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1. Connections

1.1 LAN connection
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\[ Installieren... ‘ ‘ Deinstallieren J ] Eigef
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1.2 Wi-Fi connection

If possible, turn off the Wi-Fi connection before the configuration of ConveyLinx Ai2:

Organisieren v Verbindung herstellen Netzwerkgerat deaktivieren Verbindung untersuchen Verbindung umbenennen  »

-

. Nicht verbunden ~ Client Connection = o herondom.robotunits.
b4 9 Bluetooth-Gerat (PAN) 2 @2 Deaktiviert d DW 1501 Wireless-N s/ Deaktivieren

"~ LAN-Verbindung Verbindung herstellen/trennen
- > Netzwerkkabel wurde entfernt Status
b4 @ Intel(R) 82579LM Gigabit Network...

| Bluetooth-Netzwerkverbindung 2 .:. Cisco AnyConnect Secure Mobility = Drahtlosnetzwerkverbindung ‘
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Diagnose
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% Umbenennen

% Eigenschaften
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2. Software structure

In addition to the overview section (network IP, nodes, serial number), the program is divided

into 4 sections:

e Upstream and downstream zone
e Leftand right drive

ﬁ EasyRoll Version 4.11 (Deutsch)

Netzwerk IP:IW . IW : IT . KX
Yon Knotenlh— Bis Knoten l1— _I _+J Setdlle ]

Einlesen I £

Schliefen

Nicht

Seriennummer: |
Firmwareversion: I

I Funktionen

Haldwareversion:l

verbunden

Vorgelagerte Zone

P Modus: I :lv

tart-

-Zone

~ Einstellungen

e Sekunden Set I
iFiezek Sekunden Set I

Fehler und Meldungen
Lﬁsche!i Staufehler: @

Staufehlerzahler:

[~ Endzonenflexsteuerung

[~ Eigenfehlerbehebung Aus

Nachgelagerte Zone

I—

Start- I
verzogerung: Sekundenﬁ]
et I Sekunden Set I

Fehler und Meldungen——
Staufehler: @

Staufehlerzahler:

Lb'sched

Einstellungen
™ Endzonenflexsteuerung

[~ Eigenfehlerbehebung Aus

I /
Geschwindigkeit: e
I m's

Geschwindigkeit:

Drehrichtung: l v |

Beschleunigung:l mm
Bremsung: I mm
Strom: I mé
Laufzeit: I min
Antrieb I o

Temperatur: €
Modul I 5

Temperatur: C

Set |Set Alle
Motorverbindungsfehler. @
SetAle Spannungsabfall. @
Set |Set Alle Motorkurzschluss: @
Max. Drehmoment: &
Uberlast: @

Motor blockiert: @
Motor Sensor Fehler. @

Uberhitzung: @

Set |Set Alle

HHH

Motorlebensdauerfehler. @

Motarfehlerzahler:

Uberspannung: @

[~ Anfangszonenflexsteuerung [ Ankunftsbestitigung Aus gﬁt ™ Anfangszonenflexsteuerung [~ Ankunftsbestatigung Aus gﬁl
[~ Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Handentnahme & [~ Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Handentnahme =
[~ Ablauffehlermeldung Aus [~ Ablauffehlermeldung Aus —
Behalterzahler: @Aufstauen Behalterzahler:
;ALTke;Anl.neb —— Fehler und Meldungen- ;AHTCh;er AT“HEb ~— Fehler und Meldungen-
Do Re I Sensorverbindungsfehler: @ RSP I .'.J SetAIIel Sensorverbindungsfehler. @
Bremsmodus: I vl Setélle]  Sensorverschmutzung Bremsmodus: | -] Setélle]  Sensorverschmutzung
Fehler: Fehler:
Reale Fehlerzahler: Reale I més Fehlerzahler:
Geschwindigkeit:

Geschwindigkeil:] més
Beschleunigung: I mm

Bremsung: | mm
Strom: I mé
Laufzeit: I min
Antrieb | .
Temperatur: c
tModul | B
Temperatur: c

Drehrichtung: I - |

Set | Set AIIeI

Setdlle

3] Set Allel
EJ Set A||e|

Motorverbindungsfehler. @
Spannungsabfall. @
Motorkurzschluss: @

Max. Drehmoment: @
Uberlast: @

Motor blockiert: @

Motar Sensor Fehler: @
Uberhitzung: @
Matorlebensdaverfehler: @

Motorfehlerzahler:

Uberspannung: @

INFORMATION: One node corresponds to one ConveyLinx Ai2 controller
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2.1 Conveying direction from left to right

The last motor roller in the conveying direction, with an odd number of motor rollers, can be
connected to the controller on the right or left side. This is automatically recognized by the
controller.

—>

2.2 Conveying direction from right to left

<

‘-:le E‘E

iy
L
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2.3 Longer zones with two motor rollers

The controller recognizes when it is dealing with a longer zone with two motor rollers. In this
case, two motor rollers and only one sensor are connected to the controller.
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3. Auto-configuration

INFORMATION: There should be no goods on the roller conveyor during the configuration!

1) Connect power to the roller conveyor using the power supply as shown below:

2) Wait until the LED above the "Check Symbol” flashes green:

3) Connect the PC to the first controller in the conveying direction using a patch cable:

.

i
g -

g

4) Wait 10 seconds and then start EasyRoll on the PC.

5) Click on the button "Advanced Dialog"” and make sure that the network IP is
192.168.21.XX:
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& EasyRoll Version 4.11 (Deutsch) (=] E et

EEEErs] | o
Vonknaten| Il Bisknoten | 1 - | | cerie | [ eirtesen [, Nicht
Seernummer | Schlepen | verbunden
Fimwsreverson: | Hadwarsversion]

Worgelagerte Zone Machgelagerte Zone

Fehler und Meldungen Fehler und Meldungen
ZP4 Madus: I jv Lﬁsche:l ZPi Modus: I jv Lﬁsched

Staufehler. & Staufehler: &

Start- Start- ¥
VErZOgenng: Sekundenﬁl Staufehlerzahler: Ve[zﬁge[ung:l Sekunden SEtl Staufehlerzahler:

6) Select the tab "Network Services" and click on the button "Search™:

-
Erweiterte Funktionen ﬁ
Besondere Dienste | Furktion Fin 2 | Flex Zone | S
Worausschau & Einstellung I Upgrade I Verbindungen Hetzwerk Einstellungen
Zeigen Sie Gerate im Subnetz:
<44 Alle Metawerke >3
Gefundens Module: | Einstellungen des gewshlen Krnotens —————
Seniennummer: I
I
[LEES I
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7) EasyRoll now searches for all connected controllers.
Afterwards, click on the button "ConveyLinx Structure":

-
Erweiterte Funktionen g

Bezondere Dienste I Funktion Pin 2 I Flex Zone I Senzaren I E nweiterungen |
Yorausschau & Einstellung I Upgrade | Verbindungen Metzwerk Einstellungen

Zeigen Sie Gerdte im Subnetz:

|<<< Alle Metzwerke »»> LI

- — igt =0 I — Einztellungen dez gewahlten Knotens: |
‘tm 192.168.21.20, 334182, 4.21 {aiz}

Seri : || A
't 192.168.21.20, 394183, 4.21 {ai2} R
\ v
[
Mask: I
Gateway: i I

et

Pozition;

Alle auswahlen | Zuriicksetzen Backup |
IP und Mame
Keinen auswéihlenl Wiederherstellenl |

‘wWiederherzstellen

CorrvepLing Strukbur mit P Adresse
IF anpassen Upgrade P |

!

* Chl#Shift fiir Mehrfachauswahl

8) Right-click on the first controller in the conveying direction and select "AutoConfig from

n
here":

m A2 ] Ai2
_mrb.ﬂ—'_a;}'ﬂ.it

= 192.16 el

Ser.Ng AutoConfig von hier
192.168.21.5 RevN -
Diesen Knoten ersetzen

IP-Adresse des Knotens @ndern und AutoConfig

9) Now the controllers will be configured (Attention: Motors rotate for test purposes).
The configuration is completed when then motors no longer rotate and the LED above
the "Check Symbol" flashes green again.
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INFORMATION: If a roller conveyor is configured with 2 zones and 1 controller, the conveying
direction is always set from left to right.

To configure the conveying direction from right to left. an additional controller with sensor
must be connected in the conveying direction.

After the configuration of the controllers via "Advanced Dialog" and "Connections", set the
downstream controller to "None" and remove the additional controller.

Erweiterte Funitionen X
16802 |1 1 | o] resen |
Besondere Dierate | FurkbonPin2 | oo
Vorsusschou b Enstebrg | Upgrade
Kmtml[z -|
wmm[m
Subnetomesks | 25 29525 0
Vorgelegen Hachoslegan
e eSS
- =3
P Addesse ~SPS 10 Modus " IP Addesie
(¢
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4. Standard settings

4.1 All zones

r
ﬁ EasyRoll Version 4.11 (Deutsch)

Current IP: 192.168.21.20

Seriennummer: |41 9074

NelzwelkIP:I 192 | I 168 I 21 XX
Yon Knote Bis Knolenm _I —+]

. Es kiohnen normale und gekreuzte o
Firmwareversion: |4A21 Haldwareversionzlz, Ai2 Ethemetkabel verwendet werden, &+

Diagnostic
Log

| |

Enveiterte
Funktionen

Schiefen |

s 3
7
Linke@® @ Rechte Verbingung |
 Vorgelagerte Zone — Nachgelagerte Zone
W Fehler und Meldungen—— _ Fehler und Meldungen——
ZPA Modus: Loschezi Staufehler: @ ZPA Modus: Blocklikenat Losche] Staufehler: &
Start- Start- 030 | ¥
veyzﬁgerung ekunde Staufehlerzahler: 1 verzagerung 0.30 ekunde Staufehlerzahler: 2
T-Zone T-Zone l
Annahmezeit: 00: jE=ku E] Annahmezeit P00 Sekunden-Sitl
~ Einstellungen Einstellungen
™ Endzonenflexsteuening [ Eigenfehlerbehebung Aus [T Endzonenflexsteuerung [~ Eigenfehlerbehebung Aus
I~ Antangszonenflexsteuerung [ Ankunftsbestatigung Aus zl?t I~ Anfangszonenflexsteusring [~ Ankunftsbestitigung Aus gﬁt
[~ Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Handentnahme = [~ Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Handentnahme =
[~ Ablauffehlermeldung Aus [~ Ablauffehlermeldung Aus
Behalterzshler: 13413 @ stauen | | Behilterzibier 9/8 @m

i~ Linker &ntrieb

~ Rechter Antrieb

Motor Type: S enerqy-4i ECO + b sem‘"'3|Senscuvelbindungsfehler:‘

—— Fehler und Meldungen

—— Fehler und Meldungen—

Bremsmodus: I Normal v l Setélle]  Sensorverschmutzung Bremsmodus: | Normal v l Setdlle]  Sensorverschmutzung
Fehler. © Fehler. @

Reale IEI.EIEIEI més Fehlerzshler: 0 Reale IIJ.UUU mis Fehlerzahler: 0

Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:
Geschwindigkeit mis . Set AIIeI Geschwindigkeit més | SetlSetAlle

Motarverbindungsfehler: & Motorverbindungsfehler &
Drehrichtung:  |CCwW - Set Alle Spannungsabfall B Drehrichtung:  |CCwW - Set Allel Spannungsablab M
Beschleunigung:Enm Set| SetAlle Motorkurzschluss: @ Beschleunigung:Enm m Set Alle: Motorkurzschluss: &
- @ - @

ik E"m . et A"el Mas. Dreh.r.nomen!. Bismisint E"’“ m et Al Max. Dleh'ntnoment.’
Uberlast: @ Uberlast: @
Motor blockiert: @ Motor blockiert; @
Strom: lﬂ mé Mator Sensor Fehler: @ || | Strom: |D mé, Motor Sensor Fehler: &
Uberhitzung: @ Uberhitzung: @

Laufzeit: ,U min = Laufzeit: |U min =
s Motorlebensdauerfehler: @ [ Motorlebensdauerfehler: &
htriel I s ntrie l o
Temperatur: <40 c Motorfehlerzahler: 0 Temperatur: <40 c Motorfehlerzahler: 0
Maodul ’ # b - @ || | Modul | . b =
|t 43 (E: Erspannung: Tonrerain 43 = Erspannung:

Motor Type: {Senergy-AiECO + | Setéle

H

Sensorverbindungsfehler: @

1) Node settings

Select all nodes (all controllers) -> i. e. from node "1" to "n".
Afterwards click on "Refresh".

2) Zone settings

ZPA-Mode: Select "GAP Train".

Start delay: Enter 0.30 seconds and confirm by clicking "Set" or press ENTER.
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3)

4)

Drive settings
Motor type: Select "Senergy-Ai ECO +".

Speed: Enter "v" in m/s and confirm by clicking "Set" or press ENTER.
Acceleration: Enter "s" in mm and confirm by clicking "Set" or press ENTER.
Braking: Enter "s" in mm and confirm by clicking "Set" or press ENTER.

s = 1,5 - roller pitch + 25mm

To transfer the settings to all nodes, click the button "Set All"
(within the node settings section).

ROBOTUNITS’
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4.2 Lastzone

Seriennummer: |41 9076

Netwerk IP:[ 192 [188 [21 . xx
Yon Knoterm Bis Knolenm _I ;] Setalle l

Diagnostic

@Bﬁnk&\mnk Log

Einlesen

Enveiterte

SohlieBen I Funktionen

“

= Es konnen normale und gekreuzte =
Firmwareversion: |4~21 Haldwareversion:lza Ai2 Ethemetkabel verwendet weiden, o

‘ Linke @ @ Rechte Verbingung |

T-Zone

~ Vorgelagerte Zone

e [—ﬁ Fehler und Meldungen——
ZPA Modus: Blockliickenat v i5ecka I Sl
Start- ca l
verzogerung: 030 Sekunden °c! Staufehlerzahler: 3

Annahmezeit: 000 Sekunden Set I

- Einstellungen

euering

{{

g enflexsteuerunag
[~ Ankunftsfehlermeldung Aus
[~ Ablauffehlermeldung Aus

[~ Eigenfehlerbehebung Aus

IV Ankunftsbestatigung Aus Set

- Alle
Handentnahme:

Behalterzahler: 18/18

) [ Bautstaver

5) Node settings
Only select the last node -> i. e. from node "n" to "n".

;ALTke_:_An‘."eb —— Fehler und Meldungen ;AHfCh_:_e' Af’\lneb — Fehler und Meldungen—
SRS |Senergy~A| ECO + .'_] SetAlle| g ensorverbindungsfehler: @ CIOLEYPE: l “| Sensorverbindungsfehler: @
Bremsmadus: I Normal v l Set A||El Sensorverschmutzung Bremsmodus: Sensorverschmutzung
Fehler: Fehler:
Reale IEI.EIEIEI més Fehlerzahler: 0 Reale Fehlerzahler:
Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:
Geschwindigkeit:l Y mss Set |Set Alle Geschwindigkeit:
_I_I Motarverbindungsfehler: & Motorverbindungsfehler. @
Drehrichtung: | CCw v Set Alle Spannungsabfall @ Drehrichtung: Spannungsabfal: M
Beschleunigung: S mm Set |Set Allel Motorkurzschluss: @ Beschleunigung:l Motorkurzschluss: @
- @ - @
Bierosung: lem Set |Sel A"el Max. Dreh.r‘nomen!. Biamsng ,— Max. Dleh'njnoment.
Uberlast: @ Uberlast: @
Motor blockiert: @ Motor blockiert; @
Strom: 'U mé, Motor Sensor Fehler: @ || | Strom: | mé, Motor Sensor Fehler: @
Laufzeit ‘U i Uberhitzung: & Laufet ; Uberhitzung: &
aufzeit: min g aufzeit: | min :
s x Motorlebensdauerfehler: @ S § Motorlebensdauerfehler: @
htriel I o A ntrie | o :
Tepaair <40 C é Motorfehlerzahler: 0 Temperatur: c e Matorfehlerzahler:
Modul % 3 i - @ | Modul | 2 i @
| Tasmie ‘44 C Uberspannung: Temperatur: [ @ Uberspannung:

Afterwards click on "Refresh".

6) Zone settings
Check the box "Disable Arrival Timeout".
Click on the button "Accumulate” (the text will then turn red).

The remaining zone and drive settings are set by clicking "Set All" in the "All zones" section.
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5. Additional settings

5.1 Start sensor

At the beginning of the first zone of a roller conveyor, the start signal can be achieved via a
start sensor:

N -

Start ,‘ 2 Y

The zone and start sensor of the first zone must both be connected with a 3-pin cable. A Y-
distributor is attached to the controller, to which both 3-pin cables are then connected.

- EE—
& EasyRoll Version 411 (Deutsch) E=E)
Metzwerk [P I 132 lﬁ IT bod
VonKraten| I Bis Knaten |1_ _I _+| Set Alle | Einlezen I N ic ht
Seriennummer: I Schliefen | o ve rb u n d e n

Firmwarewversion: I Hardwareversion:l

Machgelagerte Zone
lﬁ Fehler und Meldungen
Zhishlodisy Lazche ] Staufehler: &
Start-
verzﬁgerung:l Sekunden Set

Worgelagerte Zone
lﬁ Fehler und Meldungen
ZPé Modus: Liasche ] Staufehler: &
Start-
SeRLEE Sekunden Setl

Staufehlerzahler:

Staufehlerzahler:
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Now in EasyRoll the following setting must be made in "Advanced Dialog", under the tab
"Function Pin 2"

Conveying direction from left toright =

— =
Erweiterte Funktionen ——
1921082120 | o |_eon |
Vorausschau & Einstellung parade I Verbindungen I Netzwerk Einstellungen I
Besondere Dienste Funktion Fin 2 FlexZone | Sensoen |  Emweiteingen |
Linker Pin2 Rechter Pin2

o m— | —

Invertiert [~ [~ Invertiert

Conveying direction from right to left <gum

—— ‘V—W-‘
Er —— -

1021682120 1| -| +| Einlesen |
Vorausschau & Einstellung parade | Verbindungen ] Netzwerk Einstellungen I
Besondere Dienste Funktion Pin 2 FlesZone | Sensoen |  Emweiterungen
Linker Pin2 Rechter Pin2

e
Invertiert |~ [ Invertiert ]

1<

Unten
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5.2 Start sensor with time delay

If the roller conveyor is to start with a time delay, the following setting must be made in
EasyRoll in the "Advanced Dialog" under the tab "Function Pin 2":

| Erweiterte Funktionen

192.168.21.20 |1 |1 _J _’J

Vorausschau & Einstellung I Upgrade I Verbindungen | Netzwerk Einstellungen
Besondere Dienste Funktion Pin 2 I FlexZone |  Sensoren |  Emweiterungen
|
Linker Pin2 Rechter Pin2  Auf die Pfeile klicken, um die

Invertiert | | Invertiert

Wirkrich

g der Signale zu
Kein Funktion

Startsignal mit VerzogiRd

=l

beeinflussen

Oben Unten

Now the time delay must be defined under the "T-Zone Receival Time" setting:

EasyRoll Version 4.11 (Deutsch) Current IP: 192.168.21.20 = O X
e [ T2 [T [ 7T ¢ Dot DR
I [ . nlesen —
Von Knoten #: Bis Knoten #] + SetAlle | Einlesen | Ewsiterts m
Seriennummer; (614603 S
- Es kinnen normale und gekreuzte = ¥ 1. -~
Firmwareversion: |5.04 Hardwareversion: B Ai2 Ethemetkabel verwendet werden. (= —
Linke @ @ Rechte Verhingung
~Vorgel Zone ~Nac Zone
ZPA I—_I Fehler und Meldungen A Fehler und Meldungen
) Blockliickenahz v = . Blockliickenabz « =

Modue: Loschen|  staufehler. @ pacdis; Laschen|  Staufehler. @

Sekunden Set

T-Zone 2.00 Sekunden

Annahmezeit:

Staufehlerzdhler. 0

Start- 030
verzigerung: Sekunden
T-Zone

Annshmezeit P00 Sekunden

sa
s

Staufehlerzghler. 0

Ei

[ Endzonenflexsteuerung [ Eigenfehlerbehebung Aus

[ Ankunftshestatigung Aus

[~ Endzonenflexsteuerung

[ Anfangszonenflexsteusrung [ Anfangszonenflexsteustung

[ Eigenfehlerbehebung Aus
[ Ankunftshestatigung Aus

ROBOTUNITS’

SetAlle SetAlle
[~ Ankunftsfehlermeldung Aus [~ Handenthahme [~ Ankunftsfehlermeldung Aus [~ Handentnahme
A Heirmaiing A r A e NG e
Behalterzahler: 0/0 Faufstaven Behalterzahler 0/0 -
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5.4 Braking

With high loads and speeds, it is possible to brake the speed at the end of the roller conveyor
or in a specific zone, if the zone in front is occupied. This can be set in the "Advanced Dialog",
under the tab "Preview & Timing":

l [ | +| Eiesen |

Besondere Dienste | Funktion Pin 2 I Flex Zone | Sensoren I Enweiterungen
Yorausschau & Einstellung Upagrade | Verbindungen I Netzwerk Einstellungen

orgelagert ]
Abbremsen I s
O Geschwindigkeit & Set
Schnellabzug Sekunden Schnellabzug Sekunden
Zeit Zeit

—Stau Selbstbehebung Zeiteinstellungen
~Vorgelagert — Nachgelagert

Fehlerauslase I Sekunden Fehlerausldse I Sekunden
Zeit: i] Zeit: il

Selbstbehebung Sekunden Set Selbstbehebung Sekunden Set
Zeit: —I Zeit: —I

Nachgelagert

~ Nachlaufzeiten
~Vorgelagert — Nachgelagert
~ Nachlauf -~ Nachlauf

I Sekunden Set I Sekunden Set

~ Sensornachlaufzeit —————————| |- Sensomachlaufzeit

Sensomachlauf I Sensomachlauf I
vorwarts: Rhincen et vorwarts: askudeq Set

Sensomachlauf I Sensomachlauf |
ruickwaits: S| riickwairts: SEi e M |||

" Sensorentprellung

I Sekundenil Set alle | ‘

ROBOTUNITS’
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5.5 Intermediate stop & transfer

The transfer of conveyed goods at the end of any zone or at the end of the last zone of a
roller conveyor is possible via an external signal. In EasyRoll, under the tab "Function Pin 2°,
the option "Accumulation” can be selected. It can be processed as following:

( = s
Erweiterte Funktionen e
1921682120 L1 | n | _I _+l Einlesen I
Yorausschau & Einstellung 1 | Inarade | Yerbindungen | Netzwerk Einstellungen I !
Besondere Dienste Funktion Pin 2 FlexZone | Sensoren |  Emweiterungen
Linker Pin2 Rechter Pin2
Kein Funktion vi{fStauen |

Invertiert [ ||[¥ Invertiert

Unten

In order to accumulate the conveyed goods, a 24V signal must NOT be present at Pin 2. If the
conveyed goods are to be transported further, a 24V signal MUST be present.

INFORMATION: If the option "Accumulation” under the tab "Function Pin 2" is selected, then

may not be active in this zone.

ROBOTUNITS’
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If an external signal is only briefly present, the rollers will only rotate momentarily. The sensor
debounce is set to allow the rollers to continue to run. The configured seconds correspond to

the stopping time of the rollers.

Erweiterte Funktionen
1921682121 2 B - | ¢ Einlesen |
Besondere Dienste | Funktion Fin 2 | Flex Zone | Sensaren | Erweiterungen
Yorausschau & Einstellung | Upgrade | “erhindungen I Metzwerk Einstellungen
—“aorausschau
—“aorgelagert —Machgelagert
Abbremsen I 5 Abbremsen I o
I_ o . “o I_ S . “ et
Geschwindigkeit Geschwindigkeit =
eschwindighkei Sat eschwindigkei Sat e
r Schnellabzug Sekunden r Schnellabzug Sekunden
Zeit Zeit
— Stau Selbstbehebung Zeiteinstellungen
—Yorgelagert —Machgelagert
Fehlerauslose |5_[||] Sekunden St | Fehlerauslﬁselauu Sekunden =gy | St
Zeit: Zeit:
Selbstbehebung IE.DD Sekunden  Set | SelbstbehebungIE_DD Sekunden  Set | ale
Zeit: Zeit:
— MNachlaufzeiten
—Yorgelagert —Machgelagert
|Zeit ~| | Zeit >
Machlauf: ITD[| Sekunden  Set | Nachlauf:|1-DEI Sekunden  Set g
et
alle
Sensnrnachlauflﬂ.ﬂﬂ Sekunden SensnrnachlaquD.DD Sekunden
Worwars: Set WOPWEMS: Cat
Sensurnachlauflﬂ.ﬂﬂ Sekunden SensurnachlaquD.DD Sakunden
riickwans: Flickwans:
—Sensorentgprellung
1.00 kunden | Set I Setalle
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5.6 Sensor signal read-out

It is possible to read the sensor signal of each zone. A 24V signal is sent, e.g. to the
customer controls, as soon as the zone is occupied.

Erweiterte Funktionen X
Vorausschau & Einstellupo, L Uinorade I Verbindungen ] Netzwerk Einstellungen I
Besandere Dienste Funktion Pin 2 Flex Zane ] Sensaren | Erweiterungen

Linker Pin2 Rechter Pin2  Auf die Pfeile klicken, um die

Wirkrichtung der Signale zu
Kein Funktion| Zonenbelegung v || beeinflussen

Invertiert [ [ Invertiert

| 5<1].-

Ist Pin2 als Ausgang konfiguriert, ist er NPN. Ist
Pin 2 als Eingang konfiguriert, kann er PNP
oder NPN sein (selbstkonfigurierend).

ROBOTUNITS’
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If the customer wants to achieve an intermediate stop with transfer via their control system,
they require the information of when the zone with the transported goods is occupied. For
this purpose, the command "Occupied Zones" can be set in combination with "Accumulation”
as following:

| Erweiterte Funktionen X
| Vorausschau & Einstellupg__L____Linorade Verbindungen I Netzwerk Einstellungen I
| Besondere Dienste Funktion Pin 2 Flex Zone ] Sensoren | Erweiterungen
|
Linker Pin2 Rechter Pin2  Auf die Pfeile klicken, um die
| Wirkrichtung der Signale zu
Zonenbelegung Stauen v 8 beeinflussen

Invertiert v Invertiert

1%.»@%«»

Ist Pin2 als Ausgang konfiguriert, ist er NPN. Ist
Pin 2 als Eingang konfiguriert, kann er PNP
oder NPN sein (selbstkonfigurierend).
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5.7 Subsequently occupied

If a customer wants to transfer from the end of the last zone to another conveyor line,
without ZPA logic, this can be achieved as following:

| Erweiterte Funktionen X

I

! 1921682121 |2 [ | o] Ewiesen |

| VomschutEosehrg | Ungade | Vabodngen | Emsetngen |
| Besondere Dienste Funktion Pin 2 | FlexZone | S | E a

|

| Linker Pin2 Rechter Pinz  Auf die Pleile klicken, um die

[ Wirkrichtung der Signale zu

| |Kein Funktion v | [Nachfolgend belegt v |  beeinflussen

Invertiert [ [ Invertiert

I>< | =t

-

Ist Pin2 als Ausgang konfiguriert, ist er NPN. Ist
Pin 2 als Eingang konfiguriert, kann er PNP
oder NPN sein (selbstkonfigurierend).

The Blocking Time is the time that the signal must be present in order to accumulate the
product at the end of the conveyor line.

The Clearance Time is the time after which the product starts moving, when the signal is no
longer present.

ROBOTUNITS’
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6 Merge

Each line must firstly be configured separately. The IP-Address and the subnet mask must be
changed.

Network sharing:

Subnet mask (for all lines): 255.255.128.0
IP-Mainline: . 192.168.21.20
IP-Mergeline1: 192.168.22.20
IP-Mergeline2: 192.168.23.20, etc.

1) Search for the nodes in the "Advanced Dialog" and select the first one in the conveying
direction.

2) Select the "ConveyLinx Structure":

Erweiterte Funktionen X
Bezondere Dienste I Funktion Fin 2 I Flex Zone | Sengoren I Enweiterungen I
Worauszchau & Einstellung I Upgrade I Werbindungen Metzwerk Einstellungen

Zeigen Sie Gerate im Subnetz;

cctatsmatars 4L s ) (@)

Entdeckt = 2, Geschiitzt = 2, Angezeigt = 0 — Einztellungen des gewshlten Knotens:
92.168.1.21, 8??141 4 {40z Seriennummer I
[
Maszk: I
Gateway: I I
set
Pasifion]

Alle auswahlen | Zuriicksetzen Backup |
IF und Name
Kelnen auswahlen Wlederherstellenl

Wiederherstellen

IP anpaszen | Upgrade Fw/ |

* Chrl#Shift fuir M ehrfachauswahl
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3) Click on "Change node IP-Address and AutoConfig":

A2 A2
AP Fra
3 192 (g mean T emnermacan
lS{er,;’ig AutoConfig von hier
V150213 i Diesen Knoten ersetzen

4) Enter and confirm the address and subnet mask:

IP-Adresze des Knotens dndern und A... X

—Einstellungen des gewahlten Knotens

Seriennummer I 877140

IP: [EE . 168 . 21 . 20

Mask: |255.255.1zs. 0

Gateway:pl o .0 .0 .0

IP-Adresse des Knotens
andern und AutoConfig

5) After configuring the individual lines, they can be connected via the switch.
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6) Select the nodes for the desired Merge-Zone and open the Merge-Menu with STRG + Shift
+ M.

ROBOTUNITS’
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7) Determine the merge direction (left, right) and the prioritization.

8) Enter the IP-Address of the adjoining node:

192 . 168 . 22 . 20 . |

- Machfolgende Zone

Merger
r—Linke Bahn Mittige Bahn—————
|192.168. 21,21

¥ Merger anschalten

& Normaler e
" T-Merger Zusammenfithrung auf: ' Vorgelagerter

" Nachgelagerter

T+

Einschleusen Links -
Prioritat Prioritat auf Links -
[ Machfolgen

de Zone

! Anwenden

Abbruch

The remaining parameters can be configured as default.

ROBOTUNITS’
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