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1. Verbindungen

1.1 LAN Verbindung
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1.2 WLAN Verbindung

Wenn moglich, die WLAN-Verbindung vor der Konfiguration der ConveyLinx Ai2 ausschalten:

Organisieren v Verbindung herstellen Netzwerkgerat deaktivieren Verbindung untersuchen Verbindung umbenennen  »

b Nicht verbunden ~ Client Connection — A herondom.robotunits.;
X 9 Bluetooth-Gerat (PAN) £2 @2 Deaktiviert dﬂ DW 1501 Wireless-N dl 5‘] Deaktivieren
"~ | LAN-Verbindung Verbindung herstellen/trennen

- > Netzwerkkabel wurde entfernt Status
b4 @7 Intel(R) 82579LM Gigabit Network...

"~ | Bluetooth-Netzwerkverbindung 2 .:. Cisco AnyConnect Secure Mobility = Drahtlosnetzwerkverbindung ‘
e &g

Diagnose
Verbindungen tberbriicken

Verkniipfung erstellen
Loschen

% Umbenennen

% Eigenschaften
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2. Software Aufbau

Das Programm ist neben dem Ubersichtsbereich (Netzwerk IP, Knoten, Seriennummer) in 4

Bereiche aufgeteilt:

Vorgelagerte und nachgelagerte Zone
Linker und rechter Antrieb

ﬁ EasyRoll Version 4.11 (Deutsch)

Seriennummer: |
Firmwareversion: I

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

Einlesen I £

Schliefen

I Funktionen

Haldwareversion:l

Nicht
verbunden

Vorgelagerte Zone

P Modus: I :lv

tart-
erzogerung:
-Zone

Sekundenﬂl
nnahmezeit: Sekundeniet_l

Fehler und Meldungen
Lﬁsche!i Staufehler: @

Staufehlerzahler:

Nachgelagerte Zone
lu—:] Fehler und Meldungen——
Paodes & Loscher| Staufehier @
Start-
vezﬁgerung: I Sekunden Set I Staufehlerzahler:

T-Zone

et I Sekunden Set I

~ Einstellungen
[~ Endzonenflexsteuerung

[~ Eigenfehlerbehebung Aus

Einstellungen
™ Endzonenflexsteuerung

[~ Eigenfehlerbehebung Aus

Bremsmodus: I - l
Reale I /
Geschwindigkeit: e
Beschwindigkeit:l mis

Drehrichtung: l v |
Beschleunigung: I mm

Bremsung: I mm
Strom: I mé
Laufzeit: I min
Antrieb I o
Temperatur: €
Modul I 5
Temperatur: C

Sensorverbindungsfehler: @

Setélle]  Sensorverschmutzung

Fehler:
Fehlerzahler:

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: ﬁ Qnufstauen
GarkerAel —— Fehler und Meldungen- jbiechterantied ~— Fehler und Meldungen-
Motor Type: I

Motor Type: I

Reale

I /
Geschwindigkeit: s
Geschwindigkeil:] més
Drehrichtung: I - |
Beschleunigung: I mm

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

Bremsmodus: | - I

| set Allel

Set &lle

Sensorverbindungsfehler: &
Sensorverschmutzung

Fehler:
Fehlerzahler:

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: @

HINWEIS: Ein Knoten entspricht einem ConveyLinx Ai2 Controller
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2.1 Forderrichtung von links nach rechts

Die letzte Motorrolle in Férderrichtung bei ungerader Anzahl Motorrollen kann, sowohl rechts
als auch links am Controller angeschlossen werden. Dies wird vom Controller automatisch
erkannt.

—>

2.2 Forderrichtung von rechts nach links

h
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2.3 Lange Zonen mit 2 Motorrollen

Der Controller erkennt, wenn es sich um eine lange Zone mit 2 Motorrollen handelt. Es sind
dann auf dem Controller 2 Motorrollen und nur ein Sensor angeschlossen.
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3. Autokonfiguration

HINWEIS: Wahrend der Konfiguration darf sich kein Fordergut auf dem Rollenférderer
befinden!

1) Strom mittels Netzteils an die Rollenférderer wie nachfolgend dargestellt anschlie3en:

2) Abwarten bis die LED (iber dem ,Haken-Symbol“ griin blinkt:

3) PC mittels Patchkabel an den 1. Controller in Forderrichtung anschlieRen:

4) 10 Sekunden warten und anschlieBend EasyRoll auf dem PC starten.
5) Auf den Button ,Erweiterte Funktion” klicken und darauf achten, dass die Netzwerk IP
192.168.21.XX betragt:

ROBOTUNITS’



F
& EasyRoll Version 4.11 (Deutsch) (=] E et

e oees
Yan Knotenlh_ Bis Knaten |1_ S _+| SetAlle | Einlesan I . N |Cht
Seriennummer; I Schliefen | IR 4T ) ve rb u n d e n
Firmwarewversion: I Hardwareversion:l

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) Reiter ,Netzwerk Einstellungen” auswahlen und auf den Button ,Suchen” klicken:

-
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 findet nun alle angeschlossenen Controller.
Anschliefend auf den Button ,ConveyLinx Struktur” klicken:

-
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} .
5 : || A
't 192.168.21.20, 394183, 4.21 {ai2} R
\ .
[
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) Hier mit der rechten Maustaste auf den 1. Controller in Forderrichtung klicken und
»+AutoConfig von hier” auswabhlen:

Ser.Ndg
192.168.21.5 Rev.N|

m A2 ] Ai2

_mrb.ﬂ—'_a;}'ﬂ.it

= 1924@4'-'9-—“&&
AutoConfig von hier

Diesen Knoten ersetzen

IP-Adresse des Knotens @ndern und AutoConfig

9) Nun werden die Controller konfiguriert (Achtung: Motoren drehen sich testweise).
Die Konfiguration ist beendet, wenn sich die Motoren nicht mehr drehen und die LED
tber dem ,Haken-Symbol“ wieder griin blinkt.
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HINWEIS: Wird ein Rollenforderer mit 2 Zonen und 1 Controller konfiguriert, ist immer die
Laufrichtung von links nach rechts eingestellt.

Um die Laufrichtung von rechts nach links zu konfigurieren, muss ein zusatzlicher Controller
mit Sensor in Laufrichtung angeschlossen werden.

Nach der Konfiguration unter ,Erweiterte Funktionen” und ,Verbindungen® am verbleibenden
Controller den nachgelagerten Controller auf ,Keiner” setzen und den zusatzlichen Controller
entfernen.

Erwetterte Funitionen X

12188021 [1 [1 | o] e |

Besondee Dierate | FurkbonPn2 | _ElexZoc Samcren | Emvelenngen
Verausschaud Entebry | Upgrade Netzwerk. Enatedungen

o
wwm
Subnetomenka | 25 29525 0
Vorgelegan Nachgelegan
@ Keoten ® ‘_ﬂ-’ & Kroten %
e =3
.2 -SPSUOMeds IPAdee
[ || T $PS /0 Modus [
twsms-u
frba I mckes |

[T Blackiarang SPS Modut
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4. Standard Einstellungen

41 AlleZonen

r
ﬁ EasyRoll Version 4.11 (Deutsch) Current IP: 192.168.21.20

Netzwerk IP:W , W ; IT i 4 @Bﬁﬂ(& K&Wink D'afggm
olon Knote Bis Knoten E _I —+] - o ete

Seriennummer: |41 9074 Schliefen I glntionen )
S Es konnen normale und gekreuzte V:‘ﬁ—*’:‘f‘-
Firmwareversion: |4A21 Haldwareversionzlz, Ai2 Ethemetkabel verwendetgwerden. s
‘ Linke@® @ Rechte Verbingung
 Vorgelagerte Zone — Nachgelagerte Zone
Fehler und Meldungen—— Fehler und Meldungen——
: scher [Bickiickenat -] e
2Pé Modus: Blockliickenat B ZPA Modus: | Blockliickenat Loscher] Staufehler: @
Start- Start- 5
vevzﬁgerung ekunde Staufehlerzahler: 1 verzagerung ekunde Staufehlerzahler: 2
T-Zone T-Zone
e seit000  Sekunden E] e zeit] 000 Sekunden Set |
~ Einstellungen

Einstellungen

exsteueruing [~ Eigenfehlerbehebung Aus [ Eigenfehlerbehebung Aus
erng [~ Ankunftsbestatigung Aus Set T &nfangsz te [~ Ankunftsbestatigung Aus Set

[~ Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Handentnahme ale [~ Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Handentnahme ale

[~ Ablauffehlermeldung Aus [~ Ablauffehlermeldung Aus
Behalercdbler 1adl2 @ mn Behalterzahler: 8/8 ] m
*MLTke.;Anl'neb —— Fehler und Meldungen ;AHfCh_:_e' Ar\lneb —— Fehler und Meldungen—
otor 1¥pe: FSenergy-Ai ECO + v|| Setélle|sensorverbindungsfehler: @ otor 1¥pe: S energy-Ai ECO + v| Setélle)sonsorverbindungsfehler: @
Bremsmodus: INormaI vl Setélle]  Sensorverschmutzung Bremsmodus: |Normal vl Set Allel Sensorverschmutzung
Fehler. © Fehler. @
Reale IEI.EIEIEI m/ Fehlerzahler: 0 Reale IIJ.UUU m: Fehlerzahler: 0
Geschwindigkeit: 3 Geschwindigkeit: -
Geschwindigkeit mds @ Set Alle Geschwindigkeit m's @ Set Alle!
Motarverbindungsfehler: & Motorverbindungsfehler &
Drehrichtung:  |CCwW - Set Allel Spannungsabfall B Drehrichtung:  |CCwW v Set Allel Spannungsablab M

Beschleunigung:E-nm Set Alle Motorkurzschiuss: @ Beschleunigung:Enm Set|(Set Alle Motorkurzschluss: &

@ - @
Biersing 5 . Get A"el Max. Dreh.r.nomen!. Bishans E"’“ . et A"el Max. Dleh'ntnoment.’

Uberlast: @ Uberlast: @

Motor blockiert: @ Motor blockiert; @

Uberhitzung: @ Uberhitzung: &

Strom: lﬂ mé, Motor Sensor Fehler: @ || | Strom: |D mé Motor Sensor Fehler: &
[0 o -

Laufzeit: min 5 Laufzeit: min

T | Motorlebensdaverfehler. @ Motorlebensdauerfehler: &
Antrieb < 40 T . Antrieb <40 o »
Temperatur: Motorfehlerzahler: 0 Temperatur: Motorfehlerzahler: 0
Modul ’ “ b @ || [Modul | - b = ]
|t 43 (E: Erspannung: Tonrerain 43 = Erspannung:

1) Knoteneinstellung

Alle Knoten (alle Controller) auswahlen -> d. h. von Knoten ,1“ bis ,n“. AnschlieBend auf
,Einlesen” klicken.

2) Zoneneinstellungen
ZPA-Modus: "Blockliickenabzug" auswahlen.

Startverzogerung: 0.30 Sekunden eingeben und anschlieend mit "Set" oder ENTER
bestatigen.
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3)

4)

Antriebseinstellungen
Motor Type: "Senergy-Ai ECO +" auswahlen.

Geschwindigkeit: v in m/s eingeben und anschlieBend mit "Set" oder ENTER bestatigen.
Beschleunigung: s in mm eingeben und anschlieRend mit "Set" oder ENTER bestatigen.
Bremsung: s in mm eingeben und anschlieRend mit "Set" oder ENTER bestatigen.

s = 1,5 - Rollenteilung + 25mm

Um die Einstellungen auf alle Knoten zu tibertragen den Button "Set Alle"
(bei der Knoteneinstellungsbereich) klicken.
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4.2

Netzwerk |P: lﬁ ; IW

Seriennummer: |41 9076
Firmwareversion: |4~21

Yon Knoterm Bis Knolenm _I ;] Setalle l

Letzte Zone

FBiinkewink

Diagnostic
Log

Schliefen

Einlesen

Enveiterte
I Funktionen

, . Eskonnen normale und gekreuzte =
Haldwareversmn:lz Ai2 Ethemetkabel verwendet werden. T

“

‘ Linke@ @ Rechte Verbingung

 Vorgelagerte Zone

2P& Modus: IBIockIUckenat vl

Fehler und Meldungen—
Staufehler: @
Staufehlerzahler: 3

Lﬁsched

Start- Sel l
verzogerung: 030 Sekunden °c!
T-Zone

Annahmezell Sekunden Sell

= Elnstellungcn

euerung

I Ankunftsfehlermeldung Aus
[~ Ablauffehlermeldung Aus

Set
Alle

[~ Eigenfehlerbehebung Aus
Ankunftsbestat(gung Aus
Handentnahme:

Behalterzahler: 18/18

i~ Linker &ntrieb

—— Fehler und Meldungen

Motor Type: | Senergy-8i ECO +

| Setale
Bremsmodus: I Normal v l Set Allel Sensorverschmutzung
Fehler:
Reale IEI 000 més Fehlerzahler: 0
Geschwindigkeit:
Geschwindigkenl v m's Set |Set Alle
_I_I Motarverbindungsfehler: &
Drehrichtung: | CCW hd _]Set il Spannungsabfall: &
Beschleunigung: S mm Set |Set Allel Motorkurzschluss: @
: - @
Bremsung: s mm Set |Sel AIIeI Max Dreh.r‘nomen!
Uberlast: @
Motor blockiert: @
Strom: 'U mé, Motor Sensor Fehler: @
Uberhitzung: &
Laufzeit: ‘U min g SALEHE
P x Motorlebensdauerfehler: @
htriel I o A
Temperatur: ol c é Motorfehlerzahler: 0
Modul ,— 3 & i @
| Temneroin: 44 (£ Uberspannung:

Sensorverbindungsfehler: @

5) Knoteneinstellung

Nur den letzten

Knoten auswéhlen -> d. h

Anschliefend auf ,Einlesen” driicken.

6)

Zoneneinstellungen

;AHfCh_:_e' Af’\lneb - — Fehler und Meldungen—
CIOLEYPE: l _'J S “| Sensorverbindungsfehler: @
Bremsmodus: Sensorverschmutzung
Fehler:
Reale Fehlerzahler:
Geschwindigkeit:
Geschwindigkeit:
Motarverbindungsfehler; @
Eievichiung; Spannhungsabfall. &
Beschleunigung:l Motorkurzschluss: @
tax. Dreh @
Bremsung: l— el :]n::d::t-.
Motor blockiert; @
Strom: | mé, Motor Sensor Fehler: @
Uberhitzung: &
Laufzeit: | min Y L
S § Motorlebensdauerfehler: @
ntrie | o 3
Temperatur: c 3 Motorfehlerzahler:
Modul | ., (] @
Temperatur: c @ Lbsispannung:

Haken bei "Ankunftsbestatigung Aus" setzen.
Button "Aufstauen” klicken (Die Schrift wird anschlieRend rot).

Die restlichen Zonen- und Antriebseinstellungen werden durch das Driicken von

im Punkt "Alle Zonen" gesetzt.
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5. Zusatz Einstellungen

5.1 Startsensor

Am Anfang der ersten Zone eines Rollenférderers, kann das Startsignal Giber einen
Startsensor erfolgen:

Start “ 2

Der Zonen- und Startsensor der ersten Zone ist mit je einem 3 poligen Kabel anzuschlieRen.
Am Controller wird ein Y-Verteiler angebracht an dem die beiden 3-poligen Kabel
angeschlossen werden.

- —
&R EasyRoll Version 4.1 (Deutsch) E=E)
NetzwerkIF’I 132 I 168 I 21w &
Vanknaten| I Bis Knaten I 1 5 | + | Set Alle | Einlesen I Erwei NlCht
Seriennummer: I Schiiefen | ity ve rb u n d e n
Firmwarewversion: I Hardwareversion:l
“orgelagerte Zone Machgelagerte Zone
lﬁ Fehler und Meldungen lﬁ Fehler und Meldungen
ZPA Modus: = Liische ] Staufehler: & shatlds = Lische ] Staufehler: @&
Start- Start- I i
VErZogeng: Sekundenﬁl Staufehlerzahler: verzigernng; Sekundens_el Staufehlerzhler:
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Nun muss in EasyRoll noch folgende Einstellung in den "Erweiterten Funktionen" im Reiter
"Funktion Pin 2" gemacht werden:

Forderrichtung von links nach rechts =

Erweiterte Funktionen - u
to2 1682120 [T - | +|_eriown |

Yorausschau & Einstellung parade I Verbindungen ] Netzwerk Einstellungen I
Besondere Dienste Funktion Pin 2 FlexZone | Sensoen |  Emweiteingen |

Linker Pin2 Rechter Pin2
e — e ——
Invertiert [~ [~ Invertiert |

Forderrichtung von rechts nach links <gum

F = —
Erweiterte Funktionen - u
192.1682120 [l JU | - | +| Elesen |

Vorausschau & Einstellung norade l Verbindungen I Netzwerk Einstellungen I
Besondere Dienste Funktion Pin 2 FlexZone | Sensoren | Emweiterungen

Linker Pin2 Rechter Pin2
LT e m—|
Invertiert | [ Invertiert |

Unten
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5.2 Startsensor mit Zeitverzogerung

Soll der Rollenforderer zeitverzogert anlaufen, muss in EasyRoll folgende Einstellung in den
"Erweiterten Funktionen" im Reiter "Funktion Pin 2" eingestellt werden:

| Erweiterte Funktionen X

1921682120 |1 [ _];l

1 Vorausschau & Einstellung I Upgrade I
| Besondere Dienste Funktion Pin 2

Verhindungen |

Netzwerk Einstellungen I
Flex Zone |

Sensoren | Enweiterungen

Linker Pin2 I Rechter Pin2  Auf die Pfe|le klicken, um die
| Wirkri g der Signale zu
v | fKein Funktion l.l beeinflussen

Invertiert | | Invertiert

Oben

Nun muss unter der Einstellung ,T-Zone Annahmezeit” die Verzégerungszeit festgelegt
werden.

[ﬂ EasyRoll Version 4.11 (Deutsch) Current IP: 192.168.21.20 — O X
Netzwerk |P:[_1§2— i Fﬁ- . [_51—— X siinkewink Diagg;“ic
Von Knoten #:l1_ Bis Knaten #:l1_ _I ;I SetAlle | ELEEED | Erweiterte cnl__@
Seriennummer: 'W SchlieBen Flnkionen > .
Firmwareversion: [r Hardwareversinn:le—./\izfEtsht?:;ti;Ezln\;‘:rl\:gu:;e?\i‘;rredff - ; g

Linke @& @ Rechte Verhingung ‘
~Vorgelagerte Zone —Nachgel Zone
ZPA Fehler und Meldungen ZPA Fehler und Meldungen
odus: Blockliickenabz « = Modus: Blockliickenabz « =
Glebiih Loschen|  Staufehler. @ Loschen|  Staufehler. @
Start- Start-
g _[0.30 Sekunden Setl ‘ Staufehlerzahler: 0 e Sekunden Set Staufehlerzahler: 0
T-Zone 20 T-Zone
Annahmezeit I Z pekundan b Annﬁhmezelt Sekunden il
[ Endzanenflexsteuerung [ Eigenfehlerbehebung Aus [~ Endzonenflexsteuerung [ Eigenfehlerbehebung Aus
[~ Anfangszonenflexsteusrung [ Ankunftshestatigung Aus SetAlle [~ Anfangszonenflexsteuetung [ Ankunftshestatigung Aus SetAlle
[~ Ankunftsfehlermeldung Aus [~ Handenthahme [~ Ankunftsfehlermeldung Aus [~ Handentnahme
[~ Ablauffehlermeldung Aus [ Ablauffehlermeldung Aus
Behalterzéhler: 0/0 @Aﬁfs’mm Behalterzahler: 0/0 Eaufstaven
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5.3 Abbremsen

Bei hohen Lasten und Geschwindigkeiten ist es moglich die Geschwindigkeit am Ende des
Rollenforderers bzw. in den Zonen, wenn die davor liegende Zone belegt ist, abzubremsen.
Dies lasst sich in den "Erweiterten Funktionen" im Reiter "Vorausschau & Einstellung"
einstellen:

. I_ _J _+] Einlesen l

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

] ] [

Sekunden Sekunden

orgelagerl
i Abbremsen
Geschwindigkeit

Schnellabzug
™ Zei l

achgelager
Abbremsen

Set Geschwindigkeit

chnellal
™ Zei

—Stau Selbstbehebung Zeiteinstellungen

~Vorgelagert

Fehlerausldse I Sekunden
Zeit: i
Selbstbehebung I Sekunden Set
Zeit: —

—MNachgelagert

Fehlerausldse | Sekunden
Zeit: ik
Selbstbehebung I Sekunden Set
Zeit: —

— Nachlaufzeiten
~Vorgelagert
~ Nachlauf

— Nachgelagert
-~ Nachlauf

|
I Sekunden Set

~ Sensornachlaufzeit

Sensomachlauf
vorwarts: I Sekunden o

Sensomachlauf I_
ruickwaits: S unden I |

=]
I Sekunden Set

- Sensormachlaufzeit
Sensomachlauf Cakunden
vorwarts: Set

Sensomachlauf I_
riickwaits: Sty

{ Sensorentprellung

I Sekundenil

Set alle I ‘
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5.4 Zwischenstopp & Weitergabe

Die Weitergabe des Forderguts am Ende einer beliebigen Zone oder am Ende der letzten
Zone eines Rollenfoérderers durch ein externes Signal, wird wie folgt ermdglicht. In EasyRoll
kann unter dem Reiter ,Funktion Pin 2" die Option ,Stauen” ausgewahlt werden. Das wird wie
folgt ausgefiihrt:

p
Erweiterte Funktionen

1921682120 LN

| n j_] _J Einlesen |

Yorausschau & Einste | Verbindungen | Netzwerk Einstellungen
Besondere Dienste Funklion Pln 2 Flex Zone I Sensoren I Ernweiterungen
Linker Pin2 Rechter Pin2
Kein Funktion v

Invertiert ["J¥| Invertiert |
j’ » |

Unten

Um das Fordergut aufzustauen, darf am Pin 2 KEIN 24V-Signal anliegen. Wenn das Fordergut
weitertransportiert werden soll, MUSS ein 24V-Signal anliegen.

HINWEIS: Wird unter dem Reiter ,Funktion Pin 2“ die Option ,Stauen” ausgewahlt, darf

Pau in dieser Zone nicht aktiv sein.
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Ist ein externes Signal nur kurz, drehen sich die Rollen auch nur kurz. Um das auszugleichen,

wird die Sensor-Entprellung. Die eingestellten Sekunden entsprechen der Nachlaufzeit der
Rollen.

Erweiterte Funktionen X
1921682121 |2 B - | ¢ Einlesen |
Besondere Dienste | Funktion Fin 2 | Flex Zone | Sensaren | Erweiterungen
Yorausschau & Einstellung | Upgrade | “erhindungen I Metzwerk Einstellungen
—“orausschau
—“aorgelagert —MNachgelagert
Abbremsen 5 Abbremsen o
r N % r son | % Set
Geschwindigkeit Geschwindigkeit =
eschwindighkei Sat eschwindigkei St o
r Schnellabzug Sekunden r Schnellabzug Sekunden
Zeit Zeit
— Stau Selbstbehebung Zeiteinstellungen
—Yorgelagert —MNachgelagert
Fehlerauslose |5_[|[| Sekunden  Sgt | Fehlerausléselanu Sekunden =gt | St
Zeit: Zeit:
Selbstbehebung IE.DD Sekunden  Set | Selbstbehebunglanu Sekunden  Set | alle
Zeit: Zeit:
— MNachlaufzeiten
—Yorgelagert —MNachgelager
IZeit LI IZeit LI
Machlauf: |1-EIEI Sekunden  Set | Nachlauf:|1-DEI Sekunden  Set g
et
alle
SensnrnachlaquD.DD Sekunden SensurnachlaquD.DD Sekunden
Worwars: Set WOPWEMS: Cat
SensurnachlaquD.DD Sekunden SensnrnachlaquD.DD Sakunden
riickwans: FUCkwaHs:
—Sensorentgprellung
1.00 kunden | Set | Setalle
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5.5 Sensorsignal auslesen

Die Moglichkeit besteht, das Sensorsignal jeder Zone auszulesen. Ein 24V-Signal wird dann
z.B. an die Kundensteuerung gesendet sobald die Zone belegt ist.

| Erweiterte Funktionen X

Vorausschau & Einstellung parade I Verhindungen I Netzwerk Einstellungen I
Besondere Dienste Funktion Pin 2 FlexZone |  Semsoren |  Emweiterungen

Linker Pin2 Rechter Pin2  Auf die Pfeile klicken, um die
Wirkrich der Signale zu
I Kein Funktion| Zonenbelegung v | beeinflussen

Invertiert [ [ Invertiert

LSS

~i¢$

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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Wenn ein Kunde ein Zwischenstopp mit Weitergabe Uber seine Steuerung realisieren mochte,
bendtigt er die Information, wann die Zone mit dem Transportgut belegt ist. Hierzu ist der
Befehl ,Zonenbelegung” in Kombination mit ,Stauen” wie folgt einstellbar.

fErwenterte Funk'tlonen

1921882120' ] - | Einlesen |

Vorausschau & Einstellupa parade Verbindungen I Netzwerk Einstellungen I
Besondere Dienste Funktion Pin 2 Flex Zone I Sensoren [ Enweiterungen

X

Linker Pin2 Rechter Pin2  Auf die Pfeile klicken, um die
Wirkrichtung der Signale zu
Zonenbelegung beeinflussen

[=—atue_

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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5.6 Nachfolgend belegt

Wenn ein Kunde am Ende der letzten Zone auf eine andere Forderstrecke ohne ZPA Logik
tibergeben mochte, wird das wie folgt realisiert:

| Erweiterte Funktionen X
|
| 1921682121 |2 |2 - | . | Einlesen |
| Vorausschau & Einsteliung | Upgrad | Verbindung | Netzwerk Einstellung |
| Besondere Dienste FunkionPin2 |  Flexzone | S | Emweiterung
|
Linker Pin2 Rechter Pin2  Auf die Pleile klicken, um die
| Wirkrichtung der Signale zu
| |Kein Funktion v | | Nachfolgend belegt v |  beeinflussen

Invertiert [~ [ Invertiert

Is< |l =

-y

| ~Nachfolgend belegt EE— T —
]
8 2t 0.01 ‘ Set I
| 3.00
Rimzek T E

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

Die Blockierzeit ist die Zeit, die das Signal anliegen muss um das Produkt am Ende einer
Forderstrecke zum Aufstauen zu bringen.

Die Raumzeit ist die Zeit, nachdem das Produkt bei nicht mehr anliegendem Signal losfahrt.
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6. Einschleuser

Jede Linie wird zuerst separat konfiguriert. Dabei miissen die IP-Adresse und die
Subnetzmaske geandert werden.

Netzwerkaufteilung:

Subnetzmaske (fir alle Linien): 255.255.128.0
IP-Zentrallinie: 192.168.21.20
IP-Nebenlinie 1: 192.168.22.20
IP-Nebenlinie 2: 192.168.23.20 u.s.w.

1) In den ,Erweiterte Funktionen” die Knoten suchen und den Ersten in Férderrichtung
anwabhlen.

2) In der ,ConveyLinx Struktur” wahlen:

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;

ccntenemene> A]_swer 1) (E)

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) Auf ,IP-Adresse des Knotens @ndern und AutoConfig” klicken:

A2 Z A2
IR 1 swres
N 100 1¢n A an T amsnacan
lS{a N AutoConfig von hier
192:168:20: = | Diesen Knoten ersetzen

e I lwhmmwm I

4) Adresse und Subnetzmaske eingeben und bestatigen:

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

andern und AutoConfig

IP-Adresse des Knotens ’

i

5) Nach dem Konfigurieren der einzelnen Linien kénnen diese liber den Switch verbunden
werden.
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6) Den Knoten fiir die gewiinschte Merge-Zone anwahlen und mit STRG + Shift + M das
Merge-Meni 6ffnen.
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7) Die Einschleusrichtung (links, rechts) und die Priorisierung festlegen.

8) Die IP-Adresse des angrenzenden Knotens eintragen:

Merger
rLinke Bahn

* Normaler
" T-Merger

- Machfolgende Zone

192 . 168 . 22 , 20

IR
¥ Merger anschalten
Fusammenfithrung auf: * Vorgelagerter
" Nachgelagerter

Einschleusen

Prioritat

[ Machfolgen
de Zone

Mittige Bahn

Links

21

T+

-

Prioritst auf Links -

Anwenden

Abbruch

Die restlichen Parameter konnen standardmaRig konfiguriert werden.
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