Operating
Instructions

DeviceNet
DeviceNet Twin

DE | Bedienungsanleitung

EN | Operating Instructions

FR | Instructions de service

SK | Navod na obsluhu

TR | Kullanim kilavuzu

ZH | #&1F5BAH

w 42,0410,0635 014-02032023






Inhaltsverzeichnis

ALLBEIMEBINES ..ottt ettt et ae ettt ab e e te e beenb e te b as e teebeenseeteeseenseene e 4
SHCNEINEIT ...ttt ettt b et a e bt ettt et b et bt sesenas 4
GIPUNALAEEN ...t ettt ettt ettt ettt et e te et et et teeaeete et eaeeae e eaeene s eee e 4
T =1 =1 (o] o =T o) vl OO SROPRPRRT 4
Anschlisse am Interface - TS/TPS, MW/TT Gerateserie.........ccccooovioiiiiiiieieeeeeeeee 5
ZUSAEZNTNWEISE. ...ttt ettt b ettt et s st b et et e b ese s e s se b ese s eneese s eseenens 5
Anwendungsbeispiel - TS/TPS, MW/TT - Gerateserie. ..o 5
Hinweise zum Einbau der externen Variante des Interfaces.............cccocoooioiiiiciiccciieeee, 6

Feldbus-Koppler anschlief3en und KONTIGUIIEIreN..............ccoooiiiiiieeeeeeeeeeeee e 7
SHCNEINEGIT ...ttt b bttt s ettt ettt st sees 7
Anschlisse am FeldbuUs-KOPPLEr..........c.ccoiiiiiieee et 7
Feldbus-Koppler anSChLIETEN ...........oooieeeeeeeeeeeeeeee e 7
Konfiguration Slave-Adresse BKB25 0. ... ..ot 9
Konfiguration Baudrate BKB20O...........ccooiiiiiiiiiice et 10

Eigenschaften der DatenUbertraguUng...........c.ooooviiiiiiieeeeeeeeeeeeeee et 11
UDErtragUNESTECNNIK ...t e e e ee e et es e e 11
SICherheitSEINIICNTUNG. ... ..o et 11

Fehlerdiagnose, FEhlerbDehebUNG . ...... ..o 12
SICNEINEIT ...ttt ettt et e b st ettt st b et s et sesenas 12
ALLBEMEINEGS ... ettt ettt ettt et e ettt et ere s 12
K-Bus / Betriebszustand LEDs (Lokale FENLEr) ... 13
LEDS FeldbUs-StatUsS .........ccocooiiiiiiioiciiiee ettt ettt 14

Signalbeschreibung DeviceNet/DeviceNet TWin............c.ocooiiiiioioieeeeeeeeeeee e, 15
ALLBEMEINES ...ttt ettt e et et et et et et e et e beebe b ebeene e 15
Betriebsarten der Stromquelle - TS/TPS, MW/TT GErateserie........cccovviioiiioiieeiieeeeeeeeeeee, 15
UBBISICNT ... 15

Ein- und Ausgangssignale fir MIG/MAG - TS/TPS, MW/TT Gerateserie...........ccccoevevvecnccecnannn.n. 16
Eingangssignale (vom Roboter zur Stromquelle)..............cocooooioiiiiiiiiieiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeen 16
Ausgangssignale (von der Stromquelle Zum ROBOLEr)...........coooiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 17

Ein- und Ausgangssignale fir WIG - TS/TPS, MW/TT Gerateserie .........cccooovvivoeeceeceeeeeeeeeeeeeeean 19
Eingangssignale (vom Roboter zur Stromquelle)..............cococooiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeen 19
Einstellung Pulsbereich WIG ... ... ..o 20
Ausgangssignale (von der Stromquelle zum ROBOtEr).............ooiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 20

Ein- und Ausgangssignale fir CC/CV - TS/TPS, MW/TT Gerateserie........c.cccoovoveveeceeceieeeeeeeeen. 22
Eingangssignale (vom Roboter zur Stromquelle)..............c.cccooooiiiioiieeceeeeeeeeeeeee 22
Ausgangssignale (von der Stromquelle zum RODOEr)............cococooiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeee . 23

Ein- und Ausgangssignale fir Standard-Manuell - TS/TPS, MW/TT Geréteserie...........c.cccco....... 25
Eingangssignale (vom Roboter zur Stromquelle)..............cocooooiiiiiiiiioieieieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeen 25
Ausgangssignale (von der Stromquelle zum RODOEr). ..., 26

Ein- und Ausgangssignale fir MIG/MAG Twin Device-Net (4.100.400) - TS/TPS, MW/TT 28
GBIBEESEIIC ...ttt ettt ettt ettt ettt ettt ettt et et et eeaea
Eingangssignale (vom Roboter zur Stromquelle)...............ooooviiioviioiiieeeeeeeeeee e 28
Ausgangssignale (von der Stromquelle zum ROBOtEr)...........c.ooiiieiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeees 29
Ein- und Ausgangssignale fir MIG/MAG Twin Device-Net John Deere (4.100.400.800) - TS/ 31
TPS, MWI/TT GEIBLESEIIE ..ottt b ettt b et s et b et st sesseseeseneeneneas

Eingangssignale (vom Roboter zur Stromquelle)................ccocoiiviiiioiiicieeee e 31
Ausgangssignale (von der Stromquelle zum RobOter)............ccooooiiiiiioieee e, 32
KoNTigUIratioNSDEISPIELE .....c..c.oiiiiiiiie ettt ettt 34
ALLZEIMEBINES ...ttt ettt ettt et e ettt esb e e ab e b nseete et e ns e te e b enteetaebeeneas 34
KonfigUratioNSDEISPICLE ........c.ooiiiiieeee et 34
TECNNISCNE DAEN ..ottt eae e 37
DeviceNet-Koppler BKB2BO..... ..o et 37
DeviceNet-Koppler BKB20O ...........c e 38
SCNALEPLENEG ...ttt 39



Allgemeines

Sicherheit

Grundlagen

Geratekonzept

/\  WARNUNG!

Gefahr durch Fehlbedienung und fehlerhaft durchgefiihrte Arbeiten.

Schwere Personen- und Sachschaden kdnnen die Folge sein.

» Allein diesem Dokument beschriebenen Arbeiten und Funktionen dirfen
nur von technisch geschultem Fachpersonal ausgefiihrt werden.

» Dieses Dokument vollstéandig lesen und verstehen.

» Samtliche Sicherheitsvorschriften und Benutzerdokumentationen dieses
Gerates und aller Systemkomponenten lesen und verstehen.

DeviceNet ist ein offenes System das auf der Basis von CAN aufsetzt. CAN wur-
de vor einigen Jahren von der Firma R. Bosch fiur die Datentbertragung in Kraft-
fahrzeugen entwickelt. Seitdem sind Millionen von CAN-Chips im Einsatz. Nach-
teilig fur einen Einsatz in der Automatisierungstechnik ist, dass CAN keine Defi-
nitionen fUr die Applikationsschicht enthalt. CAN definiert nur die physikalische
und Datensicherungsschicht.

Mit DeviceNet ist eine einheitliche Applikationsschicht festgelegt, mit der das
CANProtokoll fir Industrieanwendungen nutzbar wird. DIE ODVA (Open Device-
Net Vendor Association) unterstlitzt Hersteller und Anwender des Systems De-
viceNet als unabhangiger Verein. Die ODVA stellt sicher, dass alle Geréte, die der
Spezifikation entsprechen, herstellerneutral zusammen in einem System arbei-
ten.

CAN bietet durch das Verfahren der Bitarbitration grundsatzlich die Mdglichkeit,
Kommunikationsnetze mit Master/Slave- und Multimaster- Zugriffsverfahren zu
betreiben. Der Buskoppler BK5200 mit dem Ausgabestand der Software B2 un-
terstltzt den Master/Slave Betrieb (Polling Mode), wobei der Buskoppler als
Slave arbeitet. In spateren Ausgabestédnden wird der Buskoppler auch den Multi-
master-Betrieb unterstitzen.

Das DeviceNet zeichnet sich durch geringes Bauvolumen und hohe Modularitat
aus. Die einfache und platzsparende Montage auf einer genormten C-Schiene so-
wie die direkte Verdrahtung von Aktoren und Sensoren ohne Querverbindungen
zwischen den Klemmen standardisiert die Installation. Das einheitliche Beschrif-
tungskonzept erleichtert zusatzlich die Installation.



Anschliisse am
Interface-TS/
TPS, MW/TT
Gerateserie

Zusatzhinweise

Anwendungsbei-
spiel - TS/TPS,
MW/TT - Gerate-
serie

Anschlisse am Interface

(2)

Zugentlastung mit Kabel-
durchfiihrungen

zum Durchfihren der Datenlei-
tung DeviceNet und der Span-
nungsversorgung fur den Feld-
bus-Kopplers

(2)

Anschluss LocalNet
zum Anschlief3en des Verbin-
dungs-Schlauchpaketes

WICHTIG! Solange das Roboterinterface am LocalNet angeschlossen ist, bleibt
automatisch die Betriebsart ,2-Takt Betrieb" angewahlt (Anzeige: Betriebsart 2-
Takt Betrieb).

Nahere Informationen zur Betriebsart ,,Sonder-2-Takt Betrieb fiir Roboterinter-
face" den Kapiteln ,MIG/MAG-Schweif’en” und ,,Parameter Betriebsart” der Be-
dienungsanleitung der Stromquelle entnehmen.

3) o
( o (5)
I
|
(1) (10) (9) (8) (7) (6)
(1) Stromquelle (6) Roboter
(2) DeviceNet (7 Schwei’draht-Fass
(3) Verbindungs-Schlauchpaket (8) Roboter-Steuerung
(4) Drahtvorschub (9) Datenkabel DeviceNet
(5) Schweiftbrenner (10) Kdihlgerat




Hinweise zum
Einbau der ex-
ternen Variante
des Interfaces

WICHTIG! Beim Einbau der externen Variante des Interfaces folgende Richtlini-
en beachten:

Die Verlegung der Kabel hat getrennt von netzbehafteten Leitungen zu erfol-
gen

Der Einbau des Feldbus-Kopplers hat getrennt von netzbehafteten Leitun-
gen oder Komponenten zu erfolgen

Der Feldbus-Koppler darf nur an einem vor Verschmutzung und Wasser
geschitzten Ort eingebaut werden

Es ist daflir zu sorgen, dass die 24V Versorgungsspannung sicher getrennt ist
von Stromkreisen mit hdherer Spannung.



Feldbus-Koppler anschlief3en und konfigurieren

Sicherheit

Anschliisse am
Feldbus-Koppler

Feldbus-Koppler
anschlief3en

/\  WARNUNG!

Gefahr durch elektrischen Strom.

Schwere Personen- und Sachschaden kdnnen die Folge sein.

» Vor Beginn der Arbeiten alle beteiligten Gerate und Komponenten ausschal-
ten und von Stromnetz trennen.

» Alle beteiligten Gerdte und Komponenten gegen Wiedereinschalten sichern.

» Nach dem Offnen des Gerates mit Hilfe eines geeigneten Messgerates si-
cherstellen, dass elektrisch geladene Bauteile (beispielsweise Kondensato-
ren) entladen sind.

DeviceNet
=© @ OVERFL
NO @ruN
wOo @ BUS OFF
(1) — ;

~O @ CONNECT

yle]

@ ORUN
@ I0ERR|

BECKHOFF

BK5200

Elemente am Feldbus-Koppler BK5250 Elemente am Feldbus-Koppler BK5200

(1) Anschluss-Stecker DeviceNet
(2) Adresswahler / Baudraten-Einstellung
(3) Anschlisse fur externe Spannungsversorgung

WICHTIG! Die externe Spannungsversorgung darf nicht Uber die Stromquelle
erfolgen. Fur die externe Spannungsversorgung Roboter oder Steuerung verwen-
den.

/\  VORSICHT!

Gefahr durch elektrischen Strom.

Schwere Sachschadden kdnnen die Folge sein.

» Vor Beginn der Arbeiten sicherstellen, dass die Kabel fir die externe Span-
nungsversorgung des Interfaces spannungsfrei sind und bis zum Abschluss
aller Arbeiten spannungsfrei bleiben.

E Interface-Deckel demontieren
E| Zugentlastung vom Interface abmontieren

DeviceNet Datenleitung und Kabel fir die externe Spannungsversorgung
durch Kabeldurchfihrung in der Zugentlastung durchfiihren



Das Buskabel besteht aus einer 2x2-adrigen verdrillten und geschirmten Leitung.
Von den zwei Adernpaaren ist eines jeweils zustandig fiur die

- Datenubertragung

- Stromversorgung (abhdngig vom Kabel sind Stréme bis 8 Ampere méglich)

WICHTIG! Die maximal zulassige Leitungslange ist abhangig von der Baud-Rate.
Je nach Wahl der Baud-Rate sind Leitungslangen realisierbar von:

- max. 100 m bei héchster Baud-Rate (500 kBaud)

- max. 500 m bei niedrigster Baud-Rate (125 kBaud)

Der Anschluss des DeviceNet-Buskabels erfolgt Gber den mitgelieferten 5-poli-
gen Stecker. Pin 1 befindet sich oben am Buskoppler.

Datenleitungen gemafd nachfolgender Abbildung polrichtig an Pin 2 und Pin 4
anschliefien

HINWEIS! Feldbus-Kabel an den Enden mit Widerstdnden versehen, um Re-
flexionen und damit Ubertragungsprobleme zu vermeiden.

E Stromversorgung polrichtig an Pin 1 und Pin 5 anschlief3en

Verbinden von
- Pin 1 mit Klemme X1 /24 V
- Pin 5 mit Klemme X1/0V

WICHTIG! Zur Herstellung der Betriebsbereitschaft ist der Anschluss beider
Spannungen notwendig!

1 2 3 4 5
—— W v+ o ) Red P.M.S. #207C
[ CAN_H o ) White EIA 395 A within wire/cable limits
SHIELD o )
-5 ] CAN L ° ) Blue P.M.S. #297C
)

Black P.M.S. #426C

- -- [l CAN_V-

Anschluss DeviceNet mit zugehériger Belegung

BK5200 BK5250
Vendor ID 108 108
Device Type 12 12
Produkt Code 5200 5250
DeviceNet Gruppe Group 2 Group 2
MajRev 3 1
MinRev o] 1

ProdName - BK5250 V01.01




.Isolierte Hutschiene" (1) elektrisch mit Schirm des Buskabels (2) verbinden.

WICHTIG! Bei Montage des Feldbus-Kopplers nur ,isolierte” Hutschiene ver-
wenden. Darauf achten, dass Hutschiene keinen elektrischen Kontakt zu der
Erde des Schweifigerates hat.

Hutschiene mit Schirm Buskabel verbinden - TS/TPS, MW/TT Gerdteserie

Kontrollieren, ob der Schirm roboterseitig mit Erde Roboter verbunden ist

Externe Spannungsversorgung von Roboter oder Steuerung an die
Anschlisse fur die externe Spannungsversorgung am Feldbus-Koppler an-
schliefien

DeviceNet-Datenleitung und Kabel fir die externe Spannungsversorgung mit-
tels Kabelbindern an der Kabeldurchfiihrung in der Zugentlastung montieren

Zugentlastung mit dem original Befestigungsmaterial am Interface so mon-
tieren, dass die Zugentlastung ihre Originalposition wieder einnimmt

Bei TS/TPS, MW/TT Gerateserie:

LocalNet-Stecker vom Verbindungs-Schlauchpaket an Anschluss LocalNet
am Interface anschliefien

Konfiguration Slave-Adresse Uber die zwei Dreh-Wahlschalter einstellen.

Slave-Adresse Default-Einstellung = 11

BK5250 Es sind alle Adressen erlaubt, jede Adresse darf im Netzwerk nur einmal vorkom-
men.

Sicherstellen, dass alle beteiligten Geradte und Komponenten vom Netz ge-
trennt und ausgeschaltet sind

E' Sicherstellen, dass das Interface vom Netz getrennt ist

E' Mittels Schraubendreher Schalter auf gewiinschte Position bringen.
- Oberer Schalter ist Einer-Multiplikator
- Unterer Schalter ist Zehner-Multiplikator

WICHTIG! Darauf achten, dass Schalter richtig einrasten



Konfiguration
Baudrate
BK5200

10

Beispiel

907
G A—x 1 _
9gx Adresse 34 einstellen:
- Oberer Drehwahlschalter S520: 4
907 - Unterer Drehwahlschalter S521: 3
%@“——x 10
g

Interface-Deckel mit den Originalschrauben so montieren, dass der Inter-
face-Deckel seine Originalposition einnimmt

WICHTIG! Vor Inbetriebnahme des Buskopplers, Knotennummer und Baudrate
des Buskopplers einstellen.

Sicherstellen, dass alle beteiligten Gerate und Komponenten vom Netz ge-
trennt und ausgeschaltet sind

|E| Sicherstellen, dass das Interface vom Netz getrennt ist
Mit den Dip-Schaltern 1 bis 6 MAC ID einstellen:
- Schalter 1 = niederwertigste Bit (2°)
- Schalter 6 = héchstwertige Bit (25)

Das Bit ist gesetzt, wenn sich der
Schalter in Schalterstellung ON befin-
det

Die MAC ID ist im Bereich von O bis 63
einstellbar.

Die Einstellung der Baudrate erfolgt mit den Schaltern 7 bis 8. Die folgende Ta-
belle gibt Auskunft Uber die verschiedenen Baudraten-Einstellungen.

Baudraten-Einstellung 1 2 3 4 5 6 7 8

125 kBd - - - - - - off off
250 kBd - - - - - - on  off
500 kBd - - - - - - off on
(Default) 125 kBd - - - - - - on on

Interface-Deckel mit den Originalschrauben so montieren, dass der Inter-
face-Deckel seine Originalposition einnimmt



Eigenschaften der Datenubertragung

Ubertragungs-
technik

Sicherheitsein-
richtung

Netzwerk Topologie
Linearer Bus, Busabschluss an beiden Enden (121 Ohm), Stichleitungen sind
maoglich

Medium
Abgeschirmtes 2x2 adrig verdrilltes Kabel, Schirmung muss ausgefuhrt werden

Anzahl von Stationen
max. 64 Teilnehmer

Max. Bus Lange
abhangig von der eingestellten Baudrate:
100m bei 500 kBit/s, 250 m bei 250 kBit/s, 500 m bei 125 kBit/s

Ubertragungsgeschwindigkeit
500 kBit/s, 250 kBit/s, 125 kBit/s

Steckverbinder
Open Style Connector 5 polig

Betriebsarten
Bit Strobe, Polling, Cyclic, Change of State (COS)

Prozessdaten-Breite
96 Bit (Standardkonfiguration)

Prozessdaten-Format
Intel

Damit die Stromquelle den Vorgang bei ausgefallener Datentbertragung unter-
brechen kann, verflgt der Feldbus-Knoten Uber eine Abschaltiberwachung. Fin-
det innerhalb von 700ms keine DatenUbertragung statt, werden alle Ein- und
Ausgéange zurlckgesetzt und die Stromquelle befindet sich im Zustand ,, Stop".
Nach wiederhergestellter DatenUbertragung erfolgt die Wiederaufnahme des
Vorganges durch folgende Signale:

- Signal ,Roboter ready”
- Signal ,Quellen-Stdérung quittieren*

11



Fehlerdiagnose, Fehlerbehebung

Sicherheit A WARNUNG!

Gefahr durch elektrischen Strom.

Schwere Personen- und Sachschaden kdnnen die Folge sein.

» Vor Beginn der Arbeiten alle beteiligten Gerate und Komponenten ausschal-
ten und von Stromnetz trennen.

» Alle beteiligten Gerdte und Komponenten gegen Wiedereinschalten sichern.

» Nach dem Offnen des Gerates mit Hilfe eines geeigneten Messgerates si-
cherstellen, dass elektrisch geladene Bauteile (beispielsweise Kondensato-
ren) entladen sind.

Allgemeines (1) LED ADR (Modul)

(2) LED RUN (Modul)

(3) LED TX Overflow (Net)

(4) LED Overflow (Net)

(5) LED Versorgung Buskoppler

(6) LED Versorgung Powerkontak-
te

(7) LED K-Bus RUN

(8) LED K-Bus ERR

 §= (9) LEDs Betriebszustand
Y oo @@ — (11) (10) LEDs Feldbus-Status
(1 O) NO .’ﬁm : .
Go ) || @uwson ; (11) LEDs Versorgungsanzeige
= ™ ee! - linke LED ... zeigt die Ver-
(9) :mz sorgung des Feldbus-Kopp-

lers an

- rechte LED... zeigt die Ver-
sorgung der Powerkontakte
an

BECKHOFF

BK5200

Elemente am Feldbus-Koppler BK5200

Tritt ein Fehler auf, signalisieren die Feldbus-Status LEDs oder die LEDs Be-
triebszustand die Art des Fehlers und die Fehlerstelle.

WICHTIG! Nach der Fehlerbeseitigung beendet der Feldbus-Koppler in man-
chen Fallen die Blinksequenz nicht. Durch Aus- und Einschalten der Versor-

12



K-Bus / Be-
triebszustand
LEDs (Lokale
Fehler)

gungsspannung oder durch einen Software Reset den Feldbus-Koppler neu star-
ten.

Die LEDs K-Bus / Betriebszustand zeigen die lokale Kommunikation zwischen
Feldbus-Koppler und Feldbus-Klemmen. Die griine LED leuchtet bei fehlerfreiem
Betrieb. Die rote LED blinkt mit zwei unterschiedlichen Frequenzen, wenn ein
Klemmbus-Fehler auftritt.

a) Schnelles Blinken:
Start des Fehlercodes

b) Erste langsame Impulse:
Fehlerart

c) Zweite langsame Impulse:
Fehlerstelle

WICHTIG! Die Anzahl der Impulse

(a) (b) (c) zeigt die Position der letzten Feldbus-
Klemme vor dem Auftreten des Feh-
lers an. Passive Feldbus-Klemmen (z.B.
Einspeiseklemmen) werden nicht mit-

Blinkcode gezahlt.

Fehlercode Fehlerargument Beschreibung

1 Impuls 0 EEPROM-Prifsummenfehler
1 Uberlauf Inline-Code-Buffer
2 Unbekannter Datentyp
2 Impulse programmierte Konfiguration
0 falscher Tabelleneintrag / Buskoppler
n (n<0) Tabellenvergleich (Klemme n) falsch
3 Impulse 0 Klemmenbus Kommandofehler
4 Impulse 0 Klemmenbus Datenfehler
n (n<o) Bruchstelle hinter Klemmen (0:Koppler)
5 Impulse n (n<o0) Klemmenbus Fehler bei Registerkommuni-
kation mit Klemmen
6 Impulse 0 Spezielle Feldbusfehler
n (n<o0)

WICHTIG! Das Auftreten eines Fehlers im laufenden Betrieb l&st nicht sofort die
Ausgabe des Fehler-Codes uber die LEDs aus. Der Buskoppler muss zur Diagno-
se der Busklemmen aufgefordert werden. Die Diagnoseanforderung generiert
sich nach dem Einschalten oder erfolgt durch Aufforderung des Masters.

13



LEDs Feldbus-

Status

14

Die LEDs Feldbus-Status zeigen die Betriebszustande des Feldbusses an.

Modul

Status

LED ,MS RUN", griine LED
- blinkt
- leuchtet konstant

Konfiguration falsch
Status OK

LED ,MS OVERFL", rote LED
- blinkt
- leuchtet konstant

Uberlauf der Receive-Queue
Status OK

Netzwerk

Status

LED ,NS CONNECT", griine LED
- blinkt

Buskoppler zur Kommunikation bereit,
jedoch noch nicht dem Master zugeord-
net

LED ,NS BUS OFF", griine LED
- leuchtet konstant

Buskoppler ist dem Master zugeordnet,
Datenaustausch findet statt

LED ,NS BUS OFF", rote LED
- blinkt
- leuchtet konstant

I/0 Verbindung im Time-out
BUS OFF: CAN-Fehler, Teilnehmer mit
gleicher Knotenadresse




Signhalbeschreibung DeviceNet/DeviceNet Twin

Allgemeines

Betriebsarten
der Stromquelle
- TS/TPS,
MW/TT Gerate-
serie

Ubersicht

Die folgenden Signalbeschreibungen gelten fir ein Interface mit einer Kommuni-
kationsklemme KL 6021-0010 (Standardausfiihrung)

BK 5200
BK 5250
KL6021-0010
KL9010

Zusatzlich besteht die Moglichkeit, weitere Klemmen in ein Roboterinterface ein-
zubauen. Die Anzahl ist jedoch durch die Gehausegréfie limitiert.

WICHTIG! Beim Einbau weiterer Klemmmen dndert sich das Prozessdatenbild.

Je nach eingestellter Betriebsart kann das Interface DeviceNet/DeviceNet Twin
verschiedenste Ein- und Ausgangssignale Ubertragen.

Standard-Manuell Schweifien

Betriebsart Eo5 Eoy Eo3
MIG/MAG Standard Schweif3en o o o]
MIG/MAG Impuls LichtbogenSchweif3en (o] o] 1
Jobbetrieb o 1 o
Parameteranwahl intern (o] 1 1
WIG 1 1 o
cc/cv 1 o 1

1 (6] o}

1 1 1

CMT / Sonderprozess

Signalbeschreibung ‘DeviceNet/DeviceNet Twin' setzt sich aus folgenden Ab-

schnitten zusammen:

- Ein- und Ausgangssignale fur MIG/MAG - TS/TPS, MW/TT Gerateserie

- Ein- und Ausgangssignale fur WIG - TS/TPS, MW/TT Gerateserie

- Ein-und Ausgangssignale fur CC/CV - TS/TPS, MW/TT Geréateserie

- Ein- und Ausgangssignale fur Standard-Manuell - TS/TPS, MW/TT Gerétese-
rie

- Ein-und Ausgangssignale fur MIG/MAG Twin DeviceNet - TS/TPS,MW/TT
Gerateserie

- Ein-und Ausgangssignale fur MIG/MAG Twin DeviceNet John Deere - TS/
TPS,MW/TT Gerateserie

15



Ein- und Ausgangssignale fur MIG/MAG - TS/
TPS, MW/TT Gerateserie

E/i:fna;gsbsc:tg:rale Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
zur Stromquelle) Eo1 Schweien Ein - High
EO2 Roboter bereit - High
EO3 Betriebsarten Bit O - High
EO4 Betriebsarten Bit 1 - High
Eos Betriebsarten Bit 2 - High
EO6 Masterkennung Twin - High
EO7 - EOS8 Nicht verwendet - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Drahtvorlauf - High
Ei1 Drahtricklauf - High
E12 Quellenstdrung quittieren - High
E13 Positionssuchen - High
=W Brenner ausblasen - High
E15-E 16 Nicht verwendet - -
E17 - E24 Job-Nummer 0-99 -
E25 - E31 Programmnummer 0-127 -
E32 Schweif3simulation - High
Mit RCU 5000i und in Betriebsart Jobbetrieb
E17 - E23 Job-Nummer 0-999 -
E32 Schweif3simulation - High
Leistung (Sollwert) 0 - 65535 -
(0 % - 100 %)
E33 - E40 Low Byte - -
E4q1 - E48 High Byte - -
Lichtbogen-Langenkorrektur 0 - 65535 -
(Sollwert) (-30 % - +30 %)
E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -
E65 - E72 Puls-/Dynamikkorrektur (Soll- 0-255 -

wert)

(-5 % - +5 %)

16



Ausgangssignale
(von der Strom-
quelle zum Ro-
boter)

Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
E73 - E8O Rickbrand (Sollwert) 0 -255 -
(-200 ms - +200
ms)
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Puls-/Dynamikkorrektur disable - High
E84 Rickbrand disable - High
E85 Leistungs-Vollbereich (0 - 30 m) - High
E86 Nicht verwendet - -
E87 - EQ6 Schweifigeschwindigkeit 0 - 1023 -
(0 - 1023 cm/min)
Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Ao1 Lichtbogen stabil - High
A02 Limit-Signal (nur in Verbindung - High
mit RCU 5000i)
AO3 Prozess aktiv - High
Aoy Hauptstrom-Signal - High
A05 Brenner-Kollisionsschutz - High
AO6 Stromquelle bereit - High
AO7 Kommunikation bereit - High
A08 Reserve - -
A09 - A16 Fehlernummer 0 -255 -
A17 - A24 Nicht verwendet - -
A25 Festbrand-Kontrolle - High
(Festbrand gelést)
A26 Nicht verwendet - -
A27 Roboter-Zugriff (nur in Verbin- - High
dung mit RCU 5000i)
A28 Draht vorhanden - High
A29 Kurzschluss Zeitiberschreitung - High
A30 Daten Dokumentation bereit - High
A3l Nicht verwendet - -
A3Z2 Leistung auf3erhalb Bereich - -
Schweiflspannung (Istwert) 0 - 65535 -
(0-100V)
A33 - A40 Low Byte - -
Apl - A48 High Byte - -
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Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
SchweiRstrom (Istwert) 0 - 65535 -
(0-1000A)
A49 - A56 Low Byte - -
A57 - A64  High Byte - -
AG5 - A72 Motorstrom (Istwert) 0 -255 -
(0-5A)
A73 - A80 Nicht verwendet - -
Drahtgeschwindigkeit (Istwert) 0 - 65535
(-327,68 - +327,67
m/min)
A81 - A88 Low Byte - -
A89 - A96  High Byte - -




Ein- und Ausgangssignale fur WIG - TS/TPS,
MW/TT Gerateserie

Eingangssignale Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
(vom Roboter

EO2 Roboter bereit - High

EO3 Betriebsarten Bit O - High

Eos4 Betriebsarten Bit 1 - High

EO5 Betriebsarten Bit 2 - High

EO6 Master-Kennung Twin - -

Eo7 - EO8 Nicht verwendet - -

Eo9 Gas Test - High
E10 Drahtvorlauf - High
E11 Drahtrucklauf - High
E12 Quellenstorung quittieren - High
E13 Positionssuchen - High
E14 KD disable - High
E1i5 - E16 Nicht verwendet - -
E17 - E24 Job nummer 0-99 -
E25 DC/AC - High
E26 DC-/DC+ - High
E27 Kalottenbildung - High
E28 Pulsen disable - High
E29 Pulsbereichs-Auswahl Bit O - High
E30 Pulsbereichs-Auswahl Bit 1 - High
E31 Pulsbereichs-Auswahl Bit 2 - High
E32 Schweif3simulation - High

Hauptstrom (Sollwert) 0 - 65535 -

(0 bis Inay)

E33 - E40 Low Byte - -

E4q1 - E48 High Byte - -

Externer Parameter (Sollwert) 0 - 65535 -

E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -

E65 - E72 Grundstrom (Sollwert) 0 -255 -
(0% - 100%)
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Einstellung Puls-
bereich WIG

Ausgangssignale
(von der Strom-
quelle zum Ro-
boter)

20

Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
E73 - E80 Duty Cycle (Sollwert) 0 -255 -

(10% - 90%)
E81 - E82 Nicht verwendet - -
E83 Grundstrom disable - High
E84 Duty Cycle disable - High
E85 - E86 Nicht verwendet - -
E87 - EQ6 Drahtgeschwindigkeit (Sollwert) 0 - 1023 -

(0 - VDmay)
Betriebsart E31 E30 E29
Puls-Bereich an der Stromquelle einstellen o] o] o
Einstellbereich Puls deaktiviert o] o 1
0,2-2Hz (6] 1 o}
2-20Hz o 1 1
20 - 200 Hz 1 o o}
200 - 2000 Hz 1 (6] 1
Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Ao1 Lichtbogen stabil - High
Ao2 Nicht verwendet - -
AO3 Prozess aktiv - High
Ao4 Hauptstrom-Signal - High
AO5 Brenner-Kollisionsschutz - High
AO6 Stromquelle bereit - High
AO7 Kommunikation bereit - High
A08 Reserve - -
AO09Q - A16 Fehlernummer 0 -255
A17 - A25 Nicht verwendet - -
A26 Hochfrequenz aktiv - High
A27 Nicht verwendet - -
A28 Draht vorhanden - High
A29 - A30 Nicht verwendet - -
A31 Puls High - High
A32 Nicht verwendet - -




Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat

Schweif’spannung (Istwert) 0 - 65535 -
(0-100V)

A33 - A40 Low Byte - -

Aul- A48  High Byte - -

Schweif’strom (Istwert) 0 - 65535 -
(0 -1000 A)

A49 - A56 Low Byte - -

A57-A64  High Byte - -

AG5 - A72 Motorstrom (Istwert) 0 -255 -
(0-5A)
A73 - A8O Lichtbogen-Lange 0 - 255 -

(Istwert) (AVC)

Drahtgeschwindigkeit (Istwert) 0 - 65535 -
(-327,68 - +327,67
m/min)

A81 - A88 Low Byte - -

A89-AQ6  High Byte - -
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Ein- und Ausgangssignale fur CC/CV - TS/TPS,
MW/TT Gerateserie

E/i:fna;gsbsc:tg:rale Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
zur Stromquelle) Eo1 Schweiflen Ein - High
EO2 Roboter bereit - High
EO3 Betriebsarten Bit O - High
Eo4 Betriebsarten Bit 1 - High
EoO5 Betriebsarten Bit 2 - High
EO6 Masterkennung Twin - High
EO7 - EOS8 Nicht verwendet - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Drahtvorlauf - High
E11 Drahtricklauf - High
E12 Quellenstdrung quittieren - High
E13 Positionssuchen - High
E1i4 Brenner ausblasen - High
E15 - E16 Nicht verwendet - -
E17 - E24 Job-Nummer 0-99 -
E25 - E31 Programm-Nummer 0-127 -
E32 Schweif3simulation - High
Mit RCU 5000i und in Betriebsart Jobbetrieb
E17-E31 Job-Nummer 0-999
E32 Schweif3simulation - High
Schwei3strom (Sollwert) 0 - 65535 -
(0 - Imax)
E33 - E40 Low Byte - -
Eq1-E48 High Byte - -
Drahtgeschwindigkeit (Sollwert) 0 - 65535 -
(0,5 - VDmax)
E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -
E65 - E72 Schweiftspannung (Sollwert) 0-255 -
(0-50V)
E73 - E8S8O Nicht verwendet - -
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Ausgangssignale
(von der Strom-
quelle zum Ro-
boter)

Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Schweifispannung disable - High
E84 Nicht verwendet - -
E85 Leistungs-Vollbereich (0 -30 m) - High
E86 Nicht verwendet - -
E87 - EQ6 Schweif3geschwindigkeit 0-1023 -
(0 - 1023 cm/min)
Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Ao1 Lichtbogen stabil - High
AO2 Limit-Signal (nur in Verbindung - High
mit RCU 5000i)
AO03 Prozess aktiv - High
Ao4 Hauptstrom-Signal - High
AO5 Brenner-Kollisionsschutz - High
AO6 Stromquelle bereit - High
AO7 Kommunikation bereit - High
A08 Reserve - -
A09Q - A16 Fehler-Nummer 0 -255 -
A17 - A24 Nicht verwendet - -
A25 Festbrand-Kontrolle - High
(Festbrand gelost)
A26 Nicht verwendet - -
A27 Roboter-Zugriff (nur in Verbin- - High
dung mit RCU 5000i)
A28 Draht vorhanden - High
A29 Kurzschluss Zeitiberschreitung - High
A3Z0 Daten Dokumentation bereit - High
A3zl Nicht verwendet - -
A32 Leistung auferhalb Bereich - -
Schweiftspannung (Istwert) 0 - 65535 -
(0-100V)
A33 - A40 Low Byte - -
Ayl - Ay8 High Byte - -
Schwei3strom (Istwert) 0 - 65535 -
(0-1000A)
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Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat

A49 - A56 Low Byte - -

A57 - A64 High Byte - -

AGS5 - A72 Motorstrom (Istwert) 0 -255 -
(0-5A)

A73 - A8O Nicht verwendet - -

Drahtgeschwindigkeit (Istwert)  (-327,68 - +327,67 -

m/min)

A81 - A88 Low Byte - -

A89 - Ag6 High Byte - -




Ein- und Ausgangssignale fur Standard-Manuell -
TS/TPS, MW/TT Gerateserie

E/i:rgnalggsbsc:tg:rale Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat

zur Stromquelle) Eo1 Schweiflen Ein - High
EO2 Roboter bereit - High
EO3 Betriebsarten Bit O - High
Eos4 Betriebsarten Bit 1 - High
EO5 Betriebsarten Bit 2 - High
EO6 Masterkennung Twin - High
EO7 - EOS8 Nicht verwendet - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Drahtvorlauf - High
E11 Drahtrucklauf - High
E12 Quellenstorung quittieren - High
E13 Positionssuchen - High
E1ig4 Brenner ausblasen - High

El15 - E16 Nicht verwendet - -

E17 - E24 Job-Nummer 0-99 -
E25 - E31 Programmnummer 0-127 -
E32 Schweif3simulation - High

Mit RCU 5000i und in Betriebsart Jobbetrieb

E17-E31 Job-Nummer 0 -999 -

E32 Schweifdsimulation - High

Drahtgeschwindigkeit (Sollwert) 0 - 65535 -

(015 - VDmax)
E33 - E40 Low Byte - -
E4l-E48  High Byte - -
Schweiftspannung (Sollwert) 0 - 65535 -
(10-40V)
E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -
E65 - E72 Dynamikkorrektur (Sollwert) 0 -255 -
(0-10)
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Ausgangssignale
(von der Strom-
quelle zum Ro-
boter)
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Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
E73 - E8O Ruckbrand (Sollwert) 0 -255 -
(-200 ms - +200
ms)
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Dynamikkorrektur disable - High
E84 Ruckbrand disable - High
E85 Leistungs-Vollbereich (0 -30m) - High
E86 Nicht verwendet - -
E87 - EQ6 Schweifigeschwindigkeit 0 - 1023 -
(0 - 1023 cm/min)
Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Ao1 Lichtbogen stabil - High
A02 Limit-Signal (nur in Verbindung - High
mit RCU 5000i)
AO3 Prozess aktiv - High
Ao4 Hauptstrom-Signal - High
AO5 Brenner-Kollisionsschutz - High
AOG Stromquelle bereit - High
AO7 Kommunikation bereit - High
A08 Reserve - -
AO09Q - A16 Fehler-Nummer 0 -255 -
A17 - A24 Nicht verwendet - -
A25 Festbrand-Kontrolle - High
(Festbrand gelost)
A26 Nicht verwendet - -
A27 Roboter-Zugriff (nur in Verbin- - High
dung mit RCU 5000i)
A28 Draht vorhanden - High
A29 Kurzschluss Zeitiberschreitung - High
A3Z0 Daten Dokumentation bereit - High
A3l Nicht verwendet - -
A32 Leistung auferhalb Bereich - High
Schweiflspannung (Istwert) 0 - 65535 -
(0-100V)
A33 - A40 Low Byte - -
A4l - Ay8 High Byte - -




Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Schweilstrom (Istwert) 0 - 65535 -
(0-1000A)
A49 - A56 Low Byte - -
A57 - ABL4 High Byte - -
A765- A72 Motorstrom (Istwert) 0 -255 -
(0-5A)
A73 - A8O Nicht verwendet - -
Drahtgeschwindigkeit (Istwert) 0 - 65535 - -
(-327,68 - +327,67
m/min)
A81 - A88 Low Byte - -
A89 - AQ6 High Byte - -
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Ein- und Ausgangssignale fur MIG/MAG Twin De-
vice-Net (4.100.400) - TS/TPS, MW/TT Geratese-

rFie

Eingangssignale
(vom Roboter
zur Stromquelle)

28

Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Eo1 Schweifien Ein - High
Eo2 Roboter bereit - High
EO3 Betriebsarten Bit O - High
Eo4 Betriebsarten Bit 1 - High
Eos Betriebsarten Bit 2 - High
E06 Masterkennung Twin - High
Stromquelle 1
EO7 Masterkennung Twin - High
Stromquelle 2
Eo8 Nicht verwendet - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Drahtvorlauf - High
E11 Drahtricklauf - High
E12 Quellenstdrung quittieren - High
E13 Positionssuchen - High
E1ig4 Brenner ausblasen - High
E15 - E16 Nicht verwendet - -
E17 - E24 Job-Nummer 0-99 -
E25 - E31 Programmnummer 0-127 -
E32 Schweif3simulation - High
Mit RCU 5000i und in Betriebsart Jobbetrieb
E17-E31 Job-Nummer 0-999 -
E32 Schweifdsimulation - High
E33 - E48 Leistung (Sollwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 1 (0-100 %)
E49 - E64 Lichtbogen-Langenkorrektur 0 - 65535 -
(Sollwert) (-30 % - +30 %)
Stromquelle 1
EG5 - E72 Puls-/Dynamikkorrektur (Soll- 0 -255 -
wert) (-5 % - +5 %)
Stromquelle 1
E73 - E80 Ruckbrand (Sollwert) 0 - 255 -
Stromquelle 1 (-200 - +200 ms)
E81 - EQ6 Nicht verwendet - -




Ausgangssignale
(von der Strom-
quelle zum Ro-
boter)

Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat

EQ7-E112  Leistung (Sollwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 2 (0-100 %)

E113 - 128 Lichtbogen-Langenkorrektur 0 - 65535 -
(Sollwert) (-30 % - +30 %)
Stromquelle 2

E129 - 136 Puls-/Dynamikkorrektur (Soll- 0 -255 -
wert) (-5 % - +5 %)
Stromquelle 2

E137 - 144 Rickbrand (Sollwert) 0 -255 -
Stromquelle 2 (-200 - +200 ms)

Ei45 - 152 Nicht verwendet - -

E153 - 160 Standard I/0 KL2134 - -

Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat

Ao1 Lichtbogen stabil - High

A02 Limitsignal (nur in Verbindung - High
mit RCU5000i)

AO3 Prozess aktiv - High

Aoy Hauptstrom-Signal - High

AO5 Brenner-Kollisionsschutz - High

AO06 Stromquelle bereit - High

Ao7 Kommunikation bereit - High

A08 Reserve - -

A0Q - A16 Fehlernummer Stromquelle 1 0 -255 -

A17 - A24 Fehlernummer Stromquelle 2 0 - 255 -

A25 Festbrand-Kontrolle (Festbrand High
gelost)

A26 Nicht verwendet - -

A27 Roboter-Zugriff (nur in Verbin- High
dung mit RCU 5000i)

A28 Draht vorhanden - High

A29 - A32 Nicht verwendet - -

A33 - A48 Schweiltspannung (Istwert) 0 - 65535 -

A9 - A64 Schweif’strom (Istwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 1 (0-1000A)

AB5 - A72 Motorstrom (Istwert) 0-255 -
Stromquelle 1 (0-5A)

A73 - A80O Nicht verwendet - -

A81 - Ag6 Drahtgeschwindigkeit (Istwert) 0 - 65535 -

Stromquelle 1

(-327,68 - +327,67
m/min)
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Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat

AQ7 - 112 Schweiftspannung (Istwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 2 (0-100V)

A113 - 128 SchweiRstrom (Istwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 2 (0-1000A)

A129 - 136 Motorstrom (Istwert) 0 -255 -
Stromquelle 2 (0-5A)

A137 - 144 Nicht verwendet - -

A145 - 160 Drahtgeschwindigkeit (Istwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 2 (-327,68 - +327,67

m/min)
A161 - 168 Nicht verwendet - -
A169 - 172 Standard I/0 KL1114 - -




Ein- und Ausgangssignale fur MIG/MAG Twin De-
vice-Net John Deere (4.100.400.800) - TS/TPS,
MW/TT Gerateserie

Eingangssignale Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitét
(vom Roboter
zur Stromquelle) Eo1 Schweifien Ein - High
EO2 Roboter bereit - High
EO3 Betriebsarten Bit O - High
Eo4 Betriebsarten Bit 1 - High
Eo5 Betriebsarten Bit 2 - High
E06 Masterkennung Twin Stromquel- - High
le1
EO7 Masterkennung Twin Stromquel- - High
le 2
EO8 Nicht verwendet - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Drahtvorlauf - High
E11 Drahtricklauf - High
E12 Quellenstdrung quittieren - High
E13 Positionssuchen - High
E1ig4 Brenner ausblasen - High

E15 - E16 Nicht verwendet - -

E17 - E24 Job-Nummer Stromquelle 1 0-99 -
E25 - E31 Programm-Nummer 0-127 -
E32 Schweif3simulation - High

Mit RCU 5000i und in Betriebsart Jobbetrieb

Ei17-E31 Job-Nummer 0-999 -

E32 Schweifdsimulation - High

E33 - E48 Leistung (Sollwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 1 (0-100 %)

E49 - E64 Lichtbogen-Langenkorrektur 0 - 65535 -
(Sollwert) (-30 % - +30 %)
Stromquelle 1

EG5 - E72 Puls-/Dynamikkorrektur (Soll- 0 -255 -
wert) (-5% - +5 %)
Stromquelle 1

E73 - E8O Rickbrand (Sollwert) 0 - 255 -
Stromquelle 1 (-200 - +200 ms)

E81 - E96 Leistung (Sollwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 2 (0-100%)
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Ausgangssignale
(von der Strom-
quelle zum Ro-
boter)
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Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat

E97 - 112 Lichtbogen-Langenkorrektur 0 - 65535 -
(Sollwert) (-30 % - +30 %)
Stromquelle 2

E113 - 120 Puls-/Dynamikkorrektur (Soll- 0-255 -
wert) (-5 % -+5 %)
Stromquelle 2

E121 - 128 Ruckbrand (Sollwert) 0 - 255 -
Stromquelle 2 (-200 - +200 ms)

E1290 - 136 Standard I/0 KL2134 - -

E137 - 144 Job-Nummer Stromquelle 2 0-99 -

Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat

Ao1 Lichtbogen stabil - High

AO2 Limitsignal (nur in Verbindung - High
mit RCU5000i)

AO3 Prozess aktiv - High

Aoy Hauptstrom-Signal - High

AO5 Brenner-Kollisionsschutz - High

AOG Stromquelle bereit - High

AO7 Kommunikation bereit - High

A08 Reserve - -

AO9Q - A16 Fehlernummer Stromquelle 1 0 -255 -

A17 - A24 Fehlernummer Stromquelle 2 0 - 255 -

A25 Festbrand-Kontrolle (Festbrand High
gelost)

A26 Nicht verwendet - -

A27 Roboter-Zugriff High
(in Verbindung mit RCU 5000i)

A28 Draht vorhanden - High

A29 - AZ2 Nicht verwendet - -

A33 - A48 Schweiftspannung (Istwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 1 (0-100V)

A4L9 - A6y Schweifdstrom (Istwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 1 (0-1000A)

AGS5 - A72 Motorstrom (Istwert) 0 -255 -
Stromquelle 1 (0-5A)

A73 - A80 Nicht verwendet - -

A81 - Ag6 Drahtgeschwindigkeit (Istwert) 0 - 65535 -
Stromqguelle 1 (-327.,68 - +327,67

m/min)

A97 - A112  Schweilspannung (Istwert) 0 - 65535 -

Stromquelle 2 (0-100V)




Lfd. Nr. Signalbezeichnung Bereich Aktivitat

A113-128  Schweiflsstrom (Istwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 2 (0-1000A)

A129 - 136  Motorstrom (Istwert) 0 -255 -
Stromquelle 2 (0-5A)

A137 - 144 Nicht verwendet - -

A145 - 160 Drahtgeschwindigkeit (Istwert) 0 - 65535 -
Stromquelle 2 (-327,68 - +327,67

m/min)
A161 - 168 Nicht verwendet - -
A169 - 172 Standard I/0 KL1114 - -
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Konfigurationsbeispiele

Allgemeines Die Art der Klemmen unterscheidet sich zwischen bitorientierten (digitalen) und
byteorientierten (analoge bzw. komplexen) Klemmen.
- digitale Klemmen: KL1114, KL2134, KL2612
- analoge Klemmen: KL4001
- komplexe Klemmen: KL 6021

Das Prozessbild zeigt zuerst die byteorientierten Klemmen und dahinter die bit-
orientierten Klemmen. Bei gleicher Art der Klemmen ist auch die Position der
Klemmen von Bedeutung. Auf Grund der verschiedenen Moglichkeiten die Klem-
men einzubauen, ist die Darstellung eines allgemein glltigen Prozessbildes nicht
moglich. Daher erfolgt die Beschreibung bei jedem Einbau-Set mit der Signalord-
nung bei EQ7 bzw. A97 zu Beginn.

WICHTIG! Ein Ermitteln des korrekten Prozessabbildes erfolgt daher nur, durch
die tatsachlich gesteckten Klemmen.

Konfigurations- Anordnung der Signale bei Verwendung des E-Set Bauteilnummer (4,100,458)
beispiele
= o
o = o o
| 8 B <
X 4

Eingang Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Stromquelle

E97 - E104 Nicht verwendet - -

Ei105 - E112 Zeichen 1 32 - 254 -

E113 - E120 Zeichen 2 32 -254 -

E121 - E128 Zeichen 3 32 -254 -

E129 - E136 Zeichen 4 32 -254 -

E137 - E144 Zeichen 5 32 -254 -

Ei45 - E152 Zeichen 6 32 -254 -

E153 - E160 Zeichen 7 32 -254 -

E161 - E168 Zeichen 8 32 -254 -

E169 - E176 Zeichen 9 32 -254 -

E177 - E184 Zeichen 10 - -

E185 - E192 Zeichen 11 32 -254 -
Ausgang Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Stromquelle

AQ7 - A192 Nicht verwendet - -
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Anordnung der Signale bei Verwendung des E-Set Externe I/0 (4,100,287)

o

<
Eingang Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Stromquelle
E97 Digital Out 1 - KL2134 /1 - High
Eo8 Digital Out 2 - KL2134/5 - High
Eo9 Digital Out 3 - KL2134 /4 - High
E100 Digital Out 4 - KL2134/8 - High
Ausgang Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Stromquelle
A97 Digital In 1 - KL1114 /1 - High
A98 Digital In2 - KL1114 /5 - High
A99 Digital In 3 - KL1114 / 4 - High
A100 Digital In 4 - KL1114/ 8 - High

Anordnung der Signale bei Verwendung des E-Set Doppelkopf Feldbus

(4,100,395)
o ~— o
O ~
S 8 g
& < <
Eingang Signalbezeichnung Bereich Aktivitat
Stromquelle
EQ7 Digital Out 1 - KL2612/1 - High
Eo8 Digital Out 2 - KL2612/5 - High

Anordnung der Signale bei Verwendung des E-Set Feldbus Externe 2A0 / 4DO

(4,100,462)

BK 5200

KL6021

KL9010
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Eingang Signalbezeichnung Bereich Aktivitat

Stromquelle

Eo7 — E112 Analog Out 1 KL4001 /1 0 — 32767 -
(0-10V)

E113 — E128 Analog Out 2 KL4001 /1 0 — 32767 -
(0-10V)

E129 Digital Out 1 - KL2134/1 - High

E130 Digital Out 2 - KL2134/5 - High

E131 Digital Out 3 - KL2134 /4 - High

E132 Digital Out 4 - KL2134/8 - High




Technische Daten

DeviceNet-
Koppler BK5250

Spannungsversorgung 24V DC (20..29 V DC)
Uber Buskabel 11 - 25 V

(gematt DeviceNet-Spezifikation)

Stromaufnahme ca. 100 mA
Potentialtrennung 500 Vetf
(K-Bus / Versorgungsspannung)

Anzahl der Busklemmen 64

Peripheriebytes

512 Eingangsbytes
512 Ausgangsbytes

Konfigurationsschnittstelle

vorhanden fir KS2000

Baudraten Normkonform:
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud
Spannungsfestigkeit 500 Vtf

(Powerkontakt/Versorgungsspannung)

Betriebstemperatur

0 °C bis +55 °C

Lagertemperatur

-25 °C bis +85 °C

relative Feuchte

95 % ohne Betauung

Vibrations-/Schockfestigkeit

gemafd IEC 68-2-6 / IEC 68-2-27

EMV-Festigkeit Burst/ESD

gemaB EN 50082 (ESD, Burst) / EN50081

Einbaulage beliebig
Schutzart IP20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr Communications adapter
ProdCode 5250
ProdName BK5250 V01.01
MajRev 1
MinRev 1
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DeviceNet-
Koppler BK5200
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Spannungsversorgung 24V DC (20..29 V DC)
Uber Buskabel 11 - 25 V

(geman DeviceNet-Spezifikation)

Stromaufnahme ca. 100 mA
Potentialtrennung 500 Vetf
(K-Bus / Versorgungsspannung)

Anzahl der Busklemmen 64

Peripheriebytes

512 Eingangsbytes
512 Ausgangsbytes

Konfigurationsschnittstelle

vorhanden fir KS2000

Baudraten Normkonform:
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud
Spannungsfestigkeit 500 Vetf

(Powerkontakt/Versorgungsspannung)

Betriebstemperatur

0 °C bis +55 °C

Lagertemperatur

-25 °C bis +85 °C

relative Feuchte

95 % ohne Betauung

Vibrations-/Schockfestigkeit

gemaf’ IEC 68-2-6 / IEC 68-2-27

EMV-Festigkeit Burst/ESD

gemaBl EN 50082 (ESD, Burst) / EN50081

Einbaulage beliebig
Schutzart IP20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr Communications adapter
ProdCode 5200
MajRev 3
MinRev (0]
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Twin DeviceNet (4,100,400)
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DeviceNet Multibus (4,100,444)
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General

Safety

Basics

Machine concept
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/\  WARNING!

Danger from incorrect operation and work that is not carried out properly.

This can result in serious personal injury and damage to property.

» All the work and functions described in this document must only be carried
out by technically trained and qualified personnel.

» Read and understand this document in full.

» Read and understand all safety rules and user documentation for this device
and all system components.

DeviceNet is an open, CAN-based system. CAN was developed several years ago
by the company R. Bosch for data transmission in motor vehicles. There are now
millions of CAN chips in use. A disadvantage of using CAN in automation applica-
tions is that it contains no definitions for the application layer. CAN only defines
the physical and data protection layer.

DeviceNet employs a standard application layer that makes the CAN protocol
useful for industrial applications. As an independent association, the ODVA
(Open DeviceNet Vendor Association) supports manufacturers and users of the
DeviceNet system. ODVA ensures that all devices that meet the specification
work together in one system, whether or not each device is manufactured by the
same company.

By means of the bit arbitration process, CAN basically offers the option of opera-
ting communications networks using master/slave and multimaster access proce-
dures. The bus coupler BK5200 (software version B2) supports master/slave ope-
ration (polling mode), where the bus coupler functions as slave. In future versi-
ons, the bus coupler will also support multimaster operation.

The DeviceNet is characterised by its small footprint and high degree of modula-
rity. The fact that it can simply be fitted to a standardised C-rail (thus saving
space) and employs direct cabling of actuators and sensors without any intercon-
nections between the terminals makes installation very straightforward. The uni-
form labelling concept further simplifies the installation.



Interface con-
nections - TS/
TPS, MW/TT ran-

ge

For your infor-
mation

Application ex-
ample - TS/TPS,
MW/TT range

Interface connections

(2)

Strain-relief device with cable
glands

for the DeviceNet data line and
the power supply for the field
bus coupler

(2)

LocalNet connection
for connecting the interconnec-
ting hosepack

IMPORTANT! While the robot interface is connected to the LocalNet, ,2-step
mode" remains selected (display: 2-step mode).

Further information on the ,special 2-step mode for robot interface” can be
found in the sections headed ,MIG/MAG welding” and ,,Mode welding parame-
ters” in the power source operating instructions.

(4)
3) o
( o (5)
|
(1) (10) (9) (8) (7) (6)
(1) Power source (6) Robot
(2) DeviceNet (7) Welding wire drum
(3) Interconnecting hosepack (8) Robot control
(4) Wire-feed unit (9) DeviceNet data cable
(5) Welding torch (10) Cooling unit
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Instructions for IMPORTANT! The following guidelines must be followed when installing the ex-
installing the ex-  ternal version of the interface:

ternal version of - The cables must be routed separately from mains leads
the interface - The field bus coupler must be installed separately from the mains leads or
components

- The field bus coupler may only be installed somewhere that provides protec-
tion from dirt and water

- Make sure that the 24 V supply voltage is safely isolated from higher-voltage
circuits.
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Connecting and configuring the field bus coupler

Safety /A WARNING!

Danger from electrical current.

This can result in serious personal injury and damage to property.

» Before starting work, switch off all devices and components involved and dis-
connect them from the grid.

» Secure all devices and components involved so they cannot be switched back
on.

» After opening the device, use a suitable measuring instrument to check that
electrically charged components (such as capacitors) have been discharged.

Connections on
the field bus
coupler

H—

DeviceNet
-0 @ OVERFL
[NTe} @ruN

1 wo ."r;usorr
( ) W @ CONNECT

yle]

(B,

@ ORUN

@ OERR|

L
L
(@]
I
e
o|g
LLI| © -
ka1
EE
o0
-
Elements on the field bus coupler BK5250 Elements on the field bus coupler BK5200
(1) DeviceNet connection
(2) Address selector / Baud rate setting
(3) Connections for external power supply

IMPORTANT! External power supply must not come via the power source. Use
the robot or control for the external power supply..

Connecting the

field bus coupler A\ CAUTION!

Danger from electrical current.

This can result in severe damage to property.

» Before starting work, ensure that the cables for the external power supply to
the interface are and remain de-energised until all work is complete.

E' Remove the interface lid
E' Remove the strain-relief device from the interface

Feed the DeviceNet data line and cable for the external power supply
through the cable gland in the strain-relief device
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The bus cable consists of one 2x2 core twisted-pair and screened line. Of the two

pairs of wires, one is responsible for

- data transfer

- and one for the power supply (currents up to 8 A possible, depending on the
cable)

IMPORTANT! Maximum permitted cable length depends on the Baud rate. De-
pending on the Baud rate chosen, cable lengths can be:

- max. 100 m at the highest Baud rate (500 kBaud)

- max. 500 m at the lowest Baud rate (125 kBaud)

The DeviceNet bus cable is connected using the 5-pin plug provided. Pin 1 is lo-
cated on the top of the bus coupler.

Connect the data lines to pin 2 and pin 4 as shown in the illustration below
(observe polarity)

NOTE! In order to avoid reflections and any transmission problems, fit resis-
tors to both ends of the field bus cable.

E Connect power supply to pin 1 and pin 5 (observe polarity)

Connect
- pin 1 to terminal X1/24 V
- pin 5 to terminal X1/0 V

IMPORTANT! Both voltages must be connected before the field bus coupler can

be used.
L7 N\ N\ /v U
0O O O O O
1 2 3 4 5
i . [ V+ .) Red P.M.S. #207C
D CAN_H ] ) White EIA 395 A within wire/cable limits
HIELD
S o )
; [] CAN_L o ) Blue P.M.S. #297C

Black P.M.S. #426C

- -- [l CAN_V-

DeviceNet connection with pin assignments

BK5200 BK5250
Vendor ID 108 108
Device Type 12 12
Produkt Code 5200 5250
DeviceNet Group Group 2 Group 2
MajRev 3 1
MinRev o] 1
ProdName - BK5250 V01.01




Make the electrical connection between the ,insulated DIN rail” (1) and the
bus cable shield (2).

IMPORTANT! Use only ,insulated” DIN rails when fitting the field bus coup-
ler. Ensure that the DIN rail has no electrical contact with the earth of the
power source.

Connecting the DIN rail to the bus cable shield - TS/TPS, MW/TT series

Check that the shield is connected to the robot earth

Connect the external power supply from the robot or control system to the
connections for the external power supply on the field bus coupler

Attach the DeviceNet data line and cable for the external power supply to
the cable gland in the strain-relief device using cable ties

Attach the strain-relief device to the interface using the original fixings. En-
sure that the strain-relief device assumes its original position

For the TS/TPS, MW/TT series:

Connect the LocalNet plug on the interconnecting hosepack to the LocalNet
connection on the interface

Slave address Set slave address using the two rotary selector switches.
configuration Default setting = 11
BK5250 All addresses are permitted, each address may only appear once on the network.

Ensure that all devices and components have been switched off and discon-
nected from the mains

E' Ensure that the interface has been disconnected from the mains

E' Move switch to desired position using a screwdriver
- Values on the upper switch represent units
- Values on the lower switch represent tens

IMPORTANT! Ensure that the switches engage properly

49



20 Example
*Dr-+—x1 _
96X Setting address 34:
- Upper rotary selector switch S520:
00907N 4
@qw -—x 10 - Lower rotary selector switch S521:
3

Using the original screws, fit the interface lid back into its original position

Baud rate confi- IMPORTANT! Set the bus coupler node number and Baud rate before starting up
guration BK5200 the bus coupler.

Ensure that all devices and components have been switched off and discon-
nected from the mains

|E| Ensure that the interface has been disconnected from the mains
Set MAC ID using DIP switches 1 to 6:
- Switch 1 = least significant bit (2°)
- Switch 6 = most significant bit (29)

The bit is set if the switch is in the ON
position

The MAC ID can be in the range O to
63.

The Baud rate is set using switches 7 and 8. The following table contains informa-
tion about the different Baud rate settings.

Baud rate setting 1 2 3 4 5 6 7 8

125 kBd - - - - - - off off
250 kBd - - - - - - on  off
500 kBd - - - - - - off on
(Default) 125 kBd - - - - - - on on

Using the original screws, fit the interface lid back into its original position
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Data transmission properties

Transmission
technology

Safety feature

Network topology
Linear bus, bus termination at both ends (121 Ohm), spur lines are possible

Medium
Screened 2x2 core twisted-pair cable, must be screened.

Number of stations
max. 64 nodes

Max. bus length
depends on the Baud rate:
100 m at 500 kBit/s, 250 m at 250 kBit/s, 500 m at 125 kBit/s

Transmission speed
500 kBit/s, 250 kBit/s, 125 kBit/s

Connector
Open Style connector, 5-pin

Operating modes
Bit strobe, polling, cyclic, ,Change of State” (COS)

Process data width
96 bits (Standard configuration)

Process data format
Intel

The field bus nodes are equipped with a shutdown monitor so the power source
can interrupt the process if data transmission drops out. If there is no data trans-
mission within 700ms, all inputs and outputs are reset and the power source
goes into ,Stop*. Once data transmission has been re-established, the following
signals resume the process:

- "Robot ready” signal

- "Source error reset” signal
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Troubleshooting

Safety /A WARNING!

Danger from electrical current.

This can result in serious personal injury and damage to property.

» Before starting work, switch off all devices and components involved and dis-
connect them from the grid.

» Secure all devices and components involved so they cannot be switched back
on.

» After opening the device, use a suitable measuring instrument to check that
electrically charged components (such as capacitors) have been discharged.

General remarks (1) LED ADR (Module)

(2) LED RUN (Module)

(3) LED TX overflow (Net)

(4) LED overflow (Net)

(5) LED bus coupler supply

(6) LED power contacts supply

(7) LED K bus RUN

(8) LED K bus ERR

=, (9) Operating status LEDs
> :M:ﬂ' — (11) (10) Field bus status LEDs
(1 0) NO @run :
o @uusorr ; (11) Supply LEDs
n

0 @ CONNECT
w0

(9) @0RUN
@ I0ERR

- left-hand LED ... monitors
the field bus coupler power
supply

- right-hand LED... monitors
the power contact supply

BECKHOFF

BK5200

Elements on the field bus coupler BK5200

If an error occurs, the field bus status/operating status LEDs signal the type of
error and where it occurred.

WICHTIG! In some cases, the field bus coupler does not complete the flashing

sequence once the error has been rectified. Restart the field bus coupler by swit-
ching the supply voltage off and on again, or by resetting the software.
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K bus / operating
status LEDs (lo-
cal errors)

The K bus LEDs (operating status LEDs) monitor local communications between
the field bus coupler and field bus terminals. The green LED lights when there
are no errors. The red LED flashes at two different intervals if a terminal bus er-
ror occurs.

a) Rapid flashing:
Start of the error code

b) First slow pulse:
Type of error

c) Second slow pulse:
Error location

IMPORTANT! The number of pulses
(a) (b) (c) indicates the location of the last field
bus terminal prior to where the error
occurred. Passive field bus terminals
(e.g. supply terminals) are not counted.

Flash code
Error code Error argument Description
1 pulse 0 EEPROM check sum error
1 Inline code buffer overflow
2 Unknown data type
2 pulses Programmed configuration
o] Incorrect table entry/bus coupler
n (n<o) Terminal(s) table comparison incorrect
3 pulses (o] Terminal bus command error
4 pulses 0 Terminal bus data error
n (n<o) Break behind terminal(s) (O:coupler)
5 pulses n (n<0) Terminal bus error during register commu-
nication with terminal(s)
6 pulses o] Special field bus error

n (n<0)

IMPORTANT! When an error occurs during operation, the error code is not
immediately indicated on the LEDs. The bus coupler must be requested to per-
form a diagnosis of the bus terminals. The diagnosis request is generated after
switching on, or is requested by the master.
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Field bus status

LEDs
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The field bus status LEDs indicate the operating status of the field bus.

Module

Status

LED ,MS RUN", green LED
- flashes
- is steady

Configuration incorrect
Status OK

LED ,MS OVERFL", red LED
- flashes
- is steady

Receive queue overflow
Status OK

Network

Status

LED ,NS CONNECT", green LED
- flashes

Bus coupler ready to communicate, but
not yet assigned to the master

LED ,NS BUS OFF", green LED
- is steady

Bus coupler is assigned to the master,
data exchange taking place

LED ,NS BUS OFF", red LED
- flashes
- is steady

I/0 connection timeout
BUS OFF: CAN error, node with identi-
cal node address




DeviceNet/DeviceNet Twin signal description

General The following signal descriptions apply to an interface with a KL 6021-0010 com-
munication terminal (standard version)

BK 5200
BK 5250
KL6021-0010
KL9010

Extra terminals can also be installed in a robot interface. However, the number
that can be installed is limited by the size of the housing.

IMPORTANT! When installing extra terminals, the process data image changes.

Power source Depending on the selected mode, the DeviceNet/DeviceNet Twin interface can

modes - TS/TPS, transfer a wide variety of input and output signals.

MW/TT series
Mode Eo5 Eoy Eo03
MIG/MAG standard synergic welding o] o] ¢}
MIG/MAG pulsed arc welding (o] o] 1
Job mode o 1 o
Internal parameter selection 0 1 1
TIG 1 1 o
cc/cv 1 o 1
Standard manual welding 1 o] o
CMT/special process 1 1 1

Overview ‘DeviceNet/DeviceNet Twin' signal description is composed of the following sec-

tions:

- Input and output signals for MIG/MAG - TS/TPS, MW/TT range

- Input and output signals for TIG - TS/TPS, MW/TT range

- Input and output signals for CC/CV - TS/TPS, MW/TT range

- Input and output signals for standard manual - TS/TPS, MW/TT range

- Input and output signals for MIG/MAG Twin DeviceNet - TS/TPS, MW/TT
range

- Input and output signals for MIG/MAG Twin DeviceNet John Deere - TS/
TPS, MW/TT range
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Input and output signals for MIG/MAG - TS/TPS,
MW/TT range

{1::'2:: fli’:;l:o Seq. no. Signal designation Field Activity

power source) Eo1 Welding start - High
EO2 Robot ready - High
EO3 Bit 0 operating modes - High
EO4 Bit 1 operating modes - High
EO5 Bit 2 operating modes - High
EO6 Master selection Twin - High
EO7 - EOS8 Not in use - -
Eo9 Gas test - High
E10 Wire inching - High
Ei1 Wire retract - High
E12 Source error reset - High
E13 Touch sensing - High
=W Torch blow through - High
E15-E 16 Not in use - -
E17 - E24 Job number 0-99 -
E25 - E31 Program number 0-127 -
E32 Welding simulation - High

With RCU 5000i remote control unit and in Job mode

E17 - E23 Job number 0 -999 -
E32 Welding simulation - High
Power (command value) 0 - 65535 -

(0% - 100 %)

E33 - E40 Low byte - -

E4l-E48  High byte - -

Arc length correction (com- 0 - 65535 -
mand value) (-30 % - +30 %)

E49 - ES6 Low byte - -

E57-E64  High byte - -

EG5 - E72 Pulse/dynamic correction (com- 0 -255 -
mand value) (-5 % - +5 %)
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Seq. no. Signal designation Field Activity

E73 - E8O Burn-back (command value) 0 -255 -
(-200 ms - +200
ms)
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Pulse/dynamic correction dis- - High
able
E84 Burn-back disable - High
E85 Full power range (0 - 30 m) - High
E86 Not in use - -
E87 - EQ6 Welding speed 0 -1023 -

(0 - 1023 cm/min)

Output signals Seq. no. Signal designation Field Activity
(from power
A02 Limit signal (only with RCU - High
5000i)
AO03 Process active - High
Ao4 Main current signal - High
A05 Torch collision protection - High
AO6 Power source ready - High
Ao7 Communication ready - High
A08 Spare - -
A09 - A16 Error number 0 -255 -

A17 - A24 Not in use - -

A25 Wire stick control - High
(wire released from weldpool)

A26 Not in use - -

A27 Robot access (only with RCU - High
5000i)

A28 Wire available - High

A29 Timeout short circuit - High

A30 Data documentation ready - High

Azl Not in use - -

A32 Power outside range - -
Welding voltage (real value) 0 - 65535 -

(0-100V)

A33 - A40 Low byte - -
A4l - A48 High byte - -
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Seq. no. Signal designation Field Activity
Welding current (real value) 0 - 65535 -
(0-1000 A)
Ay9 - A56 Low byte - -
A57 - A64  High byte - -
AGB5 - AT72 Motor current (real value) 0 - 255 -
(0-5A)
A73 - A80 Not in use - -
Wire feed speed (actual value) 0 - 65535
(-327.68 - +327.67
m/min)
A81 - A88 Low byte - -
A89 - A96  High byte - -




Input and output signals for TIG - TS/TPS,
MW/TT range

Input signals Seq. no. Signal designation Field Activity
(from robot to
EO2 Robot ready - High
EO3 Bit 0 modes - High
Eoy4 Bit 1 modes - High
EO5 Bit 2 modes - High
Eo6 Master selection twin - -

Eo7 - EO8 Not in use - -

Eo9 Gas test - High
E10 Wire inching - High
E11 Wire retract - High
E12 Source error reset - High
E13 Touch sensing - High
E1ig4 Cold wire disable - High
Ei5 - E16 Not in use - -

E17 - E24 Job number 0-99 -

E25 DC/AC - High
E26 DC-/DC+ - High
E27 Cap shaping - High
E28 Pulse disable - High
E29 Pulse range bit O - High
E30 Pulse range bit 1 - High
E31 Pulse range bit 2 - High
E32 Welding simulation - High

Main current (command value) 0 - 65535 -
(0 bis Inay)

E33 - E40 Low byte - -

Efql- E4f8 High byte - -

External parameter (command 0 - 65535 -
value)

E4Q9 - ES6 Low byte - -
E57 - E64 High byte - -

E65 - E72 Base current (command value) 0 -255 -
(0% - 100%)
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TIG pulsing ran-
ge settings

Output signals
(from power
source to robot)
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Seq. no. Signal designation Field Activity
E73 - E80 Duty cycle (command value) 0 -255 -
(10% - 90%)
E81 - E82 Not in use - -
E83 Base current disable - High
E84 Duty cycle disable - High
E85 - E86 Not in use - -
E87 - EQ6 Wire speed Wfi (command va- 0 -1023 -
lue) (0 - VDmax)
Operating mode E31 E30 E29
Set pulsing range on the power source o] (o] o
Pulse setting range deactivated (o] (o] 1
0.2-2Hz (6] 1 o}
2-20Hz (0} 1 1
20 - 200 Hz 1 o o}
200 - 2000 Hz 1 (6] 1
Seq. no. Signal designation Field Activity
Ao1 Arc stable - High
Ao2 Not in use - -
AO3 Process active - High
Ao4 Main current signal - High
AO5 Torch collision protection - High
AO6 Power source ready - High
Ao7 Communication ready - High
Ao08 Spare - -
AO09Q - A16 Error number 0 -255
A17 - A25 Not in use - -
A26 High frequency active - High
A27 Not in use - -
A28 Wire available - High
A29 - A30 Not in use - -
A31 Pulse high - High
A32 Not in use - -




Seq. no. Signal designation Field Activity

Welding voltage (real value) 0 - 65535 -
(0-100V)

A33 - A40 Low byte - -

Aul- A48  High byte - -

Welding current (actual value) 0 - 65535 -

(0-1000A)
A4Q - A56 Low byte - -
A57-A64  High byte - -
AG5 - A72 Motor current (actual value) 0 -255 -
(0-5A)

A73 - A8O Arc length (actual value) (AVC) 0-255 -

Wire feed speed (actual value) 0 - 65535 -
(-327.68 - +327.67
m/min)

A81 - A88 Low byte - -

A89-AQ6  High byte - -
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Input and output signals for CC/CV - TS/TPS,
MW/TT range

Input signals
(from robot to
power source)
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Seq. no. Signal designation Field Activity
Eo1 Welding start - High
EO2 Robot ready - High
EO3 Bit 0 operating modes - High
Eo4 Bit 1 operating modes - High
EO5 Bit 2 operating modes - High
EO6 Master selection twin - High
EO7 - EOS8 Not in use - -
Eo9 Gas test - High
E10 Wire inching - High
E11 Wire retract - High
E12 Source error reset - High
E13 Touch sensing - High
E1i4 Torch blow through - High
E15 - E16 Not in use - -
E17 - E24 Job number 0-99 -
E25 - E31 Program number 0-127 -
E32 Welding simulation - High
With RCU 5000i remote control unit and in Job mode
E17-E31 Job number 0-999
E32 Welding simulation - High
Welding current (command va- O - 65535 -
lue) (0 - Imax)
E33 - E40 Low byte - -
Eq1-E48 High byte - -
Wire speed (command value) 0 - 65535 -
(0,5 - VDmax)
E49 - ES6 Low byte - -
E57 - E64 High byte - -
EG5 - E72 Welding voltage (command va- 0 -255 -
lue) (0-50V)
E73 - E8S8O Not in use - -




Output signals
(from power
source to robot)

Seq. no. Signal designation Field Activity
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Welding voltage disable - High
E84 Not in use - -
E85 Full power range (0 - 30 m) - High
E86 Not in use - -
E87 - EQ6 Welding speed 0-1023 -
(0 - 1023 cm/min)
Seq. no. Signal designation Field Activity
Ao1 Arc stable - High
AO2 Limit signal (only with RCU - High
5000i)
AO03 Process active - High
Ao4 Main current signal - High
AO5 Torch collision protection - High
AO6 Power source ready - High
Ao7 Communication ready - High
Ao08 Spare - -
AO09Q - A16 Error number 0 -255 -
A17 - A24 Not in use - -
A25 Wire stick control - High
(wire released from weldpool)
A26 Not in use - -
A27 Robot access (only with RCU - High
5000i)
A28 Wire available - High
A29 Timeout short circuit - High
A30 Data documentation ready - High
A3l Not in use - -
A32 Power outside range - -
Welding voltage (real value) 0 - 65535 -
(0-100V)
A33 - A40 Low byte - -
Apl - Ay8 High byte - -
Welding current (real value) 0 - 65535 -
(0-1000A)
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Seq. no. Signal designation Field Activity

A49 - A56 Low byte - -

A57 - AB4 High byte - -

AGS5 - A72 Motor current (real value) 0-255 -
(0-5A)

A73 - A80 Not in use - -

Wire feed speed (actual value) (-327.68 - +327.67 -

m/min)

A81 - A88 Low byte - -

A89 - Ag6 High byte - -




Input and output sighals for standard manual -
TS/TPS, MW/TT range

Input signals Seq. no. Signal designation Field Activity
(from robot to
EO2 Robot ready - High
EO3 Bit O operating modes - High
Eoy4 Bit 1 operating modes - High
EO5 Bit 2 operating modes - High
EO6 Master selection twin - High

Eo7 - EO8 Not in use - -

Eo9 Gas test - High
E10 Wire inching - High
E11 Wire retract - High
E12 Source error reset - High
E13 Touch sensing - High
E1ig4 Torch blow through - High
Ei5 - E16 Not in use - -

E17 - E24 Job number 0-99 -

E25 - E31 Program number 0-127 -

E32 Welding simulation - High

With RCU 5000i remote control unit and in Job mode

Ei17-E31 Job number 0-999 -
E32 Welding simulation - High
Wire speed (command value) 0 - 65535 -
(0.5 - VDmay)

E33 - E40 Low byte - -
E4q1 - E48 High byte - -

Welding voltage (command va- 0 - 65535 -
lue) (10-40V)

E49 - E56 Low byte - -
E57 - E6G4 High byte - -

E65 - E72 Dynamic correction (command 0 -255 -
value) (0-10)
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Output signals
(from power
source to robot)
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Seq. no. Signal designation Field Activity
E73 - E8O Burn-back (command value) 0 -255 -
(-200 ms - +200
ms)
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Dynamic correction disable - High
E84 Burn-back disable - High
E85 Full power range (0 - 30 m) - High
E86 Not in use - -
E87 - EQ6 Welding speed 0 - 1023 -
(0 - 1023 cm/min)
Seq. no. Signal designation Field Activity
Ao1 Arc stable - High
A02 Limit signal (only with RCU - High
5000i)
AO3 Process active - High
Aoy, Main current signal - High
AO5 Torch collision protection - High
AOG Power source ready - High
Ao07 Communication ready - High
A08 Spare - -
AO09Q - A16 Error number 0 -255 -
A17 - A24 Not in use - -
A25 Wire stick control - High
(wire released from weldpool)
A26 Not in use - -
A27 Robot access (only with RCU - High
5000i)
A28 Wire available - High
A29 Timeout short circuit - High
A30 Data documentation ready - High
A31 Not in use - -
A32 Power outside range - High
Welding voltage (real value) 0 - 65535 -
(0-100V)
A33 - A40 Low byte - -
A4l - Ay8 High byte - -




Seq. no. Signal designation Field Activity
Welding current (real value) 0 - 65535 -
(0-1000 A)
A4Q9 - A56 Low byte - -
A57-A64  High byte - -
A765- A72 Motor current (real value) 0 - 255 -
(0-5A)
A73 - A8O Not in use - -
Wire feed speed (actual value) 0 - 65535 - -
(-327.68 - +327.67
m/min)
A81 - A88 Low byte - -
A89-A96  High byte - -
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Input and output signals for MIG/MAG Twin De-
vice-Net (4.100.400) - TS/TPS, MW/TT range

Input signals
(from robot to
power source in-
put)
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Seq. no. Signal designation Field Activity
Eo1 Welding start - High
EO2 Robot ready - High
Eo3 Bit 0 modes - High
Eoy4 Bit 1 modes - High
EO5 Bit 2 modes - High
Eo6 Master selection twin - High
Power source 1
EO7 Master selection twin - High
Power source 2
Eo8 Not in use - -
EO9 Gas test - High
E10 Wire inching - High
E11 Wire retract - High
E12 Source error reset - High
E13 Touch sensing - High
Eiyg4 Torch blow out - High
El15 - E16 Not in use - -
E17 - E24 Job number 0-99 -
E25 - E31 Program number 0 -127 -
E32 Welding simulation - High
With RCU 5000i and in Job mode
Ei17-E31 Job number 0-999 -
E32 Welding simulation - High
E33 - E48 Power (command value) 0 - 65535 -
power source 1 (0-100 %)
E49 - EG4 Arc length correction (com- 0 - 65535 -
mand value) (-30 % - +30 %)
power source 1
E65 - E72 Pulse/dynamic correction (com- 0 -255 -
mand value) (-5 % - +5 %)
power source 1
E73 - E8O Burn-back (command value) 0 -255 -
power source 1 (-200 - +200 ms)
E81 - EQ6 Not in use - -
EQ7 - E112  Power (command value) 0 - 65535 -
power source 2 (0-100 %)




Output signals
(from power
source to robot)

Seq. no. Signal designation Field Activity

E113-128  Arc length correction (com- 0 - 65535 -
mand value) (-30 % - +30 %)
power source 2

E129 - 136 Pulse/dynamic correction (com- 0 -255 -
mand value) (-5 % - +5 %)
power source 2

E137 - 144 Burn-back (command value) 0 -255 -
power source 2 (-200 - +200 ms)

E145 - 152 Not in use - -

E153 - 160 Standard I/0 KL2134 - -

Seq. no. Signal designation Field Activity

Ao1 Arc stable - High

Ao02 Limit signal (only with RCU - High
5000i)

AO3 Process active - High

Ao4 Main current signal - High

AO5 Torch collision protection - High

AOG Power source ready - High

Ao7 Communication ready - High

A08 Spare - -

AO9Q - A16 Error number power source 1 0-255 -

A17 - A24 Error number power source 2 0 - 255 -

A25 Wire stick control (wire released High
from weldpool)

A26 Not in use - -

A27 Robot access (only with RCU High
5000i)

A28 Wire available - High

A29 - AZ2 Not in use - -

A33 - A48 Welding voltage (real value) 0 - 65535 -

A4L9 - A6y Welding current (real value) 0 - 65535 -
power source 1 (0-1000A)

AGS5 - A72 Motor current (real value) 0 -255 -
power source 1 (0-5A)

A73 - A80 Not in use - -

A81 - Ag6 Wire speed (real value) 0 - 65535 -
power source 1 (-327.68 - +327.67

m/min)

AQ7 - 112 Welding voltage (real value) 0 - 65535 -

power source 2 (0-100V)
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Seq. no. Signal designation Field Activity

A113-128  Welding current (real value) 0 - 65535 -
power source 2 (0-1000A)

A129 - 136  Motor current (real value) 0-255 -
power source 2 (0-5A)

A137 - 144 Not in use - -

A145 - 160  Wire speed (real value) 0 - 65535 -
power source 2 (-327.68 - +327.67

m/min)
A161 - 168 Not in use - -
A169 - 172 Standard I/0 KL1114 - -




Input and output signals for MIG/MAG Twin De-
viceNet John Deere (4.100.400.800) - TS/TPS,

MW/TT range

Input signals Seq. no. Signal designation Field Activit
g g y
(from robot to
power source) Eo1 Welding start - High
EO2 Robot ready - High
EO3 Bit O modes - High
Eo4 Bit 1 modes - High
EO5 Bit 2 modes - High
E06 Master selection twin power - High
source 1
EO7 Master selection twin power - High
source 2
EO8 Not in use - -
EO9 Gas test - High
E10 Wire inching - High
E11 Wire retract - High
E12 Source error reset - High
E13 Touch sensing - High
E1ig4 Torch blow out - High
Ei5 - E16 Not in use - -
E17 - E24 Job number power source 1 0-99 -
E25 - E31 Program number 0-127 -
E32 Welding simulation - High
With RCU 5000i and in Job mode
Ei17-E31 Job number 0-999 -
E32 Welding simulation - High
E33 - E48 Power (command value) 0 - 65535 -
power source 1 (0-100 %)
E49 - E64 Arc length correction (com- 0 - 65535 -
mand value) (-30 % - +30 %)
power source 1
EG5 - E72 Pulse/dynamic correction (com- 0 -255 -
mand value) (-5 % - +5 %)
power source 1
E73 - E8O Burn-back (command value) 0 -255 -
power source 1 (-200 - +200 ms)
E81 - E96 Power (command value) 0 - 65535 -
power source 2 (0-100%)
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Output signals
(from power
source to robot)
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Seq. no. Signal designation Field Activity

EQ97 - 112 Arc length correction (com- 0 - 65535 -
mand value) (-30 % - +30 %)
power source 2

E113 - 120 Pulse/dynamic correction (com- 0 -255 -
mand value) (-5 % - +5 %)
power source 2

E121 - 128 Burn-back (command value) 0 -255 -
power source 2 (-200 - +200 ms)

E1290 - 136 Standard I/0 KL2134 - -

E137 - 144 Job number power source 2 0-99 -

Seq. no. Signal designation Field Activity

Ao1 Arc stable - High

AO2 Limit signal (only with RCU - High
5000i)

AO3 Process active - High

Ao4 Main current signal - High

AO5 Torch collision protection - High

AOG Power source ready - High

Ao7 Communication ready - High

A08 Spare - -

AO9Q - A16 Error number power source 1 0-255 -

A17 - A24 Error number power source 2 0 - 255 -

A25 Wire stick control (wire released High
from weldpool)

A26 Not in use - -

A27 Robot access (with RCU 5000i) High

A28 Wire available - High

A29 - AZ2 Not in use - -

A33 - A48 Welding voltage (real value) 0 - 65535 -
power source 1 (0-100V)

A4L9 - A6y Welding current (real value) 0 - 65535 -
power source 1 (0-1000A)

AGS5 - A72 Motor current (real value) 0 -255 -
power source 1 (0-5A)

A73 - A80 Not in use - -

A81 - Ag6 Wire speed (real value) power 0 - 65535 -
source 1 (-327,68 - +327,67

m/min)

A97 - A112  Welding voltage (real value) 0 - 65535 -

power source 2 (0-100V)




Seq. no. Signal designation Field Activity

A113 - 128  Welding current (real value) 0 - 65535 -
power source 2 (0-1000A)

A129 - 136  Motor current (real value) 0-255 -
power source 2 (0-5A)

A137 - 144 Not in use - -

A145 - 160  Wire speed (real value) 0 - 65535 -
power source 2 (-327,68 - +327,67

m/min)
A161 - 168 Not in use - -
A169 - 172 Standard I/0 KL1114 - -
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Configuration examples

Generalremarks  Terminals can be either bit-oriented (digital) or byte-oriented (analog/complex).
- digital terminals: KL1114, KL2134, KL2612
- analog terminals: KL4001

- complex terminals: KL 6021

The process image first shows the byte-oriented terminals, with the bit-oriented
terminals behind. With terminals of the same type, their position is also signifi-
cant. Due to the different ways of installing the terminals, it is not possible to
show a generally applicable process image. Therefore, each installation set is de-
scribed in signal order, with EQ7/AQ7 at the beginning.

IMPORTANT! The correct process image can only be determined using the ter-
minals that are actually plugged in.

Configuration Arrangement of sighals when using the component number installation set

examples (4,100,458)
= 0
o = o o
| 8 e 2
X 4

Input Remarks Range Activity
Power source

E9o7 - E104 Not in use - -
Ei105 - E112 Character 1 32 - 254 -
E113 - E120 Character 2 32 -254 -
E121 - E128 Character 3 32 -254 -
E129 - E136 Character 4 32 -254 -
E137 - E144 Character 5 32 -254 -
E145 - E152 Character 6 32 -254 -
E153 - E160 Character 7 32 -254 -
E161 - E168 Character 8 32 -254 -
E169 - E176 Character 9 32 -254 -
E177 - E184 Character 10 - -
E185 - E192 Character 11 32 -254 -
Output Remarks Range Activity
Power source

AQ7 - A192 Not in use - -
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Signal assignments when using the external I/0O field bus installation set
(4,100,287)

o

<
Input Remarks Range Activity
Power source
E97 Digital out 1 - KL2134 /1 - High
Eo8 Digital out 2 - KL2134 /5 - High
Eo9 Digital out 3 - KL2134 /4 - High
E100 Digital out 4 - KL2134/8 - High
Output Remarks Range Activity
Power source
A97 Digitalin 1 - KL1114 /1 - High
A98 Digitalin2 - KL1114 /5 - High
A99 Digitalin 3 - KL1114 / 4 - High
A100 Digitalin 4 - KL1114 /8 - High

Signal assignments when using the twin-head field bus installation set
(4,100,395)

o ~ o

m ¥ ¥
Input Remarks Range Activity
Power source
EQ7 Digital out 1 - KL2612 /1 - High
EQo8 Digital out2 - KL2612 / 5 - High

Signal assignments when using the external field bus installation set 2A0/4D0O
(4,100,462)

BK 5200
KL6021
KL9010
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Input Remarks Range Activity

Power source

E97 — E112 Analog out 1 KL4001/1 0 — 32767 -
(0-10V)

E113 — E128 Analog out 2 KL4001 /1 0 — 32767 -
(0-10V)

E129 Digital out 1 - KL2134 /1 - High

E130 Digital out 2 - KL2134 /5 - High

E131 Digital out 3 - KL2134 / 4 - High

E132 Digital out 4 - KL2134 / 8 - High




Technical data

DeviceNet coup-
ler BK5250

Power supply

24V DC (20to 29 V DC)
via 11 - 25 V bus cable
(acc. to DeviceNet specification)

Current-input

approx. 100 mA

Electrical isolation 500 Vetf
(K bus / supply voltage)
Number of bus terminals 64

Peripheral bytes

512 input bytes
512 output bytes

Configuration interface

available for KS2000

Baud rates

Standard-compliant:
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud

Electrical strength

500 Vet
(power contact / supply voltage)

Operating temperature

0 °C to +55 °C

Storage temperature

-25 °C to +85 °C

Relative humidity

95 % without condensation

Vibration/shock resistance

as per IEC 68-2-6/IEC 68-2-27

EMC resistance Burst / ESD

as per EN 50082 (ESD, Burst) / EN50081

Installation position any
Protection IP20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr Communications adapter
ProdCode 5250
ProdName BK5250 V01.01
MajRev 1
MinRev 1
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DeviceNet coup-
ler BK5200

78

Power supply

24V DC (20 to 29 V DC)
via 11 - 25 V bus cable
(acc. to DeviceNet specification)

Current-input

approx. 100 mA

Electrical isolation 500 Vets
(K bus / supply voltage)
Number of bus terminals 64

Peripheral bytes

512 input bytes
512 output bytes

Configuration interface

available for KS2000

Baud rates

Standard-compliant:
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud

Electrical strength

500 Vet
(power contact / supply voltage)

Operating temperature

0 °C to +55 °C

Storage temperature

-25 °C to +85 °C

Relative humidity

95 % without condensation

Vibration/shock resistance

as per IEC 68-2-6/IEC 68-2-27

EMC resistance Burst / ESD

as per EN 50082 (ESD, Burst) / EN50081

Installation position any
Protection IP20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr Communications adapter
ProdCode 5200
MajRev 3
MinRev 0]




Circuit diagrams

DeviceNet (4,100,252) - 1
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Twin DeviceNet (4,100,400)
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DeviceNet Multibus (4,100,444)
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/A  AVERTISSEMENT!

Danger dii a une erreur de manipulation et d'erreur en cours d'opération.

Cela peut entrainer des dommages corporels et matériels graves.

» Toutes les fonctions et tous les travaux décrits dans le présent document
doivent uniquement étre exécutés par du personnel techniquement qualifié.

» Ce document doit étre lu et compris dans son intégralité.

» Lire et comprendre toutes les consignes de sécurité et la documentation uti-
lisateur de cet appareil et de tous les composants périphériques.

DeviceNet est un systéme ouvert qui repose sur la base du CAN. Le CAN a été
développé il y a quelques années par la société R. Bosch pour la transmission de
données dans les véhicules. Depuis, des millions de puces CAN ont été installées.
L'inconvénient du CAN s'il devait étre utilisé dans le cadre d'une technique d'au-
tomatisation est qu'il ne contient aucune définition pour la couche d'application.
Le CAN ne définit que la couche physique et de liaison de contrdle.

DeviceNet définit une couche d'application homogéne permettant d'utiliser le
protocole CAN dans des applications industrielles. 'ODVA (Open DeviceNet
Vendor Association), une association indépendante, soutient les fabricants et les
utilisateurs de DeviceNet. L'ODVA garantit que tous les appareils respectant la
spécification peuvent fonctionner ensemble dans un méme systéme, indépen-
damment de leur fabricant.

Grace au procédé d'arbitrage bit a bit, le CAN propose en principe la possibilité
d'exploiter des réseaux de communication a l'aide d'une procédure d'acces cen-
tralisée maitre / esclave et multimaitre. Le coupleur de bus BK5200 dans la versi-
on équipée du logiciel B2 assiste le mode de service maitre / esclave (Polling Mo-
de), ou le coupleur de bus joue le réle de l'esclave. Dans les versions futures, le
coupleur de bus assistera également le mode de service multimaitre.

Le DeviceNet se distingue par un volume de construction peu encombrant et une
grande modularité. Son montage simple et économe en place sur un rail norma-
lisé C et le cablage direct des acteurs et des capteurs sans raccordement croisé
entre les bornes normalise linstallation. De plus, le plan de marquage uniforme
facilite linstallation.



Raccordements
avec l'interface -
Série d'appareils
TS/TPS, MW/TT

Consignes sup-
plémentaires

Exemple d'utili-
sation - Série
d'appareils TS/
TPS, MW/TT

Raccordements avec linterface

(2)

Anti-traction

pour le passage du céble de
données DeviceNet et de l'ali-
mentation électrique du cou-
pleur de bus de terrain

(2)

Connecteur LocalNet
pour le branchement du fais-
ceau de cables intermédiaire.

IMPORTANT! Tant que linterface robot est connectée au LocalNet, le mode de
service « Mode 2 temps » reste automatiquement sélectionné (affichage : Mode 2
temps).

Vous trouverez des informations plus détaillées concernant le mode de souda-
ge « Mode 2 temps spécial pour interface robot » dans les chapitres « Soudage
MIG/MAG » et « Paramétres Mode de service » des Instructions de service de la
source de courant.

(1) (10)  (9) (8)

(1)
(2)
(3)
(4)
(5)

Source de courant
DeviceNet
Faisceau de liaison
Dévidoir-fil

Torche de soudage

(6)
(7)
(8)
(9)
(10)

Robot

Pack Marathon

Commande robot

Céable de données DeviceNet
Refroidisseur
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Remarques rela-
tives au montage
de la variante ex-
terne de linter-
face

86

IMPORTANT! Lors du montage de la variante externe de linterface, respecter les

prescriptions suivantes :

- La pose des cables doit s'effectuer séparément des lignes affectées au
réseau d'alimentation

- Le montage du coupleur de bus doit s'effectuer séparément des lignes af-
fectées au réseau d'alimentation ou des composants relié & ce dernier

- Le coupleur de bus de terrain doit étre installé dans un endroit protége de la
saleté et de l'eau

- Veiller a ce que la tension d'alimentation 24 V soit séparée des circuits élec-
triques d'une tension supérieure.



Raccorder et configurer le coupleur de bus de ter-
rain

Seeurite /A AVERTISSEMENT!

Risque d'électrocution.

Cela peut entrainer des dommages corporels et matériels graves.

» Avant d'entamer les travaux, déconnecter tous les appareils et composants
concernes et les débrancher du réseau électrique.

» S'assurer que tous les appareils et composants concernés ne peuvent pas
étre remis en marche.

» Apres ouverture de l'appareil, s'assurer, a l'aide d'un appareil de mesure ap-
proprié, que les composants a charge électrique (condensateurs, par ex.)
sont déchargés.

Connecteurs du
coupleur de bus
de terrain

DeviceNet
=© @ OVERFL
[NTe) @ RUN
wo @ BUS OFF
(1) — i
~O @ CONNECT

wio

@ ORI
@ 0ERR

BECKHOFF

BK5200

Eléments du coupleur de bus de terrain BK5250 Eléments du coupleur de bus de terrain BK5200

(1) Connecteur DeviceNet
(2) Sélecteur d'adresse / Réglage du taux de bauds
(3) Connecteurs pour l'alimentation électrique externe

IMPORTANT! L'alimentation électrique externe ne doit pas provenir de la source
de courant. Pour l'alimentation électrique externe, utiliser le robot ou la com-
mande.

Connecter le
coupleur de bus
de terrain

/\ ATTENTION!

Risque d'électrocution.

Cela peut entrainer des dommages matériels graves.

» Avant le début des travaux, s'assurer que le cable pour l'alimentation électri-
que externe de linterface soit hors tension et le demeure pendant toute la
durée des travaux.

E Démonter le couvercle de linterface
El Démonter l'anti-traction de linterface
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Passer le cable de données DeviceNet et le cdble pour l'alimentation électri-
que externe dans l'anti-traction par le passage pour cébles

Le céble de bus se compose d’'un céble blindé et torsadé & 2x2 conducteurs. Les

deux paires de conducteurs sont respectivement destinées a

- latransmission de données

- lalimentation électrique (en fonction du céable, des intensités de courant jus-
qu'a 8 Ampére sont possibles)

IMPORTANT! La longueur de cable maximale autorisée dépend du taux de
bauds. Selon le choix du taux de bauds, les longueurs de céble suivantes sont
possibles :

- max. 100 m pour le taux de bauds le plus élevé (500 kbaud)

- max. 500 m pour le taux de bauds le plus faible (125 kbaud)

Le branchement du céble de bus DeviceNet s'effectue au moyen de la fiche 5
poles fournie. La broche 1 se trouve en haut sur le coupleur de bus.

Brancher les cables de données conformément a lillustration suivante en re-
spectant les pOles sur la broche 2 et la broche 4

REMARQUE! Mettre en place des résistances aux extrémités du cable de bus
de terrain, afin d'éviter les réflexions et les problémes de transmission quiy
sont liés.

Brancher l'alimentation électrique en respectant les poles sur la broche 1 et
la broche 5

Raccorder
- la broche 1 a laborne X1 /24 V
- labroche 5 alaborne X1/0V

IMPORTANT! Pour la mise en service, le raccordement des deux tensions est

nécessaire !
m/\_/\/-\_
O 0 0 0 O
1 2 3 4 5
i . [ V+ .) Red P.M.S. #207C
D CAN_H () ) White EIA 395 A within wire/cable limits
HIELD
S o )
' [ CAN_L o ) Blue P.M.S. #297C
- a'a: [ CAN_V- o) Black P.M.S. #426C

Connecteur DeviceNet avec positions de branchement correspondantes

BK5200 BK5250
Vendor ID 108 108
Device Type 12 12
Code produit 5200 5250
Groupe DeviceNet Groupe 2 Groupe 2
MajRev 3 1




BK5200 BK5250

MinRev (o] 1

ProdName - BK5250 Vo1.01

Brancher la connexion électrique entre le « rail profilé isolé » et le blindage
du céble de bus

IMPORTANT! Pour le montage du coupleur de bus de terrain, utiliser exclusi-
vement des rails profilés « isolés ». Vérifier que le rail profilé n'ait aucun con-
tact électrique avec la terre de la source de courant.

FR

Raccorder le profilé chapeau avec le blindage du céble de bus - Série d’appareils TS/TransPuls Syn-
ergic MW/TT

Vérifier si le blindage du c6té du robot est bien relié a la terre du robot

Raccorder lalimentation électrique externe du robot ou de la commande aux
connecteurs pour l'alimentation électrique externe sur le coupleur de bus de
terrain

Monter le cable de données DeviceNet et le cable pour l'alimentation électri-
que externe a laide d'attache-cables dans l'anti-traction par le passage pour
cables

Monter lanti-traction sur linterface avec le matériel de fixation original de
maniére a ce que l'anti-traction reprenne sa position initiale

Sur série d'appareils TS/TransPuls Synergic, MW/TT:

Raccorder la prise LocalNet du faisceau de liaison a la connexion Localnet
sur linterface

Configuration Régler l'adresse de l'esclave au moyen des deux sélecteurs.
adresse esclave Réglage par défaut = 11
BK5250 Toutes les adresses sont admises, mais chaque adresse ne peut apparaitre qu'une

fois sur le réseau.

S'assurer que tous les appareils et composants concernés sont débranchés
du secteur et sont déconnectés.

E' S'assurer que linterface est débranchée du secteur
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Configuration du
taux de bauds
BK5200
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E' A laide d'un tournevis, placer le commutateur dans la position souhaitée
- le commutateur supérieur est un multiplicateur d'unités
- le commutateur supérieur est un multiplicateur de dizaines

IMPORTANT! S'assurer que le commutateur est bien enclenché.

Q?O’N Exemple
o 1T—X 1 ;
gx Reégler ladresse 34 :
- Sélecteur rotatif supérieur S520:
%%N 10 4 . e g
S X - Sélecteur rotatif inférieur S521: 3

Remonter le couvercle de linterface avec les vis d'origine de maniére a ce
que la couvercle de l'interface reprenne sa position initiale

IMPORTANT! Avant la mise en service du coupleur de bus, régler le numéro de
noeud et le taux de bauds du coupleur de bus.

S'assurer que tous les appareils et composants concernés sont débranchés
du secteur et sont déconnectés.

|E| S'assurer que linterface est débranchée du secteur

E' Régler le MAC ID avec les commutateurs Dip 146 :
- Commutateur 1 = bit minimal (2°)
- Commutateur 6 = bit maximal (25)

Le bit est activé si le commutateur se
trouve en position ON.

Le MAC ID est réglable selon une pla-
ge de 0 4 63.

Le réglage du taux de bauds s'effectue & l'aide des commutateurs 7 & 8. Le ta-
bleau suivant indique les différents réglages des taux de bauds.

Réglage du taux de bauds 1 2 3 4 5 6 7 8

125 kBd - - - - - - off off
250 kBd - - - - - - on  off
500 kBd - - - - - - off on
(par defaut) 125 kBd - - - - - - on on

Remonter le couvercle de linterface avec les vis d'origine de maniére a ce
que la couvercle de linterface reprenne sa position initiale



Propriétés de la transmission de données

Technique de Topologie du réseau
transmission Bus linéaire, fermeture de bus aux deux extrémités (121 Ohm), cables de déri-
vation possibles

Medium
Cable blindé torsadé a 2x2 conducteurs, le blindage doit étre exécuté.

Nombre de stations
max. 64 participants

Longueur max. du bus
selon le taux de bauds reglé:
100 m pour 500 kBit/s, 250 m pour 250 kBit/s, 500 m pour 125 kBit/s

Vitesse de transmission
500 kBit/s, 250 kBit/s, 125 kBit/s

Connecteur
Open Style Connector 5 péles

Modes de service
Bit Strobe, Polling, Cyclic, Change of State (COS)

Bande passante de données de processus
96 Bit (configuration standard)

Format de données de processus

Intel
Dispositif de Pour que la source de courant puisse interrompre le processus en cas d'absence
sécurité de transmission de données, le noeud du bus de terrain dispose d'une surveillan-

ce de mise hors circuit. Si aucune transmission de données n'a lieu dans un délai
de 700 ms, toutes les entrées et sorties sont remises a zéro et la source de cou-
rant se trouve a l'état ,Stop". Aprés la reprise de la transmission de données a
lieu la reprise du processus par les signaux suivants :

- Signal “Robot ready”
- Signal “Valider la panne”
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Diagnostic d'erreur, élimination de l'erreur

Sécurité /A AVERTISSEMENT!

Risque d'électrocution.

Cela peut entrainer des dommages corporels et matériels graves.

» Avant d'entamer les travaux, déconnecter tous les appareils et composants
concernés et les débrancher du réseau électrique.

» S'assurer que tous les appareils et composants concernés ne peuvent pas
étre remis en marche.

» Aprés ouverture de l'appareil, s'assurer, a l'aide d'un appareil de mesure ap-
proprié, que les composants a charge électrique (condensateurs, par ex.)
sont déchargés.

Généralités 1) (1) DEL ADR (Module)

(2) (2) DEL RUN (Module)

(3) DELTX Overflow (Net)

(4)

(4) DEL Overflow (Net)

(5) DEL Alimentation coupleur de
bus

(6) DEL Alimentation contacts
d'alimentation

7 DEL Bus de bornes RUN

(8) DEL Bus de bornes ERR

I (9) Voyants DEL d'état de service
- :M:ﬂ' (1) (10) Voyants DEL de statut du bus
(10) — :s de terrain
~0 @ CONNECT

(11) Voyants DEL d'alimentation
- DEL gauche ... indique l'ali-
mentation du coupleur de
bus de terrain
- indique l'alimentation des
contacts d'alimentation

wo

(9) @0RUN

@ IOERR

BECKHOFF

BK5200

Eléments du coupleur de bus de terrain BK5200

Si une erreur se produit, les voyants DEL de statut du bus de terrain ou d'état de
service signalent le type d'erreur et U'endroit ou elle s'est produite.

IMPORTANT! Aprés élimination de Uerreur, dans de nombreux cas, la séquence
de clignotement ne se termine pas au niveau du coupleur de bus de terrain.
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K bus / operating
status LEDs (lo-
cal errors)

Redémarrer en éteignant et en rallumant l'alimentation électrique ou en réinitia-
lisant le logiciel du coupleur de bus de terrain.

Les voyants DEL du bus de bornes / d'état de service indiquent la communicati-
on locale entre le coupleur de bus de terrain et les bornes du bus de terrain. La
DEL verte s'allume si le fonctionnement est normal. La DEL rouge clignote avec
deux fréquences différentes si une erreur de bus se produit.

(a)

(b)

a) Clignotement rapide:
Démarrage du code d'erreur

b) Premiére impulsion lente:
Type d'erreur

c) Deuxiéme impulsion lente :
FEmplacement de l'erreur

IMPORTANT! Le nombre d'impulsions
(c) indique la position de la derniére borne
du bus de terrain avant la survenue de
lerreur. Les bornes passives du bus de
terrain (par exemple bornes d'alimen-

Code de clignotement

tation) ne sont pas incluses dans ce

nombre.
Code d'err- Explication
eur de lerreur Description
1 impulsion o Erreur du total de contréle EEPROM
1 Dépassement Inline-Code-Buffer
2 Type de données inconnu
2 impulsions Configuration programmée
o Entrée du tableau incorrecte / Coupleur de
bus
n (n<0) Comparaison tableau borne(s) incorrecte
3 impulsions Erreur de commande bus de bornes
4 impulsions 0 Erreur de données bus de bornes
n (n<0) Interruption derriére borne(s) (0 : coupleur)
5 impulsions  n (n<0) Erreur bus de bornes lors de la communication
de registre avec borne(s)
6 impulsions 0 Erreur spécifique bus de terrain
n (n<o0)

IMPORTANT! When an error occurs during operation, the error code is not
immediately indicated on the LEDs. The bus coupler must be requested to per-
form a diagnosis of the bus terminals. The diagnosis request is generated after
switching on, or is requested by the master.
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Voyants DEL de
statut du bus de

terrain
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Les voyants DEL de statut de bus de terrain indiquent les états de service du bus

de terrain.

Module Statut

DEL ,MS RUN" La DEL verte

- clignote Configuration incorrecte

- est allumée en continu

Statut OK

DEL ,MS OVERFL" La DEL rouge
- clignote
- est allumée en continu

Dépassement de la Receive-Queue
Statut OK

Réseau

Statut

DEL ,NS CONNECT" La DEL verte
- clignote

Coupleur de bus prét pour la communi-
cation, mais non relié au maitre

DEL ,NS BUS OFF"” La DEL verte
- est allumée en continu

Coupleur de bus relié au maitre,
léchange de données a lieu

DEL ,NS BUS OFF"” La DEL rouge
- clignote
- est allumée en continu

Connexion E/S en Time-out
BUS OFF : Erreur CAN, participants
avec adresse de noeud identique




Description des sighaux DeviceNet/DeviceNet

Twin

Généralités

Modes de service
de la source de
courant - Série
d'appareils TS/
TPS, MW/TT

Apercu

Les descriptions de signaux suivantes s'appliquent a une interface avec une bor-
ne de communication KL 6021-0010 (exécution standard)

BK 5200
BK 5250
KL6021-0010
KL9010

Il existe en plus la possibilité d'intégrer d'autres bornes supplémentaires dans
une interface robot. Le nombre est toutefois limité par la taille du boitier.

IMPORTANT! En cas d'intégration d'autres bornes, le modéle de données du
processus est modifié.

En fonction du mode de service sélectionné, linterface DeviceNet/DeviceNet
Twin peut transmettre des signaux d’entrée et de sortie trés différents.

Soudage standard manuel

Mode de service Eo5 Eoy Eo3
Soudage MIG/MAG Standard (o] (o] o
Soudage arc pulsé MIG/MAG (o] o] 1
Mode job o] 1 o
Sélection de paramétres internes o] 1 1
TIG 1 1 o}
cc/ev 1 o 1

1 o o

1 1 1

CMT / Procédé spécial

La « Description des signaux DeviceNet/DeviceNet Twin » se compose des sec-

tions suivantes:

- Signaux d'entrée et de sortie pour MIG/MAG - Série d'appareils TS/
TPS,MW/TT

- Signaux d'entrée et de sortie pour TIG - Série d'appareils TS/ TPS,MW/TT

- Signaux d'entrée et de sortie pour CC/CV - Série d'appareils TS/TPS,MW/TT

- Signaux d'entrée et de sortie pour manuel standard - Série d'appareils TS/
TPS,MW/TT

- Signaux d'entrée et de sortie pour MIG/MAG Twin DeviceNet - Série d'appa-
reils TS/TPS,MW/TT

- Signaux d'entrée et de sortie pour MIG/MAG Twin DeviceNet John Deere -
Série d'appareils TS/TPS,MW/TT
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Sighaux d'entrée et de sortie pour MIG/MAG -
Série d'appareils TS/TPS, MW/T

(Soilﬁr:*ill;)c()g:z::le;e N° d'ordre Description du signal Plage Activité

source de cou- Eo1 Soudage activé - High

rant) Eo2 Robot prét - High
EO3 Modes de service Bit O - High
Eo4 Modes de service Bit 1 - High
Eos Modes de service Bit 2 - High
EO6 Identification maitre Twin - High
EO7 - EOS8 Non utilisé - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Amenée de fil - High
Ei1 Retour de fil - High
E12 Valider la panne de source - High
E13 Recherche de position - High
=W Soufflage torche - High
E15-E 16 Non utilisé - -
E17 - E24 Numéro de tache 0-99 -
E25 - E31 Numéro de programme 0-127 -
E32 Simulation du soudage - High

Avec la commande a distance RCU 5000i et en mode de service

Mode Tache
E17 - E23 Numeéro de tache 0-999 -
E32 Simulation du soudage - High

Puissance (valeur de consigne) 0 - 65535 -
(0% - 100 %)

E33 - E40 Low Byte - -

E41-E48  High Byte - -

Correction de la longueur de 0 - 65535 -
l'arc électrique (valeur de consi- (-30 % - +30 %)
gne)

E49 - E56 Low Byte - -

E57-E64  High Byte - -

EG5 - E72 Correction arc pulsé / dynami- 0 -255 -
que (valeur de consigne) (-5% - +5 %)
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Signaux de sor-
tie (de la source
de courant vers
le robot)

N° d'ordre Description du signal Plage Activité
E73 - E8O Bralure retour (valeur de consi- 0 -255 -
gne) (-200 ms - +200
ms)
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Correction arc pulsé / dynami- - High
que disable
E84 BraGlure retour disable - High
E85 Plage totale de puissance (0O - - High
30m)
E86 Non utilisé - -
E87 - EQ6 Vitesse de soudage 0 - 1023 -
(0 - 1023 cm/min)
N° d'ordre Description du signal Plage Activité
Ao1 Arc électrique stable - High
A02 Signal limite (uniquement en re- - High
lation avec RCU5000i)
AO03 Processus actif - High
Ao4 Signal de courant principal - High
AO05 Protection collision torche - High
AO6 Source de courant préte - High
AO7 Communication préte - High
A08 Réserve - -
A09 - A16 Numéro d'erreur 0 -255 -
A17 - A24 Non utilisé - -
A25 Controle collage du fil - High
(collage détaché)
A26 Non utilisé - -
A27 Accés robot (uniquement en re- - High
lation avec RCU 5000i)
A28 Fil disponible - High
A29 Durée dépassée court-circuit - High
AZ0 Documentation données préte - High
A3l Non utilisé - -
A32 Puissance hors plage - -
Tension de soudage (valeur réel- 0 - 65535 -
le) (0-100V)
A33 - A40 Low Byte - -
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N° d'ordre Description du signal Plage Activité
Aul - A48 High Byte - -
Courant de soudage (valeur 0 - 65535 -
réelle) (0-1000 A)
A49 - A56 Low Byte - -
A57 - A64 High Byte - -
AG5 - A72 Courant moteur (valeur réelle) 0 -255 -
(0-5A)
A73 - A80 Non utilisé - -
Vitesse du fil (valeur réelle) 0 - 65535
(-327,68 - +327,67
m/min)
A81 - A88 Low Byte - -
A89 - AQ6 High Byte - -




Signaux d'entrée et de sortie pour TIG - Série
d'appareils TS/TPS, MW/TT

Signaux d'entrée
(du robot vers la
source de cou-
rant)

N° d'ordre Description du signal Plage Activité
Eo1 Soudage activé - High
EO2 Robot prét - High
EO3 Modes de service Bit O - High
Eoy Modes de service Bit 1 - High
EO5 Modes de service Bit 2 - High
Eo6 Identification maitre Twin - -
Eo7 - EOS8 Non utilisés - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Amenée de fil - High
E11 Retour de fil - High
E12 Valider la panne de source - High
E13 Recherche de position - High
E14 KD disable - High
Ei5 - E16 Non utilisés - -
E17 - E24 Numéro de tache 0-99 -
E25 DC/AC - High
E26 DC-/DC+ - High
E27 Formation de calotte - High
E28 Impulsions disable - High
E29 Sélection plage d'impulsion Bit O - High
E30 Sélection plage d'impulsion Bit 1 - High
E31 Sélection plage d'impulsion Bit 2 - High
E32 Simulation du soudage - High
Courant principal (valeur de consi- 0 - 65535 -
gne) (0 bis Inay)
E33 - E40 Low Byte - -
Eq1- E48 High Byte - -
Paramétre externe (valeur de con- 0 - 65535 -
signe)
E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -
E65 - E72 Courant de base disable 0 -255 -

(0% - 100%)
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Réglage de la
plage d'impulsi-
onTIG

Signaux de sor-
tie (de la source
de courant vers
le robot)

100

N° d'ordre Description du signal Plage Activité
E73 - E80 Duty Cycle (valeur de consigne) 0 -255 -
(10% - 90%)
E81 - E82 Non utilisés - -
E83 Courant de base disable - High
E84 Duty Cycle disable - High
E85 - E86 Non utilisés - -
E87 - EQ6 Vitesse d'avance du fil (valeur de 0 -1023 -
consigne) (0 - VDmay)
Mode de service E31 E30 E29
Régler la plage d'impulsion au niveau de la source de O (o] o
courant
Plage de réglage impulsion désactivée o] (o] 1
0,2-2Hz (6] 1 o}
2-20Hz o 1 1
20 - 200 Hz 1 o o}
200 - 2000 Hz 1 (6] 1
N° d'ordre Description du signal Plage Activité
Ao1 Arc électrique stable - High
Ao2 Non utilisé - -
AO3 Processus actif - High
Ao4 Signal de courant principal - High
AO5 Protection collision torche - High
AO6 Source de courant préte - High
Ao7 Communication préte - High
A08 Réserve - -
AO09Q - A16 Numeéro d'erreur 0 -255
A17 - A25 Non utilisés - -
A26 Haute fréquence active - High
A27 Non utilisé - -
A28 Fil disponible - High
A29 - A30 Non utilisés - -
A31 Puls High - High
A32 Non utilisé - -




N° d'ordre Description du signal Plage Activité
Tension de soudage (valeur réel- 0 - 65535 -
le) (0o-100V)

A33 - A40 Low Byte - -

A4l - A48 High Byte - -
Intensité de soudage (valeur 0 - 65535 -
réelle) (0-1000A)

A49 - A56 Low Byte - -

A57 - ABL4 High Byte - -

ABS5 - A72 Courant moteur (valeur réelle) 0 -255 -

(0-5A)

A73 - A8O Longueur de larc électrique 0 - 255 -
(valeur réelle) (AVC)

Vitesse du fil (valeur réelle) 0 - 65535 -
(-327,68 - +327,67
m/min)

A81 - A88 Low Byte - -

A89 - Ag6 High Byte - -
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Signaux d'entrée et de sortie pour CC/CV - Série
d'appareils TS/TPS, MW/TT

(Soilﬁr:*ill;)c()g:z::le;e N° d'ordre Description du signal Plage Activité

source de cou- Eo1 Soudage activé - High

rant) Eo2 Robot prét - High
EO3 Modes de service Bit O - High
Eoyu Modes de service Bit 1 - High
EoO5 Modes de service Bit 2 - High
EO6 Identification maitre Twin - High
EO7 - EOS8 Non utilisés - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Amenée de fil - High
E11 Retour de fil - High
E12 Valider la panne de source - High
E13 Recherche de position - High
E1ig4 Soufflage torche - High
E15 - E16 Non utilisés - -
E17 - E24 Numéro de tache 0-99 -
E25 - E31 Numéro de programme 0-127 -
E32 Simulation du soudage - High

Avec la commande a distance RCU 5000i et en mode de service

Mode Tache
E17 - E31 Numéro de tache 0-999
E32 Simulation du soudage - High

Courant de soudage (valeur de 0 - 65535 -
consigne) (0 - Imax)

E33 - E40 Low Byte - -

E41-E48  High Byte - -

Vitesse d'avance du fil (valeur 0 - 65535 -
de consigne) (0,5 - VDmax)

E49 - E56 Low Byte - -

E57-E64  High Byte - -

EG5 - E72 Tension de soudage (valeur de 0 -255 -
consigne) (0-50V)
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Signaux de sor-
tie (de la source
de courant vers
le robot)

N° d'ordre Description du signal Plage Activité
E73 - E80 Non utilisés - -
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Tension de soudage disable - High
E84 Non utilisé - -
E85 Plage totale de puissance (0O - - High
30m)
E86 Non utilisé - -
E87 - EQ6 Vitesse de soudage 0 -1023 -
(0 - 1023 cm/min)
N° d'ordre Description du signal Plage Activité
Ao1 Arc électrique stable - High
A02 Signal limite (uniqguement en re- - High
lation avec RCU5000i)
AO3 Processus actif - High
Aoy, Signal de courant principal - High
AO5 Protection collision torche - High
AOG Source de courant préte - High
AO7 Communication préte - High
A08 Réserve - -
AO09Q - A16 Numéro d'erreur 0 -255 -
A17 - A24 Non utilisés - -
A25 Controéle collage du fil - High
(collage détaché)
A26 Non utilisé - -
A27 Accés robot (uniquement enre- - High
lation avec RCU 5000i)
A28 Fil disponible - High
A29 Durée dépassée court-circuit - High
A30 Documentation données préte - High
A3l Non utilisé - -
A32 Puissance hors plage - -
Tension de soudage (valeur réel- 0 - 65535 -
le) (0-100V)
A33 - A40 Low Byte - -
A4l - Ay8 High Byte - -
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N° d'ordre Description du signal Plage Activité
Courant de soudage (valeur 0 - 65535 -
réelle) (0-1000A)

A49 - A6 Low Byte - -

A57 - A64  High Byte - -

ABS5 - A72 Courant moteur (valeur réelle) 0 - 255 -

(0-5A)

A73 - A8O Non utilisés - -
Vitesse du fil (valeur réelle) (-327,68 - +327,67 -

m/min)

A81 - A88 Low Byte - -

A89 - A96  High Byte - -




Signaux d'entrée et de sortie pour Manuel stan-
dard - Série d'appareils TS/TPS, MW/TT

(Soilﬁr:*illjo)c()g:z::ﬁae N° d'ordre Description du signal Plage Activité

source de cou- Eo1 Soudage activé - High

rant) E02 Robot prét - High
EO3 Modes de service Bit O - High
Eoy Modes de service Bit 1 - High
EO5 Modes de service Bit 2 - High
EO6 Identification maitre Twin - High
EO7 - EOS8 Non utilisés - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Amenée de fil - High
E11 Retour de fil - High
E12 Valider la panne de source - High
E13 Recherche de position - High
E1ig4 Soufflage torche - High
Ei5 - E16 NNon utilisés - -
E17 - E24 Numéro de tache 0-99 -
E25 - E31 Numéro de programme 0-127 -
E32 Simulation du soudage - High

Avec la commande a distance RCU 5000i et en mode de service

Mode Tache
E17 - E31 Numéro de tache 0-999 -
E32 Simulation du soudage - High

Vitesse d'avance du fil (valeur 0 - 65535 -
de consigne) (0,5 - VDmayx)

E33 - E40 Low Byte - -
E41 - E48 High Byte - -

Tension de soudage (valeur de 0 - 65535 -
consigne) (10 -40V)

E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -

E65 - E72 Correction dynamique (valeur 0-255 -
de consigne) (0-10)
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Signaux de sor-
tie (de la source
de courant vers
le robot)

106

N° d'ordre Description du signal Plage Activité
E73 - E8O Bralure retour (valeur de consi- 0 -255 -
gne) (-200 ms - +200
ms)
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Correction dynamique disable - High
E84 BrGlure retour disable - High
E85 Plage totale de puissance (0O - - High
30m)
E86 Non utilisé - -
E87 - EQ6 Vitesse de soudage 0 -1023 -
(0 - 1023 cm/min)
N° d'ordre Description du signal Plage Activité
Ao1 Arc électrique stable - High
A02 Signal limite (uniqguementenre- - High
lation avec RCU5000i)
AO3 Processus actif - High
Aoy, Signal de courant principal - High
AO5 Protection collision torche - High
AOG Source de courant préte - High
AO7 Communication préte - High
A08 Réserve - -
AO09Q - A16 Numéro d'erreur 0 -255 -
A17 - A24 Non utilisés - -
A25 Controéle collage du fil - High
(collage détaché)
A26 Non utilisé - -
A27 Accés robot (uniquement enre- - High
lation avec RCU 5000i)
A28 Fil disponible - High
A29 Durée dépassée court-circuit - High
A30 Documentation données préte - High
A3l Non utilisé - -
A32 Puissance hors plage - High
Tension de soudage (valeur réel- 0 - 65535 -
le) (0-100V)
A33 - A40 Low Byte - -
Apl - Ay8 High Byte - -




N° d'ordre Description du signal Plage Activité
Courant de soudage (valeur 0 - 65535 -
réelle) (0-1000A)

A49 - A56 Low Byte - -

A57 - A64 High Byte - -

A765- A72 Courant moteur (valeur réelle) 0 -255 -

(0-5A)

A73 - A8O Non utilisés - -

Vitesse du fil (valeur réelle) 0 - 65535 - -
(-327,68 - +327,67
m/min)

A81 - A88 Low Byte - -

A89 - AQ6 High Byte - -
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Sighaux d'entrée et de sortie pour MIG/MAG Twin
DeviceNet (4.100.400) - Série d'appareils TS/
TPS,MW/TT

Signauxd'entrée N g'ordre  Description du signal Plage Activité

(du robot vers la

source de cou- Eo1 Soudage activé - High

rant) Eo2 Robot prét - High
EO3 Modes de service Bit O - High
Eo4 Modes de service Bit 1 - High
Eo5 Modes de service Bit 2 - High
E06 Identification maitre Twin - High

Source de courant 1
EO7 Identification maitre Twin - High
Source de courant 2

Eo8 Non utilisé - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Amenée de fil - High
E11 Retour de fil - High
E12 Valider la panne de source - High
E13 Recherche de position - High
Eig Soufflage torche - High
E15 - E16 Non utilisés - -
E17 - E24 Numeéro de tache 0-99 -
E25 - E31 Numéro de programme 0-127 -
E32 Simulation du soudage - High

Avec RCU 5000i et en mode de service Mode Tache

E17-E31 Numéro de tache 0 -999 -
E32 Simulation du soudage - High
E33 - E48 Puissance (valeur de consigne) 0 - 65535 -
Source de courant 1 (0-100%)
E49 - E64 Correction de la longueur de 0 - 65535 -
larc électrique (valeur de consi- (-30 % - +30 %)
gne)
Source de courant 1
EG5 - E72 Correction arc pulsé / dynami- 0 -255 -
que (valeur de consigne) (-5% - +5 %)
Source de courant 1
E73 - E8O Bralure retour (valeur de consi- 0 - 255 -
gne) (-200 - +200 ms)

Source de courant 1
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Signaux de sor-
tie (de la source
de courant vers
le robot)

N° d'ordre Description du signal Plage Activité
E81 - EQ6 Non utilisés - -
E97 - E112 Puissance (valeur de consigne) 0 - 65535 -
Source de courant 2 (0-100%)
E113 - 128 Correction de la longueur de 0 - 65535 -
larc électrique (valeur de consi- (-30 % - +30 %)
gne)
Source de courant 2
E129 - 136 Correction arc pulsé / dynami- 0 -255 -
que (valeur de consigne) (-5 % - +5 %)
Source de courant 2
E137 - 144 Bralure retour (valeur de consi- 0 - 255 -
gne) (-200 - +200 ms)
Source de courant 2
E145 - 152 Non utilisés - -
E153 - 160 Standard E/S KL2134 - -
N° d'ordre Description du signal Plage Activité
AO01 Arc électrique stable - High
AO2 Signal limite (uniguementen re- - High
lation avec RCU5000i)
AO03 Processus actif - High
Ao4 Signal de courant principal - High
AO5 Protection collision torche - High
AO6 Source de courant préte - High
Ao7 Communication préte - High
A08 Réserve - -
A0OQ - A16 Numéro d'erreur Source de cou- O -255 -
rant 1
A17 - A24 Numéro d'erreur Source de cou- O -255 -
rant 2
A25 Controle collage du fil (collage High
détaché)
A26 Non utilisé - -
A27 Accés robot (en relation avec High
RCU 5000i)
A28 Fil disponible - High
A29 - A32 Non utilisés - -
A33 - A48 Tension de soudage (valeur réel- 0 - 65535 -
le)
A49 - A64 Courant de soudage (valeur 0 - 65535 -
réelle) (0-1000A)

Source de courant 1
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N° d'ordre Description du signal Plage Activité

ABS5 - A72 Courant moteur (valeur réelle) 0 -255 -
Source de courant 1 (0-5A)

A73 - A8O Non utilisés - -

A81 - Ag6 Vitesse d'avance du fil (valeur 0 - 65535 -
réelle) Source de courant 1 (-327,68 - +327,67

m/min)

AQ7 - 112 Tension de soudage (valeur réel- 0 - 65535 -
le) Source de courant 2 (0-100V)

A113 - 128  Courant de soudage (valeur 0 - 65535 -
réelle) Source de courant 2 (0 -1000A)

A129 - 136 Courant moteur (valeur réelle) 0 -255 -
Source de courant 2 (o0-5A)

A137 - 144 Non utilisés - -

A145 - 160  Vitesse d'avance du fil (valeur 0 - 65535 -
réelle) (-327,68 - +327,67
Source de courant 2 m/min)

A161 - 168 Non utilisés - -

A169 - 172 Standard E/S KL1114 - -




Sighaux d’'entrée et de sortie pour MIG/MAG Twin
DeviceNet John Deere (4.100.400.800) - Série
d'appareils TS/TPS,MW/TT

Signaux d'entrée
(du robot vers la
source de cou-
rant)

N° d'ordre Description du signal Plage Activité
Eo1 Soudage activé - High
EO2 Robot prét - High
EO3 Modes de service Bit O - High
Eo4 Modes de service Bit 1 - High
Eo5 Modes de service Bit 2 - High
E06 Identification maitre Twin - High
Source de courant 1
EO7 Identification maitre Twin - High
Source de courant 2
E08 Non utilisé - -
Eo9 Gas Test - High
E10 Amenée de fil - High
E11 Retour de fil - High
E12 Valider la panne de source - High
E13 Recherche de position - High
Eig Soufflage torche - High
E15 - E16 Non utilisés - -
E17 - E24 Numéro de tache, Source de 0-99 -
courant 1
E25 - E31 Numéro de programme 0-127 -
E32 Simulation du soudage - High
Avec RCU 5000i et en mode de service Mode Tache
E17-E31 Numéro de tache 0 -999 -
E32 Simulation du soudage - High
E33 - E48 Puissance (valeur de consigne) 0 - 65535 -
Source de courant 1 (0-100%)
E49 - E64 Correction de la longueur de 0 - 65535 -
larc électrique (valeur de consi- (-30 % - +30 %)
gne), Source de courant 1
EG5 - E72 Correction arc pulsé / dynami- 0 -255 -
que (valeur de consigne) (-5% - +5 %)
Source de courant 1
E73 - E8O Bralure retour (valeur de consi- 0 - 255 -
gne) (-200 - +200 ms)

Source de courant 1
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Signaux de sor-
tie (de la source
de courant vers
le robot)
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N° d'ordre Description du signal Plage Activité
E81 - EQ6 Puissance (valeur de consigne) 0 - 65535 -
Source de courant 2 (0-100%)
Eo7 - 112 Correction de la longueur de 0 - 65535 -
larc électrique (valeur de consi- (-30 % - +30 %)
gne), Source de courant 2
E113 - 120 Correction arc pulsé / dynami- 0 - 255 -
que (valeur de consigne) (-5 % - +5 %)
Source de courant 2
E121 - 128 Bralure retour (valeur de consi- 0 -255 -
gne) (-200 - +200 ms)
Source de courant 2
E129 - 136 Standard E/S KL2134 - -
E137 - 144 Numéro de tache, Source de 0-99 -
courant 2
N° d'ordre Description du signal Plage Activité
AO1 Arc électrique stable - High
A0O2 Signal limite (uniquement en re- - High
lation avec RCU5000i)
A03 Processus actif - High
Aoy Signal de courant principal - High
AO5 Protection collision torche - High
A06 Source de courant préte - High
Ao7 Communication préte - High
A08 Réserve - -
A09 - A16 Numéro d'erreur Source de cou- O - 255 -
rant 1
A17 - A24 Numéro d'erreur Source de cou- O -255 -
rant 2
A25 Controle collage du fil (collage High
détaché)
A26 Non utilisé - -
A27 Accés robot (en relation avec High
RCU 5000i)
A28 Fil disponible - High
A29 - A32 Non utilisés - -
A33 - A48 Tension de soudage (valeur réel- 0 - 65535 -
le) Source de courant 1 (0-100V)
A9 - A64 Courant de soudage (valeur 0 - 65535 -
réelle) Source de courant 1 (0 -1000A)
ABS5 - A72 Courant moteur (valeur réelle) 0 -255 -
Source de courant 1 (0-5A)

A73 - A80

Non utilisés




N° d'ordre Description du signal Plage Activité

A81 - Ag6 Vitesse d'avance du fil (valeur 0 - 65535 -
réelle) Source de courant 1 (-327,68 - +327,67

m/min)

AQ7 - A112 Tension de soudage (valeur réel- 0 - 65535 -
le) Source de courant 2 (0o-100V)

A113-128  Courant de soudage (valeur 0 - 65535 -
réelle) Source de courant 2 (0-1000A)

A129 - 136 Courant moteur (valeur réelle) 0 -255 -
Source de courant 2 (0-5A)

A137 - 144 Non utilisés - -

A145 -160  Vitesse d'avance du fil (valeur 0 - 65535 -
réelle) (-327,68 - +327,67
Source de courant 2 m/min)

A161 - 168 Non utilisés - -

A169 - 172 Standard E/S KL1114 - -
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Exemples de configuration

Généralités

Exemples de
configuration
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Il existe deux types de bornes : les bornes orientées sur les bits (numériques) et
les bornes orientées sur les bytes (analogiques et complexes).

- Bornes numériques : KL1114, KL2134, KL2612

- Bornes analogiques : KL4001

- Bornes complexes : KL 6021

L'illustration du procédé montre d'abord les bornes orientées sur les bytes, puis
en arriére les bornes orientées sur les bits. Pour un méme type de borne, la posi-
tion des bornes est également importante. En raison des différentes possibilités
de mise en place des bornes, la représentation d'un modeéle de procédé valable
en général n'est pas possible. C'est pourquoi la description se fait au départ avec
chaque kit d'installation avec l'ordre de signal pour EQ7 ou A97.

IMPORTANT! Le calcul de la reproduction correcte du procédé s’effectue donc
seulement par les bornes effectivement branchées.

Disposition des signaux avec l'utilisation du kit d'installation du numéro de com-
posant (4,100,458)

BK 5200

KL6021-0010
KL6021-0015

KL9010

Entrée Explication de U'erreur Description Activité
Source de courant

EQ7 - E104 Non utilisés - -

Ei105 - E112 Caractere 1 32 - 254 -

E113 - E120 Caractére 2 32 -254 -

E121 - E128 Caractére 3 32 -254 -

E129 - E136 Caractere 4 32 -254 -

E137 - E144 Caractere 5 32 -254 -

E145 - E152 Caractére 6 32 -254 -

E153 - E160 Caractere 7 32 -254 -

E161 - E168 Caractere 8 32 -254 -

E169 - E176 Caractere 9 32 -254 -

E177 - E184 Caractére 10 - -

E185 - E192 Caractére 11 32 -254 -

Sortie Explication de l'erreur Description Activité

Source de courant

A97 - A192

Non utilisés




Disposition des signhaux avec l'utilisation du kit d'installation bus de terrain exter-

ne E/S (4,100,287)

o
: g

1%
Entrée Explication de l'erreur Description Activité
Source de courant
Eo7 Digital Out 1 - KL2134 /1 - High
Eo8 Digital Out 2 - KL2134/5 - High
E99 Digital Out 3 - KL2134 /4 - High
E100 Digital Out 4 - KL2134 /8 - High
Sortie Explication de l'erreur Description Activité
Source de courant
A97 Digital In 1 - KL1114 /1 - High
A98 Digital In2 - KL1114 /5 - High
A99 Digital In 3 - KL1114 / 4 - High
A100 Digital In 4 - KL1114 /8 - High

Disposition des signaux avec l'utilisation du kit d'installation bus de terrain deux

tétes (4,100,395)

BK 5200

KL6021
KL9010

Entrée Explication de l'erreur Description Activité
Source de courant

Eo7 Digital Out 1 - KL2612 /1 - High
Eo8 Digital Out 2 - KL2612 /5 - High

Disposition des signaux avec l'utilisation du kit d'installation bus de terrain exter-
ne 2A0 / 4DO (4,100,462)

BK 5200

KL6021

KL9010
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Entrée Explication de l'erreur Description Activité

Source de courant

E97 — E112 Analog Out 1 KL4001 /1 0 — 32767 -
(0-10V)

E113 — E128 Analog Out 2 KL4001 /1 0 — 32767 -
(0-10V)

E129 Digital Out 1 - KL2134/1 - High

E130 Digital Out 2 - KL2134/5 - High

E131 Digital Out 3 - KL2134 /4 - High

E132 Digital Out 4 - KL2134/8 - High




Caractéristiques techniques

DeviceNet Cou-
pleur BK 5250

Alimentation électrique

24V DC(20..29V DCQC)
via cable bus 11 -25 V
(selon spécification DeviceNet)

Puissance absorbée env. 100 mA
Séparation potentiel 500 Vsf

(K-Bus / tension d'alimentation)
Nombre de bornes de bus 64

Bytes périphériques

512 bytes d'entrée
512 bytes de sortie

Interface de configuration

disponible pour K§2000

Taux de bauds

Conforme a la norme :
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud

Résistance tension

500 Vet
(contact alimentation/tension d'alimentation)

Température de service

0°Ca+55°C

Tempeérature de stockage

-25°C 4 +85°C

Humidité relative

95 % sans condensation

Résistance aux vibrations / aux

conforme IEC 68-2-6

chocs IEC 68-2-27
Résistance CEM Burst / ESD conforme EN 50082 (ESD, Burst) / EN50081
Emplacement de montage indifférent
Indice de protection IP20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr Communications adapter
ProdCode 5250
ProdName BK5250 V01.01
MajRev 1
MinRev 1
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DeviceNet Cou-
pleur BK5200
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Alimentation électrique

24V DC (20...29 V DC)
via cable bus 11 -25 V
(selon spécification DeviceNet)

Puissance absorbée env. 100 mA
Séparation potentiel 500 Veff

(K-Bus / tension d'alimentation)
Nombre de bornes de bus 64

Bytes périphériques

512 bytes d'entrée
512 bytes de sortie

Interface de configuration

disponible pour KS2000

Taux de bauds

Conforme a la norme :
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud

Résistance tension

500 Veff
(contact alimentation/tension d'alimentation)

Température de service

0°Ca+55°C

Température de stockage

-25°C a +85°C

Humidité relative

95 % sans condensation

Résistance aux vibrations / aux

conforme IEC 68-2-6

chocs IEC 68-2-27
Résistance CEM Burst / ESD conforme EN 50082 (ESD, Burst) / EN50081
Emplacement de montage indifférent
Indice de protection IP20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr Communications adapter
ProdCode 5200
MajRev 3
MinRev o]




Schémas des connexions
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Twin DeviceNet (4,100,400)
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DeviceNet Multibus (4,100,444)
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/A NEBEZPECENSTVO!

Nebezpeéenstvo v dosledku nespravnej obsluhy a nespravne vykonanych prac.

Nasledkom moézu byt vazne poranenia osbdb a materialne Skody.

» VSetky prace a funkcie opisané v tomto dokumente smie vykonavat iba tech-
nicky vySkoleny odborny personal.

» Precitajte si cely dokument tak, aby ste mu porozumeli.

» Precitajte si vSetky bezpecnostné predpisy a dokumentéciu pre pouzivatela k
tomuto zariadeniu a vS§etkym systémovym komponentom tak, aby ste im po-
rozumeli.

DeviceNet je otvoreny systém postaveny na zaklade CAN. CAN vyvinula pred nie-
kolkymi rokmi firma R. Bosch na prenos udajov v motorovych vozidlach. Odvtedy
sa uz pouzivaju miliony ¢ipov CAN. Pre pouzitie v automatizaCnej technike je
nevyhodou, Zze CAN neobsahuje Ziadne definicie pre aplika¢nu vrstvu. CAN defin-
uje iba fyzikalnu vrstvu a vrstvu ochrany dat.

V podobe DeviceNet bola uréena jednotna aplikacna vrstva, s ktorou je protokol
CAN pouzitelny pre priemyselné aplikacie. Asociacia ODVA (Open DeviceNet
Vendor Association) podporuje vyrobcov i pouzivatelov systému ako nezévislé
zdruzenie. ODVA zabezpeduje, aby v8etky zariadenia, ktoré spinaju tuto §peci-
fikaciu, spolupracovali v systéme bez ohladu na konkrétneho vyrobcu.

CAN vdaka postupu bitovej arbitraze ponuka v zasade moznost prevadzkovania
komunikacnych sieti s pristupovym postupom Master/Slave a Multimaster.
Vazbovy &len zbernice BK5200 so softvérom na urovni verzie B2 podporuje rezim
Master/Slave (Polling MODE), pricom vazbovy ¢&len zbernice funguje ako Slave. V
neskorsich Urovniach vydania softvéru bude vazbovy ¢len zbernice podporovat aj
rezim Multimaster.

DeviceNet sa vyznaduje malym zastavanym objemom a vysokou modularitou.
InStalaciu Standardizuje jednoducha a priestorovo Usporna montaz na normalizo-
vanej zbernici C spolu s priamym kablovym pripojenim akénych ¢lenov a snimacov
bez krizovych prepojeni medzi svorkami. InStalaciu dalej zjednodus$uje jednotna
koncepcia oznacovania.



Pripojky na
rozhrani — ty-
povy rad zaria-
deni TS/Trans-
Puls Synergic,
MW/TT

Doplnkové poky-
ny

Priklad pouzitia
- TS/TPS,
MW/TT - typovy
rad zariadeni

Pripojky na rozhrani

(2)

Tahové odlahéenie s kablovymi
priechodkami

na prevlecenie datového kabla
Device-Net a nap3ajacieho
napatia pre konektor zbernice

(2)

Pripojka LocalNet
na pripojenie spojovacieho had-
icového vedenia

DOLEZITE! Pokial je rozhranie robota pripojené na LocalNet, zostava automati-
cky vybrany prevadzkovy rezim ,2-taktovy rezim" (Indikacia: Prevadzkovy rezim
2-taktovy rezim).

BlizSie informacie o prevadzkovom rezime ,Specidlny 2-taktovy rezim pre rozhra-
nie robota"” sa uvadzaju v kapitolach ,zvaranie MIG/MAG" a ,Parameter
prevadzkovy rezim" v navode na obsluhu prudového zdroja.

3) o
( o (5)
I
|
(1) (10) (9) (8) (7) (6)
(1) Prudovy zdroj (6) Robot
(2) DeviceNet (7 Nédoba so zvaracim drétom
(3) Spojovacie hadicové vedenie (8) Riadenie robota
(4) Podavagd drétu (9) Datovy kabel DeviceNet
(5) Zvéraci horak (10) Chladiace zariadenie
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Upozornenia k
montazi ex-
terného variantu
rozhrania
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DOLEZITE! Pri montazi externého variantu rozhrania je potrebné dodrzat nasle-
dujuce predpisy:

Kéabel sa musi pokladat oddelene od sietovych vedeni.

Montaz konektora zbernice sa musi vykonat oddelene od sietovych vedeni
alebo komponentov.

Konektor zbernice smie byt namontovany iba na mieste chrdnenom pred
znecistenim a vodou.

Postarajte sa o to, aby 24-voltové napajacie napétie bolo bezpe&ne oddelené
od prudovych obvodov s vysokym napéatim.



Pripojte a nakonfigurujte vazobny élen vonkajsej

zbernice

Bezpeénost

Pripojky na
vazobny élen
vonkajsej zberni-
ce

Pripojenie ko-
nektora zbernice

/\ NEBEZPEGENSTVO!

Nebezpedéenstvo zasahu elektrickym pridom.

Nasledkom mézu byt vazne poranenia osdb a materialne Skody.

» Pred zacCiatkom préc vypnite vSetky pouzivané zariadenia a komponenty a od-
pojte ich od elektrickej siete.

» VSetky pouzivané zariadenia a komponenty zaistite proti opatovnému zapnu-
tiu.

» Po otvoreni zariadenia pomocou vhodného meracieho pristroja sa uistite, Ze
elektricky nabité konstrukéné diely (napr. kondenzatory) su vybité.

DeviceNet
=© .’gvmﬂ
[NTe) @ RUN
wo @ BUS OFF

() —meq |
~O @ CONNECT
wio

@ ORI

@ 0ERR

L

LL

o

I

Xl o

o[ 8

ol &

—

Prvky na vdzobnom ¢&lene vonkajsej zbernice Prvky na vdzobnom ¢&lene vonkajsej zbernice
BK5250 BK5200

(1) Pripojenie DeviceNet
(2) Voli¢ adresy/Nastavenie prenosovej rychlosti
(3) Pripojky pre externé napajacie napatie

DOLEZITE! Externé napajacie napatie sa nemoze privadzat cez prudovy zdroj. Na
dodavku externého napajacieho napéatia pouzite robot alebo riadiacu jednotku.

/\ POZOR!

Nebezpedenstvo zasahu elektrickym pridom.

Néasledkom mébézu byt vdzne vecné §kody.

» Nebezpecenstvo materidlnych Skoéd. Pred zaciatkom prac zaistite, aby kable
pre externé napajanie napatim rozhrania boli odpojené od napatia a zostali
bez napatia az po ukoncenie vSetkych prac.

E' DemontaZ veka rozhrania

E' Demontaz tahového odlah&enia od rozhrania
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Datovy kabel DeviceNet a kdbel pre externé napajacie napatie prevlecte cez
kablovu priechodku v tahovom odlahé&eni.

Zbernicovy kabel pozostava z 2x2-Zilového skruteného a tieneného vedenia. Z
oboch Zilovych parov zodpoveda vzdy jeden za:

- prenos dat,

- zasobovanie prudom (v zavislosti od kdbla s mozné prudy do 8 A)

DOLEZITE! Maximalna dovolena dizka vedenia zavisi od prenosovej rychlosti. V
zavislosti od vybranej prenosovej rychlosti je mozné zrealizovat nasledujuce dizky
vedenia:

- max. 100 m pri najvy$8ej prenosovej rychlosti (500 kBaud),

- max. 500 m pri najnizej prenosovej rychlosti (125 kBaud).

Pripojenie zbernicového kabla DeviceNet je zabezpefené pomocou dodanej 5-
polovej zastréky. Kontakt 1 sa nachddza hore na konektore zbernice.

Datové kéble pripojte podla obrazka so spravnym poélovanim na pin 2 a pin 4.

UPOZORNENIE! Na koncoch ké&bla externej zbernice musia byt odpory na
vylu€enie odrazov, a tym aj problémov s prenosom.

E Privod napéjacieho napéatia pripojte so spravnym pdélovanim na pin 1 a pin 5

Spojenie
- kontaktu 1 so svorkou X1/24 V,
- kontaktu 5 so svorkou X1/0 V.

DOLEZITE! Prevadzkyschopny stav si vyzaduje, aby boli pripojené obe napitial

Black P.M.S. #426C

1 2 3 4 5
i . [ V+ o ) Red P.M.S. #207C
[ CAN_H o ) White EIA 395 A within wire/cable limits
SHIELD o )
-5 ] CAN L ° ) Blue P.M.S. #297C
)

- -- [l CAN_V-

Pripojka DeviceNet s prislusngm obsadenim

BK5200 BK5250
Vendor ID 108 108
Device Type 12 12
Produkt Code 5200 5250
Skupina DeviceNet Group 2 Group 2
MajRev 3 1
MinRev o] 1
ProdName - BK5250 V01.01
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»I1zolovanu montaznu listu” (1) elektricky spojte s tienenim zbernicového
kabla (2).

DOLEZITE! Pri montazi konektora zbernice pouzivajte iba ,izolovanu*
montaznu Llitu. Dbajte na to, aby montazna lista nemala elektricky kontakt s
kostrou prudoveho zdroja.

Spojenie montdznej liSty s tienenim zbernicového kdbla — typovy rad zariadeni TS/TPS, MW/TT

Skontrolujte, ¢i je tienenie zo strany robota spojené s kostrou robota.

Externé napajacie napatie robota alebo ovladania pripojte na pripojky pre ex-
terné napéjacie napéatie na konektor zbernice.

Datovy kabel DeviceNet a kdbel pre externé napajacie napatie namontujte po-
mocou stahovacich pasok na kablovu priechodku v tahovom odlahc&eni.

Tahové odlah&enie spolu s originalnym upeviovacim materidlom namontujte
na rozhranie tak, aby tahové odlah&enie znovu zaujalo svoju pbévodnu polohu.

Pri typovom rade zariadeni TS/TPS, MW/TT:

Zastréku LocalNet zo spojovacieho hadicového vedenia pripojte na pripojku
LocalNet na rozhrani.

Konfiguracia Dvoma oto¢nymi voliémi nastavte adresu Slave.
adresy Slave Predvolené nastavenie = 11
BK5250 Dovolené su vsetky adresy, kazda adresa sa v sieti m6ze vyskytovat len raz.

Zaistite, aby boli v§etky zariadenia a komponenty odpojené od siete a vyp-
nuté.

E' Zaistite, aby bolo rozhranie oddelené od siete.

E' Skrutkovac¢om prestavte vypina¢ do pozadovanej polohy.
- Horny spina¢ je jednotkovy multiplikator.
- Spodny spinac¢ je desiatkovy multiplikator.

DOLEZITE! Dbajte na to, aby bol spina¢ spravne aretovany.
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Konfiguracia
prenosovej
rychlosti
BK5200
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Priklad

907
G A—x 1 |
96X Nastavenie adresy 34:
- Horny oto¢ny voli¢ S520: 4.
o ) . RV )
%z@ém— 10 Spodny oto¢ny voli¢ §521: 3.
S

Veko rozhrania s originalnymi skrutkami namontujte tak, aby veko rozhrania
zaujalo svoju pdvodnu polohu.

DOLEZITE! Pred uvedenim vdzbového &lena zbernice do prevadzky nastavte
Cislo uzla a prenosovu rychlost v Baudoch vazbového ¢lena zbernice.

Zaistite, aby boli vSetky zariadenia a komponenty odpojené od siete a vyp-
nuté.

|E| Zaistite, aby bolo rozhranie oddelené od siete.
E' Spinaémi Dip 1 az 6 nastavte MAC ID:
- Spina¢ 1 = najnizsi bit (2°)
- 8pina¢ 6 = najvyssi bit (25)
Bit je nastaveny, ak sa spina¢ nachadza
v polohe spinac¢a ON.

MAC ID mozno nastavit v rozsahu od O
do 63.

Prenosova rychlost sa nastavuje spinac¢mi 7 az 8. Nasledujuca tabulka obsahuje
informacie o réznych nastaveniach prenosovej rychlosti.

Nastavenie prenosovej rychlosti 1 2 3 4 5 6 7 8

125 kBd - - - - - - off off
250 kBd - - - - - - on off
500 kBd - - - - - - off on
(Default) 125 kBd - - - - - - on on

Veko rozhrania s originalnymi skrutkami namontujte tak, aby veko rozhrania
zaujalo svoju pdvodnu polohu.



Vlastnosti prenosu udajov

Prenosova tech-
nika

Bezpeénostné
zariadenie

Sietova topologia

Linearna zbernica, ukon&enie zbernice na oboch koncoch (121 Ohmov), mozné

su doladovacie vedenia

Médium
Tieneny 2x2-zilovy skruteny kabel, tienenie musi byt zhotovené.

Pocet stanic
max. 64 Uucastnikov

Max. dizka zbernice
v zavislosti od nastavenej prenosovej rychlosti:
100 m pri 500 kBaud, 250 m pri 250 kBaud, 500 m pri 125 kBaud

Prenosova rychlost
500 kBaud, 250 kBaud, 125 kBaud

Zasuvny konektor
Open Style Connector 5-pdlovy

Prevadzkové rezimy
Bit Strobe, Polling, Cyclic, Change of State (COS)

Sirka procesovych dat
96 bitov (§tandardna konfiguracia)

Format procesovych dat
Intel

Aby prudovy zdroj mohol prerusit postup pri vypadku prenosu udajov, uzly von-

kajSej zbernice maju monitorovanie vypnutia. Ak v priebehu 700 ms neddjde k
ziadnemu prenosu dat, vSetky vstupy a vystupy sa vynuluju a prudovy zdroj sa
nachadza v stave ,Stop". Po obnoveni prenosu Udajov sa v postupe znova po-

kracuje pomocou nasledujucich signalov:

- Signal ,Robot pripraveny*
- Signal ,Potvrdit poruchu zdroja*
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Diagnostika chyb, odstranenie chyb

Bezpecnost /A NEBEZPEGENSTVO!

Nebezpecéenstvo zasahu elektrickym pridom.

Nasledkom mébzu byt vazne poranenia os6b a materialne Skody.

» Pred zacCiatkom prac vypnite vSetky pouzivané zariadenia a komponenty a od-
pojte ich od elektrickej siete.

» VSetky pouzivané zariadenia a komponenty zaistite proti opatovnému zapnu-
tiu.

» Po otvoreni zariadenia pomocou vhodného meracieho pristroja sa uistite, ze
elektricky nabité kongtrukéné diely (napr. kondenzatory) su vybité.

VSeobecné in-

. . (1) LED ADR (Modul)
formacie

(2) LED RUN (Modul)

(3) LED TX Overflow (Net)

(4) LED Overflow (Net)

(5) LED Napajanie Vazbovy élen
zbernice

(6) LED Napajanie Vykonové kon-
takty

(7) LED K-Bus RUN

(8) LED K-Bus ERR

Prvky na védzobnom &lene vonkaj$ej zbernice

BK5250
= (9) LEDy prevadzkového stavu
o :v,,,::ﬂ' (1) (10) LEDy stav vonkaj$ej zbernice
NO .’ﬁm
(10) Eop)  [[@uuson (11) LEDy Indikacia napajania
’ING) @ CONNECT

- lavd LED... indikuje napéja-
nie vdzobného ¢lena von-
kajSej zbernice

- prava LED... indikuje napéja-
nie vykonovych kontaktov

wno

(9) @ ORI

@ /OERR

BECKHOFF

BK5200

Prvky na vdzobnom &lene vonkaj$ej zbernice
BK5200

Ak dbjde k chybe, signalizuju LEDy stavu vonkajSej zbernice alebo LEDy
prevadzkového stavu druh chyby a miesto poruchy.

DOLEZITE! Po odstraneni chyby vizobny &len vonkajsej zbernice v niektorych
pripadoch neukon¢i sekvenciu blikania. Vazobny ¢len vonkajSej zbernice znova
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K-Bus/LEDy
prevadzkového
stavu (lokalna
chyba)

nastartujte vypnutim a zapnutim napéjacieho napéatia alebo softvérovou inicia-

lizaciou.

LEDy K-Bus/prevadzkovy stav indikuju lokalnu komunikaciu medzi vazobnym
¢lenom vonkajsej zbernice a svorkami vonkajSej zbernice. Zelena LED svieti pri
bezchybnej prevadzke. Pri vyskyte chyby svorky zbernice blika ¢ervena diéda LED
blika s dvoma réznymi frekvenciami.

a) Rychle bliknutie:
Start chybového kodu

b) Prvé pomalé pulzacie:
Druh chyby

c) Druhé pomalé pulzacie:
Miesto poruchy

DOLEZITE! Poget impulzov indikuje

(a) (b) (c) polohu poslednej svorky vonkajsej
zbernice pred vyskytom chyby. Pasivne
svorky externej zbernice (napr. napaja-
cie svorky) nie su zaratavané.

Vyblikavany kod
Chybovy
Chybovy kéd argument Popis
1 pulzacia o] Chyba kontrolného su¢tu EEPROM
1 Pretecenie medzipamate Inline-Code
2 Neznamy typ déat
2 pulzacie naprogramovana konfiguracia
o] nespravny udaj tabulky/vazbovy &len zbernice
n (n<o) Porovnanie tabulky nespravna svorka (svorky)
3 pulzécie (o] Svorkova zbernica chyba povelu
4 pulzicie (o] Svorkova zbernica chyba dat
n (n<o0) Miesto zlomu za svorkou (svorkami) (0:konektor)
5 pulzacie n (n<0) Chyba svorkovej zbernice pri komunikacii registra
so svorkou (svorkami)
6 pulzacie (o] Specialna chyba vonkajsej zbernice
n (n<o0)

DOLEZITE! Vznik chyby v priebehu prevadzky nespdsobi okamzite vydanie chy-
bového kdodu prostrednictvom LED. Vazbovy ¢len zbernice musi dostat poziadav-
ku na diagnostikovanie zbernicovych svoriek. Poziadavka na diagnostiku sa vygen-
eruje po zapnuti alebo na zZiadost Mastera.
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LEDy stav von-
kajsej zbernice
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LEDy stavu vonkajSej zbernice indikuju prevadzkové stavy vonkajSej zbernice.

Modul Stav
LED ,MS RUN", zelena LED
- blika Chybna konfiguracia

- svieti trvale

Stav OK

LED ,MS OVERFL", ¢ervenad LED
- blika
- svieti trvale

Pretecenie frontu Receive
Stav OK

Siet

Stav

LED ,NS CONNECT", zelena LED
- blika

Vazbovy &len zbernice je pripraveny na
komunikaciu, nebol v8ak este priradeny
Masteru

LED ,NS BUS OFF*“, zelena LED
- svieti trvale

Vazbovy &len zbernice bol priradeny
Masteru, prebieha vymena dat

LED ,NS BUS OFF", ¢ervena LED
- blika
- svieti trvale

Spojenie V/V pri time-out
BUS OFF: Chyba CAN, uc¢astnik s rov-
nakou adresou uzla




Popis sighalov DeviceNet/DeviceNet Twin

VSeobecné in- Nasledujuce popisy signalov platia pre rozhranie s komunikaénou svorkou KL
formacie 6021-0010 (8tandardné vyhotovenie)
o
=5 |8 | g
0 N S
X X 8 21
n m ©
X

Je tu aj moznost zabudovania dalSich svoriek do rozhrania robota. Pocet je vSak
obmedzeny velkostou skrinky.

DOLEZITE! Pri montazi dalsich svoriek sa zmeni §truktdra dat procesu.

Prevadzkové V zavislosti od nastaveného prevadzkového rezimu mébze rozhranie DeviceNet/

rezimy DeviceNet Twin prenéasat najrozlicnejSie vstupné a vystupné signaly.

pradového zdro-

ja—typovy rad Prevadzkovy rezim Eo5 Eoy4  EO3

zariadeni TS/ —

TPS, MW/TT Standardné zvaranie MIG/MAG 0 ) o]
Impulzné zvaranie elektrickym oblukom MIG/MAG (o] o] 1
Prevadzkovy rezim Job (o) 1 0]
Interné navolenie parametrov 0 1 1
TIG 1 1 o
cc/cv 1 o] 1
Standardné ruéné zvaranie 1 0 (o]
CMT / 8pecialny proces 1 1 1

Prehlad ~Popis signalov DeviceNet/DeviceNet Twin" pozostava z nasledujucich Casti:
- Vstupné a vystupné signaly pre MIG/MAG — typovy rad zariadeni TS/
TPS,MW/TT

- Vstupné a vystupné signaly pre TIG — typovy rad zariadeni TS/TPS,MW/TT

- Vstupné a vystupné signaly pre CC/CV — typovy rad zariadeni TS/
TPS,MW/TT

- Vstupné a vystupné signaly pre Standardné-ru¢né — typovy rad zariadeni TS/
TPS,MW/TT

- Vstupné a vystupné signaly pre MIG/MAG Twin DeviceNet — typovy rad zaria-
deni TS/TPS,MW/TT

- Vstupné a vystupné signaly pre MIG/MAG Twin DeviceNet John Deere — ty-
povy rad zariadeni TS/TPS,MW/TT
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Vstupné a vystupné sighaly pre MIG/MAG - ty-

povy rad zariadeni TS/TPS, MW/TT

Vstupné signaly
(z robota do
prudového zdro-
ja)

136

Sér. ¢. Oznacenie sighalu Rozsah Aktivita
EO1 Zvéaranie Zap - High
EO2 Robot je pripraveny - High
EO3 Prevadzkové rezimy bit O - High
EO4 Prevadzkové rezimy bit 1 - High
EO5 Prevaddzkové rezimy bit 2 - High
EO6 Identifikacia Master Twin - High
EO7 - EO8 Nie je pouzité - -
EOQ Skuska plynu - High
E10 Chod drétu vpred - High
Ei1 Spatny chod drétu - High
E12 Potvrdit poruchu zdroja - High
E13 Vyhladévanie polohy - High
=W Vyfukanie horaka - High
Ei15 - E 16 Nie je pouzité - -
E17 - E24 Cislo jobu 0-99 -
E25 - E31 Cislo programu 0-127 -
E32 Simulacia zvarania - High
S dialkovym ovladanim RCU 5000i a v prevadzkovom rezime
Job
E17 - E23 Cislo jobu 0-999 -
E32 Simulacia zvéarania - High
Vykon (pozadovana hodnota) 0 - 65535 -
(0 % - 100 %)
E33 - E40 Low Byte - -
E41 - E48 High Byte - -
Korekcia dizky obluka (Pozado- 0 - 65535 -
vana hodnota) (-30 % - +30 %)
E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -
EG5 - E72 Korektura pulzacii/dynamiky 0 -255 -

(pozadovana hodnota)

(-5 % - +5 %)




-

Sér. ¢. Oznacdenie sighalu Rozsah Aktivita

E73 - E8O Spatné zapalenie (pozadovana 0 -255 -

hodnota) (-200 ms - +200
ms)

E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Korekcia pulzacii/dynamiky dis- - High

able
E84 Spatny plamern disable - High
E85 Cely rozsah vykonu (0 — 30 m) - High
E86 Nie je pouzité - -
E87 - EQ6 Rychlost zvarania 0 -1023 -

(0 - 1023 cm/min)

Vystupné signaly  ggr, g, Oznaéenie signalu Rozsah Aktivita
(z pradového

A02 Limitsignal (len v spojeni s - High
RCU5000i)

AO03 Proces aktivny - High

Aoy Signal hlavny prud - High

AO05 Ochrana horaka proti kolizidm - High

AO6 Prudovy zdroj je pripraveny - High

Ao7 Komunikécia je pripravena - High

Ao08 Rezerva - -

A09 - A16  Cislo chyby 0-255 -

A17 - A24 Nie je pouzite - -

A25 Kontrola prilepenia - High
(prilepenie uvolnené)

A26 Nie je pouzité - -

A27 Pristup robota (len v spojeni s - High
RCU 5000i)

A28 Drét je k dispozicii - High

A29 Prekroc¢enie skratového &asu - High

A30 Datova dokumentacia Pripra- - High
vena

A3l Nie je pouzite - -

A32 Vykon mimo rozsahu - -

Zvéracie napatie (skuto¢na hod- 0 - 65535 -
nota) (0-100V)

A33 - A40 Low Byte - -
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Sér. ¢. Oznacéenie signalu Rozsah Aktivita
Ajl - A48 High Byte - -
Zvaraci prud (skuto¢na hodnota) 0 - 65535 -
(0-1000A)
A49 - A56 Low Byte - -
A57 - AG4 High Byte - -
AGBS5 - A72 Prud motora (skuto&na hodnota) 0 -255 -
(0-5A)
A73 - A80 Nie je pouzité - -
Rychlost posuvu drétu (sku- 0 - 65535
to¢na hodnota) (-327,68 - +327,67
m/min)
A81 - A88 Low Byte - -
A89 - AQg6 High Byte - -




Vstupné a vystupné signaly pre TIG — typovy rad
zariadeni TS/TPS, MW/TT

Vstupné signaly Sér. &. Oznaéenie signalu Rozsah Aktivita

(z robota do

ja) E02 Robot je pripraveny - High
Eo3 Prevadzkové rezimy bit O - High
Eoy4 Prevaddzkové rezimy bit 1 - High
EO5 Prevadzkové rezimy bit 2 - High
EO6 Identifikacia Master Twin - -

Eo7 - EOS8 Nie je pouzité - -

EO9 Skuska plynu - High
E10 Chod drétu vpred - High
E11 Spatny chod drétu - High
E12 Potvrdit poruchu zdroja - High
E13 Vyhladavat polohy - High
E14 KD disable - High
E1i5 - E16 Nie je pouzité - -

E17 - E24 Cislo jobu 0-99 -

E25 DC/AC - High
E26 DC-/DC+ - High
E27 Vytvorenie zaobleného tvaru - High

konca elektrody

E28 Pulzacie disable - High
E29 Vyber rozsahu pulzacii Bit 0 - High
E30 Vyber rozsahu pulzacii Bit 1 - High
E31 Vyber rozsahu pulzacii Bit 2 - High
E32 Simulécia zvarania - High

Hlavny prud (pozadovana hod- 0 - 65535 -
nota) (0 bis Inay)

E33 - E40 Low Byte - -

E4q1 - E48 High Byte - -

Externy parameter (pozadovana 0 - 65535 -
hodnota)

E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -
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Nastavenie Roz-
sah pulzacii TIG

Vystupné signaly
(z pradového
zdroja na robot)
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Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita
EG5 - E72 Zakladny prud (pozadovana 0 -255 -

hodnota) (0% - 100%)
E73 - E8O Duty Cycle (pozadovana hodno- 0 -255 -

ta) (10% - 90%)
E81 - E82 Nie je pouzité - -
E83 Zakladny prud disable - High
E84 Duty Cycle disable - High
E85 - E86 Nie je pouzité - -
E87 - Eg6 Rychlost drotu (pozadovana 0 -1023 -

hodnota) (0 - vDmay)
Prevadzkovy rezim E31 E30 E29
Na prudovom zdroji nastavte rozsah pulzacii (o) (0] o]
Rozsah nastavenia pulz4cii deaktivovany (o] (o] 1
0,2-2Hz (0} 1 o}
2 -20 Hz (0] 1 1
20 - 200 Hz 1 (6] o}
200 - 2000 Hz 1 o 1
Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita
Aol Obluk stabilny - High
AO2 Nie je pouzité - -
A03 Proces aktivny - High
Aoy Signal hlavny prud - High
AO5 Ochrana horaka proti kolizidam - High
AOG Prudovy zdroj je pripraveny - High
Ao7 Komunikécia je pripravena - High
A08 Rezerva - -
Ao9-A16  Cislo chyby 0-255
A17 - A25 Nie je pouzité - -
A26 Vysoka frekvencia aktivna - High
A27 Nie je pouzité - -
A28 Drét je k dispozicii - High
A29 - A30 Nie je pouzité - -
A31 Puls High - High
A32 Nie je pouzité - -




Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita

Zvaracie napatie (skuto¢na hod- 0 - 65535 -
nota) (0-100V)

A33 - A40 Low Byte - -

Aul- A48  High Byte - -

Zvéraci prud (skuto¢na hodnota) 0 - 65535 -
(0-1000A)

A49 - A56 Low Byte - -

A57 - ABs4  High Byte - -

AB5 - A72 Motorovy prud (skutoéna hod- 0 -255 -
nota) (0-5A)

A73 - A80 Dizka elektrického obluka (sku- 0 - 255 -
toéna hodnota)(AVC)

Rychlost posuvu drétu (sku- 0 - 65535 -
to¢na hodnota) (-327,68 - +327,67
m/min)

A81 - A88 Low Byte - -

A89-A96  High Byte - -
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Vstupné a vystupné sighaly pre CC/CV - typovy
rad zariadeni TS/TPS, MW/TT

Vstupné signaly
(z robota do
prudového zdro-
ja)
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Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita
Eo1 Zvéranie Zap - High
EO2 Robot je pripraveny - High
EO3 Prevadzkové rezimy bit O - High
Eo4 Prevadzkové rezimy bit 1 - High
EO5 Prevadzkové rezimy bit 2 - High
EO6 Identifikacia Master Twin - High
EO7 - EO8 Nie je pouzité - -
EO9 Skuska plynu - High
E10 Chod drétu vpred - High
E11 Spatny chod drétu - High
E12 Potvrdit poruchu zdroja - High
E13 Vyhladévanie polohy - High
E1ig4 Vyfukanie horéaka - High
E15 - E16 Nie je pouzité - -
E17 - E24 Cislo jobu 0-99 -
E25 - E31 Cislo programu 0-127 -
E32 Simulécia zvarania - High
S dialkovym ovladanim RCU 5000i a v prevadzkovom rezime
Job
E17 - E31 Cislo jobu 0-999
E32 Simuléacia zvéarania - High
Zvaraci prud (pozadovana hod- 0 - 65535 -
nota) (0 - Imax)
E33 - E40 Low Byte - -
Eq1-E48 High Byte - -
Rychlost drotu (Pozadovana 0 - 65535 -
hodnota) (0,5 - VDmax)
E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -
E6G5 - E72 Zvaracie napéatie (pozadovand 0 - 255 -
hodnota) (0-50V)




Vystupné signaly
(z pradového
zdroja na robot)

Sér. é. Oznacéenie signalu Rozsah Aktivita
E73 - E8O Nie je pouzité - -
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Zvéracie napéatie disable - High
E84 Nie je pouzité - -
E85 Cely rozsah vykonu (0 — 30 m) - High
E86 Nie je pouzité - -
E87 - EQ6 Rychlost zvéarania 0 - 1023 -
(0 - 12023 cm/min)
Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita
Aol Obluk stabilny - High
A02 Limitsignal (len v spojeni's - High
RCU5000i)
AO03 Proces aktivny - High
Ao4 Signal hlavny prud - High
AO5 Ochrana horaka proti kolizidam - High
AOG Prudovy zdroj je pripraveny - High
Ao07 Komunikécia je pripravena - High
A08 Rezerva - -
Aog - A16  Cislo chyby 0-255 -
A17 - A24 Nie je pouzité - -
A25 Kontrola prilepenia - High
(prilepenie uvolneng)
A26 Nie je pouzité - -
A27 Pristup robota (len v spojeni s - High
RCU 5000i)
A28 Drét je k dispozicii - High
A29 Prekroc&enie skratového Casu - High
A30 Datova dokumentacia Pripra- - High
vena
A3l Nie je pouzité - -
A32 Vykon mimo rozsahu - -
Zvaracie napétie (skuto¢na hod- 0 - 65535 -
nota) (0-100V)
A33 - A40 Low Byte - -
A4l - Ay8 High Byte - -
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Sér. ¢. Oznacdenie signalu Rozsah Aktivita
Zvaraci prud (skutoé¢na hodnota) 0 - 65535 -
(0-1000 A)
A49 - A6 Low Byte - -
A57-A64  High Byte - -
AB5 - A72 Prud motora (skuto¢na hodnota) 0 -255 -
(0-5A)
A73 - A80 Nie je pouzité - -
Rychlost posuvu drétu (-327,68 - +327,67 -
m/min)
A81 - A88 Low Byte - -
A89 - A96  High Byte - -




Vstupné a vystupné sighaly pre Standardné-rucéné
— typovy rad zariadeni TS/TPS, MW/TT

zlzs::lggfas;inély Sér. &. Oznaéenie signalu Rozsah Aktivita

prudového zdro- Eo1 Zvéranie Zap - High

ja) E02 Robot je pripraveny - High
Eo3 Prevaddzkové rezimy bit 0 - High
Eoy4 Prevaddzkové rezimy bit 1 - High
EO5 Prevadzkové rezimy bit 2 - High
EO6 Identifikacia Master Twin - High
Eo7 - EOS8 Nie je pouzité - -
EO9 Skuska plynu - High
E10 Chod drétu vpred - High
E11 Spatny chod drétu - High
E12 Potvrdit poruchu zdroja - High
E13 Vyhladéavanie polohy - High
Eig4 Vyfukanie horaka - High
E1i5 - E16 Nie je pouzité - -
E17 - E24 Cislo jobu 0-99 -
E25 - E31 Cislo programu 0-127 -
E32 Simuléacia zvéarania - High

S dialkovym ovladanim RCU 5000i a v prevadzkovom rezime

Job
E17 - E31 Cislo jobu 0-999 -
E32 Simuléacia zvéarania - High
Rychlost drétu (pozadovana 0 - 65535 -
hodnota) (0,5 - VDmax)

E33 - E40 Low Byte - -
E41 - E48 High Byte - -

Zvéaracie napéatie (Pozadovana 0 - 65535 -
hodnota) (10-40V)

E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -

E65 - E72 Korektura dynamiky (pozado- 0-255 -
vana hodnota) (0-10)
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Vystupné signaly
(z pradového
zdroja na robot)
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Sér. &. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita
E73 - E80 Spatné zapalenie (pozadovana 0 -255 -
hodnota) (-200 ms - +200
ms)
E81 Synchro Puls disable - High
E82 SFI disable - High
E83 Korekcia dynamiky disable - High
E84 Spatny plamern disable - High
E85 Cely rozsah vykonu (0 — 30 m) - High
E86 Nie je pouzité - -
E87 - EQ6 Rychlost zvérania 0 - 1023 -
(0 - 12023 cm/min)
Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita
Aol Obluk stabilny - High
A02 Limitsignal (len v spojeni's - High
RCU5000i)
AO03 Proces aktivny - High
Ao4 Signal hlavny prud - High
AO5 Ochrana horaka proti kolizidam - High
AOG Prudovy zdroj je pripraveny - High
Ao07 Komunikécia je pripravena - High
A08 Rezerva - -
Aog - A16  Cislo chyby 0-255 -
A17 - A24 Nie je pouzité - -
A25 Kontrola prilepenia - High
(prilepenie uvolneng)
A26 Nie je pouzité - -
A27 Pristup robota (len v spojeni s - High
RCU 5000i)
A28 Drét je k dispozicii - High
A29 Prekroc&enie skratového Casu - High
A30 Datova dokumentacia Pripra- - High
vena
A31 Nie je pouzité - -
A32 Vykon mimo rozsahu - High
Zvéracie napatie (skuto¢na hod- 0 - 65535 -
nota) (0-100V)
A33 - A40 Low Byte - -
A4l - Ay8 High Byte - -




Sér. ¢. Oznacdenie signalu Rozsah Aktivita

Zvéraci prud (skutoné hodnota) 0 - 65535 -
(0-1000 A)

A49 - A56 Low Byte - -

A57 - A64 High Byte - -

A765- A72 Prud motora (skuto¢na hodnota) 0 -255 -

(0-5A)

A73 - A8O Nie je pouzité - -
Rychlost posuvu drétu (sku- 0 - 65535 - -
to¢né hodnota) (-327,68 - +327,67

m/min)

A81 - A88 Low Byte - -

A89 - Ag6 High Byte - -
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Vstupné a vystupné signhaly pre MIG/MAG Twin
Device-Net (4.100.400) — typovy rad zariadeni

TS/TPS, MW/TT

Vstupné signaly
(z robota do
prudového zdro-
ja)
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Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita
Eo1 Zvaranie Zap - High
Eo2 Robot je pripraveny - High
EO3 Prevaddzkové rezimy bit O - High
Eo4 Prevadzkové rezimy bit 1 - High
EO5 Prevadzkové rezimy bit 2 - High
E06 Identifikacia Master Twin - High
prudovy zdroj 1
EO7 Identifikacia Master Twin - High
prudovy zdroj2
Eo08 Nie je pouzité - -
Eo9 Skuska plynu - High
E10 Chod drétu vpred - High
E11 Spéatny chod drétu - High
E12 Potvrdit poruchu zdroja - High
E13 Vyhladévanie polohy - High
Eigh Vyfukanie horaka - High
E15 - E16 Nie je pouzité - -
E17 - E24 Cislo jobu 0-99 -
E25 - E31 Cislo programu 0 -127 -
E32 Simulécia zvarania - High
S RCU 5000i a v rezime prevadzky Job
E17 - E31 Cislo jobu 0-999 -
E32 Simulécia zvarania - High
E33 - E48 Vykon (pozadovana hodnota) 0 - 65535 -
prudovy zdroj 1 (0-100 %)
E49 - E64 Korekcia d[iky obluka (pozado- 0 - 65535 -
vana hodnota) (-30 % - +30 %)
prudovy zdroj1
EG5 - E72 Korektura pulzacii/dynamiky 0 -255 -
(pozadovana hodnota) (-5% - +5 %)
prudovy zdroj1
E73 - E8O Spatné zapélenie (pozadovana 0 -255 -
hodnota) (-200 - +200 ms)
prudovy zdroj 1
E81 - EQ6 Nie je pouzité - -




Vystupné signaly
(z prudového
zdroja na robot)

Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita

E97-E112  Vykon (pozadovana hodnota) 0 - 65535 -
prudovy zdroj 2 (0-100 %)

E113-128  Korekcia diZky oblika (pozado- 0 - 65535 -
vana hodnota) (-30 % - +30 %)
prudovy zdroj 2

E129 - 136 Korektura pulzacii/dynamiky 0 - 255 -
(pozadovana hodnota) (-5 % - +5 %)
prudovy zdroj 2

E137 - 144  Spétné zapalenie (pozadovani 0-255 -
hodnota) (-200 - +200 ms)
prudovy zdroj 2

E145 - 152 Nie je pouzité - -

E153-160  Standardny V/V KL2134 - -

Sér. ¢ Oznacdenie signalu Rozsah Aktivita

Ao1 Obluk stabilny - High

Ao02 Medzny signal (len v spojeni s - High
RCU5000i)

AO3 Proces aktivny - High

Aoy Signal hlavny prud - High

AO5 Ochrana horaka proti kolizidm - High

A06 Prudovy zdroj je pripraveny - High

Ao7 Komunikécia je pripravena - High

A08 Rezerva - -

A09 - A16  Cislo chyby prudovy zdroj 1 0-255 -

A17 - A24 Cislo chyby prudovy zdroj 2 0-255 -

A25 Kontrola prilepenia (prilepenie High
uvolnené)

A26 Nie je pouzité - -

A27 Pristup robota (v spojeni s RCU High
5000i)

A28 Droét je k dispozicii - High

A29 - A32 Nie je pouzité - -

A33 - A48 Zvéaracie napéatie (skuto¢na hod- 0 - 65535 -
nota)

A4u9 - A64 Zvaraci prud (skutoéna hodnota) 0 - 65535 -
Prudovy zdroj 1 (0-1000A)

AB5 - A72 Prud motora (skuto¢na hodno- 0 -255 -
ta), Pradovy zdroj 1 (0-5A)

A73 - A80 Nie je pouzité - -
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-

Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita
A81 - Ag6 Rychlost drétu (skutoéna hod- 0 - 65535 -
nota), Prudovy zdroj 1 (-327,68 - +327,67
m/min)
AQ7 - 112 Zvéaracie napatie (skuto¢na hod- 0 - 65535 -
nota), Prudovy zdroj 2 (0-100V)
A113-128  Zvaraci prud (skutoéna hodnota) 0 - 65535 -
Prudovy zdroj 2 (0-1000A)
A129-136  Prud motora (skuto¢na hodno- 0-255 -
ta), Prudovy zdroj2 (0-5A)
A137 - 144 Nie je pouzité - -
A145-160 Rychlost drétu (skuto¢na hod- 0 - 65535 -
nota), Prudovy zdroj 2 (-327,68 - +327,67
m/min)
A161-168 Nie je pouzité - -
A169-172  Standardny V/V KL1114 - -




Vstupné a vystupné sighaly pre MIG/MAG John
Deere (4.100.400.800) — typovy rad zariadeni TS/
TPS, MW/TT

Vstupné signaly Sér. é. Oznaéenie signalu Rozsah Aktivita

(z robota do

prudového zdro- Eo1 Zvéaranie Zap - High

ja) E02 Robot je pripraveny - High
EO3 Prevaddzkové rezimy bit O - High
Eo4 Prevadzkové rezimy bit 1 - High
EO5 Prevadzkové rezimy bit 2 - High
E06 Identifikacia Master Twin - High

prudovy zdroj 1

EO7 Identifikacia Master Twin - High
prudovy zdroj 2
Eo8 Nie je pouzité - -
Eo9 Skuska plynu - High
E10 Chod drétu vpred - High
E11 Spatny chod droétu - High
E12 Potvrdit poruchu zdroja - High
E13 Vyhladévanie polohy - High
Eigh Vyfukanie horaka - High
E15 - E16 Nie je pouzité - -
E17 - E24 Cislo jobu Prudovy zdroj 1 0-99 -
E25 - E31 Cislo programu 0 -127 -
E32 Simulécia zvarania - High

S RCU 5000i a v rezime prevadzky Job

E17 - E31 Cislo jobu 0-999 -

E32 Simulécia zvarania - High

E33 - E48 Vykon (pozadovana hodnota) 0 - 65535 -
prudovy zdroj 1 (0-100 %)

E49 - E64 Korekcia d[iky obluka (pozado- 0 - 65535 -
vana hodnota) (-30 % - +30 %)
prudovy zdroj 1

EG5 - E72 Korektura pulzacii/dynamiky 0 -255 -
(pozadovana hodnota) (-5% - +5 %)
prudovy zdroj 1

E73 - E8O Spatné zapélenie (pozadovana 0 -255 -
hodnota), prudovy zdroj 1 (-200 - +200 ms)

E81 - EQ6 Vykon (pozadovana hodnota) 0 - 65535 -
prudovy zdroj 2 (0-100%)
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Vystupné signaly
(z pradového
zdroja na robot)
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Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita

EQ7 - 112 Korekcia dizky obluka (pozado- 0 - 65535 -
vana hodnota), prudovy zdroj 2 (-30 % - +30 %)

E113 - 120 Korektura pulzacii/dynamiky 0 -255 -
(pozadovana hodnota) (-5% - +5 %)
prudovy zdroj 2

E121 - 128 Spéatné zapalenie (pozadovana 0-255 -
hodnota), prudovy zdroj 2 (-200 - +200 ms)

E129-136  Standardny V/V KL2134 - -

E137-144  Cislo jobu Prudovy zdroj 2 0-99 -

Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita

Aol Obluk stabilny - High

AO2 Limitsignal (len v spojeni s - High
RCU5000i)

A03 Proces aktivny - High

Aoy Signal hlavny prud - High

AO5 Ochrana horéaka proti koliziam - High

AO6 Priadovy zdroj je pripraveny - High

Ao7 Komunikacia je pripravena - High

A08 Rezerva - -

A09-A16  Cislo chyby prudovy zdroj 1 0-255 -

A17 - A24 Cislo chyby prudovy zdroj 2 0-255 -

A25 Kontrola prilepenia (prilepenie High
uvolnené)

A26 Nie je pouzité - -

A27 Pristup robota (v spojeni s RCU High
5000i)

A28 Drét je k dispozicii - High

A29 - A32 Nie je pouzité - -

A33 - A48 Zvaracie napéatie (skuto¢na hod- 0 - 65535 -
nota), Prudovy zdroj 1 (0-100V)

A4L9 - A6y Zvaraci prud (skutoéna hodnota) 0 - 65535 -
Pradovy zdroj 1 (0-1000A)

AGS5 - A72 Prid motora (skuto¢na hodno- 0 -255 -
ta), Pradovy zdroj1 (0-5A)

A73 - A80 Nie je pouzité - -

A81 - AQ6 Rychlost drétu (skutoéna hod- 0 - 65535 -
nota), Prudovy zdroj 1 (-327,68 - +327,67

m/min)

AQ7 - A112  Zvaracie napatie (skutoéna hod- 0 - 65535 -

nota), Prudovy zdroj 2 (0-100V)




Sér. ¢. Oznacenie signalu Rozsah Aktivita

A113 - 128  Zvaraci prud (skuto¢na hodnota) 0 - 65535 -
Prudovy zdroj 2 (0-1000A)

A129 - 136  Prud motora (skuto¢na hodno- 0 -255 -
ta), Prudovy zdroj 2 (0-5A)

A137 - 144 Nie je pouzité - -

A145 - 160  Drahtgeschwindigkeit (Istwert) 0 - 65535 -
Pradovy zdroj 2 (-327,68 - +327,67

m/min)
A161 - 168 Nie je pouzité - -
A169-172  Standardny V/V KL1114 - -
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Priklady konfiguracie

VSeobecné in- Druh svoriek sa lisi medzi bitovo orientovanymi (digitadlnymi) a bajtovo oriento-
formacie vanymi (analogové alebo komplexné) svorkami.

- digitalne svorky: KL1114, KL2134, KL2612

- analdogové svorky: KL4001

- komplexné svorky: KL 6021

Na schéme procesu suU znazornené najprv bajtovo orientované a potom aj bitovo
orientované svorky. U rovnakého druhu svoriek ma vyznam aj poloha svorky. S
ohladom na ré6zne moznosti montéze svoriek nie je mozné poskytnut vS§eobecne
platnd schému procesu. Preto sa pri popise kazdej montaznej supravy zacina
vzdy poradim signélov od EQ7 alebo A97.

DOLEZITE! Zistovanie spravnej schémy procesu sa uskutodnuje len na zaklade
skuto&ne zasunutych svoriek.

Ukazky konfi- Usporiadanie signalov pri pouziti montaznej stpravy, &islo dielu (4,100,458)
guracie
o s | Z -
| 8 e 2
X %

Vstup Oznacéenie signalu Rozsah Aktivita
Prudovy zdroj

E97 - E104 Nie je pouzité - -

Ei105 - E112 Znak 1 32 - 254 -

E113 - E120 Znak 2 32 - 254 -

E121 - E128 Znak 3 32 -254 -

E129 - E136 Znak 4 32 -254 -

E137 - E144 Znak 5 32 - 254 -

E145 - E152 Znak 6 32 - 254 -

E153 - E160 Znak 7 32 -254 -

E161 - E168 Znak 8 32 - 254 -

E169 - E176 Znak 9 32 -254 -

E177 - E184 Znak 10 - -

E185 - E192 Zv 11 32 -254 -
Vystup Oznacéenie signalu Rozsah Aktivita
Prudovy zdroj

A97 - A192 Nie je pouzité - -
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Usporiadanie signalov pri pouziti montéznej supravy vonkajej zbernice, externé

V/V (4,100,287)

o

<
Vstup Oznacenie sighalu Rozsah Aktivita
Praudovy zdroj
E97 Digital Out 1 - KL2134 /1 - High
Eo8 Digital Out 2 - KL2134/5 - High
Eo9 Digital Out 3 - KL2134 /4 - High
E100 Digital Out 4 - KL2134 /8 - High
Vystup Oznacenie signalu Rozsah Aktivita
Praudovy zdroj
A97 Digital In 1 - KL1114 /1 - High
A98 Digital In2 - KL1114 /5 - High
A99 Digital In 3 - KL1114 / 4 - High
A100 Digital In 4 - KL1114/ 8 - High

Usporiadanie signalov pri pouziti montéznej supravy dvojhlavovej vonkajSej zber-
nice, ¢islo dielu (4,100,395)

o ~ o

m < ¥
Vstup Oznacdenie signalu Rozsah Aktivita
Prudovy zdroj
E97 Digital Out 1 - KL2612/1 - High
E9o8 Digital Out2 - KL2612/5 - High

Usporiadanie signalov pri pouziti montéznej supravy vonkajSej zbernice, externé
2A0/4DO (4,100,462)

BK 5200

KL6021

KL9010
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Vstup Oznacéenie signalu Rozsah Aktivita

Prudovy zdroj

Eo7 — E112 Analog Out 1 KL4001 /1 0 — 32767 -
(0-10V)

E113 — E128 Analog Out 2 KL4001 /1 0 — 32767 -
(0-10V)

E129 Digital Out 1 - KL2134/1 - High

E130 Digital Out 2 - KL2134/5 - High

E131 Digital Out 3 - KL2134 /4 - High

E132 Digital Out 4 - KL2134/8 - High




Technické udaje

Konektor De-
vice-Net BK
5250

Napajacie napéatie

24V DC(20..29V DCQC)
cez zbernicovy kabel 11 - 25 V
(podla $pecifikacie DeviceNet)

Odber prudu cca 100 mA
Potencialové oddelenie 500 Vetf

(konektor zbernice / napajacie napatie)
Pocget svoriek zbernice 64

Bajty systémovych komponentov

512 vstupné bajty
512 vystupnych bajtov

Konfiguracia rozhrania

k dispozicii pre KS2000

Prenosové rychlosti

sulad s normou:
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud

Dielektricka pevnost

500 Vet
(vykonovy kontakt / napajacie napéatie)

Prevadzkova teplota

0°Cdo+55°C

Skladovacia teplota

-25 °C do +85 °C

Relativna vlhkost

95 % bez orosenia

Odolnost proti vibraciam/otrasom

podla IEC 68-2-6 / IEC 68-2-27

Elektromagnetick4 odolnhost
Burst / ESD

podla EN 50082 (ESD, Burst) / EN50081

In8talaéné umiestnenie lubovolné
Stupen krytia IP20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr komunikacny adaptér
ProdCode 5250
ProdName BK5250 V01.01
MajRev 1
MinRev 1
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Konektor De-
vice-Net BK
5200

158

Napajacie napatie

24V DC (20...29 V DC)
cez zbernicovy kabel 11 - 25 V
(podla $pecifikacie DeviceNet)

Odber prudu cca 100 mA
Potencialové oddelenie 500 Vetf

(konektor zbernice / napajacie napatie)
Pocet svoriek zbernice 64

Bajty systémovych komponentov

512 vstupné bajty
512 vystupnych bajtov

Konfiguracia rozhrania

k dispozicii pre KS2000

Prenosové rychlosti

sulad s normou:
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud

Dielektricka pevnost

500 Vet
(vykonovy kontakt / napajacie napatie)

Prevadzkova teplota

0°C do +55°C

Skladovacia teplota

-25 °C do +85 °C

Relativna vlhkost

95 % bez orosenia

Odolnost proti vibraciam/otrasom

podla IEC 68-2-6 / IEC 68-2-27

Elektromagneticka odolnost
Burst / ESD

podla EN 50082 (ESD, Burst) / EN50081

In§talaéné umiestnenie lubovolneé
Stupen krytia IP20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr komunikacny adaptér
ProdCode 5200
MajRev 3
MinRev (0]
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Twin DeviceNet (4,100,400)
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DeviceNet Multibus (4,100,444)

o«
88 a1  [ATiexa . —AL1 —A1.2 -AL3 —Al.4 -AL5
OVERFL
g5 e = = jZ\ s BK5200 KL1114 KL6021 KL2134 KL9010
av o v+ g DeviceNet—BusCoupler 4 Channel Digital RS422 Serial Interface 4 Channel Digital Bus End Terminal
5 sow oo jz§ F Input Terminal Output Temminal
£5
Io @57 & & & - = = = =
= 0 | | Yape By B aveetn | ad R
T 4—— ov-
: = N CONNECT " = I =
ov+ o jzi cjz\ ajz\ Ejz\ ﬁsz\ ajz\ =jz\
i ﬂ ow i S 8¢ 5% 2 R | 52 8R
! CAN H
! 1 s 130t spo- | 1@, oz
o3 ﬁ ﬁ . . . HUTSCHIENE 24V oV 1 5 1 5 1 5
1 P orar P ar - HOUNTING RAIL N Vo G2 | 8L |
+ + 2 B 2 6 2 B
—2 | & g | |2 | L2
- 3 7 3 7 3 7
< | & 2 | 2 2z | ||
—X90 PE PE 4 8 4 8 4 8
v =t Z | |2 | L 2z | & =
ovor =2
s o =2
v =t
e =2
= NC -
= e =L -X3
g NC & !
oo =2 2
& e =1
g w =0
Si6 12
owh =12
v L 14] —X8
N =13 M
16) A2
NC =;7 —X15 a3 IN 2
ov out — N3
M
IN 4
AS
NSO D = oo N
77 =N o oo N
[ [ | ! A e
B ne
Blc e
B2
=C NC
B\
84 +24v
85 GND
—X93 B ne
PN LG
o out 2 B one
2o 2 Cle our 1
w O 20 our2
e o2 Seoours
5w Of o< e
] NC )—9 - ;C NC
=z [ =C NC
] NC )ﬁ Ci( NC
= NL‘)% QNM%{HW@NAmﬁ
S 2 AR
N H <
o DY EE835828%
15, EE IEE el
N D
e 8 +A2
17|
v D BFUTA
Filter Unit
fa25c=233
777 _YEEBERR
X
rhd
Y.
LTl <]l @
—X8.3
1
>
2
3
-X9 4
ND A 5
=4p) s —X7 &
[ é%vj c 4
= (24
_, RxoL 0 2G
& resv —E —X7
9 TXDL £ 2
o1 TXDH G 3
2 455 ‘H -7 -
L +2ev 5 5 Detail Stecker +A1.1—X1
" RxoH Businterface Connector ZS1052—3000
S Ve
n = 2
V+ 3 2
(= N CAN-L —“4C
>‘< /J; CAN—H 2
—Xg.1 ‘
= GND A
3 &p? s _x6 n
5 @% c 4 Il
Z ool D2 2
g +oov D —X6
9 TXDL £ 5
TXDH d 5
4 H
e —X6
S +2av L ;
& RxoH

1/0’s MULTIBUS

OPTION EXT.



Icindekiler

LT YT o1 K= NSO 164
GUVENLIK ...ttt ettt ettt et et e et et e et e et e et e et e et e ete et e et e eteereeaeereas 164
ESASLAN ...ttt ettt ettt et et et e et eeteeaeeaeas 164
021 o= T4 1 (o] a1ST=Y o) f FO TR 164
Arabirimdeki baglanti noktalari - TS/TPS, MW/TT CIhaz SeriSi......cccccvvviioieeiieeeeeeeeeeeeeeeeee 165
TLAVE MOTLAT ...ttt 165
Uygulama 6rnegi - TS/TPS, MW/TT CIhaz SeriSi.......cccoooviiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeee e 165
Kablolar sebekeye bagli olan hatlardan ayrilmis bigcimde yerlestirilmelidir..............c.ccccccoven. 166

Feldbus baglayicisini baglama ve Konfiglire €tme ... ..o 167
GUUVENLIK ...ttt ettt ettt ettt a et eee ettt e e 167
Feldbus baglayicisindaki baglanti NOKtalari . ..o, 167
Feldbus baglayiCISINI Daglama...........c.oooiiieeeeeee e 167
Konfiglirasyon slave adresi BKB25O ... .......ooviiiiiieeeeeeeeeeeeeeee e 169
Konfiglirasyon baud hizil BKB20O .........cc.ooiiiiiiceeeeeee e 170

Veri aktarimInIn OZELUKLEII...........c.ooe e e 171
AKEATIM TEKNIG . ... ettt ettt 171
GUVENLK UZENEE ... e ettt ettt 171

Ariza tesPiti, AriZa GIAEIME ..o 172
GUVENLIK ...ttt ettt 172 [
GIBINEL. ..ttt ettt bt bt h st bea et s st h et et e s s s et se s eteebensesenas 172
K veri yolu / igletim durumu LED'leri (lokal hatalar) ..............ccccooooooiiioieeeeeeeeeeeeeeeeee, 173
LED'ler feldbuUsS QUIUMUL. .. .....c.ooiiiioceeeeeee ettt 174

Sinyal agiklama DeviceNet/DeviCeNet TWIN...........ccccocoiiiiiiiiiieiceeeee e 175
GIEINE L.ttt ettt ettt et et et ettt e ettt e eaeeneens 175
Gug kaynagi isletim modlari - TS/TPS, MW/TT Cihaz SeriSi.........cccoooeiiiceieeiiieeeeeeeeeeeeee 175
GENELDAKIS ...ttt ettt ettt ettt ans 175

MIG/MAG - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi igin girig ve gikig sinyalleri............c.ccooooovioioiiiiieeee, 176
Girig sinyalleri (robottan UG KayNaZINa) ..........ccoov oo 176
Cikig sinyalleri (glg Kaynagindan roObOta) ...........c.o.oiiieoeeeeeeeeeeeeeeeeee e 177

TIG - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi icin giris ve CIKIS SINYaLleri..........ccoooiiieeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee, 179
Girig sinyalleri (robottan UG KaYNAGING) .........c.ooo oottt eee s 179
Ayarlama darbe arali8l TIGi . ... ..o e 180
Cikig sinyalleri (gUc Kaynagindan roDOTa) ..........c.oco oot 180

CC/CV - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi igin girig ve GIKIS Sinyalleri...............oocooiooiioeeeeeeeeeeeeeeee 182
Girig sinyalleri (robottan UG KAYNAEGING) ........c.oco oottt et 182
Cikig sinyalleri (gUg Kaynagindan rODOTA) ...........o.ooiiieeeeeeeeee e 183

Standart - Manuel - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi igin giris ve ¢ikig sinyalleri..................c..ccocoeen. 185
Girig sinyalleri (robottan UG KayNaGINGa) ..........ccoovimiieeeeeeeeeeeeeeee e 185
Cikig sinyalleri (gUg Kaynagindan robOta) ...........c.o.oiiiiieeeeeee e 186

MIG/MAG Twin DeviceNet (4.100.400) - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi igin girig ve ¢ikig sinyal- 188

Girig sinyalleri (robottan UG KaYNAGING) .........c.ooo oo ettt eeee s 188
Cikis sinyalleri (glic kaynagindan robota)............cccccoovoviiiiiieicccee e 189
MIG/MAG Twin DeviceNet John Deere (4.100.400.800) - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi igin gi- 191
FIS VE GIKIS SINYALLEIT......oiiiiiieceec ettt ettt ettt ettt ettt
Girig sinyalleri (robottan glG KayNagina) .............cc.ooivoiiioiieeeeeeeeeeeeeeeeee e 191
Cikis sinyalleri (gl kaynagindan robota)............ccccoiviviiiieieie s 192
KONTIGUIASYON OFNEKLEI ..o ettt 194
GIEINE L.ttt ettt ettt ettt et ettt et e te e eaeeneens 194
KONTIGUIASYON OFNEKLETI........oo.oiiiieieeee et 194
TEKNIK OZELLIKLET ...ttt et et e b et e s e eteeaeeteeaeeaeeae s 197
DeviceNet baglayiCISI BK 525 0..........cooiiiiieiiieeeeeeee ettt 197
DeviceNet baglayiCISI BK 525 0..........coiiiiiiei ittt 198
DEVIE SEIM@LAII......ouiiiiceieeeeeeeee ettt ettt ettt ettt et e et et et e ete e te et e eteere et 199

163



Genel bilgi

Giivenlik

Esaslar

Cihaz konsepti
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/\ TEHLIKE!

Hatali kullanim veya hatali yapilan gcalismalar sebebiyle tehlike.

Ciddi mal ve can kaybi meydana gelebilir.

» Bu dokimanda tanimlanan tim ¢alismalar ve fonksiyonlar sadece teknik ola-
rak egitimli uzman personel tarafindan yerine getirilmelidir.

» Bu dokiman komple okunmali ve anlagilmalidir.

» Bu cihazin ve tiim sistem bilesenlerinin tim givenlik kurallari ve kullanici
dokimanlari okunmali ve anlagilmalidir.

DeviceNet, CAN temeline dayanan a¢ik bir sistemdir. CAN birkag¢ yil dnce R.
Bosch firmasi tarafindan motorlu tasit araglarinda veri aktarimi igin gelistiril-
mistir. O zamandan beri milyonlarca CAN c¢ipi kullanimdadir. Otomasyon teknolo-
jisinde tatbik edildiginde CAN'In uygulama ytzeyi i¢in hi¢gbir tanim icermemesi de-
zavantajlidir. CAN sadece fiziksel ve veri glivenligi ylzeyini tanimlamaktadir.

DeviceNet ile standart uygulama ylzeyi belirlenmistir, bununla CAN protokold,
endustriyel uygulamalar icin kullanilabilmektedir. ODVA (Open DeviceNet Vendor
Association) DeviceNet sisteminin Ureticilerini ve uygulayicilarini bagimsiz dernek
olarak desteklemektedir. ODVA, spesifikasyona uygun tim cihazlarin Greticiden
bagimsiz olarak, bir sistem iginde birlikte calismasini saglamaktadir.

CAN, bitarbitration yontemi sayesinde temel olarak iletisim aglarini Master/Slave
ve Multimaster erisim ydntemleriyle isletme olanagi saglamaktadir. Yazilim B2
striim durumuna sahip veri yolu baglayicisi BK5200, Master/Slave igletimini (Pol-
ling Mode) desteklemektedir, bu sirada veri yolu baglayicisi Slave olarak
calismaktadir.Daha sonraki sirim durumlarinda veri yolu baglayicisi Multimaster
isletimini de destekleyecektir.

DeviceNet'in karakteristik 6zelligi dUsUk yapi hacmi ve yiksek moddulerliktir
Normlu bir C ray Uzerinde basit ve yer tasarrufu saglayan montajin yani sira
aktlatorlerin ve sensdrlerin klemensleri arasinda gapraz baglanti olmadan dogru-
dan kablolanmasi, kurulumu standardize etmektedir. Standartlastirilmig ibare
konsepti de kurulumu kolaylastirmaktadir.



Arabirimdeki
baglanti nokta-
lari - TS/TPS,
MW/TT cihaz se-
risi

ilave notlar

Uygulama 6rnegi
- TS/TPS,
MW/TT cihaz se-
risi

(2)

Kablo giriglerine sahip gerilim
azaltici

DeviceNet veri hattinin ve feld-
bus baglayicisi elektrik besle-
mesinin gegirilmesi igindir

(2)

LocalNet baglanti noktasi
baglanti hortum paketini bagla-
mak igindir

Araylizdeki baglanti noktalari

ONEMLI! Robot arayiizii LocalNet'te bagli oldugu surece, otomatik olarak "2 tetik
modu" isletim modu segcili kalir (Isaret: Isletim modu 2 tetik modu).

"Robot araylzi igin 6zel 2 tetik modu" isletim modu ile ilgili ayrintili bilgileri gi¢

kaynagi kullanim kilavuzunun "MIG/MAG Kayna

du" bolimlerinde bulabilirsiniz.

g1" ve "Parametreler Isletim Mo-

®)

(1) (10) (9 (8) (7) (6)
(1) Glc kaynagi (6) Robot
(2) DeviceNet (7) Kaynak teli figis
(3) Baglanti hortum paketi (8) Robot kontrol Unitesi
(4) Tel stirme (9) DeviceNet veri kablosu
(5) Torg (10) Sogutma Unitesi
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Kablolar sebe- ONEMLI! Arabirimin harici varyasyonu monte edildiginde asagidaki direktifler
keye bagli olan dikkate alinmalidir:

hatlardan - Kablo désemesi sebekeye bagli hatlardan ayri yapilmalidir
ayrilmig bigimde - Feldbus baglayicisinin montaji sebekeye bagli hatlardan veya bilesenlerden
yerlestirilmelidir ayrilmig bigimde yapilmalidir

- Feldbus baglayicisi sadece kir ve sudan arindirilmig bir yerde takilabilir
- Bunedenle 24V degerindeki besleme geriliminin yUksek gerilime sahip elek-
trik devrelerinden kesin olarak ayrilmig olmasi saglanmalidir.
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Feldbus baglayicisini baglama ve konfigiure etme

Gaventik /A TEHLIKE!
Elektrik akimi nedeniyle tehlike.
Ciddi mal ve can kaybi meydana gelebilir.
» Calismaya baslamadan dnce ¢calisma kapsamindaki tim cihazlari ve bilesenle-
ri kapatin ve ana sebekeden ayirin.
» Calisma kapsamindaki tim cihazlari ve bilesenleri tekrar agilmaya karsi emni-
yete alin.
» Cihazi uygun bir 6l¢im cihazi kullanarak agtiktan sonra, elektrik yUklu bi-
lesenlerin (6rn. kondansatérler) desarj oldugundan emin olun.
Feldbus
baglaylmsmdakl D Dm"j S .
baglanti nokta- - - —_— -
lan O @rUN
(1) — a0 | e
L= @ ORUN
@ OERR|
S
=R
o[ & [|¥
|| -1
(1]
.0_
BK5250 feldbus baglayicisindaki elemanlar BK5200 feldbus baglayicisindaki elemanlar
(1) DeviceNet baglanti noktasi
(2) Adres secici / Baud hizi ayari
(3) Harici elektrik beslemesi icin baglanti noktalari
ONEMLI! Harici elektrik beslemesi giic kaynag Gizerinden gerceklesmemelidir.
Harici elektrik beslemesi igin robot veya kontrol Unitesini kullanin.
Feldbus .
1
baglayicisini A\ DIKKAT!
baglama Elektrik akimi nedeniyle tehlike.

Agir maddi hasarlar meydana gelebilir.

» Islemlere baglamadan dnce arabirimin harici gerilim beslemesinin kablo-
larinda gerilim bulunmamasini ve tim islemler sonlanana dek gerilim olm-
amasini saglayin.

E' Arabirim kapagini sokin
E' Gerilim azalticiyl arabirimden s6kin

DeviceNet-veri hattini ve kablosunu harici gerilim beslemesi igin gerilim
azalticidaki kablo gegis noktasindan gegirin
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Bus kablosu 2x2 damarli burulmus ve perdelenmis bir hattan olusur. Her iki da-

mar giftinden biri

- Veri aktarimi

- Akim beslemesi icin gbrev yapar (kabloya bagli olarak 8 ampere kadar akimlar
mUmkindur)

ONEMLI! izin verilen azami hat uzunlugu, baud hizina baglidir. Baud hizi segimini
bagli olarak, asagidaki hat uzunluklari gerceklestirilebilir:

- en yiliksek baud hizinda (500 kBaud) azami 100 m

- en dUslk baud hizinda (125 kBaud) azami 500 m

DeviceNet bus kablosunun baglantisi 5 kutuplu soket Gzerinden gergeklesir. Pin 1
Ustte bus baglayicisinda bulunur.

Veri hatlarini agagidaki sekil uyarinca kutuplari dogru sekilde Pin 2 ve Pin 4'e
baglayin

NOT! Yansimalari ve bdylece aktarim sorunlarini engellemek igin, Feldbus
kablolarinin uglarina direngler baglayin.
E Elektrik beslemesini kutuplari dogru sekilde Pin 1 ve Pin 5'e baglayin

Sunlari birlestirin
-Pin1ile klemens X1 /24 V
- Pin5ile klemens X1/0V

ONEMLI! isletime hazirligin saglanmasi igin her iki gerilimin baglantisi gereklidir!

1 2 3 4 5
—— W v+ o ) Red P.M.S. #207C
[ CAN_H o ) White EIA 395 A within wire/cable limits
SHIELD o )
-5 ] CAN L ° ) Blue P.M.S. #297C
)

Black P.M.S. #426C

- -- [l CAN_V-

Ilgili yerlesime sahip DeviceNet baglanti noktasi

BK5200 BK5250
Vendor ID 108 108
Device Type 12 12
Uriin kodu 5200 5250
DeviceNet grubu Group 2 Group 2
MajRev 3 1
MinRev o] 1
ProdName - BK5250 V01.01

168



"Izole edilmis baslik rayini" (1) veri yolu kablosunun (2) perdesi ile elektriksel
olarak birlestirin.

ONEMLI! Feldbus baglayicisinin montaji sirasinda sadece "izolasyonlu" baslik
rayl kullanin. Baslik rayinin, gli¢ kaynaginin toprak baglantisi igin bir elektrik
kontaginin bulunmamasina dikkat edin.

TR

Baslik rayini veri yolu kablosunun perdesiyle birlestirme - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi

8] Perdenin robot tarafinda robot toprak baglantisiyla birlestirilmis olup
olmadiginin kontrol edin

Robot veya kontrol biriminin harici gerilim beslemesini Feldbus
baglayicisindaki harici gerilim beslemesinin baglanti noktalarina takin

DeviceNet-veri hattini ve kablosunu harici gerilim beslemesi igin kablo
baglayicilari yardimiyla gerilim azalticidaki kablo gecis noktasina monte edin

Gerilim azalticiyi orijinal tespit malzemeleriyle arabirime, gerilim azaltici oriji-
nal konumu geri alacak sekilde monte edin

TS/TPS, MW/TT cihaz serisinde:
Baglanti hortum paketinin LocalNet figini araylizdeki LocalNet baglanti nok-

tasina takin
Konfigiirasyon Slave adresini iki gevirme-se¢gcme salteri GUzerinden ayarlayin.
slave adresi Varsayilan ayar = 11
BK5250 Her adrese izin verilmekle birlikte, her adres agda sadece bir kez bulunmalidir.

Ilgili tim bilesenlerin ve cihazlarin sebekeden ayrilmis ve kapatilmis oldugun-
dan emin olun

E' Arabirimin sebekeden ayrilmis olmasina dikkat edin

Tornavida yardimiyla salteri istenen konuma getirin.
- Ust salter tekli garpandir
- Alt salter onlu garpandir

ONEMLI! Salterlerin dogru oturmasina dikkat edin
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Konfigiirasyon
baud hizi
BK5200

170

Ornek

0
1 o
A Adresi 34 yeniden ayarlayin:
- Ust gevirmeli segmeli salter S520:
OO®07 4L
é@q&’——x 10 - Alt gevirmeli segmeli salter S521:
3

Arabirim kapagini orijinal vidalarla, arabirim kapag orijinal konumuna gelecek
sekilde monte edin

ONEMLI! Veri yolu baglayicisini devreye almadan dnce, diiglim numarasini ve veri
yolu baglayicisinin baud hizini ayarlayin.

Ilgili tim bilesenlerin ve cihazlarin sebekeden ayrilmis ve kapatilmis oldugun-
dan emin olun

IEI Arabirimin sebekeden ayrilmis olmasina dikkat edin
E' Dip salterleriile 1 ila 6 MAC ID ayarlayin:

- Salter 1 = en dUsilik degerli Bit (2°)

- Salter 6 = en ylksek degerli Bit (25)

Salter ON konumundayken Bit ayar-
lanmig olur

MAC ID, o ila 63 araliginda ayarlanabil-
mektedir.

Baud hizinin ayarlanmasi 7 ila 8 salterleri ile gergceklesmektedir. Asagidaki tablo,
cesitli baud hizi ayarlari hakkinda bilgi vermektedir.

Baud hizi ayari 1 2 3 4 5 6 7 8

125 kBd - - - - - - off off
250 kBd - - - - - - on  off
500 kBd - - - - - - off on
(varsayilan) 125 kBd - - - - - - on on

Arabirim kapagini orijinal vidalarla, arabirim kapag orijinal konumuna gelecek
sekilde monte edin



Veri aktariminin ozellikleri

Aktarim teknigi

Givenlik diize-
negi

Ag topolojisi
Dogrusal veri yolu, her iki ugta veri yolu sonu (121 Ohm), delikli hat mUmkin

Ortamm
Perdelenmis 2x2 damarli burulmus kablo, perdeleme uygulanmalidir.

Istasyon sayisi
azami 64 katilimci

Azami veri yolu uzunlugu
ayarlanan baud hizina baglidir:
500 kBit/sn'de 100m, 250 kBit/sn'de 250 m, 125 kBit/sn'de 500 m

Aktarim hizi
500 kBit/sn, 250 kBit/sn, 125 kBit/sn

Soket birlestirici
Open Style Connector 5 kutuplu

TR

Isletim modlari
Bit Strobe, Polling, Cyclic, Change of State (COS)

Proses verileri genisligi
96 Bit (Standard konfigilirasyon)

Proses verileri formati
Intel

Gug kaynaginin veri aktarimi devre digi kaldiginda islemi kesebilmesi igin, feldbus
digimuU bir kapatma denetimine sahiptir. 700ms sliresince higbir veri aktarimi
gerceklesmezse, tUm giris ve ¢ikiglar sifirlanir ve gli¢ kaynagi "Stop" durumunda
bulunur. Veri aktarimi tekrar olusturulduktan sonra, islemin yeniden ele alinmasi
su sinyallerle gerceklesir:

- Sinyal “Robot hazir"
- Sinyal “Kaynak arizayi onayla"
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Ariza tespiti, ariza giderme

Giivenlik

Genel

172

/\ TEHLIKE!

Elektrik akimi nedeniyle tehlike.

Ciddi mal ve can kaybi meydana gelebilir.

» Calismaya baslamadan dnce ¢calisma kapsamindaki tim cihazlari ve bilesenle-

ri kapatin ve ana sebekeden ayirin.

» Calisma kapsamindaki tiim cihazlari ve bilesenleri tekrar agilmaya karsi emni-

yete alin.

» Cihazi uygun bir 6l¢im cihazi kullanarak agtiktan sonra, elektrik yUklu bi-
lesenlerin (6rn. kondansatérler) desarj oldugundan emin olun.

DeviceNet
=0 @ OVERFL
S

( 1 0) NO @run
wo @ BUS OFF
0 @ CONNECT
[5le}

( 9 ) @0RUN

@ IOERR

BECKHOFF

BK5200

(1)

(1) LED ADR (Modiil)

(2) LED RUN (Modiil)

(3) LED TX Overflow (Net)

(4) LED Overflow (Net)

(5) LED besleme bus baglayicisi
(6) LED besleme gii¢c kontaklari
(7 LED K-Bus RUN

(8)  LED K-Bus ERR

(9) LED'ler isletim durumu

(10) LED'ler feldbus durumu
(11) LED'ler besleme gostergesi

- sol LED ... Feldbus
baglayicisinin beslemesini
gosterir

- sag LED ... gi¢ kontaklarinin
beslemesini gosterir

BK5200 feldbus baglayicisindaki elemanlar

Bir hata ortaya ¢ikarsa, Feldbus durumu LED'leri veya igletim durumu LED'leri,

hatanin tirinl ve hata noktasini sinyalize ederler.

ONEMLI! Hata giderildikten sonra Feldbus baglayicisi bazi durumlarda yanip
sénme sekansini sonlandirmaz. Besleme geriliminin kapatilmasi ve agilmasi ya da
yazilimi resetlemek suretiyle Feldbus baglayicisini yeniden baslatin.



K veri yolu / igle-
tim durumu
LED'leri (lokal
hatalar)

K veri yolu / isletim durumu LED'leri, Feldbus baglayicisi ve Feldbus klemensleri
arasindaki lokal iletisimi gbsterir. Yesil LED hatasiz igletim sirasinda yanar. Bir kle-
mens veri yolu hatasi olustugunda kirmizi LED iki farkli frekansla yanip séner.

a) Hizliyanip sénme:
Hata kodunu baglatma

b) 1Ilk yavas empiilsiyonlar:
Hata tlrd

c) Ikinci yavas empiilsiyonlar:
Hata noktasi

ONEMLI! Empiilsiyon sayisi, hata
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(a) (b) (c) olusmadan énce son Feldbus baglant
klemensinin konumunu goésterir. Pasif
Feldbus klemensleri (6rn. besleme kle-
mensleri) birlikte sayilmaz.
Yanip s6nme kodu
Hata kodu Hata nedeni Aciklama
1 empulsiyon (o] EEPROM kontrol toplami hatasi
1 Tasma Inline kod tamponu
2 Bilinmeyen veri tipi
2 emplsiyonlar programlanmig konfiglirasyon
o} hatali tablo girisi / bus baglayicisi
n (n<o) Klemens/klemenslerin karsilagstirma tablo-
su hatali
3 empulsiyonlar ¢} klemens veri yolu komut hatasi
4 empulsiyonlar ¢} klemens veri yolu veri hatasi
n (n<0) Klemens/klemensler arkasinda kirilma nok-
tasi (O:baglayici)
5 empdlsiyonlar n (n<o0) kayit iletisimi durumunda klemens veri yolu
hatasi su klemens/klemenslerle
6 empdlsiyonlar ] 6zel veri yolu veri hatasi
n (n<0)

ONEMLI! isletim esnasinda bir hatanin olusmasi, LED'ler lizerinden hemen hata
kodunun verilmesini baslatmaz. Veri yolu klemenslerinin teshis edilmesi i¢in veri
yolu baglayicisina talepte bulunulmalidir. Teshis talebi, agilma isleminden sonra
veya masterin talebi Uzerinden olusur.
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LED'ler feldbus

durumu

174

Feldbus durumu LED'leri feldbusun igletim durumlarini gésterir.

Modiil

Durum

LED ,MS RUN", yesil LED
- yanip séniyor
- sabit yaniyor

konfiglrasyon hatali
durum OK

LED "MS OVERFL", kirmizi LED
- yanip sénuyor
- sabit yaniyor

alis kuyrugunun tagmasi
durum OK

Ag

Durum

LED "NS CONNECT", yesil LED
- yanip sénuyor

iletisim icin veri yolu baglayicisi hazir,
ancak mastere tayin edilmemis

LED "NS BUS OFF", yesil LED
- sabit yaniyor

veri yolu baglayicisi mastere tayin edil-
mis, veri aligverisi gerceklesiyor

LED "NS BUS OFF", kirmizi LED
- yanip séniyor
- sabit yaniyor

I/0 baglantisi zaman agimi
BUS OFF: CAN hatasi, ayni digim
adresine sahip katilimci




Sinyal aciklama DeviceNet/DeviceNet Twin

Genel

Gii¢ kaynagi igle-
tim modlari - TS/
TPS, MW/TT ci-
haz serisi

Genel bakis

Asagidaki sinyal agiklamalari, KL 6021-0010 iletisim klemensine sahip bir araylz
icin gegerlidir (Standart tip)

BK 5200
BK 5250
KL6021-0010
KL9010

ilaveten bir robot arayiiziine baska klemenslerin takilmasi olanagi bulunmaktadir.
Ancak sayl govde buyUklugu ile sinirtidir.

ONEMLI! Diger klemenslerin takilmasi durumunda proses veri ekrani degisir.

TR

Ayarlanmisg isletim moduna bagli olarak Interface DeviceNet/DeviceNet Twin
cesitli giris ve ¢ikis sinyallerini aktarabilir.

Standart manuel kaynak

Isletim modu Eos Eoy Eo3
MIG/MAG Standart kaynak o] o] ¢}
MIG/MAG darbeli ark kaynagi (o] o] 1
Job isletimi (o) 1 0]
Parametre se¢imi dahili (o] 1 1
TIG 1 1 o
ccr/cv 1 o 1

1 (6] o}

1 1 1

CMT / 6zel proses

‘DeviceNet/DeviceNet Twin' sinyal agiklamasi asagidaki bollimlerden olusur:

- MIG/MAG - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi i¢in giris ve ¢ikis sinyalleri

- TIG-TS/TPS, MW/TT cihaz serisi i¢in giris ve ¢ikis sinyalleri

- CC/CV -TS/TPS, MW/TT cihaz serisi igin giris ve ¢ikis sinyalleri

- Standart - Manuel - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi i¢in giris ve ¢ikis sinyalleri

- MIG/MAG Twin DeviceNet - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi igin giris ve ¢ikis sin-
yalleri

- MIG/MAG Twin DeviceNet John Deere - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi igin giris
ve ¢ikis sinyalleri
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MIG/MAG - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi i¢in giris

ve cikis sinyalleri

Giris sinyalleri
(robottan giic
kaynagina)

176

Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
EO1 Kaynaga hazir - High
EO2 Robot hazir - High
E03 Isletim modlari Bit 0 - High
Eo4 Isletim modlari Bit 1 - High
Eo5 Isletim modlari Bit 2 - High
EO6 Master-Tanitici Twin - High
EO7 - EO8 Kullanilmiyor - -
Eo9 Gaz Testi - High
E10 Tel ileri sirme - High
Ei1 Tel geri slirme - High
E12 Kaynak arizasini onaylama - High
E13 Pozisyon arama - High
E1iyh Torg temizleme - High
E15-E 16 Kullanilmiyor - -
E17 - E24 Job numarasi 0-99 -
E25 - E31 Program numarasi 0-127 -
E32 Kaynak simulasyonu - High
RCU 5000i ve Job isletimi isletim modunda
E17 - E23 Job numarasi 0-999 -
E32 Kaynak simulasyonu - High
GUcg (ayar degeri) 0 - 65535 -
(0 % - 100 %)
E33 - E40 Low Byte - -
E41 - E48 High Byte - -
Ark uzunlugu dizeltimi (ayar 0 - 65535 -
degeri) (-30 % - +30 %)
E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -
E65 - E72 Darbe/dinamik diizeltme (ayar 0-255 -

degeri)

(-5 % - +5 %)




Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

E73 - E8O Geri yanma (ayar degeri) 0 -255 -
(-200 ms - +200
ms)
E81 Synchro Puls devre digi - High
E82 SFI devre digi - High
E83 Darbe/dinamik duzeltme devre - High
digi
E84 Geri yanma devre digi - High
E85 Gug tam araligi (0 - 30 m) - High
E86 Kullanilmiyor - -
E87 - EQ6 Kaynak hizi 0 -1023 -

(0 -1023 cm/dk.)

o
. - Lol
Cikig sinyalleri Serino. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
(guc kay- - -
AO02 Limit sinyali (sadece RCU 50001 - High
ile baglantili)
AO03 Proses aktif - High
Ao4 Ana akim sinyali - High
A05 Torg garpma korumasi - High
AO6 Gug kaynagi hazir - High
Ao7 Iletisim hazir - High
A08 Rezerv - -
A09 - A16 Hata numarasi 0 -255 -

A17 - A24 Kullanilmiyor - -

A25 Yapigsma kontroli - High
(yapisma ¢ozUldi)

A26 Kullanilmiyor - -

A27 Robot erigimi (sadece RCU - High
5000i ile baglantili)

A28 Tel mevcut - High

A29 Kisa devre zaman asimi - High

A30 Veri dokUmantasyonu hazir - High

A3l Kullanilmiyor - -

A3Z2 Gug bdlgenin disinda - -
Kaynak gerilimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger) (0-100V)

A33 - A40 Low Byte - -
A4l - A48 High Byte - -
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Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
Kaynak akimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger) (0-1000A)

A49 - A56 Low Byte - -

A57 - AB4 High Byte - -

A6B5 - AT72 Motor akimi (gergeklesen deger) 0 -255 -

(0-5A)

AT73 - A80 Kullanilmiyor - -

Tel slirme (gerceklesen deger) 0 - 65535
(-327,68 - +327,67
m/dK.)

A81 - A88 Low Byte - -

A89 - Ag6 High Byte - -




TIG - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi i¢in girisg ve cikis
sinyalleri

Girig sinyalleri Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

(robottan giic

kaynagina) Eo1 Kaynaga hazir - High
EO2 Robot hazir - High
Eo03 Isletim modlari Bit 0 - High
Eo4 Isletim modlari Bit 1 - High
Eo5 Isletim modlari Bit 2 - High
Eo6 Master-Tanitici Twin - -

EO7 - EOS8 Kullanilmiyor - -

Eo9 Gaz Testi - High
E10 Tel ileri stirme - High o
E11 Tel geri sirme - High
E12 Kaynak arizasini onaylama - High
E13 Pozisyon arama - High
Eiy4 KD devre digi - High
E1i5 - E16 Kullanilmiyor - -
E17 - E24 Job numarasi 0-99 -
E25 DC/AC - High
E26 DC-/DC+ - High
E27 U¢ sekillendirme - High
E28 Darbe devre disi - High
E29 Darbe araligi segimi Bit O - High
E30 Darbe araligi segimi Bit 1 - High
E31 Darbe araligi se¢imi Bit 2 - High
E32 Kaynak simulasyonu - High

Ana akim (ayar degeri) 0 - 65535 -

(0 bis Inay)

E33 - E40 Low Byte - -

E4q1 - E48 High Byte - -

Harici parametre (ayar degeri) 0 - 65535 -

E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -

E65 - E72 Ana akim (ayar degeri) 0-255 -
(0% - 100%)
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Ayarlama darbe
aralg1 TIG

Cikig sinyalleri

(glic kay-
nagindan robota)
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Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
E73 - E80 Devrede kalma orani (ayar 0 -255 -

degeri) (10% - 90%)
E81 - E82 Kullanilmiyor - -
E83 Ana akim devredisi - High
E84 Devrede kalma orani devre disi - High
E85 - E86 Kullanilmiyor - -
E87 - EQ6 Tel siirme (ayar degeri) 0 - 1023 -

(0 - VDmay)

isletim modu E31 E30 E29
Gug¢ kaynaginda darbe araligini ayarlama o] (o] o
Ayar aralig darbe devre digi birakildi (o] o 1
0,2-2Hz (6] 1 o}
2-20Hz o 1 1
20 - 200 Hz 1 o o}
200 - 2000 Hz 1 (6] 1
Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
Ao1l Ark stabil - High
AO2 Kullanilmiyor - -
AO3 Proses aktif - High
Ao4 Ana akim sinyali - High
AO5 Tor¢ carpma korumasi - High
AO6 Gug kaynagi hazir - High
AO7 Iletisim hazir - High
A08 Rezerv - -
AO09Q - A16 Hata numarasi 0 -255
A17 - A25 Kullanilmiyor - -
A26 Yuksek frekans aktif - High
A27 Kullanilmiyor - -
A28 Tel mevcut - High
A29 - A30 Kullanilmiyor - -
A31 Puls High - High
A32 Kullanilmiyor - -




Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
Kaynak gerilimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger) (0-100V)

A33 - A40 Low Byte - -

Aul- A48  High Byte - -
Kaynak akimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger) (0-1000A)

A49 - A56 Low Byte - -

A57-A64  High Byte - -

AB5 - A72 Motor akimi (gerceklesen deger) 0 -255 -

(0-5A)

A73 - A8O Ark uzunlugu 0 - 255 -
(gerceklesen deger) (AVC)

Tel siirme (gerceklesen deger) 0 - 65535 -
(-327,68 - +327,67
m/dk.)

A81 - A88 Low Byte - -

A89 - A96  High Byte - -
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CC/CV - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi icin giris ve
cikis sinyalleri

Giris sinyalleri
(robottan giic
kaynagina)
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Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
Eo1 Kaynaga hazir - High
EO2 Robot hazir - High
E03 Isletim modlari Bit 0 - High
Eo4 Isletim modlar Bit 1 - High
Eo5 Isletim modlari Bit 2 - High
EO6 Master-Tanitici Twin - High
EO7 - EO8 Kullanilmiyor - -
Eo9 Gaz Testi - High
E10 Tel ileri sirme - High
E11 Tel geri sirme - High
E12 Kaynak arizasini onaylama - High
E13 Pozisyon arama - High
Eiy Torg temizleme - High
E15 - E16 Kullanilmiyor - -
E17 - E24 Job numarasi 0-99 -
E25 - E31 Program numarasi 0-127 -
E32 Kaynak simulasyonu - High
RCU 5000i ve Job igletimi isletim modunda
E17-E31 Job numarasi 0-999
E32 Kaynak similasyonu - High
Kaynak akimi (ayar degeri) 0 - 65535 -
(0 - Imax)
E33 - E40 Low Byte - -
Eq1-E48 High Byte - -
Tel sirme (ayar degeri) 0 - 65535 -
(0,5 - VDmax)
E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -
E65 - E72 Kaynak gerilimi (ayar degeri) 0 -255 -
(0-50V)
E73 - E8O Kullanilmiyor - -




Cikig sinyalleri

(gli¢ kay-
nagindan robota)

Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
E81 Synchro Puls devre digi - High
E82 SFI devre disi - High
E83 Kaynak gerilimi devredisi - High
E84 Kullanilmiyor - -
E85 Glg tam araligi (0 - 30 m) - High
E86 Kullanilmiyor - -
E87 - EQ6 Kaynak hizi 0-1023 -
(0 - 1023 cm/dk.)
Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
Ao1l Ark stabil - High
AO2 Limit sinyali (sadece RCU 5000 - High 4
ile baglantili) =
AO03 Proses aktif - High
Ao4 Ana akim sinyali - High
AO5 Torg garpma korumasi - High
AO6 Gug kaynagi hazir - High
AO7 Iletisim hazir - High
A08 Rezerv - -
AO09Q - A16 Hata numarasi 0 -255 -
Al7 - A24 Kullanilmiyor - -
A25 Yapigsma kontrolU - High
(yapisma ¢ozulda)
A26 Kullanilmiyor - -
A27 Robot erigimi (sadece RCU - High
5000i ile baglantili)
A28 Tel mevcut - High
A29 Kisa devre zaman asimi - High
A30 Veri dokimantasyonu hazir - High
A3l Kullanilmiyor - -
A32 Gig bolgenin disinda - -
Kaynak gerilimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger) (0-100V)
A33 - A40 Low Byte - -
Ayl - Ay8 High Byte - -
Kaynak akimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger) (0-1000A)
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Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

A49 - A56 Low Byte - -

A57 - AB4 High Byte - -

AGS5 - A72 Motor akimi (gerceklesen deger) 0 -255 -
(0-5A)

A73 - A80 Kullanilmiyor - -

Tel sirme (gerceklesen deger) (-327,68 - +327,67 -

m/dK.)

A81 - A88 Low Byte - -

A89-A96  High Byte - -




Standart - Manuel - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi
icin giris ve cikis sinyalleri

Girig sinyalleri Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

(robottan giic

kaynagina) Eo1 Kaynaga hazir - High
EO2 Robot hazir - High
Eo03 Isletim modlari Bit 0 - High
Eo4 Isletim modlari Bit 1 - High
Eo5 Isletim modlari Bit 2 - High
EO6 Master-Tanitici Twin - High

EO7 - EOS8 Kullanilmiyor - -

Eo9 Gaz Testi - High

E10 Tel ileri stirme - High o
E11 Tel geri sirme - High

E12 Kaynak arizasini onaylama - High

E13 Pozisyon arama - High

Eigh Torg temizleme - High

E1i5 - E16 Kullanilmiyor - -

E17 - E24 Job numarasi 0-99 -

E25 - E31 Program numarasi 0-127 -

E32 Kaynak simulasyonu - High

RCU 5000i ve Job isletimi isletim modunda

Ei17-E31 Job numarasi 0-999 -
E32 Kaynak similasyonu - High
Tel surme (ayar degeri) 0 - 65535 -
(015 - VDmax)

E33 - E40 Low Byte - -
E41 - E48 High Byte - -

Kaynak gerilimi (ayar degeri) 0 - 65535 -
(10-40V)

E49 - E56 Low Byte - -
E57 - E64 High Byte - -

E65 - E72 Dinamik dlizeltme (ayar degeri) 0 -255 -
(0-10)
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Cikis sinyalleri

(giic kay-
nagindan robota)

186

Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
E73 - E80 Geri yanma (ayar degeri) 0 -255 -
(-200 ms - +200
ms)
E81 Synchro Puls devre disi - High
E82 SFI devre digi - High
E83 Dinamik duzeltme devre digi - High
E84 Geri yanma devre digl - High
E85 Glg tam araligi (0 - 30 m) - High
E86 Kullanilmiyor - -
E87 - EQ6 Kaynak hizi 0 - 1023 -
(0 - 1023 cm/dk.)
Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
Aol Ark stabil - High
A02 Limit sinyali (sadece RCU 5000 - High
ile baglantili)
AO3 Proses aktif - High
Aoy, Ana akim sinyali - High
AO5 Torg¢ garpma korumasi - High
AO6 Gug kaynagi hazir - High
AO7 Iletisim hazir - High
A08 Rezerv - -
AO09Q - A16 Hata numarasi 0 -255 -
A17 - A24 Kullanilmiyor - -
A25 Yapigsma kontrolu - High
(yapigsma ¢ozulda)
A26 Kullanilmiyor - -
A27 Robot erigimi (sadece RCU - High
5000i ile baglantili)
A28 Tel mevcut - High
A29 Kisa devre zaman asimi - High
A30 Veri dokimantasyonu hazir - High
A31 Kullanilmiyor - -
A32 Gug bolgenin disinda - High
Kaynak gerilimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger) (0-100V)
A33 - A40 Low Byte - -
A4l - Ay8 High Byte - -




Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
Kaynak akimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger) (0-1000A)

A49 - A56 Low Byte - -

A57 - AB4 High Byte - -

A765- A72 Motor akimi (gerceklesen deger) 0 -255 -

(0-5A)

A73 - A8O Kullanilmiyor - -

Tel stirme (gerceklesen deger) 0 - 65535 - -
(-327,68 - +327,67
m/dk.)

A81 - A88 Low Byte - -

A89 - A96 High Byte - -
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MIG/MAG Twin DeviceNet (4.100.400) - TS/TPS,

MW/TT cihaz serisi i¢in giris ve cikis sinyalleri

Giris sinyalleri
(robottan giic
kaynagina)

188

Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik
Eo1 Kaynaga hazir - High
EO2 Robot hazir - High
Eo03 Isletim modlari Bit 0 - High
Eo4 Isletim modlari Bit 1 - High
Eo5 Isletim modlari Bit 2 - High
EO6 Master-Tanitici Twin - High
guc kaynagi 1
Eo7 Master-Tanitici Twin - High
guc kaynagi 2
Eo8 Kullanilmiyor - -
EO9 Gaz Testi - High
E10 Tel ileri siirme - High
E11 Tel geri sirme - High
E12 Kaynak arizasini onaylama - High
E13 Pozisyon arama - High
Eigh Torg temizleme - High
El15 - E16 Kullanilmiyor - -
E17 - E24 Job numarasi 0-99 -
E25 - E31 Program numarasi 0 - 127 -
E32 Kaynak simulasyonu - High
RCU 5000i ve Job igletimi igsletim modunda
Ei17-E31 Job numarasi 0 -999 -
E32 Kaynak simulasyonu - High
E33 - E48 GUg (ayar degeri)) 0 - 65535 -
glic kaynagi 1 (0-100%)
E49 - EG4 Ark uzunluk dizeltmesi (ayar 0 - 65535 -
degeri), glic kaynagi 1 (-30 % - +30 %)
EG5 - E72 Darbeli/dinamik diizeltme (ayar 0 - 255 -
degeri), glic kaynag 1 (-5 % - +5 %)
E73 - E80 Geri yanma (ayar degeri) 0-255 -
glic kaynagi 1 (-200 - +200 ms)
E81 - EQ6 Kullanilmiyor - -
Eo7-E112  Gugc (ayar degeri) 0 - 65535 -
glic kaynagi2 (0-100%)




Cikis sinyalleri

(glc kay-
nagindan robota)

Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

E113 - 128 Ark uzunluk dizeltmesi (ayar 0 - 65535 -
degeri) (-30 % - +30 %)
guc kaynagi 2

E1290 - 136 Darbeli/dinamik dlizeltme (ayar 0 -255 -
degeri) (-5 % - +5 %)
guc kaynagi 2

E137 - 144 Geri yanma (ayar degeri) 0 -255 -
glic kaynagi 2 (-200 - +200 ms)

E145 - 152 Kullanilmiyor - -

E153 - 160 Standart I/0 KL2134 - -

Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

Aol Ark stabil - High

Ao02 Limit sinyali (sadece RCU 5000 - High
ile baglantili)

AO3 Proses aktif - High

Ao4 Ana akim sinyali - High

A05 Torg¢ garpma korumasi - High

AO6 Gug kaynagi hazir - High

A07 iletisim hazir - High

A08 Rezerv - -

AO9Q - A16 Hata numarasi gli¢ kaynagi 1 0 -255 -

A17 - A24 Hata numarasi glii¢ kaynagi 2 0 -255 -

A25 Yapigsma kontrolu High
(yapigsma ¢ozulda)

A26 Kullanilmiyor - -

A27 Robot erigimi (sadece RCU High
5000i ile baglantili)

A28 Tel mevcut - High

A29 - A32 Kullanilmiyor - -

A33 - A48 Kaynak gerilimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger)

A49 - A6y, Kaynak akimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger) (0-1000A)
Stromquelle 1

AGS5 - A72 Motor akimi (gerceklesen deger) 0 -255 -
glic kaynagi 1 (0-5A)

A73 - A80 Kullanilmiyor - -

A81 - Ag6 Tel siirme (gerceklesen deger) 0 - 65535 -

guc kaynagi 1

(-327,68 - +327,67
m/min)
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Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

AQ7 - 112 Kaynak gerilimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger)glic kaynagi 2 (0-100V)

A113 - 128 Kaynak akimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger), glic kaynagi 2 (0-1000A)

A129 - 136 Motor akimi (gerceklesen deger) 0 -255 -
glic kaynagi 2 (0-5A)

A137 - 144 Kullanilmiyor - -

A145-160  Tel slirme (gergeklesen deger) 0 - 65535 -
glic kaynagi 2 (-327,68 - +327,67

m/dk.)
A161-168  Kullanilmiyor - -
A169 - 172 Standart I/0 KL1114 - -




MIG/MAG Twin DeviceNet John Deere
(4.100.400.800) - TS/TPS, MW/TT cihaz serisi igin
giris ve c¢ikig sinyalleri

Girig sinyalleri Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

(robottan giic

kaynagina) Eo1 Kaynaga hazir - High
Eo2 Robot hazir - High
E03 Isletim modlari Bit 0 - High
Eoy4 Isletim modlari Bit 1 - High
Eos Isletim modlar Bit 2 - High
E06 Master-Tanitici Twin gli¢ aynagi 1 - High
EO7 Master-Tanitici Twin gi¢ kaynagr - High

: :

Eo8 Kullanilmiyor - -
Eo9 Gaz Testi - High
E10 Tel ileri sirme - High
E11 Tel geri sirme - High
E12 Kaynak arizasini onaylama - High
E13 Pozisyon arama - High
Eiyg4 Torg temizleme - High
E15 - E16 Kullanilmiyor - -
E17 - E24 Job numarasi gli¢ kaynagi 1 0-99 -
E25 - E31 Program numarasi 0-127 -
E32 Kaynak simulasyonu - High

RCU 5000i ve Job igletimi igsletim modunda

Ei17-E31 Job numarasi 0-999 -

E32 Kaynak simulasyonu - High

E33 - E48 GUgc (ayar degeri) glic kaynagi1 0 - 65535 -

(0-100 %)

E49 - E64 Ark uzunluk dizeltmesi (ayar 0 - 65535 -
degeri) (-30 % - +30 %)

EG5 - E72 Darbeli/dinamik diizeltme (ayar 0 -255 -
degeri) (-5 % - +5 %)
guc kaynagii

E73 - E80 Geri yanma (ayar degeri) 0 - 255 -
glic kaynagi 1 (-200 - +200 ms)

E81 - EQ6 GuUc (ayar degeri) 0 - 65535 -
glic kaynagi 2 (0-100%)
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Cikis sinyalleri

(gli¢ kay-
nagindan robota)

192

Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

EQ97 - 112 Ark uzunluk dizeltmesi (ayar 0 - 65535 -
degeri) (-30 % - +30 %)
guc kaynagi 2

E113 - 120 Darbeli/dinamik dlizeltme (ayar 0 -255 -
degeri), glic kaynagi 2 (-5 % - +5 %)

E121 - 128 Geri yanma (ayar degeri) 0 -255 -
glic kaynagi 2 (-200 - +200 ms)

E1290 - 136 Standart I/0 KL2134 - -

E137 - 144 Job numarasi giu¢ kaynagi 2 0-99 -

Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

Aol Ark stabil - High

Ao02 Limit sinyali (sadece RCU 5000 - High
ile baglantili)

AO3 Proses aktif - High

Ao4 Ana akim sinyali - High

A05 Torg¢ garpma korumasi - High

AO6 Gug kaynagi hazir - High

A07 iletisim hazir - High

A08 Rezerv - -

AO9Q - A16 Hata numarasi gli¢ kaynagi 1 0 -255 -

A17 - A24 Hata numarasi glii¢ kaynagi 2 0 -255 -

A25 Yapigsma kontrolu High
(yapigsma ¢ozulda)

A26 Kullanilmiyor - -

A27 Robot erigimi (sadece RCU High
5000i ile baglantili)

A28 Tel mevcut - High

A29 - A32 Kullanilmiyor - -

A33 - A48 Kaynak gerilimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger), glc kaynag 1 (0-100V)

A49 - A6y, Kaynak akimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger), glic kaynagi 1 (0-1000A)

AGS5 - A72 Motor akimi (gerceklesen deger) 0 -255 -
glic kaynagi 1 (0-5A)

A73 - A80 Kullanilmiyor - -

A81 - Ag6 Tel siirme (gerceklesen deger) 0 - 65535 -
glc kaynagi 1 (-327,68 - +327,67

m/dk.)

A97 - A112  Kaynak gerilimi (gerceklesen 0 - 65535 -

deger), glc kaynagi 2 (0-100V)




Seri no. Sinyal tanimi Alan Etkinlik

A113-128  Kaynak akimi (gerceklesen 0 - 65535 -
deger), gl kaynagi 2 (0-1000A)

A129 - 136  Motor akimi (gerceklesen deger) 0 -255 -
glic kaynagi 2 (0-5A)

A137 - 144 Kullanilmiyor - -

A145-160 Tel siirme (gergeklesen deger) 0 - 65535 -
glic kaynagi 2 (-327,68 - +327,67

m/dk.)
A161 -168  Kullanilmiyor - -
A169 - 172 Standart I/0 KL1114 - -
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Konfiglurasyon ornekleri

Genel Klemenslerin turd, bit odakl (dijital) veya byte odakli (analog veya karmagik) kle-
mensler arasinda ayirt edilmektedir.
- dijital klemensler: KL1114, KL2134, KL2612
- analog klemensler: KL4001
- karmasik klemensler: KL 6021

Proses ekrani dnce byte odakli klemensleri ve arkasindan bit odakli klemensleri
gosterir. Ayni tirden klemensler durumunda klemenslerin pozisyonu da 6nem
tagimaktadir. Klemensleri ¢esitli sekillerde takma olanagi nedeniyle, genel gecgerli-
Llige sahip bir proses ekraninin tasviri mimkuin olmamaktadir. Bu nedenle acikla-
ma her Kurulum seti durumunda EQ7 veya AQ7 sinyal dlizeni ile birlikte
baslangicta gerceklesir.

ONEMLI! Bu nedenle dogru proses ekraninin belirlenmesi sadece gercekten
takilmig klemensler sayesinde gerceklesir.

Konfigilirasyon Kurulum seti yapi pargasi numarasinin kullanimi durumunda sinyallerin dlzeni
ornekleri (4,100,458)
= =

o = o o

5 T s | B

| 8 e 2

X 4

Giris Sinyal tamini Bolge Etkinlik
Giic kaynagi
EQ7 - E104 Kullanilmiyor - -
Ei105 - E112 isaret 1 32 - 254 -
E113 - E120 isaret 2 32 -254 -
E121 - E128 isaret 3 32 -254 -
E129 - E136 isaret 4 32 -254 -
E137 - E144 isaret 5 32 - 254 -
Ei45 - E152 isaret 6 32 -254 -
E153 - E160 isaret 7 32 -254 -
E161 - E168 isaret 8 32 - 254 -
E169 - E176 isaret 9 32 -254 -
E177 - E184 isaret 10 - -
E185 - E192 isaret 11 32 -254 -
Cikis Sinyal tamini Bolge Etkinlik
Giic kaynagi
A97 - A192 Kullanilmiyor - -
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Kurulum seti harici I/O Kurulum seti kullanimi durumunda sinyallerin dizeni
(4,100,287)

o

<
Giris Sinyal tamini Bolge Etkinlik
Gii¢c kaynagi
E97 Digital Out 1 - KL2134 /1 - High
Eo8 Digital Out 2 - KL2134/5 - High
Eo9 Digital Out 3 - KL2134 /4 - High
E100 Digital Out 4 - KL2134 /8 - High
Cikis Sinyal tamini Bolge Etkinlik |°_:
Gic kaynagi
A97 Digital In 1 - KL1114 /1 - High
A98 Digital In2 - KL1114 /5 - High
A99 Digital In 3 - KL1114 / 4 - High
A100 Digital In 4 - KL1114 /8 - High

Cift kafa feldbus kurulum setinin kullanimi durumunda sinyallerin dizeni
(4,100,395)

o ~— o

om X X
Giris Sinyal tamini Bolge Etkinlik
Gii¢ kaynagi
EQ7 Digital Out 1 - KL2612/1 - High
EQo8 Digital Out2 - KL2612/5 - High

Feldbus harici 2A0 / 4DO kurulum seti kullanimi durumunda sinyallerin diizeni
(4,100,462)

BK 5200
KL6021
KL9010
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Giris Sinyal tamini Bolge Etkinlik

Gic¢ kaynagi

Eo7 — E112 Analog Out 1 KL4001/1 0 — 32767 -
(0-10V)

E113 — E128 Analog Out 2 KL4001 /1 0 — 32767 -
(0-10V)

E129 Digital Out 1 - KL2134/1 - High

E130 Digital Out 2 - KL2134/5 - High

E131 Digital Out 3 - KL2134 /4 - High

E132 Digital Out 4 - KL2134/8 - High




Teknik ozellikler

DeyiceNet Gerilim beslemesi 24V DC (20 ...29 V DC)
baglayicisi BK veri yolu kablosu 11 - 25 V {izerinden
5250 (DeviceNet spesifikasyonu uyarinca)
Gug tuketimi yaklagik 100 mA

Potansiyel ayrimi 500 Vetf

(K veri yolu / besleme gerilimi)

Veri yolu klemensi sayisi 64

Cevresel bytelar

512 giris byte
512 cikis byte

Konfiglirasyon arayizu

KS2000 i¢in mevcut

Baud hizi

norma uygun:
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud

Gerilim dayanimi

500 Vet
(Gug kontagi / besleme gerilimi)

Isletim sicaklig

0°Cile+55°C

Depolama sicakligi

-25 °Cile +85 °C

nispi nem

% 95 yogusma harig

Vibrasyon/sok mukavemeti

IEC 68-2-6 / IEC 68-2-27 uyarinca

EMU mukavemeti Burst / ESD

EN 50082 (ESD,Burst) / EN50081 uyarinca

Montaj konumu istendigi gibi
Koruma derecesi IP20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr Communications adapter
ProdCode 5250
ProdName BK5250 V01.01
MajRev 1
MinRev 1
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DeviceNet
baglayicisi BK
5250

198

Gerilim beslemesi

24V DC (20...29 V DC)
veri yolu kablosu 11 - 25 V UlUzerinden
(DeviceNet spesifikasyonu uyarinca)

Gug tuketimi yaklagik 100 mA
Potansiyel ayrimi 500 Vetf

(K veri yolu / besleme gerilimi)
Veri yolu klemensi sayisi 64

Cevresel bytelar

512 giris byte
512 ¢ikis byte

Konfiglirasyon arayizu

KS2000 igin mevcut

Baud hizi

norma uygun:
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud

Gerilim dayanimi

500 Vet
(Glg kontagi / besleme gerilimi)

Isletim sicaklig

0 °Cile +55 °C

Depolama sicakligi

-25 °Cile +85 °C

nispi nem

% 95 yogusma haric

Vibrasyon/sok mukavemeti

IEC 68-2-6 / IEC 68-2-27 uyarinca

EMU mukavemeti Burst / ESD

EN 50082 (ESD,Burst) / EN50081 uyarinca

Montaj konumu istendigi gibi
Koruma derecesi IP20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr Communications adapter
ProdCode 5200
MajRev 3
MinRev 0]
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Twin DeviceNet (4,100,400)

FRONIUS LOCAL NET OUT FRONIUS LOCAL NET IN
I+t oot IVNIGERL I+ + 59 F INLEGL
D’ﬁ&é@&é“ggééé Dambomééﬁﬁé
I<<IFIEISSS ITI<<IFSFSSS
|
> |
cl=Tzlo[n oo [ [>© L*Imﬂmmnm>z§
—><110
-
2
3
4
Wl o lal SR E o (=] [SRINY [GEE
x x x x x x
> > > J J J
14
-
|
x
o
oo s e NI
ES
@ @ e
|
g m
I + N s
®owow W o EEE A
T >
A
3
— " W s+ wme SEFEFHF go
+A2=X1 =
— 424V 2
2T L oh TxD RUN =+
3 g ar N = >
— RXOH % O 2 O ;
o= o0 £ £ w
2:_ e [0 o ;NI
L 6 mH opzzopy & TS
| 7 g 8
=
3
\Q> o o . TxD RUN E;i
I +A3—X2 W O+
+@3—X1 RXDH —3—?( ERS P
lo— vy W@ poH —D2——— RO mvomsoms  — RO L
———2— L 20, oo —D— e Qv o o zopzzond & T 5
S po 2 S 3w —4 £¥ EeetacDl el —
4 s 5 i
———=C= N 2 RXDL —=
5 > 6
— TXDL XL —= .
Sc— moH oD ~—>7 5'5
| +oay —8 E\D;
#2&
20
2

201



202

DeviceNet Multibus (4,100,444)
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(= N CAN-L —“4C
>‘< /J; CAN—H 2
—Xg.1 ‘
= GND A
3 &p? s _x6 n
5 @% c 4 Il
Z ool D2 2
g +oov D —X6
9 TXDL £ 5
TXDH d 5
4 H
e —X6
S +2av L ;
& RxoH

1/0’s MULTIBUS

OPTION EXT.



BB ettt ettt ettt ettt ettt 204
B ettt ettt ettt 204
B RTITR ettt erean 204
BRI T T 2 e 204
FEOELE - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig ZaTU ..o, 204
B B e 204
RZFRMI - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig Z T ........ooiooeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e, 205
BB IMEB ARSI T BUITEER. ... 205

T B B I T R A B B oottt 206
B ettt 206
D R R B B U 0 e 206
R R R R G B8 oo, 206
MATVHIIEFCEE BKS5250....... oottt ettt e e eee e e e eeeeae 208
TEAFZEEDEE BK5200........ oottt e et 208

B o I ettt 210
LB 5 NSO OO 210
B B T B oottt 210

B R A BB R DR e 211
B ettt 211
I e 211
KR/ TYEIRS LED (FRHIEEIR) oo 212
IRITRERIARTS LED ..o 213

DeviceNet/DeviceNet TWin EB BB ..........cooovvoieoecee e 214
B ettt ettt ettt ettt 214
;Eilﬁﬂﬁiﬁ - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig BT ..o, 214
T ettt ettt ettt ettt ettt et e et et r e 214

MIG/MAG - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig RIUBIHAR B E S ..o 215
BIAES (ML B AEIERIR) e 215
IS S (BB R R BB ) e 216

TIG - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig BRIV AR S S .o, 218
BIAES (MALBEAEIERIR) oo 218
TIG BIOHTEEEIIEEE ..ot 219
BB S (BB R R BB ) e 219

CC/CV - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig RFIBVRATEES .o, 221
BABS (MALBEAZIEBIR) oo 221
B E S (BB R R BB ) e 222

FRAEF T - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig RIUBIHAR B S S ..o, 224
FIAES (MALBEAZIERIR) oottt 224
B E S (BB R R BB ) e 225

MIG/MAG Twin Device-Net (4.100.400) - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig RFIMEMANBEES ... 227
BAES (MALBEAZUEBTRIIA) oo 227
IS S (BB R R BB ) e 228

MIG/MAG Twin DeviceNet John Deere (4.100.400.800) - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig RFIBHEA 230
B B B B oo

B A T T (M BB AR B ) oottt et e et 230
B E T (B R R B A ) oottt 231
B B 00 ettt 233
R B ettt 233
B B TR 00 oottt 233
B R BB oot 236
DEVICENET BB BT BK5250 ... oottt et 236
DEVICENEE HBERE BK5200 ... oottt e et et e e e e 237
B B B ..ottt ettt ettt e ettt r s 238
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EEAIR

MERRIt TR

EOERE-TS/
TPS ~ MagicWave/
TransTig &%

sz

VAVAY Sc—g

204

A R

IRIBEN TR YR EERR

LERSRIBES B ERA B HEMM =75k o

> (ERIRAFINIBBERZRAR S ARITR AR 2 SRR EFIOEE
> TERRHATDIEBAEX o

> FRHIERAISEUAREAREHNABE RSB

DeviceNet 2—MFAMEY ~ EF CAN &S - T CAN N ZHRF 2 A BREEBHATMA
R —TSZE R ESIEERMNLS - BAIRALAN CAN TREZRT THER T - £8
sH{EN AU ER CAN HiiRE—H%% » HRiE CAN TEESNARENEX ° CAN {XA]
EXYEEMEERIFE

DeviceNet KA THRAERFE » MIfE CAN thiliERF TR o FAMIGEMEHEE
th& (Open DeviceNet Vendor Association » ODVA) fEA—MEIIMhS > A
DeviceNet ZZHIFHIE AP IR - ODVA BAIUBRFIE M & HIE IR S A AESTE
B—TR2EFRHRIE (BL88EEEEIIHR—RATFIE) o

FEMHIIE > CAN B2 _EAERSIRMER A/ ML 2 ENFRIEF RIR(EIBIE WL
YRR o S4B 528 BK5200 (BR{FRRZS B2) SZRFEN/MAHURIE (B19ERR) > Hp R
LR RRBIEMI o FERKBVREF » BEABESHRTERITZENRE -

DeviceNet B3 =2 G AZEEVNBERIEIZES o Tl 1A LOF R A L 72 R /E(ERY C
B E UANEEE) > ARARITENERSNERSIARL (TREERRFZE
HITEFEE) > MXEEZEIRTFEHIEREEN - f—HNGZRITARHA—TE
BT %1

(1) WA B = LN HREE
BT DeviceNet #E&MIIH 24
Mot EBIE

(2) LocalNet 0
BT iEiEpats

T

(2) (1)

LR

BE | HBAROEREE LocalNet B > “VhKAEIY” BEFEEPRS (R X
FopiEl) o



Ax “NBABEONESHENKER” NEZEER » BSRERIEERBPPIREN
“MIG/MAG 121%” 1 “BNIRIESE B9 -

MR - TS/
TPS ~ MagicWave/
TransTig &%l

(1) == (6) H2sA

(2) DeviceNet (7 JR225E

(3) chékek (8) S ALY

(4) o221} 9) DeviceNet $#3EE4
(5) J21e (10) S#NSE

ZRIMNBRRAIRO  EBE | LEIMNBRAREONGIUBENTEN

H935PA - BGIASEIRS LN TR
- MYELBERUNS RIRS | ASE T LE
- IR SRS R L EERE T MBI RIFRAE
- WR24VEREEESHEEESHNERZEZERE o
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EENECEN IS SR E R

MEEBeRL
g

EEIGEEEE
25

206

A R

Rk o

LERSPIBE S B ERA B HEMM =375k -

> EFRIEZA 0 XFAFABRXBIKEMEY - FREIREMNETF -

> RIFFFBMRXIREMEGLUEETEERAR -

> fIHRER > FRAAENVENSNEHRRIG WBER) BEEKRB -

DeviceNet

OVERFL
.MS
@ruN
."aus OFF
@ CONNECT

@ORUN

@ I0ERR|
S
I
Slg
i
Ol &
=
158475 5 88 BK5250 _FRITF H15/8 475 588 BK5200 _FEITHF
(1) DeviceNet 0
(2)  hnbRERSE / RASERIRE
(3)  SMERERRftERIEC

EE | FMEIBRHITINEBRMEER o HFHSATIEG AT INBERALEE o

A V1YY
BRFERR o

LRSI BE S B B M 455K o
> FFIRIRMEZAD  IBARIZONIMNIRRAEBL A TIERES - BERBRETHRZ
AN —BEA TR ©

RO

MIEO Y PRSI E

% DeviceNet SIBLAISMIRE Tt e BB 2RI R 2 AL B P HA S 22
R —TT 2Q BIMRLEA— X RIRAAR o ERXFRLT - —35 %

- RS
- —WATHRERHN (BR&EEAE A REBURT BEL4)

BE | FIATFHNRKEAKEZEURATRIFE o RIBFMNEMNESTER » BEKET N @
- EBERYFE (500 kBaud) F&K 100 m
- REKIFE (125 kBaud) F&K 500 m



DeviceNet SRR EFPTIR LAY 5 SIHMECHITIERE o 5IM) 1 I T 2L4M S /AT

Zp o
[4] MTEFT > FBERLEZEISIM 2 /51 4 £ CERARNE)

ST | N IR SR SR - SATERIIR R B AT e AR SS o
[5] %SRS M 1 315 £ GERRY)

%

- 31H L EEEIERIBT X1/24V £

- 31} 5 EBEIERBT X1/0V £

BE | BIERMNEE > AR EERRISLBEE o

D A VO Y
O O O O O
1 2 3 4 5

i . [ V+ o ) Red P.M.S. #207C
[ CAN_H o ) White EIA 395 A within wire/cable limits
SHIELD o )
] CAN L ° ) Blue P.M.S. #297C
)

Black P.M.S. #426C

- -- [l CAN_V-

HE IR 3R DeviceNet #2[7

BK5200 BK5250
L7 1D 108 108
REHS 12 12
P ftis 5200 5250
DeviceNet A 482 482
MajRev 3 1
MinRev 0 1
ProdName - BK5250V01.01

£ “BESKIMET (1) MBLBLSRERK (2) ZzEBIIBESER

BE | ZENMYSLMERN - REMER "85 ENE - BRZANESBIFEN
ik 2 (8] A B SRR o
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Mt E
BK5250

SR E
BK5200

208

1FZRIBES B FERATTIZERE - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig #5Y

KEZRRES EERIIN AR

[o] *H 88 ASUERI RS LRYSMNERERIRIEIZ R N7 S 4B 5 88 L RVSMNERER AR (it I O
ER 4R FRE DeviceNet FHELANIMD FE A AE FR A0 IE 1R B W KPR B PRV BB LR

=kt

ERARGBEE AN THFREEEREEOL - BERNTHFEELTFHRIGUE

x3F TS/TPS ~ MagicWave/TransTig &% :
Brrpgksk FHY LocalNet #ESKI@REIHEOLHY LocalNet #0 +

R AR T X E ML -
ERLIRE = 11

FRA LS RIER » S/ Mtk R AETERLS E I — o
WRAFE R B AR T XA % 5 s RU
RGN B2 5 BRI

IR LTI SIS FIFF R B
- ERFE ERERRSL
- FAFEEMERER

B2 | FHRAXEERES

907 7T'\f§ﬂ
2N x1
h GBI 34
- EAHEEEIR SR S520 : 4
2 10 - AR XS521 3
\994

[4] FERRKAVERS]  FIROFEEOERAME

BEE | IRHEABARZA  FRESLUBEHFNRRSTIRIGE -

WIRFTE RS TR B XA 5 SR T
RIS B 5 F R



EM DIP FFX 1 £ 618& MACID :
- AR 1=sEBHRIL(20)
T AX6=EEANMIL(2)

MRFARLF “ON”  (FF) (IE > WERR
BiIREIZ

MAC ID RYRTFSEREI N 0 B/ 63 ©

BERFEAAX TN HTIRE - TRPEITAXFRKEFRIZENER °

BRERE 1 2 3 4 5 6 1 8
125 kBd S R
250 kBd N
500 kBd - - - - - - %
(BAIA) 125 kBd e

[4] ERAREKERST  FIROIFEEOERAME
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£ 6T LTS i

fehbR

REINEE

210

IR IR
AL M B « BAFEREZHEF (121 Ohm) M4k

A
iyl
BRI 2x2 S LBELS (BT HBITRRK) o

Ui

R%641MTR

BABAKE
BURT R !
500 kBit/s B39 100 m » 250 kBit/s Bd/9 250 m » 125 kBit/s B$/3 500 m

RRRIERE
500 kBit/s * 250 kBit/s ~ 125 kBit/s

WA
FREURAS > 5 510

#BRIEEI
i@ ~ %38 ~ f&IF ~ “KREEL” (COS)

HEBIEEE
96 fii (t7/EACE)

PUEES S €50 320

Intel

NGR4T REEE FRENNES » B REIESHET - WA H R B IRHENZS
12 o 1R 700ms WKE KT > WARRKEERARANBL > RRERHA “S
1" RS - —BEMEILKERY > WATESHREZIE :

- MEARME 55

- REREE 55



=2 A Bk

Rk o

LERSPIBE S B ERA B HEMM =375k -

> EFRIEZA 0 XFAFABRXBIKEMEY - FREIREMNETF -

> RIFFFBMRXIREMEGLUEETEERAR -

> THRER > RRASENNENSRETELSE (WNHERR) SHEME -

—MI5EA (1) LEDADR (k)

(2) LEDRUN (&)

(3) LEDTX:#WH (WKR)
(4) LEDH (M%)

(5) LED B4R a2 EIR
(6)  LED E3/fsisxEiR
(7) LEDK&E£RUN

(8) LEDK MZERR

= (9) IERAELED
B o 007 (1 (10)  BUBMLRE LED
NO .MRSUN n
(10) o :":s:sor: ; (11) fH#EBLED
i ' M LED... BEEMZ BEBE
(9) oo BB
N A LED... {538 = BB IR
S
s ||
= Qg
;: ol g

W17 78 5 45 BK5200 _LAITTH

MREZREHIR > WG BLRT/ TIERS LED 2R BB X EIREBEMPR LA EUENE

5o

BE | AREERT  —BEIRRYLE » MR AR SRR ETHANREFT - A XHB
IARERBESEENRN » UEMBHINIE LRSS
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K B4 | TIERRS
LED (Zihikiz)

212

K24 LED (TP LED) ¥iaiEiy 445 5 S 4% EinF Z BRI tis 5
B0 o RAHEIRIEE LED KR - MRREERIRFSL&HEIR » WAE LED = LARM
R ERIES (] BIRRIAILR o

(a)

(b)

a) RERIAME
BRI

b) S—MMERKki :

HREE

c) HIZMMERKH :

BIRIE

EE | R ETREHRZAIRE—
B EERRTFIMUE - TRV S L%
ERRF (BIERERRF) FIHEE
o

JAEICES
RS RS BiEA
1 Bk 0 EEPROM #ZEaFNE51R
1 AU X it
2 RENFIEXRTY
2 Bk ‘RIZBCE
RIEMNRFZB/BREBER
n (n<0) EFnRTFRERTIER
3 fxoA 0 ERn T EEmTHiE
4 B 0 ERnT SRR TEIR
n (n<0) ERRTFEAEAF (0: 8583
5 Bk n (n<0) 5B FE T 7B EHEHIEREFR
KR
6 Bk 0 BRI SRR
n (n<0)

BE | SRR R EHEIRN - SEEABASIIENERTE LED £ o AIUAKELME X
BEERIRFHRITIZHT  ZEMERBERKBEEER » AT EVIEKREMR °



MFELRE LED MPELIRES LED BERMG S LM TIERE -

R RE

LED “MSRUN” (MSizfT) » 3&

LED FEEARIEA

- [N REEE

K=

LED “MSOVERFL” (MSi#H) >4

LED FEUBAT G

- [N REEE

-K=

L RE

LED “NSCONNECT” (NSEH) - 4

& LED BERMEREMTFESES  EHREES
- (R BoLa =M

LED “NSBUSOFF” (NS =&x%iH)

436 LED SEBEBRESEETN » EEHITHIER
- K= 5

LED “NSBUSOFF” (NS B%&xi) >

4168 LED I/O 35BS

- IR SELXHF L CAN iR TRAETEHEEN
k= TRtk
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DeviceNet/DeviceNet Twin {555 EH

e W TFESHRERTSEA KL 6021-0010 BEEEET (FER) ME0
=)
S & 8 o
o © N S
Y X o |
mn M S e
\'d

AR LA 28 AR O R R EFSNVER R F o B2 > AIURERNREFRERREINRRYT
HIPRE! o

BE | TL2EIIMNIEREFIY 0 IRRBIERGILKETE -

FRIET - TS/ DeviceNet/DeviceNet Twin #EORT LU H ZMIMAMBLES » EEBURFAMERER o

TPS ~ MagicWave/

TransTig &7 B E05 E04 E03
MIG/MAG #7f Synergic \#4# 0 0 0
MIG/MAG BX )& 0 0 1
Job &3 0 1 0
RERSEERR 0 1 1
TIG 1 1 0
Ccc/cv 1 0 1
WEF TR 1 0 0
CMT/45%TE 1 1 1

B “DeviceNet/DeviceNet Twin” 155 iRBERU TEPOER -

- MIG/MAG - TS/TPS * MagicWave/TransTig RFINHAFMEES

- TIG-TS/TPS « MagicWave/TransTig &FIBMAMBHEES

- CC/CV-TS/TPS ~ MagicWave/TransTig RF|HEMAMEHES

- tREFI - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig RFIREANEHES

- MIG/MAG Twin DeviceNet - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig RF|HEMAMEHES

- MIG/MAG Twin DeviceNet John Deere - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig 25895
AMEHES
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MIG/MAG - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig &FIBI% A

MiahES

RARGS (MHEE
ABIBIR)

527100 ES2FF FE BR1E
EO1 IRIETT A =
E02 M2s ARRZE =
E03 Bit 0 12 1FIE= =
E04 Bit 1 2 1FIE= =
E05 Bit 2 I 1EIE R =
E06 FHIRAI Twin =
EO7 - E08 KEEMA
E09 S =
E10 ZFes =
E1l B4 =
E12 REIREE =
E13 b5 R N =
E14 BZIZE =
E15-E 16 KEA
E17-E24 Job & 0-99
E25-E31 BEFHES 0-127
E32 IR IERE =

33 RCU 5000i i&#28H 4 F Job =
E17-E23 Job S 0-999
E32 IR =

hE (AEE) 0- 65535

(0 % - 100 %)

E33-E40 BF®H
E41 - E48 S

IMKIEIE (LREE) 0- 65535

(-30 % - +30 %)

E49 - E56 BFT
E57 - E64 aBFH
E65-ET72 Bk /chSIRIE (4REE) 0-255

(-5% - +5 %)

215




EHiES (MBIR
ZMBEN)

216

=271 ESa FE B
E73-E80 1R22[E)% (LREE) 0-255 -
(-200 ms - +200
ms)
E81 Eibigr 9=z - =
E82 SFI 2 F - =
E83 B /B IEIER A - =
E84 ey eARIpe 2= - =
E85 FERTHEIEE (0-30 m) - =
E86 RER - -
E87-E96 IRIHIRE 0-1023 -
(0-1023 cm/min)
=271 ES2HR FE B1E
A01 BIlaE - =
A02 FRAES (&R F RCU 5000i) - =
A03 SIEHCE - =
A04 FERES - =
A05 IZHOREIE(RIF - =
A06 BRIk - =
AO7 B - =
A0S &H - -
A09 - A16 HEiRES 0-255 -
AT - A24 REEA - -
A25 b 22 2 - =
(IR 22 MIZHFR )
A26 RIEMA -
A27 #es Ainial ((UEBF RCU - 5
5000i)
A28 JR 22 3 - =
A29 HBATAE R - =
A30 HIESIL TR - =
A31 REEA - -
A32 IhELFEES - -
IREREE (FRE) 0- 65535 -
(0-100V)
A33 - A40 BFT - -
A41 - A48 SE: - -




52715 E52R FE& RIE
JRIZER (SEBR{E) 0- 65535 -
(0-1000A)
A49 - A56 [59=30 1 - -
A5T - A64 =SFD - _
ABS5 - AT2 AR (SERRME) 0-255 -
(0-5A)
A73-A80 KRfEMA - -
RRE (S2PRE) 0- 65535
(-327.68 - +327.67
m/min)
A81 - A88 B=FT - -
A89 - A96 BT 3 _

217




-I.':-I:.'I?*_ TS/TPS ~ MagicWave/TransTig R&FIR AN
=5

WAES (ME  gris ES &R T HRIE
ASIBR) E01 JRIEIA i &
E02 M2s AL - =
EO03 Bit 0 # 2= - =
E04 Bit 1 {2z - =
E05 Bit 2 &= - =
E06 EMIRBI Twin - -
EO7 - E08 KfEH - -
E09 SEM - =
E10 =512 - =
E1l Ry - =
E12 REIREER - =
E13 fh I RN - =
El4 RIR LR - =
E15-E16 KfEM - -
E17-E24 Job S 0-99 -
E25 BiR /R - =
E26 BiR-/ BRt - =
E27 B anHIEK - =
E28 BohEE A - =
E29 BxPSEE Bit 0 - =
E30 BxHSEE Bit 1 - =
E31 BkoSBE Bit 2 - =
E32 JREEELL - =
FER (BEE) 0- 65535 -
(0 bis Imax)
E33-E40 B¥T - -
E41-E48 BT - -
SMERSE (LBEE) 0- 65535 -
E49 - E56 BFT - -
E57-E64 aBFD - -
E65-ET2 ERteER (BEE) 0-255 -

(0% - 100%)
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FIE =SB FE #R{E

E73-ESO BEHE (ATEE) 0-255
(10% - 90%)

E81-E82 RIEF - -

E83 Bt R - )
E84 HEERE - =
E85 - E86 RIER - -
E87 - E96 RLRELEFRA (BEE) 0-1023 -
(0 - vVDmax)

TIG BRASEEIRE BElE E31 E30 E29
1% B BIRR A ORSERE 0 0 0
BERAKAIZEEE 0 0 1
0.2-2Hz 0 1 0
2-20Hz 0 1 1
20 - 200 Hz 1 0 0
200 - 2000 Hz 1 0 1

WHES (MER  gris ESEH FE HR1E

EIMBA) - =
AO1 EBINRE - =
A02 KIER - -
A03 TIZHE - =
A04 FEMES - =
A05 IR IE(RIR - =
A06 FIRTLEE - =
AOT B - =
A0S &R - -
A09 - A16 HIRRS 0-255
Al7 - A25 RER - -
A26 =IUEE - =
A27 RIEF - -
A28 182471 - =
A29 - A30 RER - -
A31 = B Rk - =
A32 KIER - -
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220

=271k =52 FE& RIE
JRIZHBE (S2FFRE) 0- 65535 -
(0-100V)
A33-A40 BFTH - -
A41 - A48 BFD - -
IBEER (KFRE) 0- 65535 -
(0-1000A)
A49 - A56 f53=a0] - -
A5T7 - A64 =2FH } _
ABS5 - AT2 TR (SEPRE) 0-255 -
(0-5A)
AT73-A80 g (SEBRME) (AVC) 0-255 -
RRE (S2PRE) 0- 65535 -
(-327.68 - +327.67
m/min)
A81 - A88 f59=a0] - -
A89 - A96 =2FT - _




CC/CV - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig &% AT
mHES

WAES (MHE gris fESEH FH HRAE
ASIRR) E01 JRIBTTIA =
E02 s ARLLE =
E03 Bit 0 $R{FHE =
E04 Bit 1 2 {FIE =
E05 Bit 2 IR {EIE =
E06 FHIRA Twin =
EO7 - E08 RIEH
E09 SN =
E10 Tz =
E1l By =
E12 REEIREE =
E13 fh i RO RS =
E14 BRI =
E15-E16 ENEDE
E17-E24 Job S 0-99
E25-E31 EFHRS 0-127
E32 JRIEE =

3R F8 RCU 5000i &#=28H 40 F Job 3

E17-E31 Job 2 0-999
E32 YRR =
IRIZER (LBEE) 0- 65535
(0-lmax)
E33- E40 {[59=30 1
E41-E48 =2FN
RURE (LBEE) 0- 65535
(0,5 - vDpmax)
E49 - E56 ([59=30 1
E57 - E64 =2FN
E65-ET72 IBERBE (BEB) 0-255
(0-50V)

E73-E80 REA
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AHES (MEBR
EIMEEN)

222

=271k ESaM FE BR1E
E81 G ree=y=: - =
E82 SFI 2 F - =
E83 IRIEBERR - =
E84 RfEA - -
E85 SEETNESERE (0-30 m) - =
E86 KB - -
E8T-E96 IRIERE 0-1023 -
(0-1023 cm/min)
227105 558 FE BR1E
A01 BINIEE - =
A02 PRAMES ({WEFAF RCU 5000i) - =
A03 HIEECE - =
AO4 FHERES - =
A05 IRAEREIE(RIF - =
A06 BRI - =
AO7 i - =
A08 &R - -
A09-Al16 HEIRRS 0-255 -
Al7-A24 REMA - -
A25 W22 - =
(S22 MISHFR )
A26 RFEA -
A27 28 AiAiEl ((UERATF RCU - )
5000i)
A28 VR 220 - =
A29 ARG - =
A30 iR LR - =
A31 REMA - -
A32 ThELFEES - -
IRERE (KFRE) 0- 65535 -
(0-100V)
A33-A40 BFT - -
A4l - A48 BFh - -
IREEERIR (KFRE) 0-65535 -
(0-1000 A)
A49 - A56 BFT - -




=2 71E=7 ==SR2M FE& B’1E
A57 - A64 =2FH 3 _
AB5 - AT2 DiAEER (SEPRE) 0-255 -
(0-5A)
A73-A80 KEA - -
RRE (SLFFE) (-327.68 - +327.67 -
m/min)

A81 - A88 &

A89 - A%6 =
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PEFT - TS/TPS ~ MagicWave/TransTig R 5B A
MigHES

RAARES (ME  Eme ESE FER 11
AR —
EO1 IRHETT A =
E02 M2s AL =
E03 Bit 0 ##1FIE =
E04 Bit 1 ##1FIER =
E05 Bit 2 1 1FIER =
E06 FHIRA Twin =
E07 - E08 KfEH
E09 SEM =
E10 =512 =
E1l By =
E12 REIREE =
E13 fh i RE 2 =
E14 REIEE =
E15-E16 KfEM
E17-E24 Job S 0-99
E25-E31 EFERS 0-127
E32 JREEEL =

3% A RCU 5000i i&#E28H 20T Job 3

E17-E31 Job 2 0-999
E32 JRFEAE =
RRE (LEME) 0- 65535
(0.5-VvDmay)
E33- E40 BxT
E41 - E48 =2FTN
JRIZEBE (LBEE) 0- 65535
(10-40V)
E49 - E56 BFTH
E57 - E64 =2FT
E65-ET2 HSEIE (REE) 0-255
(0-10)
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FIE =SB FE #R{E

E73-E80 12220l (LLEE) 0-255 -
(-200 ms - +200
ms)
E81 kT euse=z2 - =
E82 SFI 2/ - =
E83 ASIEER - =
E84 IR 2GR - =
E85 SEEEINESEE (0-30 m) - =
E86 REA - -
E87-E96 IR IEIRE 0-1023 -

(0-1023 cm/min)

WLES (MBR  pps ESRH FE HRE
EMIEA) = =
A0l BINfRE - =
A02 FRES ((ERTF RCU 5000i) - =
AO3 TIEHE - )
A04 FEFES - =
A05 IR REE(RIF - =
A06 E Rk - )
A07 BN - =
A08 &M - -
A09 - A16 HEIRRS 0-255 -
Al7 - A24 RIEFMH - -
A25 Fhzz 2 - =
(SR 22 IR HFETR)
A26 RIEMH -
A27 Mg Aifial ((UEBATF RCU - )
5000i)
A28 J222 ] - =
A29 AT AR - =
A30 BRI TR - )
A31 RIEFH - -
A32 IhELGFEES - =
IRIEEBE (KFRE) 0-65535 -
(0-100V)
A33 - A40 BEFT - -
A41 - A48 BFH - -
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=215 =52 FE& RIE
JRIZER (S2FRME) 0- 65535 -
(0-1000A)
A49 - A56 BFTH - -
A57 - A64 2FD - -
AT65- AT2 DREAR (SEPRE) 0-255 -
(0-5A)
AT73-A80 KRfEA - -
RRE (SPRE) 0-65535 - -
(-327.68 - +327.67
m/min)
A81 - A88 BFT - -
A89 - A96 B2FD - -




MIG/MAG Twin Device-Net (4.100.400) - TS/TPS ~
MagicWave/TransTig RFINHAMBLES

’Téﬁ‘iia é%fﬂ%% oIS S & FER HB1E
- EO1 IR FFIA =

E02 YN =

E03 Bit 0 48z =

E04 Bit 1 #&={ =

E05 Bit 2 &z =

E06 FEHIRF Twin =
BIE 1

EO7 FHIRA Twin =
BRIR 2

E08 KfEMA

E09 SN =

E10 =272 =

E11 B4 =

E12 TEEIREE =

E13 frb 35 RNz =

El4 WREIEIE =

E15-E16 REA

E17-E24 Job & 0-99

E25-E31 EFHES 0-127

E32 AR =

KA RCU 5000i #4:-F Job &3

E17-E31 Job 2 0-999
E32 JRIEE =
E33-E48 IhE (LAEE) 0- 65535

BEiR 1 (0-100 %)
E49 - E64 IMKABIE (LREE) 0- 65535

iR 1 (-30 % - +30 %)
E65-ET2 BxoH/BhSIRIE (LREE) 0-255

BIR 1 (-5% - +5 %)
E73-E80 J222[0))% (LREE) 0-255

B 1 (-200 - +200 ms)
E81-E96 HRMEFH
E97-E112 IhE (AEE) 0-65535

BB 2 (0 - 100 %)
E113-128 IMEKABE (LREE) 0-65535

B 2 (-30 % - +30 %)
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RHES (MBI
EIMEEN)
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=2 71E=7 =22 FE& B’1E
E129-136 B /ShSRIE (FATEE) 0-255 -
FEiR 2 (-5 % - +5 %)
E137-144 J222[E))% (LAEME) 0-255 -
BB 2 (-200 - +200 ms)
E145-152 KEH - -
E153-160 FRAE 1/O KL2134 - -
=218 =S 3FF FE& B1E
A01 EBINRE - =
A02 RAES ({IEAF RCU 5000i) - =
A03 TIZECE - =
A04 FHERES - =
A05 IR REIE(RI - =
A06 BBk - =
A07 BTGt - =
A0S #H - -
A09 - Al6 EIRRE IR 1 0-255 -
Al7-A24 BIRRSHIR 2 0-255 -
A25 KhL23ZH (B2 MIRHERIR) =
A26 KEA - -
A27 Med AR ((EAF RCU =
5000i)
A28 J222 7] - =
A29 -A32 RIEFA - -
A33- A48 JRIZEBE (S2FFRME) 0- 65535 -
A49 - A64 JRIZER (SEPRME) 0- 65535 -
iR 1 (0-1000A)
AB5 - AT2 AR (SERR{E) 0-255 -
R 1 (0-5A)
AT3-A80 HRMEH - -
A81 - A96 RRE (S2PRE) 0- 65535 -
iR 1 (-327.68 - +327.67
m/min)
A97 - 112 JRIZEBE (SCFRfE) HIE2 0- 65535 -
(0-100V)
Al113-128 JRIEEER (SEPRME) 0-65535 -
BB 2 (0-1000A)
A129-136 DREAR (SEPRE) 0-255 -
BB 2 (0-5A)
Al37 - 144 KRER - -




=2 71E=7 =22 FE& B’1E
Al45 - 160 RRE (SFRE) 0-65535 -
FEiR 2 (-327.68 - +327.67
m/min)
Al61-168 ENED: - -
Al169-172 FTEE 1/O KL1114 - -
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MIG/MAG Twin DeviceNet John Deere (4.100.400.800)

-ETS/TPS » MagicWave/TransTig &%V A ML E

=

BARES (M2
ABIEIR)
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=271k ESB FE B
E01 IRIEF A =
E02 2B ATLLE =
E03 Bit 0 &= =
E04 Bit 1 #&=( =
E05 Bit 2 iRz =
E06 EHIRB Twin BIE 1 =
EO7 FENIRF Twin BJR 2 =
E08 RIEMA
E09 SEM =
E10 Ty =
E1l Ry =
E12 REIREE =
E13 fh i RE Rz =
E14 W IEHE =
E15-E16 RIEMA
E17-E24 Job SHIR 1 0-99
E25-E31 2FHES 0-127
E32 IREEELL =

3£ RCU 5000i #4F Job &z
E17-E31 Job S 0-999
E32 IREEEL =
E33-E48 INE (REE) 0-65535

R 1 (0-100 %)
E49 - E64 IMKIEE (LREME) 0-65535

IR 1 (-30 % - +30 %)
E65-ET2 Bk /chSIRIE (¢AEE) 0-255

R 1 (-5 % - +5 %)
E73-E80 1R22[El)% (4LEE) 0-255

R 1 (-200 - +200 ms)
E81-E96 X (BEE) 0-65535

iR 2 (0- 100 %)
E97-112 SMKABIE (LREME) 0-65535

iR 2

(-30 % - +30 %)




RHES (MBI
EIMEEN)

=2 71E=7 =22 FE& B’1E
E113-120  BXA/mhSKIE (BEME) 0-255 -
FEiR 2 (-5 % - +5 %)
E121-128 J222[E))% (LAEME) 0-255 -
BB 2 (-200 - +200 ms)
E129-136 FRAE 1/O KL2134 - -
E137-144 Job SEJE 2 0-99 -
=218 =S 3FF FE& B1E
A01 EBINRE - =
A02 RAES ({IEAF RCU 5000i) - =
A03 TIZECE - =
A04 FHERES - =
A05 IR REIE(RI - =
A06 EIRRLZE - =
A07 BTGt - =
A0S #H - -
A09 - Al6 BiRmSHIRL 0-255 -
Al7-A24 BIRRSHIR 2 0-255 -
A25 KhL23ZH (B2 MIRHERIR) =
A26 KEA - -
A27 W23 AR (GERBF RCU 5000i) =
A28 J222 7] - =
A29 -A32 RIEFA - -
A33- A48 JRIZEBE (S2FFRME) 0- 65535 -
iR 1 (0-100V)
A49 - A64 JRIZER (SCPRME) 0- 65535 -
iR 1 (0-1000A)
AB5 - AT2 AR (SERR{E) 0-255 -
R 1 (0-5A)
AT3-A80 HRMEH - -
A81 - A96 RRE (SCPRE) BIRE1L 0- 65535 -
(-327,68 - +327,67
m/min)
A97 - A112 JRIZEBE (SCFRfE) HIE2 0- 65535 -
(0-100V)
Al113-128 JRIZEER (SEPRME) 0-65535 -
BB 2 (0-1000A)
A129-136 DRER (SEPRE) 0-255 -
BB 2 (0-5A)
Al37 - 144 KRER - -
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=2 71E=7 =22 FE& B’1E
Al45 - 160 RRE (SFRE) 0-65535 -
FEiR 2 (-327,68 - +327,67
m/min)
Al61-168 ENED: - -
Al169-172 FTEE 1/O KL1114 - -




BCE A

—R%i5 B EREFIUERML ($%F) - tHeallERED ER/ES) -
- BFIEEETF C KL1114 ~ KL2134 ~ KL2612
- EBUEREIRF C KL4001
-  E&EEET . KL6021
HiEEGELAETERFHNERRT > MEETEBMUNEZRF o W TFRLRNEE
mF o EfNUEHREE - AT ERHFHNZEARRE » TEETEEZERNZIZEE
% o EIt » FHAVEIRBESIAFE (LLEIT/AIT FFk) SHENLEEMGHITURA o

EE | AEEAELMEANERRF7 SEAE ERISIZE G

[=kn]] FEREM RS TEEHNNESHE (4,100,458)
= =
o o o o
: 5 e =
< <

BWA = pd BE BR{E
iR

E97 - E104 REFMH - -
E105-E112 HHIE 1 32-254 -
E113-E120 HHIE 2 32-254 -
E121-E128 HHIE 3 32-254 -
E129-E136 HHIE 4 32-254 -
E137-E144 HHIE 5 32-254 -
E145-E152 ¥HIE 6 32-254 -
E153-E160 FHIE 7 32-254 -
E161-E168 HHIE 8 32-254 -
E169-E176 FHIE 9 32-254 -
E177-E184 151 10 - -
E185-E192 $HIE 11 32-254 -
L=l = SBE 1B1E
FiR

A9T - A192 RIEFA - -

fEFSME 1/0 M 2L LT REH RIS S 2 (4,100,287)
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o
<
BWA = p=a SBE B
iR
E97 BWFHH 1-KL2134/1 - =
E98 ¥WeFiEt 2 - KL2134 /5 - =
E99 Wit 3-KL2134 /4 - =
E100 WFHIL 4-KL2134 /8 - =
i &3 BE tE3(3
iR
A97 WA 1-KL1114 /1 - =
A98 BFHA 2-KL1114/5 - -
A99 BFHA 3-KL1114 /4 - =
A100 WA 4-KL1114/8 - =
AN S &L REHRES DEE (4,100,395)

S — o

m X X
BWA &3 BE BR1E
iR
E97 it 1-KL2612/ 1 - =
E98 it 2 - KL2612 /5 - =

fERSNBIIT BT EEM 2A0/4D0 BYHES 7 EC (4,100,462)

BK 5200
KL6021
KL9010
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WA &iE BE BE

BiR

E97 - E112 Ea S 1 KL4001 /1 0-32767 -
(0-10V)

E113-E128 EUEH 2 KL4001 /1 0-32767 -
(0-10V)

E129 WFHE 1-KL2134/1 - =)

E130 FHH 2-KL2134 /5 - =

E131 HFiaH 3-KL2134 /4 - =)

E132 HFiH 4-KL2134/8 - =)
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DeviceNet 8438 IR

24V ER Q0FE29VER

BK5250 B 11-25V B4Rt
(754 DeviceNet #1358
B TURFE £9100 mA
BSEE 500 Vet
(K 5% /| BIREBE)
BERE T 64
MR FT 512 MEAFT
512 MEIHFT
FeEHEO EAF KS2000
pkEES SR=Y Y
125 kBaud ~ 250 kBaud ~ 500 kBaud
BREE 500 Vet
(BHft= / BIREE)
TERE 0°CE+55°C
fEERE -25°C E +85°C
HEXHEE 95% > ik
MR/ AR 1 B IEC 68-2-6/IEC 68-2-27 1/
EMC #U)8% / ESD 1% EN 50082 (ESD » J&3d) /EN50081 #574
ZRUE =)
FItRER P20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr BEiEhces
ProdCode 5250
ProdName BK5250V01.01
MajRev 1
MinRev 1
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DeviceNet 8528
BK5200

B 24VER (Q0FE29VEM)
B 11-25V B4Rt
(754 DeviceNet #138)
BEIUHAE £9100 mA
BRMRE 500 Veff
(K B4k / BBIREEE)
BEERE T 64
IMEFT 512 MRAFT
512 MR FT
BcE#EO EAF KS2000
AR SR=Y Y
125 kBaud ~ 250 kBaud ~ 500 kBaud
BeEE 500 Vgt
(BBt / BBIRFEE)
TERE 0°CE+55°C
EERE -25°C E +85°C
HEXHEE 95% > /K
MR/ A 1 B IEC 68-2-6/IEC 68-2-27 1/
EMC $U)8% / ESD 1% EN 50082 (ESD > 1&%) /EN50081 17/
ZRAE (E=
FItRE R P20
VendCode 108
VendName Beckhoff Industrie Elektronik
ProdType 12
ProdTypeStr BEEkes
ProdCode 5200
MajRev 3
MinRev 0
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DeviceNet (4,100,252) - 1

—A1.1 —A1.2 —-A1.3 —Al.4 —A1.5

T BKxxxx KL1114 KL2134 KL6021 KL9010

DeviceNet-BusCoupler | 4 Channel Digital 4 Channel Digital  |RS422 Serial Interface |  Bus End Terminal
RUN Input Terinal Output Terminal

AR A R AN A A
afe | s¥a g

+A1.1-X1
1

&=
— A
— SHEWD
4
i
f
|

—— L

—

BUS OFF
NS

POWER
LED 1
74
RUN

o

ZUR BUSSTEUERUNG
TO BUS CONTROL
Sc
&

o

Nur bei DeviceNet 4,100,252 COMECT ;jh
Only at DeviceNet 4,100,252 ! =

P

HUTSCHIENE
MOUNTING RAIL

<
V74
™D
<
V4
RxD
<
V4

LED
LED 3

1/0 RUN

=

ISUS
[N

1/0 ERR

& 4
W

O+
Q-+

!
Q!
Be W W R

do e we o
S N
L L S
s we Ge b

o
3
A

>
]
+A2-X2
RXDH —=) 1
RXDL —= S

1/0
N
%oz
20
+
I

ono 552 BFUTA

QOPTION EXT.
z
o

o
2
]

==— TXDH

S oL

NERES

I
T
%
GND }m %é{ Y

-X9

|

<

kH.‘-”

o o [s]uoT-t

=X7
4

X7 L

=X7

FRONIUS LOCAL NET IN
“|=lzle|n|m|o|o|w [»

—-X10
4

GND

55V)

D
(24v)
RXDL

[ - —
c
D

sssy DE —X6

F
G

[ L
|
J

TXDL 5
TXDH
+55V
+24v
RXDH

—X6

FRONIUS LOCAL NET OUT
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FRONIUS LOCAL NET OUT1 FRONIUS LOCAL NET IN

FRONIUS LOCAL NET OUT2

DeviceNet (4,100,252) -2

ZUR BUSSIEUERUNG
TO BUS CONTROL

239

TATIXI —A1.1 —A1.2 —A1.3 —Al.4 —A1.5
- Y
LSS AN/ B BKxxxx KL1114 KL2134 KL6021 KL9010
B o DeviceNet-BusCoupler | 4 Channel 4 Chonnel RS422 Serial Interface | Bus End Terminal
>N ZI—I S o ANW RUN Input Te Output Te
_ f=m Bl Bl || = o =
- £ £ a g a 2 3
Pugeor |Evr B¥u| avsve afesta | s
INPUT OUTPUT 1 oUTPUT 2 ouTPUT 3 .
ONNECT = < o
14 N s N 14 AN/ ¢ mAN//. mﬂwﬂ WANW m%ﬂ
5%ce %d3c38 Bice %3Bog3 Biee 39 28 T
88¢g¢ 38g8s88 _BHes $85938 .898g¢ §8¢8 37 , [ o1
o+ 4338 TRXEEE —F988 - +ETERR NFTIEE rEd ao & 2 IR 2 PIR
= o3 = < = < &8 3 /0 RN 3 PR 3 R
S A A B A Y A Y = o |
W1234 Sl el @] Ww23455 PR mwzz 3B mwﬂ,\oms - . S y,
+ + HE
38 + + 2 3 2
D.Dm z z z z Z—
5T = = 3 7 3
=° z z z z 24
PE PE 4 8 4
—x9 )4 i || 2
GND A
G B HUTSCHIENE
G o MOUNTING. RAIL
(24v)
Rxol =2
4557 —E
oL =E
non =2
PRV E—
+24v _
RXDH +AS X2
+AI=X1 RXDH —
e aw oK —=D2
20— RoL +A3 oo —>
\wﬁq rRoi BFUTA — +owv JHU\M
—X9.1 B C— ter Unit RXDL —
NMWS - 20— oL oL —>°
& 8 P, o =7
(24v) : . —>2
Rol DR
4557 D
mor DF
o DS
455y O
v2v DL
ROH DY

—X9.2
aNp A

RxpL
+55V

TXDH
+55V
+24V
RXDH.

cT-Tzleln melo =
I

OPTION EXT.
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Twin DeviceNet (4,100,400)

FRONIUS LOCAL NET OUT FRONIUS LOCAL NET IN
R I R i kW PN E ) D+ + 9 4+ IV D
< > 2= N =
D'ﬁ&bumééD‘QD‘QU Dﬁmééméé%ﬁ%@
I<<IFS<FEISSS IT<<IFSFESISS
|
J P |
cl=Tzlo[[m]o]o o [>© L—Ioﬂmgom>z§
—><110
")
2
3
4
Wilal Jolal [ofs] [ 30 IR I TR ISR I (S B
< < < < < <
(o2} (o2 o ~ ~ ~
|
>
o
oo s e NI

+A3—?<2
+@3—X1 RXDH —32—
SC— +2v D ow D
2— o2 0, oo —>3
— RUODH T 24y =D
— 4 o £ P ROl =2
5~ moL ~ 2 moL —b
Sc— moH aND >~

£
@ @ e
I
2.
| + (N =
RN St i
e
RN
8 W s+ we SEEFH go
3
TxD RUN S
-3
oW £
2
RO wvooranv= N
zopozony & —
o RERE oS
=
XD RUN L
LOEN (& N - QX E|Z§
V74 V74 cg{’g*‘
2O~
\& é\ RO muoosmn ;N>I<
o —
(<] ~ o o onizond &
S8 w R 2 S
X
=
D\O +
2
oz
s
1o
2




DeviceNet Multibus (4,100,444)

o«
88 a1  [ATiexa . —AL1 —A1.2 -AL3 —Al.4 -AL5
OVERFL
e w2 v- VAR BK5200 | KL1114 | KL6021 | KL2134 = KL9010
av o v+ g DeviceNet—BusCoupler 4 Channel Digital RS422 Serial Interface 4 Channel Digital Bus End Terminal
5 sow — I cewea jz§ RUN Input Terminal Output Terminl
£5
Io @57 & & & - = = = =
= 0 | | Yape By B aveetn | ad R
T 4—— ov-
: = N CONNECT " = I =
ov+ o jzi cjz\ njz\ Ejz\ ijz\ ajz\ =jz\
i ﬂ awe 3 8¢ 5% 2 R | 52 8R
! CAN H
: 1 s 130t spo- | 1@, oz
o3 ﬁ ﬁ . . . HUTSCHIENE 24V oV 1 5 1 5 1 5
1 P orar P ar - HOUNTING RAIL N Vo G2 | 8L |
+ + 2 B 2 6 2 B
—2 | & g | |2 | L2
- - 3 7 3 7 3 7
< | & 2 | 2 Z | || ||[re
—X90 PE PE 4 8 4 8 4 8
v =t z | |2 | L 2z | &
ovor =2
s o =2
v =t
e =2
= NC -
= e =L -X3
g NC & !
oo =2 2
& e =1
g w =0
Si6 12
owh =12
v L 14] —X8
NC =15 oA IN 1
16) A2
NC =;7 —X15 a3 IN 2
ov out — N3
M
IN 4
AS
NSO D = oo N
77 =N o e
VRNV NC e 2
BCone 5
e w2
B2 o =
B e 0
B4 e}
+24v
85 >
GND
—X93 By £
PN [IAGEN T
2 BB
o our —C NC =
+24/ 0UT 3 el our 1 O
w O 20 otz i
5 c3 o
N O~ ouT 3
o w Of wC e
] NC )—9 - ;C NC
=z [ =C NC
] NC )ﬁ Ci( NC
= NL‘D% Q(\Amé{gmu}r\hmﬁ
S 2 AR
N H <
o DY EE835828%
15, EE IEE el
N D
e 8 +A2
17|
we D BFU1A
Filter Unit
fa25c=233
777 _YEEBERR
X
rhd
Y.
LTl <]l @
—X8.3
1
>
2
3
-X9 4
ND A El
=4p) s —X7 &
[ é%vj c 4
= (24
_, RxoL 0 2G
& vo5v =L —X7
9 TXDL £ 2
o1 TXDH G 3
2 H
2 5 — -x7 -
L +2ev 5 5 Detail Stecker +A1.1—X1
" RxoH Businterface Connector ZS1052—3000
— i
v 2
V+ 3 2
(= N CAN-L —“4C
>‘< /17 CAN—H 2
—Xg.1 ‘
= GND A
3 &p? s _x6 n
5 @% c 4 Il
Z ool D2 2
g +oov D —X6
9 TXDL £ 5
TXDH d 5
4 H
e —X6
S +2av L ;
& RxoH
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spareparts.fronius.com

&b SPARE PARTS

-\g ONLINE

Fronius International GmbH
Froniusstrafe 1
4643 Pettenbach
Austria
contact@fronius.com
www.fronius.com

At www.fronius.com/contact you will find the contact details
of all Fronius subsidiaries and Sales & Service Partners.



https://www.fronius.com
https://www.fronius.com/contact
https://spareparts.fronius.com/

