer ¢in X, Y, Z oder M von nun an
sichtbar ist
(auf dieser Leitung).

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 « 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, RS422 Axia
Dokument #9620-05-C-RS422 Axia-03

5.3.4 Wie man die Ausgabe von "!" interpretiert. Spezifizieren

ll'"

Die Ausgabe des "!"-Spezifiziers meldet eine Ausgabe in hexadezimalen Werten, die in eine 32-
Bit-Bindrzahl umgewandelt werden muss, die mit einem Statuscode aus Tabelle 4.7 korreliert.
Siehe die folgende Tabelle fiir ein Beispiel von Bitmustern:

Tabelle 5.2—Beispiele fiir Bitmuster
Bitzahl E‘:::ﬁ'r‘;bung Bitmuster
siehe Tabelle 4.7.
0 Temperatur 0x80000001
1 Versorgungsspannung 0x80000002
2 Gebrochener Gage 0x80000004
3 Beschéftigter Teil 0x80000008
4 Reserviert N/A
5 Sonstiges 0x80000020
6 bis 26 Reserviert N/A
27 Messer aullerhalb des 0x88000000
Reichweitenbereichs
28 Simulierter Fehler 0x10000000
29 Kalibrierungsprifsummenfehler 0xA0000000
30 F/T auBerhalb des Bereichs 0xC0000000
31 Jeder Fehler 0x80000000
-- Gesund 0x00000000
Wenn mehr als ein Fehler vorhanden ist, kann das Bitmuster unterschiedlich sein,
zum Beispiel: Benutzer: S !
Antwort: 80000005

Mit einem kostenlosen Online-Taschenrechner kann der Nutzer die hexadezimale Zahl in eine
Bindrzahl umwandeln:

Hex 8 0 0 0 0 0 0 5

Bindre | 1000 0000 0000 0000 0000 | 0000 0000 0101

Die Bindrzahl hat insgesamt 32 Bits. Der Miet-Signifikante Teil befindet sich am rechten Ende der
folgenden
Tisch. "1" bedeutet, dass der Bohrer an ist. "0" bedeutet, dass der Bohrer nicht stimmt.

a'z'lnarz 110|000 000000000000000000000|0|0]|0]|1]|0]1
_Bitpo | 511 30 | 20 | 28 | 27 26 bis 6 5/4(3[2/1]0
sition

In diesem Beispiel sind also Bitnummern 0, 2 und 31 aktiviert. Laut der vorherigen Tabelle weist
der Sensor die Statuscodes "Temperatur”, "defekter Messfehler" und "jeder Fehler" auf. Weitere
Informationen finden Sie in Tabelle 4.7.
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5.4 Voreingenommener Befehl: "Bias"

5.5

Der "Bias"-Befehl meldet den aktuellen Bias-Status des Sensors.
"BIAS"-Befehlsformat:

Nutzer: Voreingenommenheit
Antwort: VOREINGENOMMEN
In diesem Fall meldet der Befehl den Status, dass die Bias-Funktion ausgeschaltet ist.

5.4.1 Sekundare Bias-Befehle: "an", "aus", "[Werte]"

Die sekunddren Befehle ermoglichen es dem Benutzer, die Vorspannungsfunktion ein- und
auszuschalten. Wenn ich die Funktion einschalte, wird der FT-Ausgang auf O gesetzt. Das
Ausschalten der Funktion beseitigt den Bias-Teil. Aulerdem kann der Benutzer den Sensor mit
benutzerdefinierten Werten verzerren.

"BIAS"-Befehlsformat zum Ein- oder Ausschalten der Funktion:
Nutzer: Voreingenommenheit

Antwort: BIAS ON

"BIAS"-Befehlsformat zum Aktivieren der Funktion mit Werten, die vom Benutzer bestimmt
werden: Benutzer: Voreingenommenheit [Werte]

Antwort: BIAS

Peak Command: "Peak"

Der "Peak"-Befehl meldet die hochsten und niedrigsten Werte von Fx \F \FzZ\T\Ty\ T , die fira

aufgetreten sind
Laufzeit und fiir alle Zeiten. Der Peak-Reset-Befehl setzt nur die Laufzeitspitzen zuriick.

Alle Zeitspitzen sind die groBBten Werte, die wahrend des Einschaltens des Sensors beobachtet wurden.
Wenn der Sensor eingeschaltet wird, zeichnet er die auf jeder einzelnen Achse detektierten Spitzenwerte
auf. Wenn der Sensor Allzeitspitzenwerte erkennt, die hoher sind als die Werkswerte des ATI, wurde der
Sensor iiber den vorgesehenen kalibrierten Messbereich hinaus geladen. Fiir die werkseitigen
Standardspitzenwerte des ATI (aufgefiihrt in Counts) siehe das zutreffende Axia-Sensorhandbuch in Tabelle
2.1. Fiir dhnliche Befehle siche die folgenden Abschnitte: Abschnitt 5.5.1—Peak Command in Counts:
"peak C"und Abschnitt 5.5.2—Peak Reset Command: "peak reset".

"Peak"-Befehlsformat:

Benutzer: Peak

Antwort: F/T Einhe RunPeak- RunPeak+ AllPeak- AllPeak+
_____ iten o -
FX N 34.205 35.264 -750.000 750.000
Fy N 7.573 10.596 -750.000 750.000
Fz N -4.591 3.248 -1350.000 1350.000
Tx Nm -0.157 0.071 -30.000 30.000
Ty Nm -0.138 -0.042 -30.000 30.000
Tz Nm -0.952 -0.890 -30.000 30.000

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 « 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, RS422 Axia
Dokument #9620-05-C-RS422 Axia-03

5.5.1 Peak Command in Counts: “peak C”

Der Befehl "peak ¢" meldet den hochsten und niedrigsten Wert von Fx \F \Fz\ T \ Ty \ Tz in
Ziahlungen, die

fand fiir eine Laufzeit und fiir alle Zeiten statt. Der Peak-Reset-Befehl setzt nur die Laufzeitspitzen
zurtick.

Alle Zeitspitzen sind die groBten Werte, die wiahrend des Einschaltens des Sensors

beobachtet wurden. "Peak C"-Befehlsformat:

Nutzer: Peak C

Antwort: F/T Einheiten RunPeak-RunPeak+ AllPeak- AllPeak+
FX Grafen 22774 148876 -345426 1067466
Fy Grafen -136938 -15879 -2565031 5115055
Fz Grafen -90228856 -89963912 -91565040 0
Tx Grafen -8214 -5740 -66667 17719
Ty Grafen -7288 -4711 -10387 68340
Tz Grafen 22306 26798 -2995 74981

5.5.2 Peak-Reset-Befehl: "Peak-Reset"

Die héchsten und niedrigsten Werte von Fx \F \Fz\ T\ Ty \ T, die fiir eine Laufzeit auftraten,

kdnnen gesetzt werden
auf die folgenden Werte durch Verwendung des Befehls "Peak Reset".

"Peak Reset"-Befehlsformat:

Benutzer: Peak Einhei
Antwort: F/T ten RunPeak- RunPeak+ AllPeak- AllPeak+
zurlc
ksetz
en
FX N 2147.484 -2147.484 -750.000 750.000
Fy N 2147.484 -2147.484 -750.000 750.000
Fz N 2147.484 -2147.484 -1350.000 1350.000
Tx Nm 2147.484 -2147.484 -30.000 30.000
Ty Nm 2147.484 -2147.484 -30.000 30.000
Tz Nm 2147.484 -2147.484 -30.000 30.000

5.6 Alle speichern Befehl: "saveall"
Der Befehl "Saveall" zeichnet alle Werte auf, die wihrend eines Neueinschaltens zu NVM verbleiben.

"saveall"-Befehlsformat:

Nutzer: saveall

Antwort: Parameter in der NVM-Bank
gespeichert 0 Parameter in der

NVM-Bank gespeichert 1
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5.7 Set-Befehl: "set"
Der Befehl "set" meldet alle Einstellungen. Beachten Sie, dass "CAL" synonym fiir "set" ist, aber in diesem
Handbuch wird der Befehl als "set" bezeichnet. Viele Einstellungen sind schreibgeschiitzte Felder, die
wihrend der ATI-Werkskalibrierung auf dem Sensor konfiguriert werden. Alle Einstellungsfelder sind in
Tabelle 5.3 aufgefiihrt.
"set"-Befehlsformat, zum Beispiel:
Benutzer: Set
Antwort: Spielfeld Wert
serialNum FT22835
partNum SI-150-8
calFamily RS422
Um einen gespeicherten Parameter in NVM fiir ein Feld aus Tabelle 5.3 auszulesen, geben Sie zum Beispiel
"set [field]" ein:
Nutzer: Setze CPF
Antwort: Spielfeld Wert
CPF 100000
Ein sekundérer "set"-Befehl erlaubt es dem Benutzer, den gespeicherten Parameter in einem bestimmten Feld
in der Tabelle zu schreiben oder zu bearbeiten
5,3. Der Befehl "set" ist gleichbedeutend mit einem "cal"-Befehl. Alle Schreibbefehle sind voriibergehend, bis
ein
Der Befehl "saveall" wird ausgegeben. Wenn ein "saveall"-Befehl gegeben wird, wird der Parameter in NVM
gespeichert.
Tabelle 5.3—"setzen" Felder
Benut | Beschreibung Beispieli
Spielfeld Langer Name | zerles | (und falls zutreffend, P Typ
» nhalt
en/Sc | Sekundarkommandos
hreib
en
serialNum FT Serial Lesen | Die FT-Seriennummer FT33859 STRING(8)
partNum Kalibrierungste Lesen D'e. : . SI-150-8 STRING(30)
lenummer Kalibrierungsteilenumme
r
. . - Das Feld liest immer wie
calFamily |Kalibrierungsfamilie| Lesen folgt RS422 STRING(8)
"RS422".
. . . Das Datum und die
calTime Kalibrierungszeit | Lesen Uhrzeit der Kalibrierung 9/21/2021 | STRING(30)
des Sensors.
max0 Maximale
Effektzahlen
max1 Max Fy zahlt Der maximal 32-Bit-
max2 Max Ez zahlt Lesen |angegebene Wert fur 111369318 | unsignier
3 Max Tx Z3hl diese Achse in F/T te
max ax Tx zahit zahlt. Ganzzah
max4 Max Ty zahlt I
max5 Max Tz zahlt
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Tabelle 5.3—"setzen" Felder

Benut

Beschreibung

Spielfeld Langer Name | zerles | (und falls zutreffend, ::;Ttplell Typ
en/Sc | Sekundarkommandos
hreib
en
Krafteinheiten,
sekundare
Kommandos:
StreitkrafteEinh| Streitkrafteeinheite 0 = Lbf 1
eiten n 1=N
2 = Kibf
3=kN 8-Bit-
Lesen |4=Kg unsignier
Drehmomenteinheiten te
, Sekundarbefehle: Ganzzah
0 = Lbf-in I
DrehmomentEi| Drehmomenteinheit ; f h?]:'ft 2
nheiten en 3 _ Nmm
4 = Kg-cm
5=kN-m
i Kalibrierungszahlungen
CPF Zahlungen pro pro Krafteinheit.
Truppe Lesen 1000000
i Kalibrierungszahlungen
CPT Zahlungen pro e
Drehmoment pro Drehmomenteinheit. 22.Bit.
peakPos0 PeakLoadsPosF_ 225000000 | unsignier
peakPos1 PeakLoadsPosF, _ . B 225000000 |te
peakPos2 PeakLoadsPosF Allzeitmaximale positive [~ 55050000 | Ganzzah

“— Lesen | Kraft- I
peakPos3 PeakLoadsPosT /Drehmomentlasten. die 12000000
peakPos4 PeaklLoadsPosT, in F/T liegen. 12000000
peakPos5 PeakLoadsPosT, 12000000
peakNeg0 PeakLoadsNegF, -225000000
peakNeg1 PeakLoadsNegF, o -290524128 .
peakNeg2 | PeakLoadsNegF Allzeit-Spitzen- ~1215670272 | 32Bit-

“— Lesen | Negativkraft- unsignier
peakNeg3 PeakLoadsNegT, /Drehmomentlasten -12000000 |4
peakNeg4 PeakLoadsNegT, die in F/T liegen. -12000000 | Ganzzah
peakNegS | PeakLoadsNegT, -12000000 |/

sensorHwVer N/A Lesen Die Version der 0 16-Bit-
Sensorhardware
Ganzzahl
Die ADC-
Aktualisierungsrate liegt
in Hz. Die ADC-Rate
Lese muss eine der
adcRate N/A nund | folgenden Einheiten in 976 16-Bit-
Schr Hz sein: Ganzzahl
eiben | 488
976
1953
3906
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Tabelle 5.3—"setzen" Felder
Benut | Beschreibung Beispieli
Spielfeld Langer Name | zerles | (und falls zutreffend, P Typ
w nhalt
en/Sc | Sekundarkommandos
hreib
en
Die RDT-
Lese | Ubertragungsrate in Hz-
rdtRate N/A nund | Einheiten. 333
Schr Die RDT-
eiben | Ubertragungsrate muss 1 16-Bit-
pro adcRate betragen. Ganzzahl
Die Anzahl der RDT-
Lese Datensatze, die in jedes
rdtSize N/A n und ’ 1
Schr gesendete UDP-Paket
. aufgenommen werden
eiben
sollen.
Lese
filTc N/A nund | Der Verschiebungswert 0
Schr des IIR-Filters.
eiben
Die zu verwendende
Kalibrierung, 8-Bit-
sekundare Befehle: 0 Ganzzahl
Lese oder 1
Kalib N/A n und . . 0
Dieses Bit steuert,
Schr .
. welche der beiden
eiben o .
Kalibrierungssatze
in den vorherigen
Feldern angezeigt
werden.
Lese . .
Zeigen Sie den Alex' )
Lage N/A g;?rd physischen Standort des Bank String(40)
) Sensors an.
eiben
Ser
serNum Die Seriennummer erien String(100)
nummer
N/A Lesen Der Hard o
er Hardware- .
hwProdCode Produktcode Produktc String(20)
ode
Werkzeugtransformati
onsdistanzeinheiten,
sekundare Befehle:
Lese 0=in
ttdu N/A n und _ 0
1=ft
Schr _
. 2=mm
eiben _ .
3=cm 8-Bit-
4=m Ganzzahl
Werkzeugtransformatio
Lese nswinkeleinheiten,
TTAU N/A nund | sekundare Befehle: 0
Schr 0 =Grad
eiben |1 = Radianten
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ftdx DX Werkzeug-
ttdy Dy Transformationsdistanzen
ttdz Dz Lese (in Einheiten, die durch 0
nund | das Feld "ttdu" Float
Schr | angegeben sind)
TTRX Rezept eiben Werkzeugtransformation
ttry Ry s-Drehwinkel (in
ttrz Rz Einheiten, die durch das
"ttau"-Feld angegeben
sind)
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Tabelle 5.3—"setzen" Felder
Benut | Beschreibung BRiERi;
Spielfeld Langer Name | zerles | (und falls zutreffend, Typ
. nhalt
en/Sc | Sekundiarkommandos
hreib
en
UART-Baudrate. Muss
im Bereich von 300
Lese Baud bis 3M Baud

Baud N/A nund | liegen. 115200 32-Bit-
Schr Jede Anderung der Ganzzahl
eiben | Baudrate ist

vorubergehend, bis
ein SAVEALL-Befehl
ausgegeben wird.
Nicht aufgeforderte
Fehlermeldungen,
Lese sekundare Befehle:

MSG N/A nund |1 = unaufgeforderte 0 8-Bit-
Schr Nachrichten ausdrucken Ganzzahl
eiben | 0 = keine

unaufgeforderten
Nachrichten drucken
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5.8 Kalibrierungsbefehle
5.8.1 Kalibrierungsbereichsbefehl: "Kaliber einstellen™

Der Benutzer kann den Kalibrierungsbereich oder die Indexnummer einstellen, wobei:
0 = Kalibrierungsbereich 0.
1 = Kalibrierungsbereich 1.

Die Kalibrierungsbereiche des Sensors sind im jeweiligen ATI-Sensorhandbuch ausfiihrlicher
aufgefiihrt, das
ist in Tabelle 2.1 aufgefiihrt.

"Set Calib" Lese- und Schreibbefehlsformat, zum Beispiel:

Nutzer: Set Calib
Antwort: Spielfeld Wert
KALIBER 0
Nutzer: Set Calib 1
Antwort: Kaliber war JETZT 1
0

5.8.2 View-Kalibrierungsbefehl: "view"

Der View-Kalibrierungsbefehl meldet Eigenschaften wie F/T-Teilenummer, Einheiten,
Kalibrierungsdatum, Kalibrierungsfamilie einer bestimmten Kalibrierung oder mehrere
Kalibrierungen. Der View-Befehl kann zusammen mit einem zweiten Operanden verwendet
werden, wobeli:

e (0 =Kalibrierung 0

e | =Kalibrierung 1

e A =aktive Kalibrierung
e (Kein Operand) = alle
Kalibrierungen "View"-

Befehlsformat, zum Beispiel:

Benutzer: Ansicht O

Antwort: Feld Inhalt
Calslot 0
serialNum FT22835
partNum SI-150-8
calFamily RS422
calTime 2/6/2018
StreitkrafteEinheiten N
DrehmomentEinheiten Nm
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5.8.3 Beispiel fir den Wechsel zwischen Kalibrierungsbereichen

Um sicher zwischen Kalibrierungsbereichen zu wechseln, verwenden Sie folgendes Verfahren als
Orientierung:

1. Lesen Sie den Namen der aktuellen aktiven Kalibrierung:
> partNum

Spielfeld Wert

partNum SI-150-8

2. Lesen Sie die Indexnummer der aktuellen aktiven Kalibrierung:

>Set Kalib
Spielfeld Wert
Kalib 0

3. Stellen Sie die aktive Kalibrierung auf Index Nummer 1 ein (Anmerkung: "Calib" ist ein
beschreibbares Feld):

>Set Calib 1
Kaliber war "0", Jjetzt "1".
4. Lesen Sie den Namen der aktuellen aktiven Kalibrierung:
> partNum
Spielfeld Wert

partNum SI-75-4

5. Lesen Sie die Indexnummer der aktuellen aktiven Kalibrierung:
>Set Kalib

Spielfeld Wert
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5.9 Baud-Rate-Befehl: "Set Baud"

Der Benutzer kann die Baudrate des Sensors einstellen. Die Baudrate muss einen Wert von 300 bis 30000000

haben.
"Set Baud" Lese- und
Schreibbefehlsformat: Benutzer: Set
Baud
Antwort: Spielfeld Wert
Baud 115200
Nutzer: Set Baud 300
Antwort: Baud betrug 115.200, heute 300

Ich dndere jetzt die Baudrate des RS-422 auf 300!

Stelle sicher, dass du die Baudrate deiner Konsole entsprechend
anpassst.

Die Antwort "um die Baudrate Threr Konsole anzupassen" bezieht sich auf das Geschwindigkeitsfeld in
Abbildung 5.1 , das
zeigt PUTTY an, kann aber anders sein, wenn eine andere Konsole verwendet wird.

Abbildung 5.1—Anderung der Geschwindigkeit zur "Set-Baud"-Rate

Category:

- aEsa0n - e O s Ty YO LR o s

LT Loglging Specify the destination you want to connect to

[=I- Terminal L
.- Keyboard Serial line Speed
. Bell COM3 115200
- Features Connection type:

=1 Window ()Raw () Telnet () Rlogin () SSH @) Serial
Appea!ance Load, save or delete a stored session
- Behaviour
... Translation Saved Sessions
- Selection Serial

L Colo.urs Default Settings Load

[=I- Connection @_
. Proxy
. Rlogin

- S5H
el Close window on exit:
) Mways () Never (@) Only on clean exit

About ] [ Help [ Open ] [ Cancel
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5.10 Simmulierter Fehlerbefehl: "simerr"

5.11

Der Befehl "simerr" bezieht sich auf Bit 28 aus Tabelle 4.7. Der Befehl kann ausgegeben werden, um den
Status von Bit 28 anzuzeigen oder Bit 28 ein- oder auszuschalten. Der simulierte Fehlerbefehl ist fiir
Kunden niitzlich, die ihre Fehlerbehandlungsroutinen testen miissen. Wenn ein simulierter Fehler auftritt,
schaltet sich die "rote" Status-LED an.

"simerr" las zum Beispiel Befehlsformat:
Nutzer: Simerr

Antwort: SIMERR ON
"Simerr" Schreibbefehlsformat, zum Beispiel:
Nutzer: Simerr Off

Antwort: SIMERR OFF

Diagnose-Statusbefehl: "diag"

Der Diagnose-Statusbefehl liefert fiir jeden Messgerit im Sensor einen Bericht. Die Informationen kdnnen
mit den Kalibrierungsbereichswerten des Sensors verglichen werden. Verwenden Sie Abschnitt 5.12 —
Statusbefehl: "status" fiir die Fehlersuche.

"Diag"-Befehlsformat:

Nutzer:

Diag
-Antwort:
Ch-zdhlungen Achseneinheiten F/T AllPeak- AllPeak+ ToolTransform
0 -360067 FX N 20.890 -225.000 225.000 DX 0.000 in
1 -383899 Fy N -48.897 -290.524 225.000 Dy 0.000 in
2  -431150 Fz N -161.278 =-1215.670 705.000 Dz 0.000 in
3 -76542 Tx Nm -0.015 -12.000 12.000 Reze 0.000 Deg

pt .

4 -221676 Ty Nm 0.114 -12.000 12.000 Ry 0.000 Deg
5 =215717 Tz Nm 0.079 -12.000 12.000 Rz 0.000 Deg
6 -854279
7 6252728 -18.3 *C
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5.12 Statusbefehl: "Status"

Falls ein zugrundeliegendes Problem in der Sensorhardware vorliegen konnte, kann der Befehl "Status"
verwendet werden, um detaillierte Informationen abzurufen oder der Benutzer diese Informationen zur
Fehlersuche an ATI zu senden.

"Status"-Befehlsformat (der Inhalt kann zwischen den Sensoren
variieren): Benutzer: status

Antwort:

Label Statistikdetails

NVM-Image-0 Good 182 Kbytes ==

NVM-Image-1 Good 182 Kbytes ==

SPI-EEPROM Good 2048 kbytes Addr: 24-Bit Mfg: Macronix Teil: MX25V1635F Versuche:
1 SPI-Param-0 Good 1917 Bytes

SPI-Param-1 Good 1917 bytes

RAM-Param Gute 1917-Bytes

MCU-RAM gut 512 kbyte Fehler: 0

Stack Good 376 Kbyte von 379 Kbyte verfligbar Heap
Good 120 Bytes von 136 Bytes verfiigbar MCU-Clock Good

168,0 MHz Takt: SYSCLK

REFCLKO2 ---- 14,0 MHz Takt: SYSCLK

SQI1-ECAT ---- 14,0 MHz Takt: REFCLKO2 Zustand: AN

SPI2-ADC ---- 14,0 MHz Takt: PBCLK2 Zustand: ON Bits: 8 CKE: 0 CKP: 1 Auszeiten: 0

SPI3-ECAT ---- 28,0 MHz Takt: PBCLK2 Zustand: ON Bits: 8 CKE: 0 CKP: 1 Auszeiten: 0

SPI4-EEPROM ---- 2,0 MHz Takt: PBCLK2 Zustand: ON Bits: 8 CKE: 0 CKP: 1 Auszeiten: 0

UART1-Main ---- 114,8 KHz Takt: PBCLK2 Zustand: ON brgh: 1 8N1 RS-422 Ovfl: 0 Framing: 0 Paritét:
0 UART2-SFE ---- 114,8 KHz Takt: PBCLK2 Zustand: ON brgh: 1 8N1 RS-422 Ovfl: 0 Framing: 0 Paritét:

0 I2C3-EEPROM Good 50.0 KHz BitBang

ISR-TMR1 === 1,0 KHz 1.0 usec Max: 3.0 usec Uberliufe: 0

ISR-TMRS ——— 1,7 KHz 0,7 usec Max: 2.2 usec Uberliufe: 0

ISR-ADCM Gute 976,6 Hz 34,1 usec Max: 39,8 usec Uberliufe: 0

ISR-PDI Gut 4,3 KHz 0,0 usec Max: 0,4 usec Uberlidufe: 0

ISR-SYNCO === 4,3 KHz 0,0 usec Max: 0,5 usec Uberliufe: 0

ISR-SYNC1 ——— 4,3 KHz 0,0 usec Max: 0,4 usec Uberlidufe: 0

ISR-CLKSYNC ---- 4,3 KHz 0,0 usec Max: 0,5 usec Uberliufe: 0

StreamOut ---- 27,9 Hz 9,1 usec Max: 135,8 usec Uberlidufe: 0

Hintergrund ---- 248,5 KHz 4,1 usec Max: 17,2 msec Uberliufe: 0

Firmware ---- 9031-05-1065 1.0.73 => 3. August 2021 14:39:50 BL=4 lokal gebaut

Harmonie -------- 2.05

Compiler ---- 4.8.3 MPLAB XC32 Compiler v2.05

MCU-Teil Gute PIC32MZ2048EFH064 A6 S/N: 7e454997 193bf259

MCU-Mode Guter Modus=Laufschutz=Eingeschaltet

MCU-FPU —---- ID=a7 REV=32 UFRP=1 FC=1 HAS08=1 F64=1 L=1 W=1 3D=0 PS=0 D=1 S=1 FS=1 FO=0 FN=0 MAC=0 ABS=1 NAN=1 RM=0
MCU-Cache ---- Inst: Size=16384 Bytes Lsize=16 Bytes Ways=4 Daten: Size=4096 Bytes Lsize=16 Bytes Ways=4
MCU-WatchDg ---- 2,0 Sekunden Fenster: Aus

MCU-RCON BAD WatchdogTimer ERREPC=9d02ac2c

MCU-Supply Gut 23,9 V

MCU-IVref Gut 1.2V
MCU-Regs Gut
MCU-PC Gut
THERM1 ---- -18,3 *C
THERM2 ---- -18,3 *C
THERM3 Gute 27,9 *C

ADC-Pledges Gute Spikes: 2
ADC-RegWr ---- Resets: 3
Fehlschldge: 0 EtherCAT ----

MCU-GPIO Gut
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6. RS422 Axia Sensor "Robotermodus"”

"Robotermodus" ist nicht erforderlich, um mit allen Robotern zu kommunizieren, prisentiert die Daten aber in einem
niitzlichen Format fiir bestimmte
Roboterintegrationen. Im "Robotermodus" kann der RS422 Axia-Sensor folgende Aktionen ausfiihren:

e  Betreten und verlassen "Robotermodus"
e drucken Sie eine einzelne oder kontinuierliche Lesung von FT-Werten
e Drucke die Zahlungen pro Kraft und Zahlungen pro Drehmoment

Zusétzlich zu den vorherigen Grundbefehlen kann der RS422 Axia-Sensor Folgendes, mehr ausfithren
Fortgeschrittene Aktionen:

e setze entweder 16-Bit- oder 32-Bit-Ausgabewerte

e  Stellen Sie die ADC-Abtastrate ein

e Stellen Sie den IIR-Filterverschiebungswert ein

e Stellen Sie den Kalibrierungswert fest

e Schen Sie das aktuelle Ausgangsbit oder den Kalibrierungswert an
e Bias-FT-Daten

Eine Erkldrung zu jedem Befehl zum Betreten und Verlassen des "Robotermodus" sowie zu Befehlen zum Erfassen
und Bearbeiten von FT-Daten finden Sie in den folgenden Abschnitten. Fiir Anweisungen zum Einrichten einer
Konsole sieche Abschnitt 3.3 — Einrichtung der RS422-Kommunikationsschnittstelle.

HINWEIS: Nachdem der Benutzer in den "Robotermodus” gewechselt ist, sollte nach dem Geben
eines Befehls nicht mehr die (Enter-)Taste gedrickt werden. Sobald der Benutzer das Zeichen, zum
Beispiel "r", eingibt, erkennt die Software den Eingabebefehl und gibt die Daten aus. Die Konsole

6.1 Betreten und verlassen Sie den "Robotermodus": "M"-Befehl

Um in den "Robotermodus" einzu- oder auszutreten, muss der Sensor zunédchst iiber ein USB-Kabel an einen
seriellen Anschluss eines Personalcomputers angeschlossen werden. Nachdem du die Konsole ge6ffnet hast,
gehst du in den "Robotermodus" ein, indem du das Zeichen "M" eingibst. Dann kann der Sensor zum Beispiel
am Roboter installiert werden:

<Der Benutzer gibt "M" ein>

Antwort: Parameter in der NVM-Bank
gespeichert 0 Parameter in der
NVM-Bank gespeichert 1

Um den "Robotermodus" zu verlassen, entferne den Sensor vom Roboter. Schlief3en Sie den Sensor an einen
Personal Computer an und 6ffnen Sie ihn
Eine Konsole. Gib das Zeichen "M" ein. Zum Beispiel:

<Der Benutzer gibt "M" ein>

Antwort: Parameter gespeichert in der NVM-Bank O

6.2 Drucke eine einzelne Anzeige der FT-Werte: "R"-Befehl

Um eine einzelne FT-Anzeige jeder Achse zu erhalten, tippen Sie das Zeichen "R" ein. Die Ausgabe ist
hexadezimal. Zwischen FT-Werten gibt es keinen Abgrenzer.

Die Ausgabe hat folgendes Format: N (Datensatz 0-9), F \Fy \F \ Tx\ T \ Tz

Um zu verstehen, wie man diese Ausgaben ausliest, siche Abschnitt 6.5 — Wie man Robotermodus-
Messwerte interpretiert. Das "R"-Befehlsformat zum Beispiel:

<Der Benutzer gibt "R" ein>

Antwort: 200000000FFFFFFFEFFFEFF0000
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6.3

6.4

Drucken und stoppen Sie eine kontinuierliche Ausgabe oder ein
Hochgeschwindigkeitsstreaming von FT-Werten: "S"- und "E"-Befehle

Um einen kontinuierlichen Ausgang zu erhalten oder eine Hochgeschwindigkeitsiibertragung von FT-
Werten in jeder Achse zu starten, tippen Sie das Zeichen "s". Die Ausgabe ist hexadezimal. Der Ausgang
hat folgendes Format: N (Datensatz 0-9), Fx \ F \ Fz

\Tx\ T \ Tz. Zwischen FT-Werten gibt es keinen Abgrenzer. Um zu verstehen, wie man diese Ausgaben
ablest, siche
Abschnitt 6.5 — Wie man Robotermodus-Messwerte interpretiert.

Das "S"-Befehlsformat zum Beispiel:

<Der Benutzer gibt "S" ein>

Antwort:

OFFFF00000000000000FFFFFF

FFFFE
1FFFF0000000000000FFFFFFFF
FF
2FFFFO000000000000000FFFFFFFFEF
3FFFF0000000000000000FFFFFFFFEFF
AFFFF000000000000000FFFFFFFFFF
S5FFFF000000000000000FFFFFFFFFF
6FFFF0000000000000000FFFFFFFFFF
7FFFF000000000000000FFFFFFFFFF
8FFFF000000000000000FFFFFFFFFF
9FFFF000000000000000FFFFFFFEFFF
OFFFF000000000000000FFFFFFFFFF

Um den Erhalt eines kontinuierlichen Outputs zu stoppen oder das Streamen von FT-Werten zu stoppen,
driicken Sie ein beliebiges Tastaturzeichen (oder e) auf
Stopp die Ubertragung.

Druck die Zahlungen pro Kraft und Zahlungen pro
Drehmoment fiir jede Achse: "P"-Befehl

Um die Zdhlungen pro Kraft und Zahlungen pro Drehmoment in jeder Achse auszugeben, geben Sie das
Zeichen "P" ein. Der "P"-Befehl hat dieses Format: Zahlungen pro Fx (in Newtons oder N), Zdhlungen pro
F, (N), Zahlungen pro Fz (N), Zéhlungen pro T, (in Newtons pro Meter), Zahlungen pro Ty (Nm),

Zihlungen pro T (Nm). Zum Beispiel:
<Der Benutzer gibt "P" ein>

Antwort: 10000.00, 10000.00, 10000.00, 10000.00, 10000.00, 10000.00
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6.5 Wie man Robotermodus-Messwerte interpretiert

6.6

Im Folgenden finden Sie ein Beispiel, wie man FT-Messwerte im "Robotermodus" in Dezimalwerte
interpretieren kann.

Der Befehl "P" zahlt pro Kraft und zahlt pro Drehmoment und der "R" einzelne FT-Lesebefehl haben den
folgende Ausgaben:

P =15,2588, 15,2588, 15,2588, 15,2588, 15,2588, 15,2588
R 1IFFFF00000002300000000000000
Der Befehl "P" hat folgendes Format:

Tabelle 6.1 — Das "P"-Befehlsformat

Zahlungen Zahlungen Zahlungen Zahlungen Zahlungen Zahlungen
pro pro pro Fz pro Tx pro Ty pro Tz
FX Gesch
aftsja
hr
15.2588 15.2588 15.2588 15.2588 15.2588 15.2588

Der Befehl "R" hat folgendes hexadezimales Format:

Tabelle 6.2—Das Befehlsformat "R" und "S"

Zahler FX- Fy zahlt Fz- Tx Counts | Ty Counts Tz-
Zahlungen Zahlungen Zahlungen
1 FFFF 0000 0023 0000 0000 0000

Kostenlose Taschenrechner sind im Internet verfiigbar, um hexadezimale Werte in Dezimalwerte
umzuwandeln.

Nach der Umwandlung des hexadezimalen in dezimalen Intervall teilt man den Aussto3 aus dem Befehl "R"
durch die Ausgabe von

der "P"-Befehl, um menschlich lesbare F/T-Werte zu erhalten. Zum Beispiel:

Fx= FFFF+15,2588 = -1+15,2588 = -0,06554 N

Fy= 0000+15,2588 = 0+15,2588 = 0 N

Fz= 0023+15,2588 = 35+ 15,2588 = 2,2938 N

Tx= 0000+15,2588 = 0+15,2588 = 0 N
Ty= 0000+15,2588 = 0+15,2588 = 0 N
Tz= 0000+15,2588 = 0+15,2588 = 0 N

Weitere Kommandos

Die folgenden Abschnitte listen und beschreiben fortgeschrittenere Befehle im "Robotermodus". Alle
Befehle miissen ausgegeben werden, wahrend der Sensor iiber ein RS422-Kabel an einen RS422-Port eines
Personalcomputers angeschlossen ist. Nach der Eingabe von Befehlen zur Einstellung kann der Sensor dann
an einem Roboter installiert werden. Um die Einstellungen am Sensor erneut anzupassen, muss der Sensor
vom Roboter entfernt werden.

6.6.1 Setze fur jede Achse 16- oder 32-Bit-Ausgabewerte: "W"-Befehl

Geben Sie das Zeichen "W" gefolgt von einer "2" ein, um 2-Byte- oder 16-Bit-Ausgabewerte (4
hexadezimale Zeichen) auszuwéhlen. 16-Bit-Ausgabewerte sind die Standardeinstellung. Geben
Sie das Zeichen "W" gefolgt von einer "4" ein, um 4 Bytes oder 32-Bit-Ausgabewerte (8
hexadezimale Zeichen) auszuwihlen. Zum Beispiel:

<Der Benutzer gibt "W2" ein>
Antwort: Parameter in der NVM-Bank
gespeichert 0 Parameter in der

NVM-Bank gespeichert 1
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Der 32-Bit-Ausgabemodus bietet dem Benutzer eine hohere Auflosung oder Genauigkeit der F/T-
Daten als der 16-Bit-Ausgabemodus, da der 16-Bit-Lesemodus die oberen 16 Bit der 32-Bit-
Lesung anzeigt.
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6.6.2

6.6.3

6.6.4

6.6.5

6.6.6

Stellen Sie den ADC-Abtastrate-Befehl "A" ein

Die fiir den Sensor eingestellte ADC-Abtastrate muss mit derselben Abtastrate auf der Konsole
iibereinstimmen;
siche Abbildung 5.1.

Geben Sie das Zeichen "A" und einen der folgenden Werte von 0 bis 4 fiir die ADC-Abtastrate ein:
e 0 fiir488
o 1fiir976
o 2 fiir 1953
e 3 fiir 3906
o 4fiir 7912
Die ausgewiéhlte ADC-Abtastrate wird im NVM gespeichert. Zum Beispiel:
<Der Benutzer gibt "A0" ein>

Antwort: Parameter in der NVM-Bank

gespeichert 0 Parameter in der

NVM-Bank gespeichert 1

Setzen Sie den lIR-Filter-Shift-Befehl: "F"-Befehl ein

Geben Sie das Zeichen "F" und einen Indexwert von 0 bis 8 ein. Der Wert wird in NVM gespeichert.
Zum Beispiel:

<der Benutzer gibt "FO" ein>
Antwort: Parameter in der NVM-Bank
gespeichert 0 Parameter in der

NVM-Bank gespeichert 1

Stellen Sie den Befehl Kalibrierungswert: "C" ein

Geben Sie das Zeichen "C" und den Wert "0" oder "1" ein. Der Wert wird in NVM gespeichert. Zum
Beispiel:

<der Benutzer gibt "C0" ein>
Antwort: Parameter in der NVM-Bank
gespeichert 0 Parameter in der

NVM-Bank gespeichert 1

Anzeigen des aktuellen Ausgangsbits oder
Kalibrierungswerts im NVM: "R"-Befehl

Geben Sie das Zeichen "W" oder "C" gefolgt von "R" ein, um den aktuellen Wert zu sehen, der auf
NVM. Zum Beispiel:

<Der Benutzer gibt "CR" ein>
Antwort: 0
Parameter in der NVM-Bank gespeichert 0

Parameter in der NVM-Bank gespeichert 1

Vorspannbefehl: "O"-Befehl

Geben Sie den Befehl "O" ein, und der FT-Ausgang wird auf null zuriickgesetzt. Es gibt keine
Antwort, wenn
Der Befehl wird eingegeben.
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7. Pseudocode-Beispiel

Der folgende Pseudocode gibt eine allgemeine Vorstellung davon, wie man mit einem Sensor iiber eine
Terminalschnittstelle aus der eigenen Software eines Benutzers kommuniziert.

7.1  Angenommene Funktionen fir Pseudocode
Um den Beispiel-Pseudocode zu verwenden, muss der Benutzer bereits die folgenden Funktionen besitzen.
Diese Funktionen hiangen von der spezifischen Programmiersprache und Umgebung des Nutzers ab. Der
Benutzer muss moglicherweise Funktionen erstellen, die sich von den Beschreibungen und Beispielen in der
folgenden Tabelle unterscheiden.

Tabelle 7.1—Vom Benutzer erstellte Funktionen

Beispiel

Funktion Beschreibung (fur die meisten
Programmiersprachen)

schreibt die gegebene

writeToSerial Zeichenkette an den seriellen "\r"

Anschluss und folgt von einem
Zeilenterminator

ll\nll
gefolgt von einem Prompt-
Symbol wie ">"

liest Daten vom seriellen
Anschluss aus.
bis sie eine neue Zeilenfigur
findet.
liest vom seriellen Anschluss, bis
eine neue Leitung entdeckt
wird
gibt eine Liste aller Felder einer
splitWhiteSpace gegebenen Textzeichenkette als | Kein verfligbares Beispiel
Array zuriick, wobei der erste
Index bei 0 beginnt
gibt in einer strukturierten Antwort | ahnlich wie die Ausgabe des
parseFieldValue den Feldwert zurick, der mit Set-Befehls (siehe Abschnitt 5.7
einem bestimmten Feldnamen | — Set-Befehl: "set")
verbunden ist

readToEndOfResponse

readToNewLine Kein verfugbares Beispiel

7.2 Pseudocode zum Lesen von Werkzeugtransformationsdistanzeinheiten

Das Senden von "set ttdu" ohne weitere Argumente fiihrt dazu, dass der Sensor den aktuellen Wert der
Werkzeugtransformationseinheiten angibt (siehe Tabelle 5.3), zum Beispiel:

Spielfeld Wert
ttdu 0
>

Um Software zu schreiben, die diesen Wert liest:

1. Senden Sie den Befehl "set ttdu".
writeToSerial( "set ttdu") )

2. Lesen Sie die Antwort.
response = readToEndOfResponse ()

3. Analysiere die Zeile, die den Feldnamen und den Wert enthélt (die Zeile "ttdu" 0" in der
Beispiclausgabe oben).
e Die Details zur Implementierung der String-Parsing-Funktion hdngen von der Programmierung
des Benutzers ab
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Umgebung und Sprache.

myDistanceUnits = parseFieldValue (response, "ttdu")
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7.3 Pseudocode zum Lesen von Werkzeugtransformationsdistanzeinheiten
Der Befehl "C! FXYZTXYZ" weist den Sensor an, mit dem Streaming zu beginnen, wobei jede Probe enthalt:

e Der Statuscode (der "!"-Spezifikation)

e die drei Kraftachsen ("FXYZ")

e die drei Drehmomentachsen
("TXYZ") Beispielaufzeichnung:

00000000 -0,007 N 0,005 N 0,060 N 0,0035 Nm
-0,0013 Nm -0,0032 Nm

writeToSerial( "C! FXYZTXYZ")
liest die Daten in einer Schleife aus, bis der
Benutzer entscheidet, die Daten zu beenden.
wahrend ( nicht fertig mit dem Lesen der Daten )

recordText = readToNewLine ()

splitRecord = splitWhiteSpace (recordText)

statusValue splitRecord[0]

Beachten Sie, dass es auch Leerzeichen vor den Einheitsmarkierungen "N" und "Nm" gibt. Uberspringe
Eintrdge im geteilten Datensatz,
Zum Beispiel: Felder 2, 4 und 6 {iberspringen.

forceX = splitRecord[1]
forceY = splitRecord[3]
forcez = splitRecord[5]
TorqueX =

geteiltRekord[7] Drehmoment
= splitRecord[9]
DrehmomentZ = splitRecord[11]

Verwenden Sie hier die statusValue-, Kraft- und Drehmomentwerte im Sensorsystem des Benutzers.
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8. Fehlerbehebung

Dieser Abschnitt enthélt Antworten auf einige Probleme, die bei der Verwendung von RS422 mit dem ATI F/T
Axia-Sensor auftreten konnen. Fiir weitere Hinweise zur Fehlerbehebung siehe das entsprechende Sensorhandbuch
in Tabelle 2.1. Antworten auf hdufig gestellte Fragen sind auf der ATI-Website verfiigbar: https://www.ati-
ia.com/library/documents/FT FAQ.pdf.

2.
3.
4

Anmerkung

Bitte lesen Sie das Handbuch, bevor Sie den Kundenservice anrufen. Bevor Sie anrufen, haben Sie
folgende Informationen bereit:

1.

Seriennummer (z. B. FT01234)
Sensormodell (z. B. Axia90-M50)
Kalibrierung (z. B. US-15-50, SI-65-6 usw.)
Eine genaue und vollstdndige Beschreibung der Frage oder des Problems
Fiir den Statuscode; siehe Abschnitt 4.6 — Status Code.
Fiir die Antwort des Systems auf den Statusbefehl; sieche Abschnitt 5.12 — Statusbefehl: "status".

Computer- und Softwareinformationen (Betriebssystem, PC-Typ, Treiber, Anwendungssoftware und
andere
relevante Informationen zur Anwendungskonfiguration)

Wenn moglich befinde dich beim Aufruf in der Nahe des F/T
Fiir weitere Informationen zur Fehlerbehebung oder um mit einem Kundenservice-Mitarbeiter zu sprechen, wenden

Sie sich bitte an ATI unter:

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@ati-ia.com

24/7 Unterstiitzung: +1 855 ATI-IA 00 (+1 855-284-4200)
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8.1 LED-Fehler

Symptom: Status-LED bleibt rot Losung:

Nach der (20) zweiten
Power-up-Phase.

Uberpriife die Sensorkabelverbindungen.

Uberpriifen Sie, ob das Sensorkabel nicht
beschédigt ist.

Es konnte ein interner Fehler im Sensor
vorliegen. Uberpriifen Sie den Statuscode,
siehe Abschnitt 4.6 — Status Code.

Symptom: Die Status-LED ist rot
fiir die ersten (20)

Sekunden, nach dem Losung:

H hf h dd

Normal.

Symptom: Der RS422-Link/
Die Aktivitits-

LED ist nicht Losung:  Uberpriife die Ethernet-Kabelverbindung.
griin oder
Symptom: Alle LEDs sind aus. Ursache: Der Sensor ist nicht eingeschaltet.
Losung:  Uberpriife die Kabel und die

Stromquelle fiir den Sensor.
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8.2 Grundlegende Anleitungen zur Fehlersuche

Grundlegende Symptome ungenauer Daten und Systemfehler sind im folgenden Abschnitt aufgefiihrt. Fiir
jedes Symptom gilt:
Ursachen und geeignete Losungen werden vorgeschlagen.

Symptom: Larm — greift ein Ursache: Larm kann durch mechanische Vibrationen und elektrische
F/T-Werte iiber 0,05 Storungen verursacht werden, die moglicherweise von einer
% von schlechten Erdung stammen. Elektrische Storungen kdnnen
Vollstindige auch von einem hochrauschigen Ausgangsgerit wie einem

Motor ausgehen.

Losung: Stellen Sie sicher, dass die DC-Versorgungsspannung fiir
den Axia-Sensor kaum bis gar kein Rauschen iiberlagert
wird. Erde den Sensor, indem du den Kabelschirm mit
der Masse verbindest. In den meisten Setups,

0 V ist ebenfalls mit der Masse verbunden. Verbinden Sie
den Roboter oder eine andere Leuchte mit derselben
Masse.

Uberpriifen Sie, dass die Sensorkabel nicht iiber andere
Kabel iiberschneiden. Uberpriifen Sie, ob die
Sensorkabel nicht in unmittelbarer Ndhe anderer Gerite
sind, die elektrische Stdrungen erzeugen konnten.

Vermeiden Sie Quellen von mechanischem Rauschen.
Wenn dies nicht moglich ist, wenden Sie einen Filter auf
die Daten an, wie in Abschnitt 4.5 — Tiefpassfilter —
beschrieben. Weitere Informationen zu Larm finden Sie
in Abschnitt 8.3 — Ldrmreduktion.

Ursache: Rauschen kann auch auf einen Bauteilausfall im System hinweisen.

Losung:  Uberpriifen Sie den Statuscode des Sensors; siehe
Abschnitt 4.6—Statuscode.

Fiihren Sie eine Genauigkeitspriiffung durch, wie im
anwendbaren ATI-Sensorhandbuch in Tabelle 2.1 oder

im Abschnitt beschrieben

4.5: Wie bewerte ich die Genauigkeit der Gesundheit des
Sensors? im Haufig gestellten Fragen (FAQ) ATI-
Dokument zu finden unter: Attps.//www.ati-ia.com/library/
dokumente/FT _FAQ.pdf.

Wenn der Sensor die Genauigkeitspriifung nicht besteht,
wird er zur Inspektion an das ATI zuriickgegeben.
Kontaktieren Sie ATI at rma-admin@ati-ia. com fiir

Symptom: Drift — wenn das eine Riickgabegenehmigung fiir Materialien (RMA).
Die F/T-Daten Ursache: Ein gewisser Temperaturschwankung ist normal. Drift ist in der Z-
steigen oder sinken Achse leichter zu beobachten als bei den X- und Y-Achsen.
weiter, nachdem Losung:  Nach dem Einschalten des Sensors lassen Sie ihn etwa
eine Last entfernt dreiBig Minuten aufwarmen oder bis er sich in einem

stabilen Zustand mit der Luft und anderen Objekten
befindet, die mit dem Sensor in Kontakt kommen.
Benutze den Bias-Befehl, um die Messwerte wieder auf
null zu stellen. RegelméBig voreingenommen.

Verwenden Sie einen Isolator zwischen dem Sensor und
allen Werkzeugen oder Leuchten, die eine andere
Temperatur haben. Vermeiden Sie es, einen
Temperaturgradient iiber den Sensor zu erzeugen.
Schirmen Sie den Sensor vor iiberméBigem Luftstrom ab.
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Weitere Informationen dariiber, wie man Drift durch
Temperaturanderungen vermeiden kann, finden Sie im
folgenden ATI-Dokument: https://www.ati-
ia.com/Library/Documents/

DrifiExplanation.pdf.
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Symptom: Hysterese — Ursache: Mechanische Kopplung oder interner Ausfall kann Hysterese
wenn der Sensor verursachen, die auf3erhalb des vom Sensor festgelegten und
aus einem akzeptablen Messunsicherheits- (Fehler-)Bereich liegt.
nullgestellten Losung:  Uberpriifen Sie, ob der Sensor korrekt installiert ist, die
oder Befestigungselemente festgezogen und die
vorgespannten Kundenwerkzeuge sicher installiert sind; siche die
Zustand geladen Installationsabschnitt im entsprechenden ATI F/T-
wird, dann Sensorhandbuch in Tabelle 2.1.

O G Benutze den Bias-Befehl, um die Messwerte wieder auf null

zu stellen.
Symptom: Statuscode; Bit 1 —  Ursache: Wenn die Versorgungsspannung auflerhalb des Bereichs liegt, ist das
Die Bit aktiv, was auf einen moglichen Systemfehler oder -ausfall

Versorgungss hinweist.
Losung:  Schalten Sie das System aus.

Uberpriifen Sie, ob die Stromversorgung geméB Abschnitt 9
im Bereich liegt —

Spezifikationen.
Symptom: Status Code; Ursache: Wihrend der Sensor beschéftigt ist, ist das besetzte Bit AN = 1.
Bit 3 — Besetzter Teil Der Sensor ist damit beschiftigt, eine Anderung wie eine ADC-
Ratednderung, einen Filter oder eine aktive Kalibrierung
anzuwenden.

Losung:  Nachdem Sie Anderungen vorgenommen haben, warten Sie,
bis der Busy Bit verfiigbar ist.
OFF = 0. Dann lesen Sie die Daten oder nehmen weitere

Symptom: Status Code; Anderungen vor.
Bit 2, 27 oder Ursache: Eine Last auflerhalb des kalibrierten Messbereichs des Sensors wurde
30 - AuBierhalb der auf den Sensor gelegt.

Losung:  Entferne die aufgebrachten Lasten. Wenn die
Fehler nicht verschwinden, fahren Sie mit der Fehlersuche fort.

Trennen Sie den Sensor. Falsche Montagemethoden kénnen hohe
Belastungen im Sensor verursachen.

Wechseln Sie zu einer groBeren Kalibrierungsgrofie, wenn die
Anwendung Lasten auBlerhalb des Bereichs der kleineren
Kalibrierungsgrofie benotigt.

Nach Verwendung der groBeren Kalibrierungsgrofe

und ohne Belastung ist der Sensor wahrscheinlich dauerhaft
beschédigt, wenn Fehler wie

"Messreichweite tiberschritten", "Messer aullerhalb

des Bereichs" oder "Messbereich defekt" bestehen.

Fiihren Sie eine Genauigkeitspriifung durch (siche

das zutreffende ATI-Sensorhandbuch in Tabelle 2.7) oder siche
Abschnitt

4.5: Wie bewerte ich die Genauigkeit der Gesundheit des Sensors?
im Héaufig gestellten Fragen (FAQ) ATI-Dokument zu finden unter:
https://www.ati-ia.com/library/ dokumente/FT FAQ.pdf.

Wenn der Sensor die Genauigkeitspriifung nicht besteht, wird er
zur Inspektion an das ATI zuriickgegeben. Kontaktieren Sie ATI at
rma-admin@ati-ia. com fiir eine Riickgabegenehmigung flir
Materialien (RMA).
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Symptom: Der Sensor ist Ursache: Der Sensor hat eine unzureichende Stromversorgung.
Nicht Losung:  Uberpriifen Sie, ob die Stromversorgung die in der Folge
aufgefiihrten Anforderungen erfiillt.
Abschnitt 9—Spezifikationen.
Uberpriifen Sie, ob die Kabel nicht beschidigt sind und
geméal dem Installationsabschnitt im entsprechenden
ATI-Handbuch in Tabelle 2.1 korrekt verlegt sind.

Ursache: Der Sensor hat einen Hardware- oder Softwarefehler.

Losung:  Beobachten Sie die Axia-Sensor-LEDs; siche Abschnitt
4.3—LED-Normalbetrieb.

Symptom: Der Sensor ist Ursache: Die Gerite des Nutzers sind nicht mit der Echtzeitkommunikation
Verbunden, aber von RS422 kompatibel; sieche Abschnitt 3.3 — Einrichtung der RS422-
keine Kommunikationsschnittstelle.

Losung:  Uberpriifen Sie die Kompatibilitit der Gerite; siehe
Abschnitt 3.3—Aufbau der RS422-
Kommunikationsschnittstelle.

Ursache: Die aktuelle Baudrate des Gerits des Nutzers entspricht nicht der
aktuellen Baudrate des Sensors.

Lésung:  Uberpriifen Sie, ob die Baudrate korrekt eingestellt
ist; Siehe das Feld "Baud" in Tabelle 5.3 oder
Abschnitt 5.9—Baud-Rate-Befehl: "Set Baud".

Ursache: Der Sensor hatte einen Hardware- oder Softwarefehler.

Losung:  Beobachten Sie die Axia-Sensor-LEDs; siche Abschnitt
4.3—LED-Normalbetrieb.

Symptom: Die tatsichlichen Ursache: ADC und Datenrate konnen zu hoch eingestellt sein; siche

Daten Abschnitt 4.4 — Stichprobenrate.
Die Losung:  Reduziere die ADC-Abtastrate und die Datenrate; siche
Ausgangsrate die Felder "adcRate" und "rdtRate" in Tabelle 5.3.

Symptom: Die Werte tun es Ursache: Der Nutzer sicht moglicherweise Gage-Daten statt F/T-Daten an.

nicht . Losung:  Gage-Daten sind keine 1:1-Korrelation zu F/T-Achsendaten.
Entspricht den Um F/T-Daten anzuzeigen, siche Abschnitt 5.3
Erwartungswerten, — Abfragebefehle: "S" oder "C".
zum Beispiel: Die . . . .
F/T-Werte Ursache: Es ist normal, einen Offset in den Daten zu sehen, selbst wenn sie nicht

schwanken, aber geladen sind.

Losung:  Benutze den Bias-Befehl, um die Daten zu null oder zu
zdhlen.

Ursache: Der Sensor gibt Daten in Zahlungen aus. Die Zédhlungen miissen
durch die Zahlungen pro Kraft (CpF) oder Zahlungen pro
Drehmoment (CpT) geteilt werden, um sie in Kalibrierungseinheiten
(wie N und Nm) umzuwandeln.

Lésung:  Uberpriifen Sie, ob der Benutzer oder die Software
des Benutzers die F/T-Werte skaliert, um sie in
Einheiten umzuwandeln. Verwende die CpF und
CpT, um die rohen F/T-Werte in Einheiten
umzuwandeln. Fiir die CpF- und CpT-Werte siehe
die Felder "cpf" und "cpt" in Tabelle 5.3.

Ursache: Wenn die rohen F/T-Werte bereits in Einheiten umgerechnet sind
und die Werte hoch oder unsinnig sind, iiberpriifen Sie, ob sich der
Sensor nicht unter einer dieser Bedingungen befindet: Sattigung,
Messgerit auBerhalb des Bereichs oder F/T auBerhalb des Bereichs.
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Uberpriifen Sie den Statuscode des Sensors; siche Abschnitt 4.6 —

Status Code.

Losung:  Wenn die Werte den Kalibrierungsbereich des ATI-
Sensors gemif3 dem ATI-Handbuch iiberschreiten, in
Tabelle 2.1, die gemeldeten Werte sind falsch. Weitere
Informationen finden Sie unter Abschnitt 2.1:
Messbereichs- und Uberlastgrenzen in der Hiufig

gestellte Fragen (FAQ) ATI-Dokument.
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Symptom: Der Sensor
meldet keine
genauen F/T-Daten.

Losung:

Ursache: Der Sensor konnte iiber seine Kalibrierungsgrenzen hinaus
iiberlastet worden sein. Fiir Kalibrierungsgrenzen siehe das in
Tabelle 2.1 aufgefiithrte ATI-Handbuch.

Uberpriifen Sie den Statuscode. Fehlerbits im
Zusammenhang mit Uberlastung sind: 2, 27 und 30. Siehe
Losung fiir Symptom — Statuscode, Bit 2, 27 oder 30 —
Aufserhalb des Bereichs.

Ursache: Die Konfiguration des Sensorsystems ist in der
Nutzersoftware.

Losung:

Uberpriifen Sie, ob das System korrekt konfiguriert ist; siche
Abschnitt 3—Installation oder kontaktieren Sie ATI fiir
Unterstiitzung.

Ursache: Die nutzeraktivierte Tool-Transformation.

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

Losung:

Uberpriifen Sie, ob eine Werkzeugtransformation

angewendet wird, und passen Sie sie an

falls notig. Wenn alle Korper 0 sind, wird keine
Werkzeugtransformation angewendet; siche die
Werkzeugtransformationsfelder in Tabelle 5.3.

Weitere Informationen zum Konzept der
Werkzeugtransformation finden Sie im
entsprechenden ATI-Handbuch in Tabelle 2.7.

Ursache: Der Sensor ist nicht richtig installiert, zum Beispiel: unsachgeméfe

Befestigungselemente

verwendet werden oder der Sensor nicht auf einer flachen, steifen Oberfliche montiert

Losung:

1st.

Uberpriifen Sie, ob der Sensor korrekt installiert ist;
siche die Installation und Fehlerbehebungsabschnitte
im entsprechenden ATI F/T-Sensorhandbuch, das in
Tabelle 2.1.

Ursache: Es ist normal, einen Offset in den Daten zu sehen, selbst wenn sie nicht

geladen sind.
Losung:
zdhlen.

Benutze den Bias-Befehl, um die Daten zu null oder zu

Ursache: Mechanische Kopplung — ein externes Objekt wie
Kundenwerkzeuge oder Versorgungseinrichtungen beriihrt die
Sensoroberfldche zwischen der Montageseite und der
Werkzeugseite.

Losung:

Entferne jeglichen Schmutz zwischen der Werkzeugseite
und der Schnittstellenplatte. Verwenden Sie ein
geeignetes Kabelmanagement fiir Kabel und Schlduche;
Verbinden Sie sie nicht fest zwischen der Montage und
der Werkzeugseite des Sensors.

Alles, was Oberflidchen wie das Durchgangsloch im
Sensor oder die Abdeckplatten auf beiden Seiten des
Sensors beriihrt, induziert Belastungen oder
Bewegungen, die zu ungenauen F/T-Daten flihren

Symptom: Das anfingliche F/T
Die Werte sind
von null und es

Losung:

konnen.

Normal. Spannen Sie den Sensor, um alle F/T zu erzeugen
Werte zuriick auf null.

wird keine Last
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8.3 Larmreduzierung
8.3.1 Mechanische Schwingung

In vielen Féllen ist wahrgenommenes Geréusch tatsdchlich eine reale Schwankung von Kraft
und/oder Drehmoment, verursacht durch Vibrationen im Werkzeug oder im Roboterarm. Der Axia-
Sensor bietet digitale Tiefpassfilter, die Frequenzen iiber einen bestimmten Schwellenwert
démpfen konnen. Wenn digitale Tiefpassfilter nicht ausreichen, kann ein digitaler Filter in die
Anwendungssoftware aufgenommen werden.

8.3.2 Elektrische Storungen

Um die Auswirkungen elektrischer Stdrungen auf den Sensor zu verringern, machen Sie Folgendes:

e  Wenn eine Storung durch Motoren oder andere Rauschgerite festgestellt wird, iiberpriifen Sie
die Sensoren
Erdungsverbindungen.

e  Wenn eine ausreichende Erdung nicht méglich ist oder das Rauschen nicht reduziert,
sollten Sie die digitalen Tiefpassfilter des Sensors verwenden.

e Uberpriifen Sie, ob das Netzteil Klasse 1 ist, das eine Erdungsverbindung hat.
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9. Technische Daten

9.1 Elektrische Spezifikationen

Tabelle 9.1—Stromversorgung1

. Spannung Stromverbrauch
Energiequelle - : p -
Minimum Nominal Maximum Maximum
Gleichstrom 12V 24V 30V 1,5W
Anmerkungen:

1. Der Eingang des Netzteils ist mit Riickwartspolaritat geschitzt. Wenn Strom und Masse zu den
Netzteileingangen riickwarts eingesteckt sind, verhindert der Schutz der umgekehrten Polaritat,
dass der falsch verdrahtete Netzteileingang den Sensor beschadigt oder einschaltet.
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benutzerdefiniertes

9.2 Kabelspezifikationen
9.2.1 P/N 9105-C-ZC27-ZC28

9.2.2

M8, 8-polige, weiblicher Anschluss an M12 A-codiert, 8-polige, mannlicher Stecker

Tabelle 9.2—9105-C-ZC27-ZC28

Parameter Wert
Spannungswert >30V
Aktuelle Bewertung >0,25A
IP-Bewertung IP671
Betriebstemperaturbereich (Min-Max) -5°C bis 70°C

Hinweis:

siehe Tabelle 2.1.

1. Das Kabel ist IP67-zertifiziert, wenn es an beiden Enden angeschlossen ist. Die IP-
Bewertung des Kabels kann die IP-Bewertung des Sensors Ubersteigen, aber die IP-
Bewertung des Sensors bleibt der in den Spezifikationen des Sensorhandbuchs
angegebene Wert. Fir das zutreffende Sensorhandbuch,

P/N 9105-C-ZC28-ZC28

Tabelle 9.3—9105-C-ZC28-ZC28
M12, 8-polige, weiblicher Stecker zu M12, 8-polige, mannlicher Stecker

Parameter Wert
Spannungswert 60V
Aktuelle Bewertung >0,25A
IP-Bewertung IP671
Betriebstemperaturbereich (Min-Max) -5°C bis 70°C

Hinweis:

1. Das Kabel ist IP67-zertifiziert, wenn es an beiden Enden angeschlossen ist. Die IP-
Bewertung des Kabels kann die IP-Bewertung des Sensors lbersteigen, aber die IP-
Bewertung des Sensors bleibt der in den Spezifikationen des Sensorhandbuchs
angegebene Wert. Flr das zutreffende Sensorhandbuch,
siehe Tabelle 2.1.

9.2.3 P/N 9105-C-ZC28-MS-ZC35-4

Tabelle 9.4—9105-C-ZC28-MS-ZC35-4
M12, 8-polige, weiblicher Stecker geteilt auf M12-, 5-polige und DB9-Stecker

Parameter Wert
Spannungswert >30V
Aktuelle Bewertung >0,25A
IP-Bewertung IP671
Betriebstemperaturbereich (Min-Max) -5°C bis 70°C

Hinweis:

1. Das Kabel ist bei den M12-Steckern IP67-zertifiziert, wenn das Kabel an beiden Enden
angeschlossen ist und das DB9-Bein ansonsten vor Witterungseinfliissen geschiitzt ist.
Die DB9-Leitung dieses Kabels ist nicht IP-zertifiziert und sollte ohne Sekundarkabel
nicht schmutzigen oder feuchten Umgebungen ausgesetzt werden
Schutz. Die IP-Bewertung des Kabels kann die IP-Bewertung des Sensors Ubersteigen,
aber die IP-Bewertung des Sensors bleibt der in den Spezifikationen des Sensorhandbuchs
angegebene Wert. Flr das zutreffende Sensorhandbuch siehe Tabelle 2.7.
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