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1. ALLGEMEINES

A) REVISION

GroBe Datum Anderung Version der SAM-Firmware
1.0 15. September 2020 Erstellung 1.0
1.01 27. November 2020 Anderung 1.0
1.02 21. Juni 2021 Anderung 2.0
1.03 22. September 2021 Anderung 2.0
1.04 20. Juni 2022 Korrektur 2.0
1.05 29. August 2022 Korrektur 2.0

B) EINFUHRUNG

In diesem Dokument werden die Inbetriebnahme und der Anschluss von SAM-1N innerhalb eines SPS- oder Roboternetzwerks bes-
chrieben. Das Smart Automation Module (SAM-1N) ist eine Lésung fiir die Kommunikation zwischen kompatiblen GYS-SchweiBstrom-
quellen und den meisten SPS/Robotern. SAM-1N wandelt die interne Kommunikationssprache der GYS-Gerate in eine Geratesprache
um und ermdglicht so eine vollstédndige Verwaltung von SPS/Robotern.

SAM-1N ist so konzipiert, dass es ohne Anderung seines Codes funktioniert, selbst wenn der SchweiBprozess und das Kommunika-
tionsnetzwerk geandert werden.

Das Modul ermdglicht den Zugriff auf nahzu alle Parameter der SchweiBstromquelle und ermdglicht so die vollstandige Kontrolle des
Prozesses durch eine SPS/einen Roboter. Die Stromquelle wird in ein Prozessverbund integriert und von den internen Steuerelemen-
ten (SPS) gesteuert, HMI, ....).

SAM-1N sendet Daten Uber die laufende SchweiBung. Dies ermdglicht es durch eine Programmierung, die SchweiBparameter anzu-
passen.

Eine Stromquelle kann fiir mehrere Anwendungen genutzt werden. Die Anderung erfolgt entweder durch den Aufruf von vorins-
tallierten JOBs in der Stromquelle oder durch die Auswahl von Rezepten im Benutzerprogramm des Gerats, in das die Stromquelle
integriert wird.

Die Kombination aus Stromquelle/SAM-1N kann ohne Anderung des Systems einem neuen System zugewiesen werden (Integration
in ein neues Prozessverbund, Austausch einer SPS oder eines Robots, Automatisierung eines Prozesses, usw.)

C) PRODUKTKOMPATIBILITAT UND KOMMUNIKATIONSNETZWERK

Das Modul ermdglicht den Zugriff auf nahezu alle Parameter der SchweiBstromquelle, wodurch eine vollsténdige Kontrolle des Pro-
zesses durch die SPS oder den Roboter ermdglicht wird. Die folgenden GYS-Produkte sind kompatibel:

WIG-VERFAHREN:
TITAN 231 DC FV / TITAN 321 DC / TITAN 400 DC / TITANIUM 230 AC/DC / TITANIUM 400 AC/DC

MIG MAG-VERFAHREN:
NEOPULSE 320C / 400 CW / 400G / 500G

SAM-1N ist mit den folgenden Kommunikationsprotokollen kompatibel

Netz Datei Art.-Nr. GYS
Ethernet IP EDS verfiigbar 062078
ModbusTCP k/A 063013
Profinet GSDML verfligbar 062085
EtherCAT ESI verfligbar 063006
Devicenet EDS verfiigbar 062092
CANopen EDS verfiigbar 062108
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2. SICHERHEITSHINWEISE

A

In dieser Betriebsanleitung finden Sie Informationen zur Bedienung des Gerats und zu den Sicherheitsvorkehrungen,
die zur Sicherheit des Benutzers getroffen werden mussen.

Bitte lesen Sie diese vor dem ersten Gebrauch sorgféltig durch und bewahren Sie sie zum spateren Nachschlagen auf.
Die Missachtung dieser Bedienungsanleitung kann zu schweren Personen- und Sachschaden flihren.

Nehmen Sie keine Wartungsarbeiten oder Verdanderungen an dem Gerat vor, die nicht in der Anleitung genannt
werden.

Der Hersteller haftet nicht fir Verletzungen oder Schaden, die durch unsachgemaBe Handhabung dieses Gerats
entstanden sind.

Bei Problemen oder Unklarheiten wenden Sie sich bitte an eine Person, die fiir den korrekten Umgang mit dem Gerat
qualifiziert ist.

Dieses Gerat darf nur zum Ubertragen von Daten innerhalb der auf dem Gerét und in der Bedienungsanleitung
angegebenen Grenzwerte verwendet werden. Die Sicherheitsinstruktionen mussen eingehalten werden. Bei
unsachgemaBer oder gefahrlicher Verwendung der Hersteller kann nicht haftbar gemacht werden.

Nur zur Verwendung in Innenrdumen. Darf keinem Regen ausgesetzt werden.

Das Gerat nicht abdecken.

Plazieren Sie das Gerat nicht in der Nahe einer Warmequelle und bei dauerhaft hohen Temperaturen (liber 50 °C) auf.

Dieses Gerat ist fiir den Einsatz in Industrieumgebungen (Klasse A) und nicht fiir die Verwendung in Wohngebieten
vorgesehen, in denen die Stromversorgung lber das 6ffentliche Niederspannungsnetz erfolgt. An diesen Standorten
kann es, aufgrund von leitungsgebundenen sowie abgestrahlten Hochfrequenzstdérungen, zu méglichen Schwierigkeiten,
bei der Gewahrleistung der elektromagnetischen Vertraglichkeit kommen.

Wartung:

Alle Wartungsarbeiten missen von qualifiziertem und geschultem Fachpersonal durchgefiihrt werden.
Nehmen Sie regelmaBig die Haube ab und blasen Sie den Staub aus.

Verwenden Sie niemals Losemittel oder andere aggressive Reinigungsmittel

Reinigen Sie die Oberflachen des Gerates mit einem trockenen Tuch.

Das Gerat entspricht den europadischen Richtlinien
Die Konformitatserklarung finden Sie auf unserer Webseite.

EAC-Konformitatszeichen (Eurasische Wirtschaftsgemeinschaft)

Das Gerat entspricht den britischen Richtlinien und Normen.
Die britische Konformitatserklarung finden Sie auf unserer Webseite (siehe Titelseite)..

Das Gerat entspricht den marokkanischen Normen.
Die Konformitatserklarung Ce (CMIM) finden Sie auf unserer Webseite.

Recycelbares Produkt,, das gesondert entsorgt werden muss.

Entsorgung:
Dieses Gerat muss getrennt entsorgt werden. Nicht mit dem Hausmdll entsorgen.

Material, das den chinesischen Anforderungen fiir die eingeschrankte Verwendung gefahrlicher Substanzen in
elektrischen und elektronischen Produkten entspricht.
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3. PRODUKTPRASENTATION

In den folgenden Abbildungen sind die Bezeichnungen der LED-Anzeigen und Anschliisse des SAM-1N eingetragen:

Draufsicht

® ¢

o =@ ?i %@ﬂ:—» — B

EMERGENCY STOP

QO—— ]

X2

Beschreibung der auf SAM-1N zugdnglichen Elemente :

1- DB9-Stecker fir GIN zwischen der Stromquelle und dem Modul SAM-1N

2- DB9-Buchsenanschluss zwischen dem SAM-1N-Modul und anderen externen Modulen

3- Verbindung zur Steuerung

4- Anzeige flir die Verbindung mit der Quelle

5- Anzeige fir die Verbindung mit dem Steuersystem

6- Anzeige fir den Sicherheitsstatus

7- Anschlussschutzklappe (Zugang zu den Klemmen X4 und X5 der optionalen und sicherheitsrelevanten Ein-/Ausgange)
8- Verstell-Schutzabdeckung fir die Einstellungen

Rickansicht

VOGO® ©

Auf der Rickseite des SAM-1N ist ein Zugriff auf die Einstellungen einiger Parameter méglich, indem man die Schutzabdeckung abs-
chraubt:

1- C1: Mini-USB fiir Kundendienst (RS485)

2- C2: Einstellschalter (siehe 5.a)

3- C3: Anpassen der Ubertragungsgeschwindigkeit (siehe 7. g )
4- C4: Erkennung von Knoten oder IP-Adresse (siehe 7. d)

5- C5: USB-A-Anschluss flir Kundendienst (siehe 10. p)
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Vorderansicht

; 0 mfe ™

Durch Entfernen der Klappe 7 erhalten Sie Zugriff auf die optionalen Anschlussklemmen:

1- X4: Eingangs-/Ausgangsanschlussklemmenblock (siehe Kapitel 4. h.))
2- X5: Anschlussklemme fiir die Sicherheit (siehe Kapitel 4. g))

4. PRODUKTINSTALLATION

A) UMGANG MIT ESD-EMPFINDLICHEN TEILEN

! Schalten Sie vor jedem Einsatz das Produkt aus und trennen Sie es vom Stromnetz.

Elektrostatische Endladung kann elektronische Gerdte beschadigen. Verwenden Sie bei der Installation dieses Produkts
ein geerdetes antistatisches Armband, einen Knéchelriemen oder eine gleichwertige Sicherheitsvorrichtung, um
ESD elektrostatische Schaden (ESD) zu vermeiden.

Elektrostatische Endladungen konnen das Produkt irreparabel beschadigen. Zum Schutz elektronischer Bauteile vor elektrostatischen
Schaden stellen Sie dieses Produkt auf eine antistatische Oberflache, wie z. B. eine antistatische Entladungsmatte, einen antistatischen
Beutel oder eine antistatische Einwegmatte.

Bewahren Sie ESD-empfindliche Komponenten in ihrer urspriinglichen Versandverpackung

auf.
Halten Sie das ESD-empfindliche Teil an seinen Enden fest. Beriihren Sie seine Stifte nicht.

Legen Sie das ESD-empfindliche Teil nicht auf ein nicht leitendes Material oder einen Metall-
tisch. Wenn das ESD-empfindliche Teil aus irgendeinem Grund entfernt werden muss, legen
Sie es zundchst in einen speziellen ESD-Beutel.

Die Abdeckungen des Gerats und die Metalltische sind elektrisch geerdet. Sie erhéhen das
Risiko von Schaden, da sie einen Entladungsweg vom Korper tber das ESD-empfindliche
Teil darstellen (GroBe Metallgegenstande kénnen Entladungswege darstellen, ohne geerdet
zu sein).

Seien Sie bei Arbeiten mit ESD-empfindlichen Teilen bei kaltem Wetter und bei Verwendung
der Heizung besonders vorsichtig, da eine geringe Luftfeuchtigkeit die statische Elektrizitat
erhoht.




B) MONTAGE DES KOMMUNIKATIONSMODULS ANYBUS®

Das Anybus-Kommunikationsmodul definiert das industrielle Kommunikationsnetzwerk und ermdglicht den Anschluss von SAM-1N
an dieses. Es ist fur das Funktionieren des Produkts unerlasslich.

Befolgen Sie bei der Montage des Anybus-Kommunikationsmoduls die folgenden Anweisungen:

EtherNet/IP 062078
DeviceNet 062092
EtherCAT 063006
CANopen 062108
Modbus 063013
PROFINET 062085

Wenn das Anybus-Kommunikationsmodul nicht richtig eingesteckt ist, Es funktioniert nicht.
Die LX3-LED leuchtet nicht auf, wenn das Produkt gestartet wird.



C) BEFESTIGUNG DES SAM-1N
Das SAM-1N kann auf 2 Arten befestigt werden:

Befestigung mit dem mitgelieferten Klettverschluss:

Velcro®

Befestigung mit 4 Schrauben (nicht mitgeliefert) mithilfe der 4 Langl6cher, die auf dem SAM-1N-Modul vorgesehen
sind, um die Befestigung an einer Halterung zu ermdéglichen:

;64
O O N
Vi
O o
o |&
S o
O O
O N
175 | §
b

189



D) VERKABELUNG ZWISCHEN DER STROMQUELLE GYS UND DEM MODUL SAM-1N

Um SAM-1N an eine Stromquelle anzuschlieBen, Sie miissen zuerst das KIT-NUM
MIG-1 (062993) bei Verwendung eines MIG/MAG-Verfahrens oder das KIT-NUM
WIG-1 (037960) bei Verwendung eines WIG-Verfahrens installieren.
Informationen zur Installation finden Sie in den Installationsanweisungen fiir
Kit-NUM.

Die Stromquelle ist ausgeschaltet, verbinden Sie SAM-1N (ber das mitgelieferte
DB9-Kabel mit der GYS-Stromquelle (zwischen dem DB9-Ausgang der Strom-
quelle und dem X1-Eingang von SAM-1N ).

Anm: Wenn das SAM-1N in ein elektrisches Gehause verlegt werden muss,
verwenden Sie ein DB9-Kabel mit einer maximalen Lange von 10 Metern (Typ
DB9 Verldngerungskabel Stecker-Buchse, gerade Verbindung, abgeschirmtes
Kabel und verdrillte Aderpaare).

E) ANSCHLUSS DES SAM-1N AM KOMMUNIKATIONSNETZWERK

SchlieBen Sie das in SAM-1N installierte Anybus X3-Kommunikationsmodul ©
mit einem geeigneten Kabel an das Kommunikationsnetzwerk Ihrer Anlage an

(nicht mitgeliefert, siehe Spezifikationen des Moduls und des Netzwerks Kap E-b

7). x3

F) VERWENDUNG DES HF-VERFAHRENS

Bei Verwendung eines Verfahrens, bei dem HF
verwendet wird, verbinden Sie die Erdungsklemme des
SAM-1N Uber das mitgelieferte Kabel und die Kabelver-
schraubung

mit einer Schraube der Stromquelle (siehe Bilder):

=

Wenn das SAM-1N in einem Schaltschrank installiert wird, verbinden Sie das Erdungskabel mit der Erdanschluss des Schalts-
chranks.
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G) FUNKTION SWO (SAFE WELDING OFF)

Die Funktion ,Safe Welding Off"- ,Sicheres Schweien aus" verhindert in erster Linie das Anlaufen der Stromquelle. Sie wirkt in
kirzester Zeit direkt auf die Leistung der Stromquelle.

Die Funktion dient auch dazu, die Stromquelle im Falle einer Notabschaltung sicher zu stoppen. Dadurch wird verhindert, dass die

Stromversorgung der Stromquelle bei einem Problem abrupt unterbrochen wird. Es ist zu beachten, dass eine Unterbrechung der
Spannungsversorgung der Stromquelle unter Last gefahrlich ist und kannzu Schaden an der Stromquelle fiihren.

1. Elektrische Sicherheit

Die Funktion ,Safe Welding Off* bietet keine elektrische Trennung, weshalb sie vor Arbeiten an der Stromquelle nicht verwendet
werden kann. Vor Arbeiten am Gerat muss dieses durch Unterbrechen der Stromzufuhr oder 6rtliche Freischaltung des Gerats
elektrisch getrennt werden. (Verfahren mit Vorhangeschloss).

I1. Schematische Darstellun r Sicherheitsfunktion

| POWER |
: Power Stage '
| (FET, Relay, ... |
| |
' 'Fl/o '
L ____1_______ __ e 1 _____
GY: | | .
| | | |
| Power Control Power Control | |
o INT | INPUT (FPGA) (FPGA) N
| |
| |
| L ! |
| |
ngLeCty | 1/0 Shutdown /0 | ngLeCty
Output : Message (GIN) : Input
L - - e e e e e e e e e e — —  — — — — — — — Jd

III. Einstellun I Sicherheitsfunktion

DIP-Schalterblock auf der Seite des SAM-1N, hinter Abdeckung 8, ist dazu vorgesehen, um die Sicherheitsfunktion des SAM-1N zu
konfigurieren Sie miissen nur die Position von Schalter 1 andern (oben Zustand OFF oder unten Zustand ON).

Tabelle der Schaltereinstellungen:

DIP Switch Name Position Status
s1 Aktivierung der OFF Sicherheit nicht aktiviert
Sicherheit ON Sicherheit aktiviert
S2 Nicht verwendet
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IV. SW fe Weldin ff) un r Riickmeldung- Verdrahtun

Wenn Schalter 1 auf die Position EIN und Schalter 2 auf die Position AUS positioniert ist, muss die Option-Sicherheitfunktion ver-
drahtet werden. Eine eigene Klemmenleiste fir die Sicherheitsfunktion SWO (Safe Welding Off) befindet sich unter der Anschlusss-
chutzklappe 7 des SAM-1N.

o}
2
o
o Generator
-
AC
T2 SAM-1N
DC
+ -
GIN Uc
. E N
DC K2 JE A Y TP S W
DC Uc 8 ! 12
L I
: — +
— X1 <
'_ D R e — .
13 ) 24V DC
X5 |12 |3 |a
nnnn
A2 Al S13 S14
+ -

' Es ist notwendig, die Anderung auch auf das KIT-NUM der Stromquelle anzuwenden, um die
e SWO-Funktion von SAM-1N zu beriicksichtigen, siehe Anleitung fiir KIT-NUM.

Der SWO-Eingang (Klemmen A1 und A2) ist ein Ein/Aus-Eingang mit positiver 24-VDC-Logik (er ist aktiv, wenn er im Status einges-
chaltet ist) Wenn keine Spannung an seinen Klemmen anliegt, startet die Stromquelle nicht.

Die Riickmeldung (Klemmen S13 und S14) ist ein positiver 24-VDC-Digital-Logikausgang (er ist aktiv, wenn er sich im Zustand
eingeschaltet befindet).

Der Riickmeldungsausgang (S13-S14) wird nur aktiviert, wenn der SWO-Eingang eingeschaltet ist.

Der Riickmeldungsausgang (S13-S14) wird auf OFF geschaltet, wenn eine Abweichung zwischen dem SWO-Eingang (A1-A2) und
der Riickmeldung des SchweiBgerats auftritt oder wenn der SWO-Eingang deaktiviert ist (Schalter 1 in der Position OFF).

Die Verbindung zwischen dem Sicherheitsmodul und der Klemmleiste X5 sollte mit einem ab-
' geschirmten Kabel hergestellt werden. Der maximale Leitungsquerschnitt betriagt 28-16AWG
-1,5 mm2

r Klemmenleiste X

AUSGANG
Riickkopplung LA
Isolationstyp Potenzialfreier Kontakt: Relais
Verbindun 3- S13-Kontakt NO 1- AU_A2: Masse
9 4- 514 Ve 2- AU_A2: Ve
20 bis 30 VDC
: . Logischer Schwellenwert 15 VDC
SREEHEE 20 bis 30 VDC Maximale Spannung im niedrigen
Zustand bei 3 V
Nennstrom bei 24 VDC Max 2 A 10 mA
. . bei Nennspannung 8 ms 4 ms
Reaktionszeit
maximale Zeit 16 ms 8 ms
Testimpulsfolge . . . .
< 1ms bei einer Frequenz von weniger als 100 Hz Keine Reaktion Keine Reakdion
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VI. Definition der Anzeige Emergen TOP

Eine Anzeige namens EMERGENCY STOP LED befindet sich oben auf dem SAM-1N und informiert Uber den Status der Sicherheits-
funktion.

Zusammenfassung und Beschreibungen der Zustande der EMERGENCY STOP-LED:
LED-Farbe Status

Dauerhaft blau k/A

Ausgeschaltet / oder wei Not-Aus nicht aktiviert

000

Rot Not-Aus eingeleitet
Grin Not-Aus nicht eingeleitet
Rot blinkend 2 Hz Stromquelle getrennt

H) SAM-1N INTEGRIERTE EINGANGE/AUSGANGE

Das SAM-1N-Modul verfiigt auBerdem Uber 4 digitale Eingange und 4 digitale Ausgénge, die direkt von der SPS oder dem Roboter
gesteuert werden kdnnen.

Sie sind unter der Schutzklappe der SAM-1N-Anschliisse zuganglich und werden an die Klemmenleiste X4 (mitgeliefert) angeschlos-
sen.

Sie ermdglichen den lokalen Anschluss von Eingangen (z. B. Sensoren, Tasten, usw.) sowie von Aktoren (z. B. Anzeigen, Ma-
gnetventile, Relais, usw.), ohne dass ein SPS- Ein/Ausgang Modul hinzugefiigt werden muss.

Fiir den Fall, dass der Parameter 3_03 Copy_CD_Touch aktiviert ist, werden die Ausgange 1
e und 2 jeweils der Ubertragung der TouchSense und-Kollisions- Erkennung zugewiesen.

Kennzeichnung der Klemmleiste der Ein-/Ausgange (Ansicht

. Schema der Klemmleiste X4:
von oben):

i o

S l i) 13
WOTOTOTOTOTOTOTOTOTOﬂ ﬂjoToToToﬂ 1.1 3

X4 X5 Q 1.2 14 EE

O — ~ ™ < n © ~ © (=) S
nnnnnn onmnn
" / 24V DO1 DO2 DO3 DO4 DI DI2 DI3 DI4  MASS

Die Ausgédnge sind zwischen den Anschliissen 1 bis 5 anzuschlieBen und sind wie folgt angeordnet:
- Anschluss 1: Gemeinsame 24 V DC-Stromversorgung der Ausgange
- Anschluss 2: Ausgang Nr. 1
- Anschluss 3: Ausgang Nr. 2
- Anschluss 4: Ausgang Nr. 3
- Anschluss 5: Ausgang Nr. 4

Die Eingange sind an den Anschliissen 6 bis 10 anzuschlieBen und sind wie folgt angeordnet:
- Anschluss 6: Eingang Nr. 1: 24 V DC
- Anschluss 7: Eingang Nr. 2: 24 V DC
- Anschluss 8: Eingang Nr. 3: 24 V DC
- Anschluss 9: Eingang Nr. 4: 24 V DC
- Anschluss 10: Gemeinsamer Masseanschluss 0 V DC an den Eingangen

Die Verbindung zwischen dem Steuermodul und der Klemmleiste sollte mit einem abges-
chirmten Kabel hergestellt werden. Der maximale Leitungsquerschnitt betrdagt 28-16AWG -
1,5 mm?2,

12



SAM-1N

Zusammenfassung und technische Eigenschaften der Ein- und Ausgange TOR SAM:

2-5 - DO1 — DO4 (NO)

Ausgang Eingang
Kontakt SEC 24V DC Optokoppler-Isolation 500 V DC
Isolationstyp 1-24VDC 6-9 - DI1 — DI4 (NO)

10 - Masse (0 V)

ON Spannung Vmin /Vmax

+20 V bis +30 V

15 VDC - 28 VDC

OFF Spannung Vmin/Vmax 0VDC-5VDC
Eingangsimpedanz 800 KOhm
Nennstrom bei +24 V Max 2 A 10 mA

Beispiel fir einen Anschluss:

/1IN

13
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5. EINSTELLUNGEN

Auf der Riickseite des SAM-1N befinden sich mehrere Einstellelemente, um das Modul zu parametrieren.
Um darauf zuzugreifen, l6sen Sie die beiden Torx20-Schrauben und entfernen Sie die Schutzabdeckung.

A) EINSTELLUNGEN DER SCHALTER C2

Um eine Einstellung zu éndern, stellen Sie den weiBen Schalter nach oben (Status- AUS) oder nach unten (Status- EIN).
Zustande fir die Einstellungen des Schalters C2:

DIP Switch Name Position Status
s1 Aktivierung der OFF Sicherheit nicht aktiviert
Sicherheit ON Sicherheit aktiviert
S2 Nicht verwendet
Vollstandiger Zugang zu den
) OFF :
3 Art des Zugriffs auf Einstellungen
die Einstellungen ON Beschrénkter Zugang zu den
Einstellungen
) OFF JOB_ACCESS
S4 Funktionsmodus
ON ADVANCED_ACCESS

Die Einstellung des Schalters S1 wird in Abschnitt 4 beschrieben. g) III.

Der in der dritten Position befindliche Schalter S3 dient zur Einstellung des Zugriffsmodus auf die Stromqulleparameter, Die Position
OFF ermdglicht den Zugriff auf alle Einstellungen (FULL). Die Position ON ermdglicht einen eingeschrankten Zugriff auf die Einstel-
lungen (JOB oder ADVANCED).

Der vierte Schalter S4 ist nur aktiv, wenn der dritte Schalter auf ON steht. Er stellt den gewiinschten Parametersatz ein. In der
OFF-Position befindet sich das Gerat im Modus JOB_ACCESS (Aufruf von im Speicher der Stromquelle vorgespeicherten JOBs). In
der ON-Position befindet sich das Gerat in ADVANCED_ACCESS (SAM-1N empfangt die SchweiBparameter von der SPS/dem Robo-
ter).

Wenn eine Anderung der Zugriffsart oder des Betriebsmodus vorgenommen wird, fiihrt dies
e beim Neustart des SAM-1N zu einer Neuzuordnung der Parameteradressen.

B) EINSTELLUNG DER ENCODER C3 — C4

Mit den beiden Encoder kénnen Sie die Kommunikationsparameter des SAM-1N entsprechend dem eingefiigten Anybus-Kommuni-
kationsmodul einstellen.

//i{'/"’.%é Einstellungen C3: Ubertragungsgeschwindigkeit (siehe: Kap. 7 g)

oy

//i{{g% Einstellungen C4: IP- oder Knotenadresse (siehe: Kap. 7 d und g)

743087

6. INBETRIEBNAHME

In diesem Kapitel wird die Inbetriebnahme der SAM-1N-Schnittstelle detailliert beschrieben, wobei auch ihre Funktionen erlautert
werden.

Spannungsversorgung
SAM-1N wird Uber den X1-Anschluss mit Strom versorgt. Je nach Anzahl der an SAM-1 angeschlossenen Elemente kann ein

(zukinftiger) Power Supplier erforderlich sein.

Je nach Art des Kommunikationsnetzwerks (Stecker X3) kann auch eine externe Stromversorgung erforderlich sein (DeviceNET,
CANopen ...).

Die Verwendung der digitalen Ein-/Ausgange (Klemme X4) des SAM-1N erfordert eine externe 24-V-Gleichstromversorgung.

Einschalten
Sobald die Stromquelle eingeschaltet ist, startet das SAM-1N und die Anzeige LX1 blinkt rot. Beim Start wird eine Selbstdiagnose
der Elemente im Netzwerk durchgefiihrt. Sobald SAM-1N gestartet wird, die LX1-Anzeige wechselt auf griin.

Bei einem Problem mit dem SAM-1N oder der Stromquelle leuchtet die LX1-LED rot auf und ein Fehlercode ist je nach eingelegtem
14 Kommunikationsmodul auf der HMI der Stromquelle oder auf der Webschnittstelle von SAM-1N verfligbar.
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Wenn sich an einem der USB-Anschliisse ein USB-Stick mit einem Update befindet, wird dieses beim Start automatisch durchge-
fuhrt.
Die LX1-Anzeige blinkt wahrend des Updates rot.

Definition der Anzeige LX1
Die LX1-Anzeige gibt Auskunft Gber den allgemeinen Status des SAM-1N, unten finden Sie eine Zusammenfassung der verschiede-
nen Zustande:

LED-Farbe Status

. Dauerhaft blau Stromquelle nicht bereit

Q Ausgeschaltet / oder weiB SAM-1N nicht angeschlossen

O Rot blinkend 20 Hz Initialisierung
. Dauerhaft rot Fehler erkannt
. Griin RAS

Definition der Anzeige LX3
Die LX3-Leuchte informiert tiber den Status der Kommunikation mit dem Logik-Controller, der an das Anybus-Kommunikationsmo-
dul angeschlossen ist. Nachfolgend eine Zusammenfassung der verschiedenen Zustédnde:

LED-Farbe Status
. Blau blinkend 2 Hz Warten auf Verbindung SPS/Roboter
D Blau blinkend 20 Hz Initialisierung
Q Ausgeschaltet Anybus-Modul nicht angeschlossen
. Dauerhaft rot Verbindungsfehler SPS/Roboter
. Durchgehend griin RAS

7. ANSCHLUSS DES FELDBUSSES UND KONFIGURATION

A) PROFINET®

SAM-1N kann mit dem optionalen Anybus-Kommunikationsmodul (Art. Nr. 062085) an ein ProfiNET-Netzwerk angeschlossen werden.
GYS bietet eine elektronische GSDML-Konfigurationsdatei an, die von der Website heruntergeladen werden kann, um SAM-1N mit
einem Steuereinheit in einer ProfiNET-Struktur zu verkniipfen. Diese XML-basierte GSD-Datei beschreibt die Merkmale und Funktio-
nen von SAM-1N. Es enthdlt alle Parameterdaten, die fiir den Einsatz von SAM-1N in Ihrer Struktur erforderlich sind.

Technische Spezifikationen des Kommunikationsmoduls Anybus - ProfiNET:

® G @ ©)

1- LED Netzwerkstatus

2- LED Modulstatus

4- LED Verbindungsaktivitat (Port 1)
4- LED Verbindungsaktivitat (Port 2)

O™ mj|ki

e

Beschreibung des Status der Netzwerkanzeige 1:

LED-Farbe Status Anmerkungen

Keine Spannungsversorgung

Q OFF Offline Keine Verbindung mit dem E/A-Controller

Verbindung mit dem Controller eingerichtet
Controller im Status RUN

@® Grin Online (RUN)

15
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D

Verbindung mit dem Controller eingerichtet

O Griin - 1 Flash Online (OFF) Controller im STOP-Zustand oder schlechte Daten
Synchronisation nicht abgeschlossen

O Blinkt griin Blinkt Wird vom Systemwerkzeug zur Identifizierung des Netzwerkknotens
verwendet.

. Rot Schwerwiegender Fehler | GroBer interner Fehler

O Rot - 1 Flash ;eehrller beim Stationsna- Name der Station nicht zugewiesen

O Rot - 2 Flashs Fehler der IP-Adresse IP-Adresse nicht zugewiesen

O Rot - 3 Flashs Konfigurationsfehler Von der tatsachlichen Identifikation abweichende Identifikation

Beschreibung des Status der Netzwerkanzeige 2:

LED-Farbe Status Anmerkungen

Q OFF Nicht initialisiert Keine Stromversorgung oder kein Modulstart oder NW_INIT Status

. Griin Normalbetrieb Modul Statusausgang NW_INIT

O Griin - 1 Flash Diagnoseergebnis Es gibt ein Diagnoseergebnis

. Rot Fehler Modul im Ausnahmestatus

O OFF Schwerwiegender Fehler | GroBer interner Fehler

. Abwechselnd rot/griin | Aktualisierung Firmware IE:’:]halten Sie das Modul nich’F_aus, ein Ausschalten wahrend dieser
ase kann das Modul zerstéren

Beschreibung des Status der Aktivitatsanzeige fiir Verbindung 3 und 4:

LED-Farbe

Status

Anmerkungen

() |oFF

Kein Anschluss

Keine Kommunikation

. Griin

Verbindung eingerichtet

Ethernet-Verbindung eingerichtet Keine Kommunikation vorhanden

@) |Grin-1Flash

Verbindung aktiv

Ethernet-Verbindung eingerichtet Kommunikation lauft

Pin- Belegung der RJ45-Buchse ProfiNET:

Pin Beschreibung
4,5,7, 8 An der Masse angeschlossen
6 RD-
3 RD+
2 TD-
1 TD+

Abschirmung

Abschirmung des Kabels

Fiir mehr Informationen, lesen Sie die Website: https://www.profibus.com
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B) ETHERNET/IP®

SAM-1N kann mit dem optionalen Anybus-Kommunikationsmodul (Art. Nr. 062078) an ein EtherNET/IP-Netzwerk angeschlossen
werden.

GYS bietet eine elektronische EDS-Datei zum Herunterladen von der Website an, um SAM-1N in einem EtherNET/IP-Netzwerk zu
verbinden. Diese Datei enthalt alle erforderten Informationen zu den Einstellungen von SAM-1N.

Das EtherNET/IP-Protokoll verfiigt (iber zwei Kommunikationsmodi:

Explizit und implizit:

e Mit einer expliziten Kommunikation sind die Einstellungen direkt an den genauen Adressen abrufbar. Auf alle Parameter, die gele-
sen oder geschrieben werden sollen, kann zugegriffen werden.

e Mit einer impliziten Kommunikation sind keine Adressinformationen vorhanden. Die Parameter werden interpretiert, um Informa-
tionen zwischen den Geraten zu verkniipfen.

Technische Spezifikationen des Kommunikationsmoduls Anybus — EtherNET/IP:

0)6) ® ©)

1- LED Netzwerkstatus

2- LED Modulstatus

3 - Schnittstelle Ethernet 1, Port 1

4 - Schnittstelle Ethernet 2, Port 2
5- LED Verbindungsaktivitat (Port 1)
6- LED Verbindungsaktivitat (Port 2)

Beschreibung des Status der Netzwerkanzeige 1:

LED-Farbe Anmerkungen
Q OFF Keine IP-Adresse
. Griin Online, 1 oder mehr Verbindungen hergestellt (CIP-Klasse 1 oder 3)
D Blinkt griin Online, keine Verbindung hergestellt
. Rot Doppelte IP-Adresse schwerwiegender Fehler
O Rot blinkend Abgelaufene Verbindungen (CIP-Klasse 1 oder 3)

Beschreibung des Status der Netzwerkanzeige 2:

LED-Farbe Anmerkungen
Q OFF Keine Spannungsersorgung
. Griin Uberpriifung eines Scanners lauft
D Griin flackernd Nicht konfiguriert oder Scanner inaktiv
. Rot Schwerwiegender Fehler
O Rot flackernd Quittebarer Fehler

Beschreibung des Status der Statusanzeige der Netzwerkaktivitat 5 und 6:

LED-Farbe Anmerkungen
Q OFF Keine Kommunikation
. Grin Verbindung (100 Mbit/s) eingerichtet
@) | Griin flackernd Netzaktivitat (100 Mbit/s)
Q Gelb Verbindung (10 Mbit/s) eingerichtet
() | Gelb flackernd Netzaktivitat (10 Mbit/s)

17
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Pin- Belegung der R1J45-Buchse ProfiNET 3 und 4:

Pin Beschreibung
4,5,7,8 An der Masse angeschlossen
6 RD-
I 5 Ror
2 TD-
1 8 1 TD+
Abschirmung Abschirmung des Kabels

Fiir mehr Informationen, lesen Sie die Website: https://www.profibus.com

Bei Fragen zu Thema EtherNET/IP: https://www.odva.org

C)  MODBUSTCP®

SAM-1N kann mit dem optionalen Anybus-Kommunikationsmodul (Art. Nr. 063013) an ein ModbusTCP-Netzwerk angeschlossen
werden.

ModbusTCP ist ein von Modicom entwickeltes industrielles Kommunikationsprotokoll. Es ermdglicht die Kommunikation zwischen
Geraten, die an das gleiche Netzwerk angeschlossen sind.

Das GYS ModbusTCP-Kommunikationsmodul ist als Server definiert und unterstiitzt implizites Messaging.

Technische Spezifikationen des Kommunikationsmoduls Anybus - ModbusTCP:

0)©) @ @

1- LED Netzwerkstatus

2- LED Modulstatus

3- LED Verbindungsaktivitat (Port 1)
4- LED Verbindungsaktivitat (Port 2)

Beschreibung des Status der Netzwerkanzeige 1:

LED-Farbe Anmerkungen
Q OFF Keine IP-Adresse oder AUSNAHME-Status
. Grin Mindestens eine Modbus-Nachricht erhalten
D Blinkt griin Wartet auf einen Modbus
. Rot Konflikt IP-Adresse, schwerwiegender Fehler
O Rot blinkend :/:r:bindung abgelaufen, keine Modbus-Nachricht wahrend der Wartezeit erhal-

Beschreibung des Status der Netzwerkanzeige 2:

LED-Farbe Anmerkungen
Q OFF Keine Versorgung
. Grin Normalbetrieb
. Rot Schwerwiegender Fehler
O Rot blinkend Geringfligiger Fehler
. Abwechselnd rot/grin | Aktualisierung der Firmware lauft




Beschreibung des Status der Aktivitatsanzeige fiir Verbindung 3 und 4:

LED-Farbe Anmerkungen
Q OFF Keine Kommunikation
. Griin Verbindung (100 Mbit/s) eingerichtet
@) |Grin-1Flash Netzaktivitat (100 Mbit/s)
Q Gelb Verbindung (10 Mbit/s) eingerichtet
Q Gelb flackernd Netzaktivitat (10 Mbit/s)

Pin- Belegung der RJ45-Buchse ModbusTCP:

Pin Beschreibung
4,5,7, 8 An der Masse angeschlossen
I T
3 RD+
2 TD-
1 8 1 TD+
Abschirmung Abschirmung des Kabels

D) EINSTELLUNG DER IP-ADRESSE

Verfahren zur Einstellung der IP-Adresse fiir EtherNET-Protokolle, ProfiNET, ModbusTCP.
StandardmaBig sind die Einstellungen fir die IP-Adresse wie folgt:
IP: 192.168.0.X /24
Subnetzmaske 255.255.255.0
DHCP OFF
Die Einstellung der IP-Adresse erfolgt Uber das Encoder C4 das sich hinter der Abdeckung 8 des SAM-1N befindet (siehe Abbildung
unten).

IP-Adresse von 1 bis 15.

Die Aufgabenstellung kann auch online erfolgen durch:

- eine SPS (siehe SPS-Handbuch).

- einen Computer (Uber die Webseite, die unter der ausgewahlten IP-Adresse auf dem C4-Encoder zugénglich ist, siehe Kap. 8).
- Software (Beispiel: IPConfig, verfiigbar auf der GYS-Website).

Bei einer Anderung oder eines Verlusts der IP-Adresse ist es mdglich, das Netzwerk {iber das (mitgelieferte) Netzwerkkonfigura-
tionsprogramm zu scannen:

IPConfig
https://www.anybus.com/support/file-doc-downloads/anybus-support-tools?orderCode
(Siehe Erklarung zur Verwendung des Hilfsprogramms in Anhang A)

' Wenn Sie die IP-Adresse mit dem C4-Encoder auf der Riickseite des Gehauses einstellen, miissen
e Sie das Produkt neu starten, damit die Anderung wirksam wird.
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E) DEVICENET®

SAM-1N kann mit dem optionalen Anybus-Kommunikationsmodul (Art. Nr. 062092) an ein DeviceNET-Netzwerk angeschlossen werden.
DeviceNET ist ein offenes Kommunikationsprotokoll, das in der Industrie verwendet wird, um Gerdte in einem Netzwerk, mithilfe
der CAN-Technologie, miteinander zu verbinden.

GYS bietet eine EDS-Datei zum Herunterladen von der Website an, um SAM-1N mit einem DeviceNET-Netzwerk zu verbinden. Diese

Datei enthalt alle Informationen zu den Einstellungen von SAM-1N.

Technische Spezifikationen des Kommunikationsmoduls Anybus - DeviceNET:

©) ®

L d

1- LED Netzwerkstatus

A

2- LED Modulstatus

3- DeviceNet-Anschluss

Beschreibung des Status der Netzwerkanzeige 1:

LED-Farbe Anmerkungen
Q OFF Offline / keine Netzwerkversorgung
. Griin Online, eine Verbindung oder mehr eingerichtet
D Blinkt griin Online, keine Verbindung hergestellt
. Rot Kritischer Verbindungsfehler
O Rot blinkend Eine Verbindung oder mehr Uberschritten
. Abwechselnd rot/griin | Automatischer Test lauft

Beschreibung des Status der Netzwerkanzeige 2:

LED-Farbe Anmerkungen
Q OFF Nicht betriebsbereit
. Griin Verwendung im Normalzustand
D Blinkt griin Konfigurationsfehler, Inbetriebnahme erforderlich
. Rot Fehler nicht quittebar
O Rot blinkend Fehler erfassbar
. Abwechselnd rot/griin | Automatischer Test lauft

Pin- Belegung des DeviceNET-Anschlusses:

Pin Signal Beschreibung
1 V- Negatives Bus-Potenzial
s 1 . . 2 CAN_L | Bus niedrige Stufe
1 z 3 SHIELD | Masse des Kabels
4 CAN_H | Bus hohe Stufe
5 V+ Positives Bus-Potenzial

Damit das Modul DeviceNET richtig funktioniert. muss es an die Masse angeschlossen werden.
' Es kann eine Spannung zwischen 11 und 25 VDC im Industrienetz verarbeiten und hat in die-

sem Spannungsbereich einen maximalen Stromverbrauch von 16 mA.

20 Bei Fragen zu EtherNET/IP: https://www.odva.org




F) EINSTELLUNGEN DEVICENET®

Bei der Verwendung des SAM-1N in einer DeviceNET-Bus-Konfiguration miissen die Baudrate sowie die Knotenadresse eingestellt
werden.

Die Einstellungen werden Uber die beiden Encoder C3 und C4 auf der Riickseite des SAM-1N vorgenommen.

Das erste (C3) legt die Ubertragungsgeschwindigkeit fest.

Das zweite (C4) bestimmt die Knotenadresse.

C3 - Geschwindigkeit
C4 - Knoten

Bei Betitigung der Encoder miissen Sie das Produkt neu starten, damit die Anderungen wirk-
e sam werden.

Codierrad Position Wert

C4 Adresse des Knotens

OO N U~ WNF O

10

11

12

13

14

15
125 kBaud
250 kBaud
500 kBaud

AUTO

C3 | Ubertragungsgeschwindigkeit

WINROMMO O W@> VN UAWNFO
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G) CANOPEN®

SAM-1N kann mit dem optionalen Anybus-Kommunikationsmodul (Art. Nr. 062108) an ein CANopen-Netzwerk angeschlossen wer-

den.

GYS bietet eine EDS-Datei zum Herunterladen von der Website an, um SAM-1N mit einem CANopen-Netzwerk zu verbinden. Diese
Datei enthalt alle relevanten Informationen zu den Einstellungen von SAM-1N.

Technische Spezifikationen des Kommunikationsmoduls Anybus — CANopen:

® ® @

o O O O O

o O O O

Beschreibung des Status der Netzwerkanzeige 1:

1- LED Modulstatus
2- DEL Fehler
3- CANopen Anschluss

LED-Farbe Beschreibung Anmerkungen
Q OFF - Keine Versorgung
. Griin Einsatzbereit Das Modul ist im Status betriebsbereit
D Blinkt griin Vor dem Betrieb Das Modul ist im vorbetrieblichen Zustand
D Griin 1 Flash Angehalten Das Modul ist im gestoppten Zustand
D Griin flackernd Autobaud Erkennung der Ubertragungsgeschwindigkeit
. Rot Status EXCEPTION Das Modul hat in folgenden Status gewechselt: Ausnahme

Beschreibung des Status der Fehleranzeige 2:

LED-Farbe

Beschreibung

Anmerkungen

() |oFF

Keine oder schlechte Spannungsversorgung

O Rot - 1 Flash

Grenze erreicht

Zahler des Buses Uiberschritten

O Rot flackernd

LSS

LSS-Dienst lauft (abwechselnd mit der Statusanzeige)

O Rot - 2 Flashs

Fehler

Es ist ein Impulsfehler aufgetreten

@ Rot

Bus angehalten

Bus beim Anhalten

Pin- Belegung des CANopen des Anschlusses CANopen 3:

Pin Beschreibung Pin Beschreibung
1 5 1 - 6 -
2 CAN_L 7 CAN_H
0000 3 CAN_GND 8 -
6 9 4 i i
5 CAN_SHD 10 CAN_SHIELD




H) EINSTELLUNGEN CANOPEN®

Bei der Verwendung des SAM-1N in einer CANopen-Bus-Konfiguration miissen die Baudrate sowie die Knotenadresse eingestellt
werden.

Die Einstellungen werden Uber die beiden Encoder C3 und C4 auf der Riickseite des SAM-1N vorgenommen.

Das erste (C3) legt die Ubertragungsgeschwindigkeit fest.

Das zweite (C4) bestimmt die Knotenadresse.

C3 - Geschwindigkeit
C4 - Knoten

Bei Betitigung der Encoder miissen Sie das Produkt neu starten, damit die Anderungen wirk-
e sam werden.

Codierrad Position Wert

C4 Adresse des Knotens

OO N U~ WNF O

10

11

12

13

14

255
10 kBaud
20 kBaud
50 kBaud
Reserviert
125 kBaud
250 kBaud
500 kBaud
800 kBaud

1 Mbps
AUTO

LSS
Reserviert
Reserviert
Reserviert
Reserviert
Reserviert

C3 | Ubertragungsgeschwindigkeit

MMO O >0V NOUVAWNRFROTMMOO|W@W > W N URAWNF O
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H) ETHERCAT®

SAM-1N kann mit dem Anybus-Kommunikationsmodul Art. Nr. 063006 an ein EtherCAT-Netzwerk angeschlossen werden.

GYS bietet eine Beschreibungsdatei im XML-Format (ESI / ENI) an, die von derWebsite heruntergeladen werden kann, um SAM-1N
in eine EtherCAT-Struktur zu integrieren. EtherCAT ist eine auf Ethernet basierende Feldbustechnologie. Sie ist dafiir optimiert, die
Daten direkt im Ethernet-Frame zu Ubertragen. Sie lauft in Hardware-Echtzeit und ist einfach zu implementieren.

Technische Spezifikationen des Kommunikationsmoduls Anybus — EtherCAT:

0)6) ® ©)

0

1- LED-Status

2- DEL Fehler

3- EtherCAT (IN port)

4- EtherCAT (OUT port)

5- LED Verbindungsaktivitat (IN port)
6- LED Verbindungsaktivitat (OUT port)

O™ mj|iki

e

®

Beschreibung des Status der Modul 1-Statusanzeige:

LED-Farbe Beschreibung Anmerkungen
Q OFF Initialisierung Initialisierungsstatus (oder kein Strom)
. Griin Einsatzbereit Betriebszustand
D Blinkt griin Vor dem Betrieb Zustand vor dem Betrieb
D Griin 1 Flash Sicherer Betrieb Zustand sicherer Betrieb
@ Flackernd Start Startzustand
. Rot Schwerwiegender Fehler Sghwerwmgender Fehler, wenden Sie sich an den technischen HMS-
Dienst
Beschreibung des Status der Fehleranzeige 2:
LED-Farbe Beschreibung Anmerkungen
Q OFF Kein Fehler Kein Fehler oder kein Strom
O Rot blinkend Konfiguration ungliltig Der vom Master empfangene Status kann nicht gedndert werden
O Rot - 1 Flash Unbeabsichtigte Anderung des Automatische Statusénderung des Slaves
Zustands
O Rot - 2 Flashs Watchdog timeout des Sync Beachten Sie die HMS-Dokumentation
Manager
. Rot Controller-Fehler Ausnahme des Anybus-Moduls. Wenn die Status- und Fehleran-
zeigen rot sind, wenden Sie sich an den technischen HMS-Dienst
@ Flackernd Startfehler Firmware kann nicht hochgeladen werden

Pin- Belegung des CANopen des Anschlusses EtherCAT 3 und 4:

Pin Signal | Beschreibung
1 Tx+
2 Tx-
I ——
4 -
c i In der Regel nicht verwendet. Miteinander verbinden
1 8 6 Rx-
7 - , - ,
3 : In der Regel nicht verwendet. Miteinander verbinden
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Bei Fragen zu EtherCAT: https://www.ethercat.org/
8. WEBSITE

Die Anybus EtherNET/IP-Kommunikationsmodule, ModbusTCP und ProfiNET verfiigen Uber eine Internetseite zum Abrufen von Pa-
rametern, Fehlercodes und Forcierung. Die Internetseite ist von einem Internetbrowser aus zuganglich, indem man die IP-Adresse
des eingestellten Anybus-Kommunikationsmoduls direkt eingibt.

Nach der Eingabe der IP-Adresse Ihres Gerats in die Adresszeile Ihres Browsers erfolgt der Zugriff direkt auf die Startseite:

A) STARTSEITE

Anybus CompactCom

Overview Module name! Ethamet IP Robotic 3rdge
Paramefiers Serial nuber ADSTIAZT

W varnsion: 1.39.02

Uptinse: O days, 0im:13s
Status

CPU Load: 3%

@ Zugriff auf die Parameterseiten

@ Zugriff auf die Seite Netzwerkstatus
@ Zugriff auf die Konfigurationsseite
(4) Zugriff auf die SMTP-Seite

B) SEITE FUR ZUGRIFF AUF DIE PARAMETER

Durch Klicken auf den Link ,Einstellungen™ kénnen Sie auf alle verfligbaren Einstellungen zugreifen. Es ist mdglich, durch alle Sei-
ten zu navigieren, indem man auf die folgenden Symbole klickt:

Zur nachsten Seite

v

Zurlick zur letzten Seite

Eine Seite zurtickgehen

4

\

K Zur ersten Seite gehen
o

Refresh Werte aktualisieren

Anybus CompactCom

—
Overview Name Value 3 Refresh

S SEmER 1 Process CMD o)1
NETWORK ___| 1 a0
Statu_s _ 218
Configuration x(0
[
SMTP o r
[
T:| 244
81
G| 244
2 General_State
Error_State 0| 0D
Authorised_Start 1:| 0D

Protection_thermigue 2| OeeD
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C) SEITE STATUS

Auf der Seite ,Status" sind alle Verbindungsinformationen zusammengefasst.
Daraus lasst sich die IP-Adresse ablesen, die Zahler fiir den Datenaustausch, ... auf allen SAM-1N-Anschliissen.

Anybus CompactCom

MODULE Current IP Settings

Overview P Address: 192,1658.1.5
Parameters Subnet Mask: 255.255.255.0
m Gateway Address: 0.0.0.,0
Stahus Host Nawe:
Domain name:
bl b DNS Server #1: 0.0.0.0
DMNS Server #2: 0.0.,0.0
SMTP
MAC Address: 00:3011:2440:2E
Port 1: 100 FOX
Port 2: No Link

¥ Interface Counters

Port 1 Port 2 Internal
n Octets: 3916564 0 3570418
In Ucast Packets: 27113 i} 27115
n MUcast Packets: 218 a &0
In Discards: a V] V]
n Errors: o] 0 0
In Unknown Protos: o] 0 i}
Out Octets: 2572248 a 2572797
Cut Ucast Packets: 165 i) 167
COut MUcast Packets: 26945 a 26949
Out Discards: 0] 0 0
Out Errors: o] 0 0
¥ Media Counters
Port 1 Port2
Alignment Errors: a a
FCS Errors: a a
Single Collisions: a V]
Multiple Collisions: 4] i
Late Collisions: o] 0
Excessive Collisions: 4] a
SQE Test Emrors: a o]
Deferred Transmissions: a i
MAC Receive Errors: o] 0
MAC Transmit Errors: o] 0
Carrier Sense Emrors: o] 0
Frame Size Too Long: 4] a

¥ EtherNet/IP Statistics

Established Class1 Connections:
Established Class3 Connections:
Connection Open Request:
Connection Open Format Rejects:
Connection Open Resource Rejects:
Connection Open Other Rejects:
Connection Close Requests:
Connection Close Format Rejects:

=]

o o o oo




D) SEITE KONFIGURATION

Die Seite Konfiguration erméglicht den Zugriff auf die Anderung der Einstellungen fiir Netzwerkverbindungen.
Um die IP-Adresse des SAM-1N zu andern, geben Sie die Werte in die verschiedenen Felder ein.
DHCP: automatische Zuweisung der IP-Adresse durch den Router (Enable) oder manuell (Disabled)
Fur den Fall, dass die Einstellung auf Disabled steht, ist es zwingend erforderlich, Werte in die Felder einzugeben:
IP-Adresse
Subnetzmaske
Die anderen Werte sind optional und hangen von dem Netzwerk ab, mit dem SAM-1N verbunden ist.

Beispiel fiir eine manuelle Eingabe der Verbindungseinstellungen.
Dem SAM-1N ist die IP-Adresse 192.168.1.8 zugewiesen und die Subnetzmaske lautet 255.255.255.0.

Anybus CompactCom

Mooute ___Jip Configuration

Overview DHCP Disatied V¥
Parameters 1P Address 102.188.1.8
m Subnet Mask 2552852550
Status Gateway Address 0.0.0.0
T = Host Name
BEON Domain name
SERvICES SR 0000
SMTP DNS Server =2 0000
Save settings
Ethemet Configuration
Port 1 ae v (1)
Port 2 ae vl Q)

Save settings

@ Kommunikationsgeschwindigkeit von Anschluss Nr. 1
@ Kommunikationsgeschwindigkeit von Anschluss Nr. 2

Wenn Sie die Werte in die verschiedenen Felder eingegeben haben, miissen Sie diese bestdtigen,
indem Sie auf die Schaltflache , Save Settings" klicken. Starten Sie dann SAM-1N neu und geben
Sie die neue IP-Adresse, die SAM-1N zugewiesen wurde, in den Browser ein, damit Sie wieder auf
die Seiten zugreifen kénnen.

E) SEITE SMTP
Die SMTP-Funktion wird bei SAM-1N nicht verwendet.

Overview Server.

Parameters

Status
Configuration
SMTP

27
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F) ANDERN EINER EINSTELLUNG VON DER WEBSEITE AUS

Es ist moglich, von der SAM-1N-Webseite aus, die Einstellungen direkt vorzunehmen. Um dies zu erreichen, gehen Sie einfach mit
einem Doppelklick auf das Feld mit dem zu andernden Wert. Das Feld wird dann blau hervorgehoben und wartet auf den neuen
Wert.

Wenn Sie den Cursor (iber einen Parameter bewegen, werden die Minimal- und Maximalwerte, die eingegeben werden kénnen, in
einer Sprechblase angezeigt.

Anybus CompactCom

CET (=)

Overview # Name

Parameters 11 Outputs_SAM 0 ———
m 12 nputs_SAM 0 Max 15
Status 13 ErrorNumber 0 Default: 0
bl sl 14 ErrorFileName
15 Software_Version BRIDGE ROBOT : :0.66 SOURCE : Micro M;2.5 Mig
el 16 Hardware_Version BRIDGE ROBOT : 85138IND1;0.0 SOURCE : 6512
17 ID_Produit
31 Power_State
DEF_PS_Over V 0:| ox0
DEF_PS_Under_V 1:| O0x0
DEF_PS_lost_PH 2:| ox0
DEF_PS_Break 3:| 0x0
51 Cooling_State
Cooling_Presence 0:| ox1
DEF_water_leve 1:| 0x0
DEF_Unit_Break 2:| 0x0
DEF_Therm_Protec 3:| 0x0
Warning_Flow_Min 4:| 0x0
DEF_Flow_Min S5:| 0x0
DEF_Flow_Max 6:| 0x0
52 Cooling_Unit_CMD 0

Sobald Sie den Wert eingegeben haben, klicken Sie einfach auf die Schaltflaiche SET am Ende der Zeile, um den Wert an SAM-1N
zu senden.

Nach diesem Vorgang wird der Parameterwert geéndert:

€5 Anybus’ ol Anybus CompactCom

—Ty
Overview #  Name Value

e 1 Process CMD x|
NETWORK ____| N
Status 218
Configuration %[0
SMTP o F
6|0
7| 244
8 (1
o 244
2 General_State
Error_State 0| OeeD
Authorised_Start 1: | O
Protection_thermigue 2| Ol
Default_Fan_Speed 3| Ol
Bad_Parameter 4 Ot
legal_Action 5| O
Clock 6 | DD
3 General_CMD
Trigger_Cmd 0 [ 2ze ] ES

Cuvrmemrd | me 11D T
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Wenn ein Wert auBerhalb der Vorgaben eingegeben wird, wird eine Fehlermeldung angezeigt,

e die iiber das Problem informiert.

SV AT IT- 0  192.168.1.13 indique

m 5— Error (Written data value is too high) updating parameter 11

Overview -

Parameters 11 C
Statu-s ) 13 ErrorNumber [o
gt o 4 ErrorFileName
M 15 Software_Version BRIDGE ROBOT : :0.86 SOURCE : Micro M:2.5 Mic
il 16 Hardware_Version BRIDGE ROEOCT : 85128IND1;0.0 SOURCE : 8512
17 ID_Produit
31 Power State

9. SCHWEISSVERFAHREN

Dieses Kapitel enthdlt Diagramme fiir verschiedene SchweiBverfahren.

A) DIAGRAMM EINES SCHWEISSZYKLUS

Job-Modus init

pmpactCom

Loading ...

PARAM  Function Emitter
71 Process Control (1) CPU
0,1s
FOR TIG AC/DC CPU
0,1s
72 JOB number CPU
2.1 Authorised_Start | SAM
3.0 Welding Trigger_CMD | CPU
731  Welding Process | SAM
90 DELTA |
Advanced Mode init
Function Emitter
71 Process Control (1) CPU
0,1s
FOR TIG AC/DC CPU
Setting Values CPU
21 Authorised_Start | SAM
3.0 Welding Trigger_CMD | CPU
73.1  Welding Process | SAM

29



S

B)

71

2.1

74.1

77

117

71
114.2
72
2l
34
3.0

73.1

30

DIAGRAMM EINES SCHWEISSZYKLUS IM MODUS TRACKING

Tracking Mode GTAW

Function Emitter
Process Control (3) CPU
Authorised_Start SAM
Solenoid_Valve CPU
200A
100A
Set welding current CPU
HF STATE (TIG) [ ] SAM
Welding Process | SAM
Welding cycle
Function Pregas = Start ; Upslope ; ‘ Welding ‘ ‘ Downslope ‘ Stop ‘ Post-gas Emitter

Average cycle Current

f f I | | I I
| | | | | | |
Welding Trigger CMD ! ‘ ‘ \ \ \ \ | CPU
| | | | | | I I I
|
Welding Process : : : ! : : : : : | SAM
Il
GAS ON : : : | | | : : : ‘| SAM
| |
|
Arc detect | | | \ \ | \ \ | SAM
| | | | | | | | |
I
HF STATE (TIG) | [ 1 | | | | | | | SAM
| | | | | |
Slope State | | | | | | SAM
| | | I I ! | | |
Main Current ! ! ‘ ‘ SAM

L e

Cold Current

DIAGRAMM EINES SCHWEISSZYKLUS IM MODUS SIMULATION

JOB Mode init
Function Emitter
Process Control (1) CPU
0,1s
TIG_Type (TIG AC/DC) CPU
0,1s
JOB number CPU
Authorised_Start | SAM
Welding Simuler | CPU
Welding Trigger_CMD | cPU
Welding Process | SAM
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71

114.2

2.1

3.4

3.0

731

D)

74.3

73.2

E)

2.0

2.1

2.0

2.1

Advanced Mode init

Function Emitter
Process Control (1) CPU
0,1s
TIG_Type (TIG AC/DC) CPU
User Setting CPU
Authorised_Start SAM
Welding Simuler | CPU
Welding Trigger_CMD | CPU
Welding Process | SAM

DIAGRAMM EINES WIEDERHOLUNGSSCHWEISSENS

Wiederaufnahme GTAW HF- und GMAW-Ziindung

Function Emitter

Recovery_Weld | CPU
Arc detect SAM
Arc initiate ,_l Arc

DIAGRAMM BEI EINEM FEHLER

Dringender Fehler

Function Welding Downslope  Stop Post-gas Emitter
Average cycle Current [_/—\—’x\— SAM
Error state | SAM
Authorised_Start | | SAM
Gas ON | SAM

Fehler NO dringend

Function Welding Emitter
Average cycle Current ,_/—\—'—¥\— SAM
Error state | SAM
Authorised_Start | | SAM

Gas ON Post-gas | SAM
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F) PARAMETERKURVEN IN WIG DC
N
TUF
AW LTI
w7 |

th

th 79 | Pre-gas_Time
Ap/ 82 | Start_Current
1f 4 81 | Start_Time
y_ 83 | Upslope_Time

Active if Module Arc =1
TUF | 88 |Pulse_FREQ
]_Lr 89 | Pulse_Cycle
T%[ 87 | Cold_PERC
If Pulse Freq<2,5 Khz, Fast Pulse=0

ﬂ 111 | Pulse_Waveform
\t 84 | Downslope_Time
\mt 85 | Stop_Time
\qé 86 | Stop_Value

th 80 | Post-gas_Time

I 77 | Weld_Current
:)-I 118 | Electrod_Dia

ti




SAM-1N

G) PARAMETERKURVEN IN WIG AC
", AC
e i
J %
_th
th 79 | Pre-gas_Time
ﬂ-’ 82 | Start_Value
it 81 | Start_Time
t/ 83 | Upslope_Time
Active if Module Arc =1
JT1IF | 88 |Pulse_FREQ
T 89 | Pulse_Cycle
%] 87 | Cold_PERC
If Pulse Freq<2,5 Khz, Fast Pulse=0
N 111 | Pulse_Waveform
\t 84 | Downslope_Time
Nt 85 | Stop_Time
\-|A 86 | Stop_Value
th 80 | Post-gas_Time
I 77 | Weld_Current
o 133 | AC_FREQ
|| t | 134 | AC_Duty_Cycle
"4 | 135 | AC_Waveform
= | 118 | Electrod_Dia

ti
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H) PARAMETERKURVEN IM MODUS STANDARD-WIG/MAG

Mode standard MIG/MAG
174
Am/ Vi N
% i U A

w NG

. ot

th 79 | Pre-gas_Time

\7 4 117 | Creep_Voltage

A/ 128 | Istart

&/ 162 | Creep_Speed

\i|-' 82 | Start_Value

t 81 | Start_Time

166 | Hot_Start_Speed

163 | Weld_Speed

112 | Weld_Voltage

86 | Stop_Value

85 | Stop_Time

167 | Crater_Fill_Spd

129 | Burn_back

80 | Post-gas_Time

2Ll

126 | Drossel
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Mode standard synergique MIG/MAG

zza
S/ o "
2 |
- -t
w7 A
th
zza QP | 116 | Drehmoment
4 165 | DIAM_wire
N| | 127 | Position
| 79 | Pre-gas_Time
'8"_/- 162 | Creep_Speed
ﬁp’ 82 | Start_Value
1 4 81 | Start_Time
& 163 | Weld_Speed
I 77 | Weld_Current
\-|A 86 | Stop_Value
it 85 | Stop_Time
e | 80 | Post-gas_Time
m 126 | Drossel

119

121 / 125

121 | SoftStartArc_LEN
119 | Arc_LEN
125 | Crater_Arc_LEN
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I)

PARAMETERKURVEN IM MODUS WIG/MAG GEPULST

zZza QP | 116 | Drehmoment
4 165 | DIAM_wire
N| | 127 | Position
th 79 | Pre-gas_Time
'8')_/- 162 | Creep_Speed
t/ 118 | Soft_Start_Time
Ap/ 82 | Start_Value
t 81 | Start_Time
y_ 83 | Upslope_Time
Active if Module Arc =1
T1IF 88 | Pulse_FREQ
ipl) 89 | Pulse_Cycle
%[ 87 | Cold_PERC
-\I 84 | Downslope_Time
\mt 85 | Stop_Time
\qé 86 | Stop_Value
ti 80 | Post-gas_Time
/R | 126 | Drossel
I 77 | Weld_Current
o 163 | Weld_Speed
119
X_¢ 122 124
121
120
120 | Start_Arc_LEN 124 | Cold_Arc_LEN
121 | SoftStartArc_LEN 123 | DownslopeArc_LEN
122 | Upslope_Arc_LEN 125 | Crater_Arc_LEN
119 | Arc_LEN

ti

123
125
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10. WARTUNG

A) AUSTAUSCH DER BATTERIE

SAM-1N enthalt eine Pufferbatterie des Typs CR1220 (Art. Nr. 63750), die sich auf der Leiterplatte befindet. Sie muss ausgetauscht
werden, sobald die Meldung auf dem Bildschirm der Stromquelle erscheint, um eine optimale Nutzung von SAM-1N zu gewahrleis-

ten.

Um die Batterie auszutauschen, entfernen Sie die Abdeckung der Leiterplatte. Bei der Verwendung eines Safety-Moduls T100 ent-
fernen Sie dieses, schieben Sie die vorhandene Batterie aus dem Batteriefach heraus.

Legen Sie die neue Batterie vor das Batteriefach (achten Sie auf die Polaritdt der Batterie) und schieben Sie sie bis zum Boden des
Batteriefachs. Bei der Verwendung eines Safety-Moduls T100 setzen Sie das T100 wieder ein und montieren Sie dann die Abdec-
kung der Leiterplatte. Es ist notwendig, SAM-1N rechtzeitig zurlickzusetzen, sobald es eingeschaltet wird.

B) AUSTAUSCH EINES ANYBUS-MODULS
Wenn ein Austausch des Kommunikationsmoduls erforderlich ist, gehen Sie wie folgt vor:

TORX 8 \I \I
) ., :

t =L P L= [

| = -/I IAI
Losen Sie die beiden Schrauben des Moduls Bis beide Stifte frei sind
3 o
ap o
-
Entfernen Sie das Kommunikationsmodul und legen Sie es in
eine ESD-Verpackung.

AnschlieBend fahren Sie mit der Einrichtung des neuen Moduls fort:

1]
o — N —} 1]
D O
—
_ > | =
Setzen Sie das Modul in SAM-1N ein Drehen Sie die beiden Torx8-Schrauben ein

Y
.

i
]
?&

-~ A \
‘\

Stellen Sie sicher, dass das Modul und die Stifte an ihrem
Platz sind. I

..
~.

.
e,
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AKTUALISIERUNG

1 - Vor der ersten Verwendung des Produkts sollten Sie auf der GYS-Kundendienstseite nachsehen, ob ein neues ,Software"-Update
vorhanden ist (Kundencode erforderlich). SAM-1N wird mit einem USB-Stick geliefert, der eine Firmware-Version enthalt. Stellen Sie
sicher, dass es sich hierbei um die neueste verfligbare Aktualisierung handelt.

2 - Alle Gerate vom Netz getrennt.

3- Stecken Sie den mitgelieferten USB-Stick in den dafiir
vorgesehenen Anschluss und starten Sie das Gerat.

System Update - V1.02

Please Wait ...
. . _Full.egf

4- Der Bildschirm erscheint, wenn eine neue Version Cheok Tile Integrity
erkannt wurde. Warten Sie, bis der Schritt abgeschlossen [ —

ist, und starten Sie das Produkt neu, nachdem Sie den USB-
Stick abgezogen haben.

D)

Bevor Sie Eine Aktualisierung durchfiihren Beachten Sie die durch die neue Firmware vorgenom-
menen Anderungen. Bei einem gréBeren Versionswechsel kann es zu einer Verschiebung der
Parameter kommen, in diesem Fall miissen auch Anderungen am Programm der SPS/des Robo-
ters vorgenommen werden.

FEHLERLISTE

Fehler, die an der Ausriistung auftreten kénnen, werden Uber verschiedene Parameter berichtet. Die folgende Liste listet sie auf
und enthalt eine Erklarung fiir jeden Fehler.

# Identifizierung Beschreibung Vorgang

1 Warmeschutz Warmeschutz ausgeldst gjt:eégtél;g?nzi;ﬁgomquelle Siehe Anleitung
2 Default_Fan_Speed Fehler Lifter Siehe Anleitung fiir die Stromquelle

3 DEF_PS_Over_V Fehler Uberspannung g:gﬁeUAbglrg Ej::gufz? (Ijs,;é g'tr; ger.;t];eut:lrlle.

4 DEF_PS_Under_V Fehler Unterspannung E:ghsepz:lr:elijtrllj %S;lf);?”d'iset gg:gﬂigﬁzﬁg'

5 DEF_PS_lost_PH Fehler Phasenausfall Siehe Anleitung fiir die Stromquelle

6 DEF_PS_Break Netzwerk getrennt Siehe Anleitung fiir die Stromquelle

7 DEF_water_level Problem mit dem Wasserstand im Kiihlaggregat | Siehe Anleitung Kiihlaggregat

8 DEF_Unit_Break Kihlaggregat getrennt Siehe Anleitung Kiihlaggregat

9 DEF_Therm_Protec Thermoschutz am Kiihlaggregat aktiv Siehe Anleitung Kiihlaggregat

10 Warning_Flow_Min Alarm Schwellenwert Mindestdurchfluss Siehe Anleitung Kiihlaggregat

11 DEF_Flow_Min Fehler Schwellenwert Mindestdurchfluss Siehe Anleitung Kiihlaggregat

12 DEF_Flow_Max Fehler Schwellenwert Héchstdurchfluss Siehe Anleitung Kiihlaggregat

13 DEF_CC_Overload Kurzschluss MIG Siehe Anleitung fiir die Stromquelle

14 DEF_I_EARTH Schutzleiter- Stromfehler Siehe Anleitung fiir die Stromquelle

15 DEF_over_V_MOT Fehler Uberspannung Drahtvorschub-Motor Siehe Anleitung flr den Drahtvorschub
16 DEF_over_A_MOT Stromfehler des Drahtvorschubmotors Siehe Anleitung fiir den Drahtvorschub
17 DEF_SPD_REG Fehler Geschwindigkeit Drahtvorschub-Motor Siehe Anleitung flr den Drahtvorschub
18 DEF_collision Erkennung Kollisionsstatus Siehe Anleitung flr den Drahtvorschub
19 End_wire Ende der Drahtspule Siehe Anleitung flr den Drahtvorschub
20 Wire_move Anormale Drahtverschiebung Siehe Anleitung fiir den Drahtvorschub
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ANHANG B

Verwendung der IPconfig - Software

Starten Sie die Software durch Doppelklick auf das IPconfig-Symbol
Klicken Sie auf ,Settings".

| IPconfig

IP T | Gw | pHER | version | Tupe | MaC |

I Settingz I Exit |

Kreuzen Sie das Kastchen ,Broadcast from a Specific Interface Controller*an, dann wahlen Sie unter ,Network interface Controller" die
Netzwerkkarte aus, an die SAM-1N angeschlossen ist, und bestdtigen Sie.
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Settings >

—Metwork Interface
Eruadmst from a Spedific Metwork Interface Controller

Metwork Interface Controller

IIInteI{R} Ethernet Connection (4) 12191M - |I

—Internal DHCP server

Warning! Internal DHCP server should anly be used to recover modules
that have been set to DHCP by mistake.

[ Enable internal DHCP server

oK I Cancel

Klicken Sie auf ,Scan™, um eine Suche nach den im Netzwerk angeschlossenen Produkten zu starten.
Das Ergebnis wird angezeigt:

| IPconfig

P /| sH | Gw | oHCP | wersion | Type | MaC |
0.0.0.0 0.0.00 0.0.00 af 1.00.01  Profinet Robotic Bri..  00-30-11-2812-71

Settings | Exit |




S

Wenn Sie ein Produkt gefunden haben, kann man die IP-Adresse eines Gerdts andern, indem man es auswahlt und dann auf die
Schaltflache Settings klickt. Es wird eine neue Seite getffnet, auf der Sie die Anschlussparameter eingeben kdnnen.

| Configure: 00-30-11-28-12-71

— Ethernet configuration

IP address: | 192 168 . 1 . 19 DHCP
. i 0On

Subnet mask: | 285 256 255 . I
& Off

Default gateway: I n .o . 0 .0

Primary DMNS: | a .0 .0 .0

Secandary DM5: | a .0 .0 .0

Hoztname: I

Pazsword: I [” Change password

Mew pazsword: I

Set Cancel

Bestatigen Sie die neuen Einstellungen, indem Sie auf die Schaltflache Set klicken, die IPconfig-Software scannt das Netzwerk
erneut und zeigt ihr Ergebnis an. Sie kénnen dann kontrollieren, ob die neuen Parametereinstellungen korrekt gespeichert wurden.

| IPconfig

P HE | G | DHCP | version | Type | Mac |
192168119 2562552550 0000 off 1.01.01  Profinet Robotic Bri..  00-30-11-28-12-71

Settings | {Scan Exit |

Es ist nun mdglich, eine Verbindung zum SAM-1N unter der gewlinschten IP-Adresse herzustellen.
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France

47



