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Bevor Sie mit diesem Handbuch arbeiten

1 Bevor Sie mit diesem Handbuch arbeiten

1.1 Symbol- und Hinweiserklarung

Die nachfolgenden Symbole und Hervorhebungen machen Sie auf wichtige Hin-
weise aufmerksam.

ul
A ¢ A
Die Erklarungen dieser Symbole finden Sie im Kapitel ,Warnhinweise* .

Information

Informationen, die fur das weitere Verstandnis dieser Anleitung wichtig sind.

<TASTE> Taste auf der Tastatur des AMU-Rechners
<1> +<2> Tasten gleichzeitig driicken
~ABCD* Uberschrift, z. B. Kapitel 3 ,Zu Ihrer Sicherheit*

Fachbegriff, z. B. ,Manage Users*
Dateiname, z. B. ,AMUINST.EXE"

ABCD auf der AMU-Bedienoberflachel erscheinender Begriff

ABCD im OS/2-Eingabefenster erscheinende Befehlszeile,
z. B.[C:\]cd amu

O Verweis

- auf eine Beschreibung an anderer Stelle dieses Handbuches
(O Seite 1/1)

- auf eine Beschreibung in einem anderen Handbuch:
WHB (Wartungs-Handbuch), OHB (Operator-Handbuch),
IHB (Inbetriebnahme-Handbuch)

(0 WHB 4.5.5 ,Karte CP/MEM")
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1.2

Warnhinweise

Warnhinweise

Seite 1 -2

Wir klassifizieren die Gefahren in verschiedene Stufen. Die untenstehende Tabelle
gibt Innen eine Ubersicht tiber die Zuordnung von Zeichen und Signalwoértern zu

der konkreten Gefahr und den (mdglichen) Folgen.

Schaden

Symbol fiir Signalwort Definition Folgen
Unmittelbar Tod oder schwerste
GEFAHR! drohende Gefahr Verletzungen
(Verkrippelungen)
S Maglicherweise = Mdglicherweise
S WARNUNG! | geféhrliche Tod oder schwerste
S Situation Verletzungen
o
Weniger gefahr-| Moéglicherweise
liche Situation | leichte oder
VORSICHT! geringfigige
Verletzungen
Moglicherweise | Mdglicherweise
S schadenbringen- Beschadigung
S | ACHTUNG! deStuaton - qeq progukts
n + seiner Um-
gebung
Anwendungs- | Keine gefahrlichen
tips und andere | oder schadlichen
. wichtige/nitz- | Folgen fur Perso-
Information

liche Informati-
onen und Hin-
weise

nen oder Sachen

Problem Determination Guide
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Weitere Symbole

1.3 Weitere Symbole

Die untenstehende Tabelle zeigt Ihnen alle in diesem Handbuch vorkommenden

Symbole und ihre Bedeutung.

Symbol Sc"haden Signalwort Definition Folgen
far ...
Mdoglicherweise | Moglicherweise
geféahrliche Tod oder schwer-
Situation ste Verletzungen
Ersetzt das Pik-| Nach einem NOT-
togramm AUS und auch
nach dem Aus-
- schalten des Netz-
2 WARNUNG! schalters kann an
B Gefahrliche der mit diesem
Q Spannung! bei Gefahr eines Symbol gekenn-
elektrischen zeichneten Stelle
Stromschlags. | Spannung anlie-
gen.
Es besteht die
Gefahr eines todli-
chen Strom-
schlags.
VORSICHT! Weniger gefahr-| Moglicherweise
c " | liche Situation | leichte oder
S Laser - geringfiigige
S Strahlung! | | aser-Strahlung
% Nicht in den Verletzungen
0 Laserstrahl Laser-Strahlung
schauen! beim Offnen
Weniger gefahr-| Moglicherweise
liche Situation | leichte oder
eringfligige
Laser-Strahlung ?/erle?zur?ggen
o VORSICHT!
5 Gefahrliche Benutzung von
[ : .
o Steuerungen/Ein-
stellungen/Proze-
duren kann
gefahrliche Strah-
lung freisetzen

399 E-2.4.0-20D-1.0
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Wie Sie uns erreichen

Symbol S%]raden Signalwort Definition Folgen
™ c Weniger gefahr-| Mdglicherweise
% liche Situation: | leichte oder
) - tragen Sie eine | geringfligige
L Schutzbrille. Verletzungen
- Weniger gefahr-| Moglicherweise
o liche Situation: | leichte oder
3 - tragen Sie geringfiigige
o Sicherheits- Verletzungen
schuhe.
macht die Keine gefahrlichen
@ Adresse Ihres | oder schadlichen
- Ansprechpart- | Folgen fur Perso-
ners leichter nen oder Sachen
auffindbar
1.4 Wie Sie uns erreichen

Kdnnen Sie ein Problem nicht mit Hilfe dieses Dokuments I6sen oder wenn Sie
an einer Empfehlung bezlglich Schulungen interessiert sind, wenden Sie sich
bitte an Ihren Vertragspartner oder das ADIC/GRAU Technical Assistance
Center (ATAC).

ADIC/GRAU Storage Systems GmbH ADIC

Eschenstrasse 3 10949 East Peakview
avenue

89558 Boehmenkirch Englewood, CO 80112

Deutschland US.A.

Wir helfen Ihnen gerne weiter:

Telefax: +49 (0) 6196-59 08 69
Email: techsup@adic.com
Telefon: 1 800 827 3822 Nordamerika
+49 6142 992364 Deutschland
00800 9999 3822 (the rest of the world)
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Uber dieses Handbuch

1.5 Uber dieses Handbuch

Dieses Handbuch enthalt Informationen und Instruktionen, die Sie fir die sichere
Bedienung der AMU benotigen. Auf zusétzliche wichtige Ausfiihrungen verwei-
sen wir an der entsprechenden Stelle.
Mit der AMU kdnnen Sie nach entsprechender Konfiguration unterschiedliche
Kinematiken steuern:

S . AMLR

<§E  AML/E

>

zZ

>

JAN

Informationen, die nur auf bestimmte Konfigurationen zutreffen, sind am Rand
besonders gekennzeichnet (z. B. Nur AML/E).

Sie haben bei ADIC/GRAU Storage Systems eine eingehende Schulung erhalten
und kdnnen das AML-System so bedienen, dal3 Sie weder sich noch andere gefahr-
den.

WARNUNG!

Die Bedienung des AML-Systems durch nicht geschulte Personen kann zu
gefahrlichen Situationen fuhren.

Die Folge kénnen schwere bis tédliche Verletzungen durch bewegte und
stromfiihrende Teile sein.

Die einweisende Schulung durch ADIC/GRAU Storage Systems ist deshalb
unabdingbare Voraussetzung fur alle, die mit dem AML-System arbeiten!

Lesen Sie im Operator-Handbuch nach, wenn Sie ein Bedienproblem haben.

K6nnen Sie ein Problem nicht I6sen, dann

» ziehen Sie einen Fachmann hinzu
* holen Sie Auskunft bei lhrem Wartungspartner oder ADIC/GRAU Storage
Systems ein.

Beachten Sie aber:

WARNUNG!

Sie durfen gewisse Arbeiten und Anpassungen nur dann selbst ausfuhren,
wenn Sie dazu durch die entsprechende Ausbildung qualifiziert sind!

Und das Wichtigste:

Lesen Sie unbedingt das Kapitel ,Zu Ihrer Sicherheit* (1 WHB Kapitel 3
oder O IHB Kapitel 3), bevor Sie mit Ihrer Arbeit beginnen!

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite1l-5



Urheberrecht

1.6 Urheberrecht

Dieses Dokument ist urheberrechtlich geschitzt und darf ohne schriftliche Zustim-
mung von ADIC/GRAU Storage Systems weder im ganzen noch in Teilen kopiert,
vervielfaltigt, Gbersetzt oder in irgendein elektronisches Medium oder in maschi-
nell lesbare Form umgesetzt werden.

Das AML-System (Mechanik, Hard- und Software), das in diesem Schriftstlick
beschrieben wird, wird auf der Basis eines allgemeinen Lizenzvertrages oder als
Einmal-Lizenz (mit der Verpflichtung, diese nicht weiterzugeben) ausgeliefert. Die
Software darf nur in Ubereinstimmung mit den vertraglichen Abmachungen ver-
wendet und kopiert werden. Dasselbe gilt ohne Einschréankung fur die gesamte
Dokumentation des AML-Systems. Wer die Software (AMU, Roboter) unberech-
tigt auf Kassette, Platte oder ein anderes Speichermedium kopiert oder tGbertragt,
macht sich strafbar.

ADIC/GRAU Storage Systems behalt sich vor, die beschriebenen Funktionen zu
verandern bzw. anzupassen sowie dieses Handbuch ohne Angabe von Griinden zu
andern.

AML/2  eingetragenes Warenzeichen der
ADIC/GRAU Storage Systems - Germany

AML/E  eingetragenes Warenzeichen der
ADIC/GRAU Storage Systems - Germany

AML/J eingetragenes Warenzeichen der
ADIC/GRAU Storage Systems - Germany

CM/2 eingetragenes Warenzeichen der IBM
DB 2/2 eingetragenes Warenzeichen der IBM
IBM eingetragenes Warenzeichen der IBM

0S/2 eingetragenes Warenzeichen der IBM

Seite 1 -6 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Funktionen der AMU

2 Funktionen der AMU

2.1 AML Management Unit (AMU)

Die AMU ist

» die Leitrechner-Software von ADIC/GRAU Storage Systems
» zentrale Schnittstelle des bedienerlosen AML-Systems.

Die AMU verwaltet einen Archivkatalog.

Dieses Archiv basiert auf dem DB/2-kompatiblen Datenbank-System fir OS/2 von
IBM. Damit kann die Belegung eines Stellplatzes bzw. die Position einer Volser
jederzeit festgestellt werden.

Die AMU kann nach entsprechender Konfiguration unterschiedliche Kinematiken
steuern:

* AML/2
 AML/E
« AML/J

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite2-1



AML Management Unit (AMU)

211 Aufgaben der AMU

* Host-Kommunikation
- interpretiert die vom Host-Rechner kommenden Kommandos
- Uberpruft diese Kommandos auf Ausfuhrbarkeit
» Verwaltung des Archivkatalogs
- speichert die logischen Koordinaten der Stellplatze
- ordnet die Medien den Stellplatzen zu
- kennt den Status von den Stellplatzen und Laufwerken
* Umsetzung der logischen Koordinaten in physikalische Koordinaten
*  Kommunikation mit
- der Steuerung des Roboters
- der Steuerung der Speichertiirme
- der E/A-Einheit/A
» Bediener-Interface fur
- die Inbetriebnahme
- den Service
- den Operator
* Fehlermeldung (LOG und Trace)
» Konfiguration (beschreibt den individuellen Aufbau des Archivs)

Information

Die AMU registriert den Dateninhalt der Medien nicht.

Seite 2 - 2 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



AML Management Unit (AMU)

2.1.2 Host-Anbindungen

Normal-Betrieb

Im Normal-Betrieb (,AUTO" = bedienerloser Betrieb) steuert ein Host-Rechner
das System.

AMU als Server

Bei einem Umfeld mit mehreren Hosts arbeitet die AMU als Server.

Sie Ubernimmt die Gesamtkoordination, da mehrere Host-Rechner parallel mit
einem AML-System arbeiten kdnnen.

Die entsprechenden Host-Softwarekomponenten kommunizieren dabei tber ver-
schiedene Anbindungen mit der AMU.
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AMU im System-Umfeld

2.2 AMU im System-Umfeld

221 AML/2

Host (z. B. MVS)
UNIX-Server

[T
e
Aoy,

Tturm
Roboter- T ng
steuerung =L

N N

® @
o Yo
Roboter .
Quadrotirme

Abb. 2-1: Systemumfeld AMU mit AML/2
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AMU im System-Umfeld

222 AML/E

- Host (z. B. MVS)
UNIX-Server

Roboter- und Turmsteuerung

T
it

O 70\
& N

Roboter Speichertirme

Abb. 2-2: Systemumfeld AMU mit AML/E
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AMU im System-Umfeld

2.2.3 AML/J

- Host (e.g. MVS)
UNIX Server

— AMU with PMAC controller

I
I =
R S ah )

Robot

Abb. 2-3: Systemumfeld AMU mit AML/J
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Diagnose

3 Diagnose

Benutzen Sie

e je nach Fehlersituation und
* verwendeter Hardware

folgende unterschiedlichen Diagnose-Werkzeuge::

nein
Fehler im laufenden

Betrieb

ia Fehler beim

! Einschalten

nein
Diagnose mit Diagnose mit Diagnose mit

AMU Log PMMaint PHG

CAN Fehler
ja
. . . . Diagnose mit . )
Diagnose mit Diagnose mit Roboter Diagnose mit
AMU Trace PMMaint Program Boschtrm
Testprogramm

Abb. 3-1: Diagnose -Ablauf und Diagnose Werkzeuge

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite3-1



Seite 3-2

Werkzeug Erklarung
AMU Log Anzeige aller Befehle, Fehlermeldung und Stat
Mitteilungen
AMU Trace Anzeige interner Ablaufe in der AMU und der
Kommunikation zu anderen Komponenten
PMMaint Selbstandiges Programm auf dem AMU-PC zu

Diagnose der PMAC Karte (Steuerung AML/J)

Roboter-Testprogramm/
Betriebssystem rho

Programm auf der Steuerung AML/J und AML/
zur Diagnose mit dem Programierhandgerat
(PHG)

er-
el)

Boschtrm Terminalprogramm zur Diagnose fur Antriebsv
starker (Sie bendtigen das Inbetriebnehmerkab
CM Trace Tracefunktion der CM/2 Software, zur Analyse

eines Kommunikationsproblems bei LU2, LUG.’
oder EXCP Kommunikation

Y

DB/2 Query Manager

Editor der SQL Datenbank, kann eingesetzt w
den bei einem Problem mit der Datenbank

er-

PE PMAC Editor, Diagnosewerkzeug fur die PMAC
Karte (AML/J)
ACUSETUP Terminalprogramm zur Konfiguration des

AML/J Scanners

Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.
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Software Diagnose-Werkzeuge

3.1 Software Diagnose-Werkzeuge

3.1.1 AMU- Archive Catalog Management

Abrufen von Informationen in verschiedenen Anzeigefenstern.

Befehl Feld Erklarung

Archive... Kontrollieren und Veréandern von Archivkatalog-Eintragen zu
den Stellplatzen.

Nach Eingabe einer Information (z. B. Volser) wird der ent-
sprechende Archivkatalog-Eintrag angezeigt.

Record Actions

Robots
C-0wner V1 2 View Volser
Attribute Occupied ¥ View Coordinate
Type AMU Dynamic x View Next Coord.
Use Count 000065 Yiew Prev Coord.
Crash Count 000000 Update Coordinate
Volser 100054
VType u Cancel
Medium @ oD 512 Help
Coordinate

L5 [¥e3 |re1 201 ¥ 01 x op512-L03

Combined Commands
CONKRHOOO7ON. .. ... .. UPDT......cvvvnnnn. Ls03oi010l............ ooooo)

Switch '‘Combine Only' mode ON

Abb. 3-2: Fenster ,Archive Catalog Management"

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 3-3



Software Diagnose-Werkzeuge

Seite 3-4

Befehl Feld Erklarung
Archive... C-Owner Medium-Eigner: der oder die Roboter, die
(Forts.) dieses Medium greifen kbénnen
Attribute Status des Mediums
Type Art des Stellplatzes im Archiv
Use Count Anzahl der Zugriffe auf den Stellplatz

Crash Count
(in Vorberei-
tung)

Dolser
Medium

Diew Volser

Diew Next
Coord.

Diew Prev.
Coord.

Diew
Coordinate

Update
Coordinate

Problem Determination Guide

Anzahl der fehlerhaften Zugriffe auf den
Stellplatz. Bei jedem Ansprechen des Crash-
Sensors am Greifer erhéht sich der Zahler.

Medien-Nummer
Medium-Typ

Anzeigen des Archivkatalog-Eintrags zu der
eingegebenen \olser

Anzeigen des Archivkatalog-Eintrags der
nachsten Koordinate der Komponente. Ist
die letzte Koordinate erreicht, erfolgt kein
Weiterblattern

Anzeigen des Archivkatalog-Eintrags der
vorhergehenden Koordinate der Kompo-
nente. Ist die erste Koordinate erreicht,
erfolgt kein Weiterblattern.

Anzeigen des Archivkatalog-Eintrags zu der
eingegebenen logischen Archivkoordinate

Andern des AMU-Archivkatalogs zur
Archivkoordinate

ACHTUNG!

ul

!k Der bestehende Eintrag wird
nur im AMU-Archivkatalog
Uberschrieben. Bei falschen
Eintrdgen kdnnen Diskrepan-
zen im Archiv entstehen.

399E-2.4.0-20D-1.0



Software Diagnose-Werkzeuge

Befehl Feld Erklarung
Archive... Coordinate Logische Koordinaten des Mediums im
(Forts.) Archiv.

Die einzelnen Stellen der Koordinaten haben
folgenden Inhalt:

T T/ INEN S ol [RR plp
—— Stellplatz
Reihe

Segment

Device-Nr.
Device-Typ

Combined Erstellen eines ,Continuous Send“-Befehls.
Commands

Switch ‘Com-  Anzeige des aktiven Modes.

bine Only’ Umschalten des Modes durch Klicken.
mode ON/OFF

* mode ON: Der Befehls-String wird
zusammengestellt und ausgefihrt

* mode OFF: Der Befehls-String wird
zusammengestellt, aber nicht ausgefuhrt

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 3-5



Software Diagnose-Werkzeuge

3.1.2 AMU Trace
Befehl Feld Erklarung
Trace... Online- oder Offline-Protokoll der internen Ablaufe der

Seite 3-6

AMU-Software. Sie kbnnen die protokollierten Vorgdnge nach
Bereichen (Prozesse der AMU) auswahlen. Eine Liste der
Trace-Ebenen befindet sich am Ende dieses Kapitels

(O Seite 3/8).

Waéhlen Sie die Trace-Ebenen mit <SPACE> oder
der Maus aus.

ACHTUNG!
% Der mitlaufende Trace verfugt nur tber einen
- begrenzten Speicher. Im Fehlerfall so schnell

wie mdglich den Trace speichern.

Trace: Schreibt die laufenden Traces in den
[ Online Arbeitsspeicher (1 MB reserviert) und zeigt
ON sie auf dem Bildschirm. Ist der Speicherbe-

reich erschopft, wird der alteste Eintrag
Uberschrieben.

10:29:07:69 03900 <*===* COMKRMNO0230TEACITE01050101_
10:29:07:61 03900 —> C107A01001Q1TH0106LMT 12221 115535 10771 18000 00to OO1
10:29:07:56 03900 —> C1084A01001Q1TH0106RMO 12201 92168 10696 18000 00 to OO1
10:29:25:47 03900 <— C107ADTO0TS1TE 1 6LM1T 12221 115623 10769 15000 I =ai]
10:29:25:50 03900 —> C1094A01001QJ1TH0105LM0 12380 115486 123161 15000  00to 001
10:29:46:26 03900 <— C108A0100151TE 1 5RM0 12201 92170 10698 18000 I =ai]
10:30:04:51 03900 <— C109A0100151T5 1 5LM0 12380 115472 123165 16000 I =ai]
10:30:04:91 03900 *=*> CONKRMNO02350000
Listof TracelD's
KRMNE Vi onli |

Online
KRMNE Format File
KEMN 7 | OFF | J
® ON | Cancel | Help
ART 0 (4000) ! !
ART1 Filename:
ART 2
ART 3 v CAAMINLOGS-TRC\Trace.001

Abb. 3-3: Fenster ,Trace” Online

Trace: Schreibt die laufenden Traces in eine Datei
ON im Hauptspeicher (Offline Trace)

Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Software Diagnose-Werkzeuge

Befehl Feld Erklarung
Trace...
(Forts.)
List of TracelD's
HOG 1 | | lonline | ;
HOC 2 | Format File
HOC 3 | L/ OFF :
HOC 4 & 0N
HOO | Cancel Help
HOC & Filename:
HOC 7
HOC 8 ~| [ CWAMURLOGS-TRC Trace.001
Abb. 3-4: Fenster ,, Trace” Offline
File Abspeichern der protokollierten Traces in

einer Datei

Diese Datei kbnnen Sie erst nach der Forma-
tierung (0 Format) mit dem OS/2 Print-
Befehl drucken

Format Bringt eine mit denfile-Befehl gespei-
cherte Datei in eine ausdruckbare Form.

Format Trace Files

{ nfile CIAMUNLOGS-TRS

j Dutfile A Tracetd

=tart Formafting

formatted 100%%

Cancel Help

Abb. 3-5: Fenster ,Format Trace Files“
Infile: Quell-Dateiname mit Pfad

Outfile: Ziel-Dateiname mit Pfad
(z. B.a:\name oder
c:\amu\logs-trc\name)

Start Formatting startet die Formatierung.
Die Ausfuhrung wird durch Ausgabe des
Textes formatted 180%" bestatigt.
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3.1.3

Trace-Ebenen

Software Diagnose-Werkzeuge

Seite 3-8

HOC-Trace (Kommunikation)

Trace-Ebene

Belegung

HOCO HOC Prozel3 (Module)
HOC1 Ereignis Steuerung
HOC2 TCP/IP Kommunikation
HOC3 Siemens 3964R Kommunikation mit Steuerung
HOC4 APPC Kommunikation
rho 3 Protokoll 4 Roboter Kommunikation
HOCS (nicht verwendet bei AML/E)
HOC6 AML2 Kommunikation, Siemens Host, Backup-AMU
rho 3 Protokoll 4 Turm Kommunikation
HOCY (nicht verwendet bei AML/E)
RS422 Kommunikation fur ABBA/1 Turmkommunikation
HOC8 | (hur bei ABBA/L)
HOC9 EHLL Kommunikation (HACC 3174/3274 Terminalemulation)

Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Software Diagnose-Werkzeuge

CON-Trace (Bedienoberflache)

Trace-Ebene Belegung

CONO Laden Dialoge

CON1 nicht belegt

CON2 Kommunikation mit Kernel

CON3 Kommunikation mit Kernel (Telegrammverkehr)

CON4 Log Ablaufe

CONS5 Mehrzweck

CONG6 Konfigurations Server 1

CON7 Konfigurations Server 2

CONS8 Konfigurations Server 3

CON9 eingehende Ereignisse eines Partners zum CON-Modul

KRN-Trace (Zentrale Logik)

Trace-Ebene Belegung
Module: untere Funktionsschicht des Kernels,
KRNO Kernel Ereignisse Senden/Empfangen
KRN1 Eingadnge/Ausgange des Kernels (Host Kommunikation)
KRN2 interne Fehlersituation

KRN3 Kommunikation zwischen KRN und CON

KRN4 Befehlswarteschlange der AMU/L

KRN5S AMU Warteschlange und Roboterauswabhl

KRN6 interne Ablaufe der AMU/P1 (ABBA/1)

KRN7 Ablaufe der AMU/P1 (AML/2)

KRNS physikalische Koordinaten bei Teachvorgangen

Ablaufe der AMU/P2 (AML, Befehle an Roboter, Tlrme,

KRN | E/A Einheit)

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 3-9
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Software Diagnose-Werkzeuge

ART-Trace (Log- und Trace-Funktionen)

Trace-Ebene Belegung
ARTO nicht belegt
ART1 Ereignis Steuerung
ART2 nicht belegt
ART3 nicht belegt
ART4 nicht belegt
ARTS nicht belegt
ART6 nicht belegt
ART7 nicht belegt
ARTS8 nicht belegt
ART9 nicht belegt
ARC-Trace (Verwaltung Archivkatalog)
Trace-Ebene Belegung
ARCO Ereignis Steuerung
ARC1 Datenbank-Abfragen
ARC2 Datenbank-Anderungen
ARC3 Anlegen der Datenbank
ARC4 Anderungen in der E/A-Einheit
ARC5 Editieren der Volser Ranges
ARC6 nicht belegt
ARC7 Backup
ARCS Journaling
ARC9 Restore

Problem Determination Guide
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BUD-Trace (Daten-Ubertragung zur Backup-AMU)

Trace-Ebene Belegung
BUDO Initialisierung, Abbruch
BUD1 Empfangene Ereignisse und zugehorige Daten
BUD?2 Gesendete Ereignisse und zugehorige Daten

BUD3 Warteschlange (Lesen, Schreiben, Loschen)

BUD4 Dateilbertragung (Starten, Stoppen)

BUDS Datenbank-Zugriffe Lesen, Aktualisieren)

Synchronisation mit Kommunikationspartner
BUD6 | (pING, ACT ON/OFF)

BUD7 Zeitgeber Zugriffe (Starten, Stoppen, Warteschlange)

BUDS Prifung der empfangenen Daten

BUD9 nicht belegt

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 3-11
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Software Diagnose-Werkzeuge

AMU Log Control Center

Seite 3-12

Befehl

Feld Erklarung

Log...

Das LOG Control Center protokolliert alle Meldungen (auch
wenn das LOG Control Center nicht gedffnet ist).

Beispiele:

» Befehle des Host-Rechners

e Ausfuhrung der Befehle

* Meldungen an den Host-Rechner
» Bedienereingriffe

¢ Fehlermeldungen

Log-Dateien beginnen taglich um 0.00 Uhr. Sinkt der verfiig-
bare Speicherplatz auf der Festplatte unter 30 MB, wird die
alteste Log-Datei geloscht.

Information

Log-Dateien kbnnen sich nicht tlber mehrere
Tage erstrecken!
Fur jeden Tag gibt es nur eine Log-Datei.

LOG Contral Center - Online

13.47.26 Command 0102 STAT<01030> A
13.47.26 The configured robot(s) T ready for AMU.<011865
134726 <HZATANDASYN.ROBSM, 11, . ON, ,  26/134726,H2 ASYN><01028>

13.47.26 Positive answer. <HZA1AD0.0002 ROSAP, 1.1, V0240, 02201000,  26/134726H2.0002>  <010415
13.47.27 STATUS: Tower ready.<00500>

13.47.27 Command 0103 STAT<01030>

13.47.31 Database ABBA for module ARC is started <01278>

13.47.31 The moduls KRN ARC Check is started <01006>

13.47.32 The module KRN Hardware Check is starting...<01005>

13.47.32 The module KRN Hardware Check s started.<01006>

13.47.32 Command CO00; STAT<01030>

13.47.35 STATUS: Robot ready <00700>

13.47.35 Command 0106: STAT<01030>

13.47.35 The configured robot(s) T ready for AMU.<011865
134735 <HZATAIDASYN.ROBSM, 11, ON, . 26/134735H2 ASYN><01028>
13.47.36 Positive answer. STAT 0106 <01041>
13.47.38 STATUS: Tower ready.<00500>
13.47.37 Command 0107: STAT<01030>

Cancel Wiew Log Ungaieol 4l Help Allow Selections

Abb. 3-6: Fenster ,LOG Control Center - Online*“

Informationen zu den einzelnen LOG-Meldungen
Start Aktualisiert das LOG Control Center mit

den neuen Einstellungen.

Unselect all Loschen aller Markierungen in der Listbox.

Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0
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Befehl

Feld

Erklarung

399 E-2.4.0-20D-1.0

Logliew

U Allow sel-
ections

UViewlog

Diew

Exit

Bl Logviewexe [

. View Exit

Schalter, der die Auswahl eines Bereichs der
Log-Strings zur Ausgabe auf den Drucker
oder zum Speichern in einer Datei ermdg-
licht.

Selektieren Sie den Bereich (nur ein Bereich
moglich).

Anzeigen
Blattern und Suchen in aktuellen und
gespeicherten Logs)

Fenster ,LogView.exe"

Offnet den Standard-OS/2-Editor mit der
Log-Datei

Schliel3t das Fenster LogView.exe

Problem Determination Guide Seite 3-13
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3.1.5 Programm Showini
Anzeige der AMU Konfigurationsdateien AMUCONF.INI und AMUCONST.INI
Syntax
showini [-c] [-f] [-a]
Option Bedeutung
showini Anzeige aller Konfigurationsbereiche
und einer Kurzbeschreibung
showini RANGE Anzeige aller Parameter des gewahlten
Konfigurationbereiches
showini RANGE ITEM Anzeige aller Parameter zu einem
bestimmten Eintrag
showini -a Anzeige aller Parameter
showini -m STRING Anzeige aller Parameter mit dem Wort
(case sensitive)
showini -c Anzeige aller Parameter der Datei
AMUCONST.INI
showini -c RANGE Anzeige aller Parameter des gewéhlten
Konfigurationbereiches
showini -c RANGE ITEM Anzeige aller Parameter zu einem
bestimmten Eintrag
showini -c -a Anzeige aller Parameter
showini -c -m STRING Anzeige aller Parameter mit dem Wort
(case sensitive)
showini -f INIFILENAME Anzeige der Parameter der spezifizier-
ten Datei
Seite 3-14 Problem Determination Guide 399E-2.4.0-20D-1.0
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3.1.6 Programm PMMaint

Barcode test

Befehl Feld Erklarung

Barcode test Testen der Scanner-Funktion.
Konfiguration der zu lesenden Barcode-Typen

E4 Scanner Test Dialog '
Codetype: Codelength: M20LSTD2.HX1 |

Barcode 1:  EDP/STK ¥ 06 * [

Get config

Barcode 2:  |Code 39 ¥ 06 =
Sel conlig

Barcode 3: No code fype ¥ @ ¥

Barcode 41 No code type [t |00 ¥

Set Read %
Barcode 5: |Nocodetype [z |00 ¥

Barcode 6:  |No code type ¥ 00 ¥ Set Read Standard

Barcode 7: No code type |2 00 ¥ Read once
Barcode 8 Mo code lype 2| |00 %
Patch Command Line
Reset
Send Paich command
CQuery config.ok... s
—&1600)—
Command Cnt: 2
Command complete... RelCode: 1.
>
Cancel

Abb. 3-7: Fenster ,Scanner Test Dialog*

Barcode 1..8: Register fur die konfigurierten Barcode-
Typen. Maximal kbnnen Sie maximal 5
unterschiedliche Barcode-Einstellungen
konfigurieren.

(5-8 ab neuer Scanner-Software verfigbar)

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 3- 15
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Befehl Feld Erklarung

Codetype: Barcode-Typ. Wahlen Sie die in der Anlage
vorhandenen Typen aus:

o Straight 2 of 5

* Interleaf 2 of 5

» EDP/STK (Code 39 modifiziert)

» Code 39

» Code 128

* No code type (Register nicht konfigu-
riert)

Barcode test Codelength:  Anzahl der Zeichen in lhren Volsers:
(Forts.)

Information

Bevorzugen Sie feste Codelan-
gen. Damit wird die Fehler-
guelle ,Falscher Barcode*
stark reduziert.

* 00 = beliebige Anzahl Zeichen
* 01..16 = je nach \Volser-Lange

Seite 3- 16 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0
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Befehl Feld Erklarung

Get config Laden der Scanner-Konfiguration in Fenster
Scanner Test Dialog

Set config Senden der in Fenstetanner Test Dialog
eingestellten Parameter zum Scanner. Spei-
chern der Parameter im Scanner-EEPROM

Set Read % Einschalten der Qualitatsdiagnose fir Bar-
code-Lesen. Bei jedem nachfolgendiead
sendet der Scanner die Volser und die Lese-
qualitat in % zurtckl{ Log-Fenster).

Information
Wahlen Sie diesen Befehl nur
zur Optimierung von Read.

Set Read Ausschalten der Qualitatsdiagnose sofort

Standard nach deRead Optimierung (= Standard bei
der Produktion)

Read once Read an aktueller Roboterposition.
Ergebnisanzeige{ Log-Fenster)

Reset \Vorbereiten der Bedienoberflache des Fen-
sters fur neuen Befehl. Zuriicksetzen der
Scanner-Kommunikation

Patch Befehlszeile zur Eingabe von CRT-Befehlen

Command (O Dokumentation fiir Komponenten AML/

Line J)

Send Patch Senden der ikatch Command Line einge-

command

tragenen Befehle an den Scanner

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 3-17
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3.1.7 Menu Service

| Service
| Counter

Global status

Handling Units

Motor status

Abb. 3-8: Menti ,Service”

Counter
Befehl Feld Erklarung
Counter Zahler fur die Laufleistung der Anlage

(Bestimmung der Austauschintervalle fiir Hardware).

25520| = Low level commands.
6643.13605 = Driving axis (meters).
7279.69646) = Lifting axis (meters).
1403.5278778) = Turn axis (deq).
766.5 = Rotation axis (deg).
425 = Rotation axis ref.
6618 = Gripp. axis close act.
652 = Gripping axis ref.

441| = Break actions

H

Abb. 3-9: Fenster ,PMAC Service Counter Dialog*

Low level Anzahl aller Einzelbefehle (jeder AMU
commands Befehl setzt sich aus mehreren Einzelbefeh-
len zusammen)

Driving axris  Zurlickgelegte Strecke der Y-Achse [in m]

(meters).

Lifting axis Zuriickgelegte Strecke der Z-Achse [in m]
(meters)

{urn )axis Zurickgelegte Strecke der A-Achse [in °]
deg).

Seite 3 - 18 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0
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Befehl Feld Erklarung
Counter Rotation aris Zurlickgelegte Strecke der C-Achse [in °]
(Forts.) (deg).

399 E-2.4.0-20D-1.0

Rotation axis
ref.

Gripp. axis
close act.

Gripping aris
ref.

Break
actions

Save

Problem Determination Guide

Anzahl der Referenzfahrten der C-Achse
Zurtuickgelegte Strecke der B-Achse [in °]
Anzahl der Referenzfahrten der B-Achse

Anzahl der Anderungen des Bremsen-
Zustandes der Z-Achse

Speichern der Zahlerwerte in einer Datei im
Verzeichnis C:\AMU

Seite 3-19
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Global status

Befehl Feld

Software Diagnose-Werkzeuge

Erklarung

Global status Anzeige von globalen Status-Bits.
Zur Diagnose nach Fehlern.

Bit 21 = 0 Servo active.
Bit 20 = 0 Servo error.

Word 1 Word 2
Bit 23 = 0 Realtime Interr. active. Bit 23 = 0 Reserved.
Bit 22 = 0 Realtime Interr. Re-entry Bit 22 = 0 Host communic. mode.

Bit 19 = 0 Data Gathering func. on. Bit 19 = 0 Motion buffer open.
Bit 18 = 0 Data Gather start Servo. Bit 18 = 0 Rotary buffer open.
Bit 17 = 0 Data Gather start trigger Bit 17 = 0 PLC buffer open.
Bit 16 = 0 Stimulus table entered. Bit 16 = 8 PLC command.

Bit 15 = 0 Stimulus func. active. Bit 15 = 8 VME comminc. mode.
Bit 14 = 0 Leadscrew compens. on. Bit 14 = 0 Reserved.
Bit 13 = 0 Any memory checksum error Bit 13 = 0 Reserved.
Bit 12 = 0 PROM checksum error. Bit 12 = 0 Reserved.

Bit 0-11 0 Reserved for future use. Bit 11 = 0 Fixed buffer full.

100801400000,

4 PMAC Global Status Dialog

Bit 21 = 0 Reserved.
Bit 20 = 0 Reserved.

Bit 0-7= 0 Reserved for future use.

Cancel

Abb. 3-10: Fenster ,PMAC Global Status Dialog”

Realtime
Interr.
active

Realtime
Interr.
Re-entry

Servo active.

Servo error.

Data Gathe-

ring func. on.

Data Gather
start servo

Fur interne Verwendung (in der PMAC
Karte), bei Kommunikation ist dieses Bit O.

PMAC flhrt ein Programm in der Echtzeit-
Unterbrechungsebene aus (PLC 0 oder
Bewegungsplanung)

Programm der Echtzeit-Unterbrechungs-
ebene hat mehr Zeit bendtigt (18+1 Servo-
Zyklen). Der nachfolgende Echtzeit-Inter-
rupt wurde bereits ausgelost

Far interne Verwendung (in der PMAC
Karte), bei Kommunikation ist dieses Bit O.

PMAC flhrt ein Programm mit Servo-
Aktualisierung aus

PMAC konnte Servo-Routinen nicht kom-
plett ausfihren

,Data Gathering" Funktion in PMAC ist
aktiv

,Data Gathering" Funktion wird mit dem
nachstem Servo-Zyklus aktiviert

Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Software Diagnose-Werkzeuge

399 E-2.4.0-20D-1.0

Befehl Feld Erklarung
Global status Data Gather  Data Gathering” Funktion wird mit dem
(Forts.) start trigger  Starten des Maschineneingangs 2 aktiviert

Stimulus
table
entered.

Stimulus
func. active.

Leadscrew
compens. on.

Any memory
checksum
error

PROM
checksum
error.

Host commu-
nic. mode.

Motion
buffer open.

Rotary
buffer open.

PLC buffer
open

PLC
command.

DME
comminc.
mode.

Problem Determination Guide

,Stimulus table* wurde in die PMAC Karte
geladen

,Stimulus table“ in der PMAC Karte ist
aktiv

.Leadscrew Compensation*“ ist auf der
PMAC Karte aktiv

Prufsummenfehler im Speicher der PMAC
Firmware oder im Anwender-Programm-
speicher ist aufgetreten

Prufsummenfehler im PROM Speicher der
PMAC Firmware ist aufgetreten

Alphanumerisches Zeichen wurde tber den
,Host port* empfangen.

Damit ist die Karte vorbereitet fur ,Host
communication* (PC-Bus oder STD-Bus).
Mit <CTRL> <Z> (ber die serielle Schnitt-
stelle wird das Bit auf 0 gesetzt

(AML verwendet nur PC-Bus)

Bewegungsprogramm-Speicher ist gedffnet
(PROG oder ROT) fur Eingaben

Dreh-Bewegungsprogramm-Speicher ist
geoffnet (ROT) fur Eingaben

PLC-Programm-Speicher ist gedffnet fur
Eingaben

PLC-Kommando wird aktuell ausgefihrt.
(Bit fur interne Verwendung)

Alphanumerisches Zeichen wurde tber den
.Mailbox port“ empfangen.

Damit ist die Karte vorbereitet fur ,VME
Bus Communication®.

Mit <CTRL> <Z> Uber die serielle Schnitt-
stelle wird das Bit auf 0 gesetzt

(AML verwendet nur PC-Bus)

Seite 3-21
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Befehl Feld Erklarung
Global status Fixed buffer * entweder kein festes Bewegungs-
(Forts.) full. programm geoffnet

» oder PLC Speicher geotffnet

» oder bei gedffnetem Speicher weniger als
in Variable 118 vereinbarter Speicherplatz
verfugbar

Again Aktualisieren der Bildschirm-Anzeige

Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0
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Handling units

399 E-2.4.0-20D-1.0

Befehl Feld Erklarung
Handling Anzeige der Status-Bits fur die Handlingeinheit.
units

b4 PMAC Unit Status Dialog

Word 1

Bit 23 = 1 Z Axis Feedrate calc.
Bit 22 = 0 Z Axis Increment mode.
Bit 21 = 1 Y Axis Feedrate calc.
Bit 20 = 0 Y Axis Increment mode.

Bit 19 = 1 X Axis Feedrate calc.
Bit 18 = 0 X Axis Increment mode.
Bit 17 = 0 W Axis Feedrate calc.
Bit 16 = 0 W Axis Increment mode.

Bit 15 = 0 V Axis Feedrate calc.
Bit 14 = 0 V Axis Increment mode.
Bit 13 = 0 U Axis Feedrate calc.
Bit 12 = 0 U Axis Increment mode.

Bit 11 = 0 C Axis Feedrate calc.
Bit 10 = 0 C Axis Increment mode.
Bit 09 = 0 B Axis Feedrate calc.
Bit 08 = 0 B Axis Increment mode.

Bit 07 = 1 A Axis Feedrate calc.

Bit 06 = 0 A Axis Increment mode.
Bit 05 = 1 Radius Vect. incr. mode.
Bit 04 = 1 Continuous motion req.

Bit 83 = 0 Move spec. by time mode.
Bit 02 = 0 Continuous motion mode.
Bit 01 = 0 Singel step mode.
Bit 00 = 1 Running program.

Word 2

Bit 23 = 0 Prog. trace activ.

Bit 22 = 0 Runtime error.

Bit 21 = 0 Circle radius error.
Bit 20 = 0 Amplifiere fault error.

Bit 19 = 0 Fatal folowing error.
Bit 18 = 0 Warning folowing error.
Bit 17 = 0 In position.

Bit 16 = 0 Rotary buffer full.

Bit 11 = 0 Reserved Bit 11.

Bit 10 = 0 Cutter move stop req.
Bit 09 = 0 Cutter move buffered.
Bit 08 = 0 Pre jog move flag.

Bit 07 = 8 Segm. move in progress.

Bit 06 = B8 Segm. move acceleration.

Bit 05 = 0 Segm. move stop req.
Bit 04 = 8 PYT/SLPINE move mode.

Bit 03 = 0 Cutter compens. left.

Bit 02 = 0 Cutter compens. on.

Bit 01 = 0 CCW Circle mode.

Bit 00 = 0 Circle spline move mode.

AB00B 1000000,

Abb. 3-11: Fenster ,,PMAC Unit Status Dialog“

Cancel

Z-Axis
Feedrate
calc.

Z Axis
Increment
mode

¥ Axis
Feedrate
calc.

¥ Axis
Increment
mode

H# Axis
Feedrate
calc.

Problem Determination Guide

Achse fuhrt ,\Vector based feedrate” flr
.F-based" Bewegung im Koordinatensystem
aus

Achse fiihrt eine Verschiebe-Bewegung vom
letzten programmierten Punkt aus (Kom-
mando INC)

Achse fiihrt ,,\Vector based feedrate*” flr
~F-based” Bewegung im Koordinatensystem
aus

Achse fuhrt eine Verschiebe-Bewegung vom
letzten programmierten Punkt aus (Kom-
mando INC)

Achse fiihrt ,,\Vector based feedrate*” flr
.F-based" Bewegung im Koordinatensystem
aus

Seite 3 - 23
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Befehl Feld Erklarung

Handling H ARis Achse fuhrt eine Verschiebe-Bewegung vom

units Increment letzten programmierten Punkt aus (Kom-

(Forts.) mode mando INC)
W Axis Achse fluhrt ,Vector based feedrate” flr
Feedrate ,F-based" Bewegung im Koordinatensystem
calc. aus
W Axis Achse fuhrt eine Verschiebe-Bewegung vom
Increment letzten programmierten Punkt aus (Kom-
mode mando INC)
U Axis Achse fuhrt ,Vector based feedrate” flr
Feedrate ,F-based* Bewegung im Koordinatensystem
calc. aus
U Axis Achse fuhrt eine Verschiebe-Bewegung vom
Increment letzten programmierten Punkt aus (Kom-
mode mando INC)
C Axis Achse fuhrt ,Vector based feedrate” fur
Feedrate ,F-based" Bewegung im Koordinatensystem
calc. aus
C Axis Achse fuhrt eine Verschiebe-Bewegung vom
Increment letzten programmierten Punkt aus (Kom-
mode mando INC)
B Axis Achse fuhrt ,Vector based feedrate” fr ,F-
Feedrate based“ Bewegung im Koordinatensystem
calc. aus
B Axis Achse fiihrt eine Verschiebe-Bewegungen
Increment vom letzten programmierten Punkt aus
mode (Kommando INC)
A Axis Achse fuhrt ,Vector based feedrate” flr
Feedrate ,F-based" Bewegung im Koordinatensystem
calc. aus
A Axis Achse fuhrt eine Verschiebe-Bewegung vom
Increment letzten programmierten Punkt aus (Kom-
mode mando INC)
Radius Dect.  Koordinatensystem flhrt eine Verschiebebe-
incr. mode. wegung bei einer Kreishewegung aus
Continuous Fir das Koordinatensystem wurde ein
motion req.

Problem Determination Guide

Befehl mit mehreren Bewegungen gestartet
(z.Bsp. R-Befehl)
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Befehl Feld Erklarung

Handling Move spec. Die aktuelle Bewegung basiert auf einem

units by time Zeitwert (TM oder TA)

(Forts.) mode.
Continuous Koordinatensystem fuhrt eine Sequenz von
motion Bewegungen ohne Zwischenstop aus
mode.
Single step * Bewegungsprogramm fiihrt Einzelschritte
mode. aus (Einzelbewegungen oder Blécke von

Bewegungen)
» oder ein Q-Befehl (Quit) wurde gesendet

Running Koordinatensystem fuihrt ein Bewegungs-
program. programm aus
Prog. trace Bewegungsprogramm-Trace ist aktiv
activ. (Befehl TRACE). Stoppen mit ENDTRACE
Runtime Koordinatensystem hat das Bewegungspro-
error.

399 E-2.4.0-20D-1.0

Circle radius
error.

Amplifier
fault error.

Fatal
following
error.

Warning
following
error.

In position.

Rotary
buffer full.

Problem Determination Guide

gramm wegen eines Fehlers gestoppt (z.B.
Sprung zu nicht vorhandener Marke im Pro-
gramm oder falsche Rechenzeit)

Befehl fur Kreisbewegung mit mehr als dop-
peltem Weg als der Radius des Kreises

Ein Motor im Koordinatensystem hat einen
Verstarkerfehler empfangen

Ein Motor im Koordinatensystem kann den
Bewegungsvorgaben nicht mehr folgen
(Ix11)

Ein Motor im Koordinatensystem hat eine
erhohte Differenz zwischen Lage-Ist und
Sollwert (I1x12)

Alle Achsen im Koordinatensystem haben
die Sollposition

» Sollgeschwindigkeit ist O

» kein Bewegungskommando mit Zeit
(DWELL) aktiv

» Achsen innerhalb der Folgefehlergrenzen
(Ix28)

.Rotary buffer” ist aktiviert fir das Koordi-
natensystem, aber mehr als in Variable 116
definierte Kommandozeilen sind im Spei-
cher
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Befehl Feld Erklarung
Handling Cutter move Eine Bewegung mit ,Cutter Compensation”
units stop req. wird aestoppt
(Forts.) g PP

Cutter move
buffered.

Pre jog mode
flag.

Segm. move

in progress.

Segm. move

acceleration.

Segm. move
stop req.

PUT/SLPINE
move mode.

Cutter com-
pens. left.

Cutter

compens. on.

CCW Circle
mode.

Circle spline
move mode.

Again

Problem Determination Guide

Wahrend einer Bewegung mit ,,Cutter Com-
pensation“ wird eine neue Bewegung
berechnet und zwischengespeichert

Eine Achse im Koordinatensystem flihrt eine
Jog-Bewegung aus (J-Befehl)

Bit fUr interne Verwendung.
Koordinatensystem flihrt Bewegung im
~Segmentation mode* aus (113 > 0)

Bit fur interne Verwendung.
Koordinatensystem fiihrt Bewegung im
~Segmentation mode* aus (113 > 0) und
beschleunigt vom Stillstand aus

Bit fUr interne Verwendung.
Koordinatensystem fltihrt Bewegung im
~Segmentation mode* aus (113 > 0) und
bremst ab bis zum Stillstand

Koordinatensystem fiihrt Bewegung im
,PVT/SPLINE mode* aus

,Cutter Compensation” ist aktiv. Die Kom-
pensation ist auf der linken Seite in Richtung
der Bewegung

,Cutter Compensation® ist im Koordinaten-
system aktiv

Das Koordinatensystem ist im ,CIRCLE2
move mode*“ (Befehl counterclockwise arc)

Das Koordinatensystem ist im CIRCLE/
SLINE move mode (Bit 4 entscheidet ob
SPLINE oder CIRCLE mode)

Aktualisieren der Bildschirm-Anzeige

399E-2.4.0-20D-1.0
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Motor status

Befehl Feld Erklarung

Motor status Anzeige der Status-Bits der Gleichstrom-Motoren.

Word 1 Word 2
Bit 23 = 1 Motor activated. Bit 23 = 1 Assigned to Coord. sys.
Bit 22 = 0 Neg end limit. Bit 22 = 0 Assigned bit 22 MSB.
Bit 21 = 0 Pos end limit set. Bit 21 = 0 Assigned bit 21.
Bit 20 = 0 Handwheel enabled. Bit 20 = 0 Assigned bit 20 L5B.
Bit 19 = 0 Phased motor. Bit 15 = 0 Reserved.
Bit 18 = 0 Open loop mode. Bit 14 = 1 Amplifier enabled.
Bit 17 = 1 Run definite time move. Bit 13 = 0 Reserved.
Bit 16 = 0 Integration mode. Bit 12 = 0 Reserved.
Bit 15 = 1 Dwell in progress. Bit 11 = 0 Stopped on pos limit.
Bit 14 = 0 Data Block error. Bit 10 = 1 Home complete.
Bit 13 = 1 Desired velocity zero. Bit 09 = 0 Reserved.
Bit 12 = 0 Abort declaration. Bit 08 = 0 Reserved.
Bit 11 = 0 Block request. Bit 03 = 0 Amplifier fault.
Bit 10 = 6 Home search in progress. Bit 02 = 0 Fatal following error.
Bit 09 = 0 Reserved. Bit 01 = 0 Warning following error.
Bit 08 = 0 Reserved. Bit 00 = 0 In position.
Bit 0-7= 0 Reserved.
B2A000804400,
Motor 2 Motor 3 Motor 4 ﬁtﬂ Cancel

Abb. 3-12: Fenster ,,PMAC Motor Status Dialog”

Motor Motor aktiviert (Variable 1x00)
activated.
» Servo-Berechnungen alle 30 psec/Zyklus

» keine unbedingte Motorfreigabe

Neg. end Aktueller Positionwert ist kleiner als der
limit. Wert des negativen Software-Endschalters
(Ix14)

* Motorbewegungen und Bewegungspro-
gramme werden abgebrochen
* Motoren werden entsprechend 1x15

gebremst
Pos. end Aktueller Positionswert ist groRRer als der
limit set. Wert des positiven Software-Endschalters
(Ix13)

* Motorbewegungen und Bewegungspro-
gramme werden abgebrochen

* Motoren werden entsprechend 1x15
gebremst
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Software Diagnose-Werkzeuge

Seite 3 - 28

Befehl Feld Erklarung
Motor status Handwheel Folgemode ist aktiviert (1x06)
(Forts.) enabled.
Phased Motoransteuerung (Kommutierung) wird
motor. von PMAC Karte ausgefiihrt (Ix01)
* Phasingberechnung alle 3 usec/Zyklus
» zwei Analogausgénge fur den Motor
Open loop Lageregelkreis ist geotffnet
mode.

Run definite
time move.

Integration
mode.

Dwell in
progress.

Data Block
error.

Desired
velocity
zero.

Abort
declaration.

Block
request.

Home search

in progress.

Assigned to
Caord. sys.

Problem Determination Guide

(Bit fur die Verstarker-Freigabe)

Motor flihrt eine Bewegung aus mit vordefi-
niertem Endpunkt und vordefiniertem End-
zeitpunkt.

»S€rvo Loop Integrator® ist nur aktiv, wenn
die Sollgeschwindigkeit O ist und 1x34 ist 1

Motor-Koordinatensystem fuhrt den Befehl
DWELL aus (Verweilzeit zwischen zwel
Bewegungen)

Bewegung wurde unterbrochen, da die
Werte fur den nachsten Bewegungszyklus
nicht rechtzeitig vorlagen

Motorregelkreis ist geschlossen und die
Sollgeschwindigkeit ist O (aktuelle Position
wird gehalten)

Motor wird gebremst

* wegen eines Abbruch-Kommandos
» oder wegen des Erreichens der Software-
Endschalter

Motor hat neue Bewegungssektion erreicht
(far interne Benutzung)

Motor sucht das Referenzpunkt-Signal
(Signal wird zurtickgesetzt sobald das Trig-
gersigal da ist)

Motor ist einer Achse im Koordinatensystem
zugeordnet
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Software Diagnose-Werkzeuge

Befehl Feld Erklarung
Motor status Assigned bit
(Forts.) 22 MSB
Assigned bit  Binar codierter Wert flir Motoradresse
21 (Nummer im Koordinatensystem - 1)
Assigned bit
20 LSB
Amplifier Ausgénge fur Antriebsverstarker haben Frei-
enabled gabe:
» entweder in ,Open-loop“ Betriebsart
 oder in ,Closed-loop“ Betriebsart
Stopped on Motor wurde an Software-Endschalter
Das Bit bleibt auch gesetzt, wenn die Bedin-
gung fur den Stop nicht mehr vorhanden ist
Home Referenzpunktfahrt ist erfolgreich beendet
complete (Achse hat reguléres Koordinatensystem)
Amplifier Verstarker hat abgeschaltet auf Grund eines
fault Fehlers (Verstarker-Fehler-Signal)
Fatal Motor hat abgeschaltet auf Grund der Uber-
following schreitung des ,Fatal Following Error
error. Limits* (Ix11)
Warning Motor hat den Wert ,Warning Following
following Error Gberschritten
error.
In position .desired velocity bit, = 1

399 E-2.4.0-20D-1.0

Problem Determination Guide

(kein Bewegungskommando aktiv und
Lageregelkreis geschlossen)

» Alle Programm-Timer sind ausgeschaltet
(DWELL und DELAY Kommandos)

» Wert der Lageabweichung ist kleiner als
Variable 1x28
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Software Diagnose-Werkzeuge

Seite 3-30

Befehl Feld Erklarung
Motorstatus Motor 1 Bildschirm-Anzeige des X-Motor-Status.
(Forts.) Wahlen Sie dieses Feld bei Problemen mit
der X-Achse
Motor 2 Bildschirm-Anzeige des Y-Motor-Status.
Wahlen Sie dieses Feld bei Problemen mit
der Y-Achse
Motor 3 Bildschirm-Anzeige des Z-Motor-Status.
Wahlen Sie dieses Feld bei Problemen mit
der Z-Achse
Motor 4 Bildschirm-Anzeige des A-Motor-Status.
Wahlen Sie dieses Feld bei Problemen mit
der A-Achse
Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Software Diagnose-Werkzeuge

3.1.8 Programm Boschtrm

a) Schalten Sie den Hauptschalter ein

b) Stecken Sie das Inbetriebnahme-Kabel in AMU-Schnittstelle COM1 oder
COMZ2 ein (evtl. anderes Kabel ausstecken)

c) Stecken Sie das Inbetriebnahme-Kabel in Antriebsverstarker-Buchse X6 ein
d) Offnen Sie ein OS/2-Fenster

e) Wechseln Sie in das Verzeichnis “C:\MOOGd (moog )

f) Rufen Sie das Kommunikations-Programm “BOSCHTRM” dadgchtrm )

g) Geben Sie € fir konfigurieren ein

h) Stellen Sie die Konfiguration ein
- Communication Mode RS 232 <1>
- Communication Port COM1 <1>

COM2 <2>
- Interface Typ IQ140/RHO3 CAN<2>
- Help File IQ140/RHO3  <2>

i) Driucken Sie €NTER bis bis folgende Meldung erscheint:

Enter first Aufruf der Diagnose
letter of a
command> Eingabe: <?>

j) Geben Sie ein:
- <F> Fehler
- <V> Winkelgeschwindigkeit der Motorwelle [1/min]
- <L> Stromgrenzwert [A]
- <B> Endstufen-Temperatur [°C]
- <M> Motor-Temperatur [°C]

.. Occured aufgetretener protokollierter Fehler
.. Present aktiver Fehler

Nachster Fehler:ENTER
Nach dem letzten Fehler erscheint:

Enter first
letter of a
command > Eingabe: €SC

k) Stecken Sie das Inbetriebnahme-Kabel aus (evtl. anderes Kabel einstecken)
- AMU Schnittstelle
- Antriebsverstarker-Buchse X6

l) Verlassen ie das OS/2 Fenstexi{ )
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Software Diagnose-Werkzeuge

3.1.9 Roboter-Testprogramm

C—id

ogog,
5 nlEs
0o
oooo
uoluo
DE®a
ool
[nEolo)c]
ofolz]s|

Abb. 3-13: PHG fiir Diagnose am AML/2 und AML/E

(O Wartungshandbuch AML/2 und AML/E)

3.1.10 Trace der CM/2 Software

(O Dokumentation IBM CM/2 fur OS/2)

3.1.11 Programm ACUSETUP

(O Dokumentation ACCU-SORT)

3.1.12 Testprogramm BDE fir E/A-Einheit/A

(O Wartungshandbuch AML/2)

Seite 3-32 Problem Determination Guide
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Diagnose-Hilfsmittel

3.2 Diagnose-Hilfsmittel

Inbetriebnahmekabel  (Best. Nr. 327 000 365)
PHG (Best. Nr. 15a 200 006)

Nur AML/E und
AML/2
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Fehlermeldungen ABBA/1 Format

4 Fehlermeldungen ABBA/1 Format

Bei Host-Systemen, die das ABBA/1 Format benutzen, wie

* HACC/MVS
* HACC/VMIVSE

* ROBAR (BS2000)
+ HACC/Guardian
* HACC/Open VMS

erscheinen folgende Fehlermeldungen

D

4.1 Host-Rechner Fehlermeldungen
Fehlernummer Fehlermeldung

NOO1 Syntax Fehler
N002 Unerwartete Nachricht vom Roboter, Grav. Fehler
N0O3 Gravierender Fehler in dem Setup-File Archiv-PC
N004 Gravierender Fehler im Archiv-Spiegel
N0O5 Roboter nicht bereit
N0O6 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)
NOO7 Nicht ausfuhrbares Kommando
N0OS Roboter Not-Aus
NO09 Roboter wurde in Einricht-Betriebsmodus geschaltet
NO10 Unbekanntes Roboter Kommando
NO11 Koordinaten Angabe flr falschen Roboter
NO12 Kommando wurde durch manuellen Eingriff unterbroch
NO14 Kommando wurde programmgesteuert unterbrochen
NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht
NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)
NO17 Befehl nicht ausfuhrbar

399 E-2.4.0-20D-1.0
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Host-Rechner Fehlermeldungen

Fehlernummer

Fehlermeldung

N100 Roboter Crash

N101 Roboter Crash beim Medium Entnehmen/Einlegen
N102 Timeout (Roboter Fehler)

N103 Timeout PC-IC Kommunikation

N104 Medium verloren

N105 Medium im Greifer verklemmt

N110 Crash bei Entnahme eines Mediums aus einer Box
N111 Crash beim Abstellen eines Mediums in eine Box
N112 Crash bei Entnahme eines Mediums aus einer Einheit
N113 Crash beim Einlegen eines Mediums in eine Einheit
N201 Unbekannte Einheit

N202 Einheit ist noch belegt (erkannt von der AMU)

N203 Einheit ist leer (erkannt von der AMU)

N204 Einheit ist belegt (erkannt vom Roboter)

N205 Einheit ist leer (erkannt vom Roboter)

N206 Medium kann nicht aus Einheit enthommen werden
N207 Klappe an Laufwerk kann nicht geschlossen werden
N208 Medium nicht aus Schacht zu entnehmen (3490)
N209 Medium fur das Kommando ist falsch

N301 Unbekannte Volser

N302 Volser nicht im Archiv

N304 Barcode Label nicht lesbar

N305 Kein Medium in der angegebenen Reihe gefunden
N306 Falsches Medium auf angegebener Koordinate
N401 Koordinate nicht definiert
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Host-Rechner Fehlermeldungen

Fehlernummer

Fehlermeldung

N402 Kein Medium auf angegebener Koordinate

N403 Position ist belegt

N408 Greiferfehler - Medium eventuell verloren

N501 Tur bei E/A-Einheit ist nicht geschlossen

N502 Nicht ubereinstimmende E/A-Einheit Definition

N503 Auslagerungsfach ist voll

N504 Medium in Problembox gebracht

N505 Medium in Problembox gebracht, Problembox ist voll
N506 Falsche Volser - Medium in Problembox gebracht
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Host-Rechner Fehlermeldungen
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Meldungen

5 Meldungen

5.1 Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

51.1 Meldung 0001

Laufzeitfehler in einer rho-Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error [0001 - 0255]. <00001>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Unerwarteter Fehler in der Robotersteuerung.

Recovery Mal3Bhahmen

Da die betroffene Steuerung nicht mehr reaktionsfahig ist wurde sie abgemeldet

* Ermiiteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.2

Meldung 0002

Transformationsfehler in einem IRD-Programm

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (transformation error [0007]). <00002>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Im Programm der Robotersteuerung soll ein in Raumkoordinaten dargestellter
Punkt in Maschinenkoordinaten umgerechnet werden (oder umgekehrt), dieser
Punkt ist nicht transferierbar.

* Der Punkt wurde falsch berechnet.

Recovery Mal3hahmen

Da die betroffene Steuerung nicht mehr reaktionsfahig ist wurde sie abgemeldet

* Ermiiteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

« Starten Sie die Steuerung neu

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems..
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5.1.3

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0003

Seite 5-4

In einer rho-Steuerung fehlt eine IRD- oder PKT-Datei

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (IRD- or PKT-file is missing [0008]).
<00003>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION: ,WARNING: , STATUS: oder ERROR: )
%2 Name des Roboters oder der Steuerung

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Eine IRD- oder PKT-Datei fehlt bzw. ist nicht lesbar.

Recovery Mal3Bhahmen

» Lassen Sie sich den Speicherinhalt der betroffenen Steuerung auflisten.
+ Ubertragen Sie fehlende Dateien in die Steuerung
» Starten Sie die Steuerung neu
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.4

Meldung 0004

Negative Wartezeit in einer rho-Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (negative wait time entry [0009]). <00004>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

« Es wurde eine negative Verweilzeit programmiert.
« Die entsprechende Variable wurde falsch berechnet.

Recovery Mal3hahmen
Da die betroffene Steuerung nicht mehr reaktionsfahig ist wurde sie abgemeldet

* Ermiiteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

e Starten Sie die Steuerung neu

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.5

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0005

Seite 5-6

Ausbaustufe in einer rho-Steuerung nicht aktiv

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (AUSBAUSTUFE is not active [0017]).
<00005>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

In der Steuerung befinden sich falsche rho3 Maschinenparameter mit nicht gesetz-
ter Ausbaustufe.

Recovery Malinahmen

» Kopieren Sie die Sicherungskopie der Maschinenparameter in die betroffene
Steuerung
» Starten Sie die Steuerung neu
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.6

Meldung 0006

Falsches Datenformat in einer DAT-Datei

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (wrong format in DAT file [0028]). <00006>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

In einer DAT-Datei stimmt der Datentyp der zu lesenden Variablen nicht mit dem
erwarteten Format tberein.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie alle DAT-Dateien und korrigieren Sie falsche Parameter
+ Ubertragen Sie die Sicherungskopien der DAT-Dateien in die Steuerung
e Starten Sie die Steuerung neu
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5.1.7

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0007

Seite 5-8

Protokollfehler beim Schreiben

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (error in transmission layer [0032]).
<00007>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Ein von der Steuerung zu schreibender Wert ist grof3er als das zulassige Format,
weil

« entweder ein Ubertragungsfehler vorliegt
» oder ein Fehler im Programm vorliegt

Recovery Malinahmen

» Kontrollieren Sie die Verbindungskabel

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.8 Meldung 0008

Protokollfehler beim Lesen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (error in transmission layer [0033]).
<00008>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Das gelesene Format entspricht nicht dem Soll-Format, infolge

« eines Ubertragungsfehlers oder
e eines Fehlers im Programm.

Recovery Mal3hahmen

« Kontrollieren Sie die Verbindungskabel

» Starten Sie die Steuerung neu

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems
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5.1.9

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0009

Anwenderprozess-Fehler

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error ( process hung up [0040 or 0050]). <00009>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Fehler im Programm der Robotersteuerung.

Recovery Mal3Bhahmen

* Ermiiteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

» Starten Sie die Steuerung neu

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

Hinweis

Die Fehlernummern 0040 bis 0050 der Robotersteuerung werden nur bis zur Ver-
sion TO04 des Steuerungs-Betriebssystems verwendet.

Seite 5- 10 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.10

Meldung 0010

Anwenderspeicher einer rho-Steuerung ist voll

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (memory error [0054]). <00010>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Kein Platz mehr im Anwenderspeicher.

Recovery Mal3hahmen

« Lo6schen Sie alle nicht mehr bendétigte Dateien aus dem Speicher
« Starten Sie die Steuerung neu
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5.1.11

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0011

Seite 5-12

Beim Lese-Zugriff wurde in einer rho-Steuerung das Datei-Ende erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (end of file error [0059]). <00011>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

» Ein Programm versucht zuviele Daten aus einer DAT-Datei zu lesen.
» Eine DAT-Datei ist nicht mehr vollstandig.

Recovery Mal3Bhahmen

« Ubertragen Sie die Sicherungskopien der DAT-Dateien in die Steuerung
» Starten Sie die Steuerung neu
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.12

Meldung 0012

DAT-Datei fehlt

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (missing file error [0061]). <00012>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Eine DAT-Datei existiert nicht bei einem Lese- oder Sschreibe-Zugriff.

» Die DAT-Datei ist auf der Steuerung nicht vorhanden.
« Die DAT-Datei hat einen falschen Namen.

Recovery Mal3Bhahmen

e Lassen Sie sich den Speicherinhalt der betroffenen Steuerung auflisten.
« Ubertragen Sie fehlende Dateien in die Steuerung
» Starten Sie die Steuerung neu

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 5- 13



5.1.13

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0013

Seite 5- 14

Fehler im Datenformat

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (data format error [0070]). <00013>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Das Datenformat eines Eintrags in einer DAT-Datei stimmt nicht mit dem erwarte-
ten Datenformat tberein.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberpriifen Sie alle DAT-Dateien und Kkorrigieren Sie falsche Parameter
« Ubertragen Sie die Sicherungskopien der DAT-Dateien in die Steuerung
» Starten Sie die Steuerung neu

Hinweis

Die Fehlernummer 0070 der Robotersteuerung wird nur bis zur Version TO04 des
Steuerungs-Betriebssystems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.14 Meldung 0014

Zeitiberwachung fir Interpolator-Stop hat angesprochen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error ( timecontrol interpolator-stop [0072]).
<00014>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

« Die Achse ist gegen einen Anschlag gefahren.

Recovery Mal3hahmen

« Uberpriifen Sie, ob der Roboter einen Crash hatte.
+ Uberpriifen Sie den Maschinenparameter P125
e Starten Sie die Steuerung neu

Hinweis

Die Fehlernummer 0072 der Robotersteuerung wird nur bis zur Version TO04 des
Steuerungs-Betriebssystems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.15 Meldung 0015

Fehler bei Stellstandstiberwachung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (positioncontroll error [0073]). <00015>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Achse kommt nicht in Position.

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie die Maschinenparameter P126 und 127
» Starten Sie die Steuerung neu

Hinweis

Die Fehlernummer 0073 der Robotersteuerung wird nur bis zur Version TO04 des
Steuerungs-Betriebssystems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.16

Meldung 0016

Kinematik-Anzahl von Programm und Steuerung stimmt nicht Giberein

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (wrong number of kinematics [0010]).
<00016>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Anzahl der Kinematiken in den Maschinenparametern stimmt nicht mit dem in
der Datei KONFIG.DAT (AML/2) bzw. TKONFIG8.DAT (AML/E) definierten
Wert tberein.

Recovery Mal3hahmen

« Uberpriifen Sie, ob in der Datei KONFIG.DAT bzw. TKONFIG8.DAT derselbe
Wert wie im Maschinenparameter POO1 eingetragen ist

» Kaorrigieren Sie eventuell diesen Wert

e Starten Sie die Steuerung neu
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5.1.17

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0017

5.1.18

reserviert

Meldung 0018

Seite 5 - 18

reserviert
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.19 Meldung 0019

Laufzeitfehler in einer rho-Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error (0001 - 0255]). <00019>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Unerwarteter Fehler in der Robotersteuerung.

Recovery Mal3hahmen

* Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

« Starten Sie die Steuerung neu

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.20

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0020

Seite 5- 20

Zwischenkreis-Spannung der Achse 1 > 400 V

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (intermediate circuit axis 1 voltage higher 400 V
[0272]). <00020>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Leistungstransistoren wurden aufgrund einer der folgenden Bedingungen aus-
geschaltet:

e Temperatur > 110 °C
» Zwischenkreis-Spannung > 400 V
» Phasenverlust fur 100 ms

Dies kann auch durch ein zu schnelles Ein- und Ausschalten hintereinander verur-
sacht werden.

Recovery Mal3hahmen

» Schalten Sie den Hauptschalter aus und nach ca. 2 min wieder ein.
« Uberpriifen Sie die Sicherung F1 im Netzteil 160

+ Uberprifen Sie den Ballastwiderstand

» Tauschen Sie das Netzteil 160
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.21

Meldung 0021

Zwischenkreis-Spannung der Achse 2 > 400 V

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (intermediate circuit axis 2 voltage higher 400 V
[0273]). <00021>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Leistungstransistoren wurden aufgrund einer der folgenden Bedingungen aus-
geschaltet:

e Temperatur > 110 °C
» Zwischenkreis-Spannung > 400 V
* Phasenverlust fur 100 ms

Dies kann auch durch ein zu schnelles Ein- und Ausschalten hintereinander verur-
sacht werden.

Recovery Mal3hahmen

e Schalten Sie den Hauptschalter aus und nach ca. 2 min wieder ein.
 Uberpriifen Sie die Sicherung F1 im Netzteil 160

+ Uberprifen Sie den Ballastwiderstand

» Tauschen Sie das Netzteil 160
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5.1.22

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0022

Seite 5 - 22

Zwischenkreis-Spannung der Achse 3 > 400 V

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (intermediate circuit axis 3 voltage higher 400 V
[0274]). <00022>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Leistungstransistoren wurden aufgrund einer der folgenden Bedingungen aus-
geschaltet

e Temperatur > 110 °C
» Zwischenkreis-Spannung > 400 V
» Phasenverlust fur 100 ms

Dies kann auch durch ein zu schnelles Ein- und Ausschalten hintereinander verur-
sacht werden.

Recovery Mal3hahmen

» Schalten Sie den Hauptschalter aus und nach ca. 2 min wieder ein.
« Uberpriifen Sie die Sicherung F1 im Netzteil 160

+ Uberprifen Sie den Ballastwiderstand

» Tauschen Sie das Netzteil 160
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.23

Meldung 0023

Zwischenkreis-Spannung der Achse 4 > 400 V

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (intermediate circuit axis 4 voltage higher 400 V
[0275]). <00023>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Leistungstransistoren wurden aufgrund einer der folgenden Bedingungen aus-
geschaltet:

e Temperatur > 110 °C
» Zwischenkreis-Spannung > 400 V
* Phasenverlust fur 100 ms

Dies kann auch durch ein zu schnelles Ein- und Ausschalten hintereinander verur-
sacht werden.

Recovery Mal3hahmen

e Schalten Sie den Hauptschalter aus und nach ca. 2 min wieder ein.
 Uberpriifen Sie die Sicherung F1 im Netzteil 160

+ Uberprifen Sie den Ballastwiderstand

» Tauschen Sie das Netzteil 160
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5.1.24

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0024

Seite 5-24

Zwischenkreis-Spannung der Achse 5 > 400 V

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (intermediate circuit axis 5 voltage higher 400 V
[0276]). <00024>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Leistungstransistoren wurden aufgrund einer der folgenden Bedingungen aus-
geschaltet:

e Temperatur > 110 °C
» Zwischenkreis-Spannung > 400 V
» Phasenverlust fur 100 ms

Dies kann auch durch ein zu schnelles Ein- und Ausschalten hintereinander verur-
sacht werden.

Recovery Mal3hahmen

» Schalten Sie den Hauptschalter aus und nach ca. 2 min wieder ein.
« Uberpriifen Sie die Sicherung F1 im Netzteil 160

+ Uberprifen Sie den Ballastwiderstand

» Tauschen Sie das Netzteil 160
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.25

Meldung 0025

Zwischenkreis-Spannung der Achse 6 > 400 V

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (intermediate circuit axis 6 voltage higher 400 V
[0277]). <00025>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Leistungstransistoren wurden aufgrund einer der folgenden Bedingungen aus-
geschaltet:

e Temperatur > 110 °C
» Zwischenkreis-Spannung > 400 V
* Phasenverlust fur 100 ms

Dies kann auch durch ein zu schnelles Ein- und Ausschalten hintereinander verur-
sacht werden.

Recovery Mal3hahmen

e Schalten Sie den Hauptschalter aus und nach ca. 2 min wieder ein.
 Uberpriifen Sie die Sicherung F1 im Netzteil 160

+ Uberprifen Sie den Ballastwiderstand

» Tauschen Sie das Netzteil 160
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5.1.26

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0026

Transistor-Temperatur Achse 1 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (transistor temperature axis 1 too high [0288]).
<00026>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstérker der Achse 1 einer Roboter- bzw. Turmsteuerung
(vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Kuhlkorper-Temperatur des Leistungstransistors wird nach jeder Sekunde
uberpriift. Uberschreitet sie 85 °C, wird ein Briicken-Temperaturfehler gemeldet
und der Antrieb deaktiviert.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Lufter.

» Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
 Uberprifen Sie die Raumtemperatur

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker der Achse 1
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.27

Meldung 0027

Transistor-Temperatur Achse 2 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (transistor temperature axis 2 too high [0289]).
<00027>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker der Achse 2 einer Roboter- bzw. Turmsteuerung
(vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Kuhlkorper-Temperatur des Leistungstransistors wird nach jeder Sekunde
uberpriift. Uberschreitet sie 85 °C, wird ein Briicken-Temperaturfehler gemeldet
und der Antrieb deaktiviert.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Liifter.

e Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
+ Uberprufen Sie die Raumtemperatur

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker der Achse 2

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 5 - 27



5.1.28

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0028

Transistor-Temperatur Achse 3 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (transistor temperature axis 3 too high [0290]).
<00028>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstérker der Achse 3 einer Roboter- bzw. Turmsteuerung
(vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Kuhlkorper-Temperatur des Leistungstransistors wird nach jeder Sekunde
uberpriift. Uberschreitet sie 85 °C, wird ein Briicken-Temperaturfehler gemeldet
und der Antrieb deaktiviert.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Lufter.

» Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
 Uberprifen Sie die Raumtemperatur

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker der Achse 3
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.29

Meldung 0029

Transistor-Temperatur Achse 4 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (transistor temperature axis 4 too high [0291]).
<00029>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker der Achse 4 einer Roboter- bzw. Turmsteuerung
(vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Kuhlkorper-Temperatur des Leistungstransistors wird nach jeder Sekunde
uberpriift. Uberschreitet sie 85 °C, wird ein Briicken-Temperaturfehler gemeldet
und der Antrieb deaktiviert.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Liifter.

e Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
+ Uberprufen Sie die Raumtemperatur

* Tauschen Sie den Antriebsverstarker der Achse 4
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5.1.30

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0030

Transistor-Temperatur Achse 5 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (transistior temparature axis 5 too high [0292]).
<00030>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstérker der Achse 5 einer Roboter- bzw. Turmsteuerung
(vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Kuhlkorper-Temperatur des Leistungstransistors wird nach jeder Sekunde
uberpriift. Uberschreitet sie 85 °C, wird ein Briicken-Temperaturfehler gemeldet
und der Antrieb deaktiviert.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Lufter.

» Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
 Uberprifen Sie die Raumtemperatur

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.31

Meldung 0031

Transistor-Temperatur Achse 6 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (transistor temperature axis 6 too high [0293]).
<00031>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker der Achse 6 einer Roboter- bzw. Turmsteuerung
(vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Kuhlkorper-Temperatur des Leistungstransistors wird nach jeder Sekunde
uberpriift. Uberschreitet sie 85 °C, wird ein Briicken-Temperaturfehler gemeldet
und der Antrieb deaktiviert.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Liifter.

e Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
+ Uberprufen Sie die Raumtemperatur

* Tauschen Sie den Antriebsverstarker der Achse 6
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5.1.32

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0032

Seite 5 - 32

Motortemperatur Achse 1 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

Controller %2 %3 CAN error (motor temperature axis 1 too high [0304]).
<00032>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Motor der Achse 1 tberhitzt (Temperatur > 155 °C fur mind. 0,75 Sek.) infolge
von

« mechanischer Uberforderung wegen Schwergangigkeit,
» falschen Antriebsverstarker-Parametern
» oder defektem Motor

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse
« Uberpriifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 1
» Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.33

Meldung 0033

Motortemperatur Achse 2 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

Controller %2 %3 CAN error (motor temperature axis 2 too high [0305]).
<00033>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Motor der Achse 2 Uberhitzt (Temperatur > 155 °C fur mind. 0,75 Sek.) infolge
von

« mechanischer Uberforderung wegen Schwergangigkeit,
» falschen Antriebsverstarker-Parametern
e oder defektem Motor

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 2
» Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
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5.1.34

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0034

Seite 5-34

Motortemperatur Achse 3 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

Controller %2 %3 CAN error (motor temperature axis 3 too high [0306]).
<00034>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Motor der Achse 3 Uberhitzt (Temperatur > 155 °C fur mind. 0,75 Sek.) infolge
von

« mechanischer Uberforderung wegen Schwergangigkeit,
» falschen Antriebsverstarker-Parametern
» oder defektem Motor

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 3
» Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.

Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.35

Meldung 0035

Motortemperatur Achse 4 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

Controller %2 %3 CAN error (motor temperature axis 4 too high [0307]).
<00035>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Motor der Achse 4 Uberhitzt (Temperatur > 155 °C fur mind. 0,75 Sek.) infolge
von

« mechanischer Uberforderung wegen Schwergangigkeit,
» falschen Antriebsverstarker-Parametern
e oder defektem Motor

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 4
» Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
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5.1.36

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0036
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Motortemperatur Achse 5 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

Controller %2 %3 CAN error (motor temperature axis 5 too high [0308]).
<00036>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Motor der Achse 5 tberhitzt (Temperatur > 155 °C fur mind. 0,75 Sek.) infolge
von

« mechanischer Uberforderung wegen Schwergangigkeit,
» falschen Antriebsverstarker-Parametern
» oder defektem Motor

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 5
» Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.37

Meldung 0037

Motortemperatur Achse 6 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

Controller %2 %3 CAN error (motor temperature axis 6 too high [0309]).
<00037>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Motor der Achse 6 Uberhitzt (Temperatur > 155 °C fur mind. 0,75 Sek.) infolge
von

« mechanischer Uberforderung wegen Schwergangigkeit,
» falschen Antriebsverstarker-Parametern
e oder defektem Motor

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 6
» Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.38 Meldung 0038

reserviert
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.39

Meldung 0039

Logik-Spannung fur Antriebsmodul fehlerhaft

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (CAN Logicpower 5V / 15V missing [0256 -
0267]). <00039>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Logikspannung fur das Antriebsmodul der Achsen 1-12 wird nicht korrekt
erzeugt.

Recovery Malinahmen

» Uberprifen Sie das Netzteil 160 und tauschen Sie es bei Bedarf aus.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.40 Meldung 0040

reserviert
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.41

Meldung 0041

Zwischenkreis-Spannung der Achse 7 bis 12 > 400 V

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (intermediate circuit voltage higher 400 V
[0272 - 0283]). <00041>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Leistungstransistoren wurden aufgrund einer der folgenden Bedingungen aus-
geschaltet:

e Temperatur > 110 °C
» Zwischenkreis-Spannung > 400 V
* Phasenverlust fur 100 ms

Dies kann auch durch zu schnelles Ein- und Ausschalten hintereinander verursacht
werden.

Recovery Mal3hahmen

e Schalten Sie den Hauptschalter aus und nach ca. 2 min wieder ein.
 Uberpriifen Sie die Sicherung F1 im Netzteil 160

+ Uberprifen Sie den Ballastwiderstand

» Tauschen Sie das Netzteil 160
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5.1.42

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0042

Transistor-Temperatur Achse 7 bis 12 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (transistor temperature too high [0288 - 0299]).
<00042>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstéarker der Achse 7 bis 12 einer Anlagensteuerung (vgl.
Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Kuhlkorper-Temperatur des Leistungstransistors wird nach jeder Sekunde
uberpriift. Uberschreitet sie 85 °C, wird ein Briicken-Temperaturfehler gemeldet
und der Antrieb deaktiviert.

Recovery Mal3hahmen

» Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 6
» Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.43

Meldung 0043

Motortemperatur Achse 7 bis 12 zu hoch

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motor temperature too high [0304 - 0315]).
<00043>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Motor einer der Achsen 7 bis 12 Uberhitzt (Temperatur > 155 °C fir mind. 0,75
Sek.) infolge von:

- mechanischer Uberforderung aufgrund von Schwergangigkeit,
- falschen Antriebsverstarker-Parameter oder
- Motor defekt.

Recovery Mal3hahmen

« Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse
+ Uberprufen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse
« Starten Sie die Anlage durch Hauptschalter AUS/EIN.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.44 Meldung 0044
reserviert
5.1.45 Meldung 0045
reserviert
5.1.46 Meldung 0046
reserviert
5.1.47 Meldung 0047
reserviert
5.1.48 Meldung 0048
reserviert
5.1.49 Meldung 0049
reserviert
5.1.50 Meldung 0050
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reserviert
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.51

Meldung 0051

Resolverfehler Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (resolvererror axis 1 [0320]). <00051>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Das Modul der Cosinus- und Sinus-Signale des Resolvers (Lagemel3system) wird
in jedem Kommunikationszyklus Uberpruft. Betragt es weniger als die Halfte des
richtigen Wertes, wird dieser Fehler gemeldet.

Die Differenz kann entstehen durch

* eine gestorte Verbindung zwischen dem Antriebsverstarker und dem Lagemel3-
system (Resolver) der Achse 1 oder
« ein defektes Resolvermel3system am Motor

Recovery Mal3hahmen

+ Kontrollieren Sie das Resolverkabel am Motor der Achse 1.
* Tauschen Sie den Antriebsverstarker
* Tauschen Sie den Motor
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5.1.52

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0052

Seite 5 - 46

Resolverfehler Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (resolvererror axis 2 [0321]). <00052>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Das Modul der Cosinus- und Sinus-Signale des Resolvers (Lagemel3system) wird
in jedem Kommunikationszyklus tberpruft. Betragt es weniger als die Halfte des
richtigen Wertes, wird dieser Fehler gemeldet.

Die Differenz kann entstehen durch

* eine gestorte Verbindung zwischen dem Antriebsverstarker und dem Lageme(3-
system (Resolver) der Achse 2 oder
» ein defektes Resolvermel3system am Motor

Recovery Mal3Bhahmen

+ Kontrollieren Sie das Resolverkabel am Motor der Achse 2.
* Tauschen Sie den Antriebsverstarker
* Tauschen Sie den Motor
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.53

Meldung 0053

Resolverfehler Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (resolvererror axis 3 [0322]). <00053>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Das Modul der Cosinus- und Sinus-Signale des Resolvers (Lagemel3system) wird
in jedem Kommunikationszyklus Uberpruft. Betragt es weniger als die Halfte des
richtigen Wertes, wird dieser Fehler gemeldet.

Die Differenz kann entstehen durch

* eine gestorte Verbindung zwischen dem Antriebsverstarker und dem Lagemel3-
system (Resolver) der Achse 3
« ein defektes Resolvermel3system am Motor

Recovery Mal3hahmen

+ Kontrollieren Sie das Resolverkabel am Motor der Achse 3.
* Tauschen Sie den Antriebsverstarker
* Tauschen Sie den Motor
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5.1.54

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0054

Seite 5 - 48

Resolverfehler Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (resolvererror axis 4 [0323]). <00054>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Das Modul der Cosinus- und Sinus-Signale des Resolvers (Lagemel3system) wird
in jedem Kommunikationszyklus tberpruft. Betragt es weniger als die Halfte des
richtigen Wertes, wird dieser Fehler gemeldet.

Die Differenz kann entstehen durch

* eine gestorte Verbindung zwischen dem Antriebsverstarker und dem Lageme(3-
system (Resolver) der Achse 4
» ein defektes Resolvermel3system am Motor

Recovery Mal3Bhahmen

+ Kontrollieren Sie das Resolverkabel am Motor der Achse 4.
* Tauschen Sie den Antriebsverstarker
* Tauschen Sie den Motor.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.55

Meldung 0055

Resolverfehler Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (resolvererror axis 5 [0324]). <00055>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Das Modul der Cosinus- und Sinus-Signale des Resolvers (Lagemel3system) wird
in jedem Kommunikationszyklus Uberpruft. Betragt es weniger als die Halfte des
richtigen Wertes, wird dieser Fehler gemeldet.

Die Differenz kann entstehen durch

* eine gestorte Verbindung zwischen dem Antriebsverstarker und dem Lagemel3-
system (Resolver) der Achse 5
« ein defektes Resolvermel3system am Motor

Recovery Mal3hahmen

+ Kontrollieren Sie das Resolverkabel am Motor der Achse 5
* Tauschen Sie den Antriebsverstarker
* Tauschen Sie den Motor.
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5.1.56

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0056

Seite 5-50

Resolverfehler Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (resolvererror axis 6 [0325]). <00056>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Das Modul der Cosinus- und Sinus-Signale des Resolvers (Lagemel3system) wird
in jedem Kommunikationszyklus tberpruft. Betragt es weniger als die Halfte des
richtigen Wertes, wird dieser Fehler gemeldet.

Die Differenz kann entstehen durch

* eine gestorte Verbindung zwischen dem Antriebsverstarker und dem Lageme(3-
system (Resolver) der Achse 6
» ein defektes Resolvermel3system am Motor

Recovery Mal3Bhahmen

+ Kontrollieren Sie das Resolverkabel am Motor der Achse 16
* Tauschen Sie den Antriebsverstarker
* Tauschen Sie den Motor
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.57

Meldung 0057

Resolverfehler Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (resolvererror [0320 - 0331]). <00057>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Das Modul der Cosinus- und Sinus-Signale des Resolvers (Lagemel3system) wird
in jedem Kommunikationszyklus Uberpruft. Betragt es weniger als die Halfte des
richtigen Wertes, wird dieser Fehler gemeldet.

Die Differenz kann entstehen durch

« eine gestoérte Verbindung zwischen dem Antriebsverstarker und dem Lagemel3-
system (Resolver) der Achse 7 bis 12
« ein defektes Resolvermel3system am Motor

Recovery Mal3Bhahmen

* Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

» Kontrollieren Sie das Resolverkabel am Motor der Achse
* Tauschen Sie den Antriebsverstarker

* Tauschen Sie den Motor
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5.1.58

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0058

Seite 5 - 52

CAN Parameterfehler Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (CAN parametererror axis 1 [0336]). <00058>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Nach je 64 Kommunikationszyklen wird eine Prifsumme Uber alle Parameter
erfal3t. Falls ein Parameterfehler vorliegt, stehen dem Antrieb keine giiltigen Para-
meter bzw. keine gultige Software zur Verfugung.

Ursache ist ein

 ein Initialisierungsfehler oder
* RAM-Defekt

im Antriebsverstarker der Achse 1.

Recovery Mal3Bhahmen

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.59

Meldung 0059

CAN Parameterfehler Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (CAN parametererror axis 2 [0337]). <00059>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Nach je 64 Kommunikationszyklen wird eine Prifsumme Uber alle Parameter
erfaldt. Falls ein Parameterfehler vorliegt, stehen dem Antrieb keine gtltigen Para-
meter bzw. keine gultige Software zur Verfliigung.

Ursache ist ein

« Initialisierungsfehler oder
* RAM-Defekt

im Antriebsverstarker der Achse 2.

Recovery Mal3hahmen

e Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems..
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5.1.60

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0060

Seite 5-54

CAN Parameterfehler Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (CAN parametererror axis 3 [0338]). <00060>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Nach je 64 Kommunikationszyklen wird eine Prifsumme Uber alle Parameter
erfal3t. Falls ein Parameterfehler vorliegt, stehen dem Antrieb keine giiltigen Para-
meter bzw. keine gultige Software zur Verfugung.

Ursache ist

 ein Initialisierungsfehler oder
* RAM-Defekt

im Antriebsverstarker der Achse 3.

Recovery Mal3Bhahmen

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems..
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.61

Meldung 0061

CAN Parameterfehler Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (CAN parametererror axis 4 [0339]). <00061>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Nach je 64 Kommunikationszyklen wird eine Prifsumme Uber alle Parameter
erfaldt. Falls ein Parameterfehler vorliegt, stehen dem Antrieb keine gtltigen Para-
meter bzw. keine gultige Software zur Verfliigung.

Ursache ist

 ein Initialisierungsfehler oder
* RAM-Defekt

im Antriebsverstarker der Achse 4.

Recovery Mal3hahmen

e Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 5 -55



5.1.62

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0062

Seite 5 - 56

CAN Parameterfehler Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (CAN parametererror axis 5 [0340]). <00062>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Nach je 64 Kommunikationszyklen wird eine Prifsumme Uber alle Parameter
erfal3t. Falls ein Parameterfehler vorliegt, stehen dem Antrieb keine giiltigen Para-
meter bzw. keine gultige Software zur Verfugung.

Ursache ist

 ein Initialisierungsfehler oder
* RAM-Defekt

im Antriebsverstarker der Achse 5.

Recovery Mal3Bhahmen

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.63

Meldung 0063

CAN Parameterfehler Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (CAN parametererror axis 6 [0341]) <00063>.

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Nach je 64 Kommunikationszyklen wird eine Prifsumme Uber alle Parameter
erfaldt. Falls ein Parameterfehler vorliegt, stehen dem Antrieb keine gtltigen Para-
meter bzw. keine gultige Software zur Verfliigung.

Ursache ist

 ein Initialisierungsfehler oder
* RAM-Defekt

im Antriebsverstarker der Achse 6.

Recovery Mal3hahmen

e Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.64

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0064

Seite 5 - 58

CAN Parameterfehler Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (CAN parametererror [0336 - 0347]). <00064>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Nach je 64 Kommunikationszyklen wird eine Prifsumme Uber alle Parameter
erfal3t. Falls ein Parameterfehler vorliegt, stehen dem Antrieb keine giiltigen Para-
meter bzw. keine gultige Software zur Verfugung.

Ursache ist

 ein Initialisierungsfehler oder
* RAM-Defekt

im Antriebsverstarker der Achse 7 oder 8.

Recovery Mal3Bhahmen

» Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.65

Meldung 0065

Temperatur-Warnung Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (temperature warning axis 1 [0352]) <00065>.

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

* Die Motortemperatur der Achse 1 hat 130 ° fr mind. 0,75 Sek. tberschritten
« Die Kuhlkdrper-Temperatur der Leistungstransistoren hat 70 ° Uberschritten

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Liifter.
+ Uberprifen Sie die Filtermatten

+ Uberprifen Sie die Raumtemperatur

« Starten Sie die Steuerung neu

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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5.1.66

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0066

Seite 5 - 60

Temperatur-Warnung Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (temperature warning axis 2 [0353]). <00066>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

» Die Motortemperatur der Achse 2 hat 130 ° fur mind. 0,75 Sek. Gberschritten
» Die Kuhlkorper-Temperatur der Leistungstransistoren hat 70 ° Uberschritten

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Lufter.
« Uberprifen Sie die Filtermatten

+ Uberpriifen Sie die Raumtemperatur

» Starten Sie die Steuerung neu

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.67

Meldung 0067

Temperatur-Warnung Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (temperature warning axis 3 [0354]) <00067>.

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

« Die Motortemperatur der Achse3 hat 130 ° fir mind. 0,75 Sek. Uberschritten
« Die Kuhlkdrper-Temperatur der Leistungstransistoren hat 70 ° Uberschritten

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Liifter.
+ Uberprifen Sie die Filtermatten

+ Uberprifen Sie die Raumtemperatur

« Starten Sie die Steuerung neu

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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5.1.68

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0068

Seite 5 - 62

Temperatur-Warnung Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (temperature warning axis 4 [0355]). <00068>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

» Die Motortemperatur der Achse 4hat 130 ° fur mind. 0,75 Sek. tberschritten
» Die Kuhlkorper-Temperatur der Leistungstransistoren hat 70 ° Uberschritten

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Lufter.
« Uberprifen Sie die Filtermatten

+ Uberpriifen Sie die Raumtemperatur

» Starten Sie die Steuerung neu

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.69

Meldung 0069

Temperatur-Warnung Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (temperature warning axis 5 [0356]) <00069>.

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

* Die Motortemperatur der Achse 5 hat 130 ° fr mind. 0,75 Sek. tberschritten
« Die Kuhlkdrper-Temperatur der Leistungstransistoren hat 70 ° Uberschritten

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Liifter.
+ Uberprifen Sie die Filtermatten

+ Uberprifen Sie die Raumtemperatur

« Starten Sie die Steuerung neu

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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5.1.70

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0070

Seite 5 - 64

Temperatur-Warnung Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (temperature warning axis 6 [0357]). <00070>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

» Die Motortemperatur der Achse 6 hat 130 ° fir mind. 0,75 Sek. Gberschritten
» Die Kuhlkorper-Temperatur der Leistungstransistoren hat 70 ° Uberschritten

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die Schaltschrank-Lufter.
« Uberprifen Sie die Filtermatten

+ Uberpriifen Sie die Raumtemperatur

» Starten Sie die Steuerung neu

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.71 Meldung 0071

Temperatur-Warnung Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (temperature warning [0352 - 0363]). <00071>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

* Die Motortemperatur der Achse hat 130 ° fur mind. 0,75 Sek. Uberschritten
« Die Kuhlkdrper-Temperatur der Leistungstransistoren hat 70 ° Uberschritten

Recovery Mal3hahmen

« Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG
+ Uberprifen Sie die Schaltschrank-Liifter.

« Uberprifen Sie die Filtermatten

+ Uberprifen Sie die Raumtemperatur

» Starten Sie die Steuerung neu

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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5.1.72

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0072

Seite 5 - 66

CAN KurzschluRfehler Achse 1 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (CAN short circuit [0368 - 0379]). <00072>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Dauert ein Kurzschluf3 langer als 5 Mikrosekunden, werden die Leistungstransisto-
ren ausgeschaltet und ein Fehler gemeldet. Der Kurzschlu3 kann verursacht wer-
den durch

defekten Motor

defekte Verbindung zum Motor
falsch gestecktem MCO Modul
defekten Antriebsverstarker

Recovery Mal3Bhahmen

* Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG
» Kontrollieren Sie die Verbindungskabel

+ Uberprifen Sie das MCO-Modul

* Tauschen Sie den Antriebsverstarker

* Tauschen Sie das Netzteil 160

» Tauschen Sie den Motor
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.73

Meldung 0073

Kein Synchronisations-Byte Achse 1 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (no sync. byte [0384 - 0395]). <00073>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Dauert ein Kurzschluf3 langer als 5 Mikrosekunden, werden die Leistungstransisto-
ren ausgeschaltet und ein Fehler gemeldet. Der Kurzschlul3 kann verursacht wer-
den durch

defekten Motor

defekte Verbindung zum Motor
falsch gestecktem MCO Modul
defekten Antriebsverstarker

Recovery Mal3hahmen

* Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG
» Kontrollieren Sie die Verbindungskabel

« Uberprifen Sie das MCO-Modul

* Tauschen Sie den Antriebsverstarker

* Tauschen Sie das Netzteil 160

* Tauschen Sie den Motor
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.74 Meldung 0074

Interpolator-Stop Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (Interpolator-Stop axis 1 [0400]). <00074>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 1 der betroffenen Steuerung

 ist mechanisch schwergéngig,
* hatte einen Crash,
» oder hat Probleme mit der Motoransteuerung.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse 1
« Uberpriifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 1
» Kontrollieren Sie das Motorkabel der Achse 1.

» Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.

Seite 5 - 68 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.75 Meldung 0075

Interpolator-Stop Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (Interpolator-Stop axis 2 [0401]). <00075>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 2 der betroffenen Steuerung

 ist mechanisch schwergéngig,
* hatte einen Crash,
e oder hat Probleme mit der Motoransteuerung.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse 2
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 2
« Kontrollieren Sie das Motorkabel der Achse 2

e Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.76 Meldung 0076

Interpolator-Stop Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (Interpolator-Stop axis 3 [0402]). <00076>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 3 der betroffenen Steuerung

 ist mechanisch schwergéngig,
* hatte einen Crash,
» oder hat Probleme mit der Motoransteuerung.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse 3
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 3
» Kontrollieren Sie das Motorkabel der Achse 3

» Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.77 Meldung 0077

Interpolator-Stop Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (Interpolator-Stop axis 4 [0403]). <00077>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 4 der betroffenen Steuerung

 ist mechanisch schwergéngig,
* hatte einen Crash,
e oder hat Probleme mit der Motoransteuerung.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse 4
+ Uberprufen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 4
« Kontrollieren Sie das Motorkabel der Achse 4

e Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.78 Meldung 0078

Interpolator-Stop Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (Interpolator-Stop axis 5 [0404]). <00078>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 5 des betroffenen Roboters

 ist mechanisch schwergéngig,
* hatte einen Crash,
» oder hat Probleme mit der Motoransteuerung.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse 5
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 5
» Kontrollieren Sie das Motorkabel der Achse 5

» Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.79 Meldung 0079

Interpolator-Stop Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (Interpolator-Stop axis 6 [0405]). <00079>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 6 des betroffenen Roboters

 ist mechanisch schwergéngig,
* hatte einen Crash,
e oder hat Probleme mit der Motoransteuerung.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse 6
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 6
« Kontrollieren Sie das Motorkabel der Achse 6

e Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.80 Meldung 0080

Interpolator-Stop Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (Interpolator-Stop [0400 - 0411]). <00080>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Eine der Achsen 7 bis 12

 ist mechanisch schwergéngig,
* hatte einen Crash,
» oder hat Probleme mit der Motoransteuerung.

Recovery Mal3Bhahmen

* Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

« Uberpriifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse
« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse
» Kontrollieren Sie das Motorkabel der Achse

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.81 Meldung 0081

Antriebsverstarker Achse 1 bis 12 hat keinen Sollwert

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (no must value [0416 - 0427]). <00081>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Innerhalb von 2 ms nach einem Synchronisierungs-Vorgang wird kein Sollwert-
Telegramm empfangen.

« Es liegt ein Kommunikationsfehler zwischen der Steuerung und dem Antriebs-
verstarker vor.

* Zu hohe Laufzeiten in der rho3 (bei mehr als 6 Achsen mul3 eine CP-Karte mit
30 MHz Prozessor eingesetzt werden).

Recovery Mal3hahmen

« Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

« Uberprifen Sie das CAN-Bus-Kabel zwischen NC-SPS/IO-Karte und dem
Antriebsverstarker-Rack

« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse

« Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

e Tauschen Sie die CP/MEM-Karte

e Tauschen Sie das Netzteil 160
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5.1.82

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0082

Antriebsverstarker Achse 1 bis 12 hat keinen Istwert

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (no is value [0432 - 0443]). <00082>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Das Istwert-Telegramm kann vom Antrieb nicht gesendet werden.

» Es liegt ein Kommunikationsfehler zwischen der Steuerung und dem Antriebs-
verstarker vor.
* Der Antriebsverstarker ist defekt.

Recovery Mal3Bhahmen

* Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG
 Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse
* Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie das Netzteil 160
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.83

Meldung 0083

Verfahrgrenze Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion limit axis 1 [0448]). <00083>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 1 ist auf den in den Antrebsverstarker-Parametern eingestellten Wert
gefahren.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Parameter des Antriebsverstarkers Achse 1
» Kontrollieren Sie die Software-Version (EPROM) in dem Antriebsverstarker

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.84 Meldung 0084

Verfahrgrenze Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion limit axis 2 [0449]). <00084>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 2 ist auf den in den Antrebsverstéarker-Parametern eingestellten Wert
gefahren.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die Parameter des Antriebsverstarkers Achse 2
» Kontrollieren Sie die Software-Version (EPROM) in dem Antriebsverstarker

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.85

Meldung 0085

Verfahrgrenze Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion limit axis 3 [0450]). <00085>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 3 ist auf den in den Antrebsverstarker-Parametern eingestellten Wert
gefahren.

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie die Parameter des Antriebsverstarkers Achse 3
» Kontrollieren Sie die Software-Version (EPROM) in dem Antriebsverstarker

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.86 Meldung 0086

Verfahrgrenze Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion limit axis 4 [0451]). <00086>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 4 ist auf den in den Antrebsverstéarker-Parametern eingestellten Wert
gefahren.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die Parameter des Antriebsverstarkers Achse 4
» Kontrollieren Sie die Software-Version (EPROM) in dem Antriebsverstarker

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.87

Meldung 0087

Verfahrgrenze Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion limit axis 5 [0452]). <00087>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 5ist auf den in den Antrebsverstarker-Parametern eingestellten Wert
gefahren.

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie die Parameter des Antriebsverstarkers Achse 5
» Kontrollieren Sie die Software-Version (EPROM) in dem Antriebsverstarker

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.88 Meldung 0088

Verfahrgrenze Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion limit axis 6 [0453]). <00088>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 6ist auf den in den Antrebsverstarker-Parametern eingestellten Wert
gefahren.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die Parameter des Antriebsverstarkers Achse 6
» Kontrollieren Sie die Software-Version (EPROM) in dem Antriebsverstarker

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.89

Meldung 0089

Verfahrgrenze Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion limit [0448 - 0459]). <00089>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Eine der Achsen 7 bis 12 ist auf den in den Antrebsverstarker-Parametern einge-
stellten Wert gefahren.

Recovery Mal3hahmen

« Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG
+ Uberprifen Sie die Parameter des Antriebsverstarkers Achse
« Kontrollieren Sie die Software-Version (EPROM) in dem Antriebsverstarker

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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5.1.90

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0090

Seite 5 - 84

CAN Nachlauffehler Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion offset axis 1 [0464]). <00090>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die dynamische Nachlauf-Uberwachung des Antriebes hat angesprochen. Die
Achse 1 erreicht nicht die Zielposition, wegen

» Schwergéngigkeit der Achse 1 oder
* Crash bzw. Probleme mit der Motoransteuerung der Achse 1.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse
 Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse

» Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte
» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.91 Meldung 0091

CAN Nachlauffehler Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion offset axis 2 [0465]). <00091>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung
(vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die dynamische Nachlauf-Uberwachung des Antriebes hat angesprochen. Die
Achse 2 erreicht nicht die Zielposition, wegen

« Schwergéngigkeit der Achse 2 oder
e Crash bzw. Probleme mit der Motoransteuerung der Achse 2.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

+ Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse

« Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte
» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor
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5.1.92

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0092

Seite 5 - 86

CAN Nachlauffehler Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion offset axis 3 [0466]). <00092>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die dynamische Nachlauf-Uberwachung des Antriebes hat angesprochen. Die
Achse 3 erreicht nicht die Zielposition, wegen

» Schwergéangigkeit der Achse 3 oder
* Crash bzw. Probleme mit der Motoransteuerung der Achse 3.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse
 Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse

» Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte
» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.93

Meldung 0093

CAN Nachlauffehler Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion offset axis 4 [0467]). <00093>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die dynamische Nachlauf-Uberwachung des Antriebes hat angesprochen. Die
Achse 4 erreicht nicht die Zielposition, wegen

« Schwergéngigkeit der Achse 4 oder
e Crash bzw. Probleme mit der Motoransteuerung der Achse 4.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

+ Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse

« Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte
» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor
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5.1.94

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0094

Seite 5 - 88

CAN Nachlauffehler Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion offset axis 5 [0468]). <00094>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die dynamische Nachlauf-Uberwachung des Antriebes hat angesprochen. Die
Achse 5 erreicht nicht die Zielposition, wegen

» Schwergéngigkeit der Achse 5 oder
* Crash bzw. Probleme mit der Motoransteuerung der Achse 5.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse
 Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse

» Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte
» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.95

Meldung 0095

CAN Nachlauffehler Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion offset axis 6 [0469]). <00095>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die dynamische Nachlauf-Uberwachung des Antriebes hat angesprochen. Die
Achse 6 erreicht nicht die Zielposition, wegen

« Schwergéngigkeit der Achse 6 oder
e Crash bzw. Probleme mit der Motoransteuerung der Achse 6.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

+ Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse

« Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte
» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor
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5.1.96

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0096

Seite 5-90

CAN Nachlauffehler Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (motion offset [0464 - 0475]). <00096>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die dynamische Nachlauf-Uberwachung des Antriebes hat angesprochen. Eine der
Achsen 7 bis 12 erreicht nicht die Zielposition, wegen

» Schwergéngigkeit der Achse oder
* Crash bzw. Probleme mit der Motoransteuerung der Achse.

Recovery Mal3Bhahmen

» Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

« Uberpriifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse

» Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte
» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.97

Meldung 0097

Globaler CAN-Fehler Achse 1 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error (global CAN error [0496 - 0507]). <00097>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Das Logikmodul des Antriebsverstarker hat einen Zustand erkannt, der die Frei-
gabe des Antriebes verhindert. Dieser Zustand wird durch weitere Meldungen
naher spezifiziert.

Recovery Malinahmen

* Suchen Sie in der AMU-Logdatei nach weiteren CAN Fehlermeldungen.
* Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.98 Meldung 0098

reserviert fur AML/J
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.99

Meldung 0099

Allgemeine Sammel-Fehlernummer fur Stérungen in den Antriebsverstarkern.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 CAN error [0256 - 0511]. <00099>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Diese Fehlermeldung wird als Sammel-Fehlernummer fur sehr selten auftretende
Antriebsverstarker-Fehler verwendet. Die Ursachen kdénnen verschieden sein.

Recovery Mal3hahmen

* Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

» Starten Sie die Steuerung neu

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

* Weitergehende Hilfe[J Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen*)
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5.1.100

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0100

Sammel-Fehlernummer fur Mel3system-Fehler

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error ([0512 - 0767]). <00100>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Fehlernummer fir sehr selten auftretende
Mel3system-Fehler verwendet. Die Ursachen kénnen verschieden sein.

Recovery Mal3Bhahmen

» Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

» Weitergehende Hilfe[ Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen*)
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.101 Meldung 0101

reserviert
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5.1.102

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0102

Seite 5 - 96

NOT-AUS Eingang nicht gesetzt

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 emergency stop [0528]). <00102>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Das Signal EQ.5 ist in der rho Steuerung nicht gesetzt, weil

» der NOT-AUS Kreis unterbrochen wurde,
» das Netzteil 160 kein Freigabesignal setzt
s <Steuerung AUS> betatigt wurde oder

» die Eingangskarte defekt ist.

Recovery Malinahmen

» Kontrollieren Sie den NOT-AUS Kreis,

» Schalten Sie die Steuerung ein

» Kontrolliern Sie das Freigabe-Signal des Netzteils 160
» Tauschen Sie die Eingangskarte
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.103

Meldung 0103

CAN Alarm Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (CAN alarm axis 1 [0512])
<00103>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Kommunikationsfehler zwischen Steuerung und Antriebsverstarker, weil

e die CAN-Bus-Verbindung unterbrochen ist,

« die Abtastzeiten (clock time) von Steuerung und Antriebsverstéarker nicht tber-
ein stimmen oder

» oder der Antriebsverstarker defekt ist.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 1

« Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte

+ Uberprifen Sie das CAN-Bus-Kabel zwischen NC-SPS/IO-Karte und dem
Antriebsverstarker-Rack

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker
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5.1.104

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0104

Seite 5 - 98

CAN Alarm Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (CAN alarm axis 2 [0513])
<00104>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Kommunikationsfehler zwischen Steuerung und Antriebsverstarker, weil

» die CAN-Bus-Verbindung unterbrochen ist,

» die Abtastzeiten (clock time) von Steuerung und Antriebsverstarker nicht tber-
ein stimmen oder

» oder der Antriebsverstarker defekt ist.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 2

» Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte

+ Uberprifen Sie das CAN-Bus-Kabel zwischen NC-SPS/I0-Karte und dem
Antriebsverstarker-Rack

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.105

Meldung 0105

CAN Alarm Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (CAN alarm axis 3 [0514])
<00105>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Kommunikationsfehler zwischen Steuerung und Antriebsverstarker, weil

e die CAN-Bus-Verbindung unterbrochen ist,

« die Abtastzeiten (clock time) von Steuerung und Antriebsverstéarker nicht tber-
ein stimmen oder

» oder der Antriebsverstarker defekt ist.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 3

« Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte

+ Uberprifen Sie das CAN-Bus-Kabel zwischen NC-SPS/IO-Karte und dem
Antriebsverstarker-Rack

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker
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5.1.106

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0106

CAN Alarm Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (CAN alarm axis 4 [0515])
<00106>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Kommunikationsfehler zwischen Steuerung und Antriebsverstarker, weil

» die CAN-Bus-Verbindung unterbrochen ist,

» die Abtastzeiten (clock time) von Steuerung und Antriebsverstarker nicht tber-
ein stimmen oder

» oder der Antriebsverstarker defekt ist.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 4

» Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte

+ Uberprifen Sie das CAN-Bus-Kabel zwischen NC-SPS/I0-Karte und dem
Antriebsverstarker-Rack

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.107

Meldung 0107

CAN Alarm Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (CAN alarm axis 5 [0516])
<00107>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Kommunikationsfehler zwischen Steuerung und Antriebsverstarker, weil

e die CAN-Bus-Verbindung unterbrochen ist,

« die Abtastzeiten (clock time) von Steuerung und Antriebsverstéarker nicht tber-
ein stimmen oder

» oder der Antriebsverstarker defekt ist.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 5

« Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte

+ Uberprifen Sie das CAN-Bus-Kabel zwischen NC-SPS/IO-Karte und dem
Antriebsverstarker-Rack

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker
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5.1.108

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0108

CAN Alarm Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (CAN alarm axis 6 [0517])
<00108>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Storung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Kommunikationsfehler zwischen Steuerung und Antriebsverstarker, weil

» die CAN-Bus-Verbindung unterbrochen ist,

» die Abtastzeiten (clock time) von Steuerung und Antriebsverstarker nicht tber-
ein stimmen oder

» oder der Antriebsverstarker defekt ist.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse 6

» Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte

+ Uberprifen Sie das CAN-Bus-Kabel zwischen NC-SPS/I0-Karte und dem
Antriebsverstarker-Rack

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.109

Meldung 0109

CAN Alarm Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (CAN alarm [0512 - 0523])
<00109>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Stérung im Antriebsverstarker einer Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter
2 (%2) in der Meldung im AMU LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen
Kommunikationsfehler zwischen Steuerung und Antriebsverstarker, weil

e die CAN-Bus-Verbindung unterbrochen ist,

« die Abtastzeiten (clock time) von Steuerung und Antriebsverstéarker nicht tber-
ein stimmen oder

» oder der Antriebsverstarker defekt ist.

Recovery Mal3hahmen

* Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG und
dem Programm BOSCHTRM.EXE

+ Uberprufen Sie die Antriebsverstarker-Parameter der Achse

« Kontrollieren Sie die Maschinenparameter in der CP/MEM-Karte

« Uberprifen Sie das CAN-Bus-Kabel zwischen NC-SPS/IO-Karte und dem
Antriebsverstarker-Rack

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.110 Meldung 0110

reserviert

5.1.111 Meldung 0111

reserviert

5.1.112 Meldung 0112

reserviert
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.113

Meldung 0113

Sammel-Fehlernummer fur Stérungen des Prozessors oder des Mel3systems

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error ([0512 - 0767]). <00113>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Fehlernummer fur sehr selten auftretende
Stérungen des Prozessors oder des Mel3systems verwendet (Fehler rho-Steuerung
512 bis 599). Die Ursachen kénnen sein:

* Defekte CP/MEM-Karte

» Defekte NC/SPS-10-Karte

e Fehler im Betriebssystem

¢ Fehler im Anwendungsprogramm
* Falsche Maschinenparameter

Recovery Mallnahmen

» Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

* Weitergehende Hilfe[] Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen*)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.114

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0114

Maximale Achsgeschwindigkeit tGberschritten Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring error (speed overrun axis 1 [0600]). <00114>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Der Geschwindigkeits-Grenzwert fur die Achse 1 (Maschinenparameter P103)
wurde durch einen Fehler in der Steuerung tberschritten.

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie den Maschinenparameter P103
 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.115

Meldung 0115

Maximale Achsgeschwindigkeit tiberschritten Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring error (speed overrun axis 2 [0601]). <00115>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Der Geschwindigkeits-Grenzwert fir die Achse 2 (Maschinenparameter P103)
wurde durch einen Fehler in der Steuerung tberschritten.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie den Maschinenparameter P103
 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.116

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0116

Maximale Achsgeschwindigkeit tGberschritten Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring error (speed overrun axis 3 [0602]). <00116>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Der Geschwindigkeits-Grenzwert fur die Achse 3 (Maschinenparameter P103)
wurde durch einen Fehler in der Steuerung tberschritten.

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie den Maschinenparameter P103
 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.117

Meldung 0117

Maximale Achsgeschwindigkeit tiberschritten Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring error (speed overrun axis 4 [0603]). <00117>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Der Geschwindigkeits-Grenzwert fir die Achse 4 (Maschinenparameter P103)
wurde durch einen Fehler in der Steuerung tberschritten.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie den Maschinenparameter P103
 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.118

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0118

Maximale Achsgeschwindigkeit tGberschritten Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring error (speed overrun axis 5 [0604]). <00118>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Der Geschwindigkeits-Grenzwert fur die Achse 5 (Maschinenparameter P103)
wurde durch einen Fehler in der Steuerung tberschritten.

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie den Maschinenparameter P103
 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

Seite 5- 110 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.119

Meldung 0119

Maximale Achsgeschwindigkeit tiberschritten Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring error (speed overrun axis 6 [0605]). <00119>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Der Geschwindigkeits-Grenzwert fir die Achse 6 (Maschinenparameter P103)
wurde durch einen Fehler in der Steuerung tberschritten.

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie den Maschinenparameter P103
 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 5-111



Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.120 Meldung 0120

reserviert

5.1.121 Meldung 0121

reserviert
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.122

Meldung 0122

Maximale Achsgeschwindigkeit tiberschritten Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring error (speed overrun [0600 - 0619]). <00122>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Der Geschwindigkeits-Grenzwert fur eine der Achsen 7 bis 12 (Maschinenparame-
ter P103) wurde durch einen Fehler in der Steuerung tberschritten.

Recovery Mal3hahmen

« Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

+ Uberpriifen Sie den Maschinenparameter P103

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.123

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0123

Software-Endschalter der Achse 1 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (driving range overrun axis 1
[0624]). <00123>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 1 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter erreicht, wegen

» eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberpriifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.124

Meldung 0124

Software-Endschalter der Achse 2 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (driving range overrun axis 2
[0625]). <00124>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 2 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter erreicht, wegen

e eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.125

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0125

Software-Endschalter der Achse 3 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (driving range overrun axis 3
[0626]). <00125>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 3 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter erreicht, wegen

» eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberpriifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.126

Meldung 0126

Software-Endschalter der Achse 4 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (driving range overrun axis 4
[0627]). <00126>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 4 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter erreicht, wegen

e eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.127

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0127

Software-Endschalter der Achse 5 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (driving range overrun axis 5
[0628]). <00127>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 5 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter erreicht, wegen

» eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberpriifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.128

Meldung 0128

Software-Endschalter der Achse 6 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (driving range overrun axis 6
[0629]). <00128>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 6 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter erreicht, wegen

e eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.129

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0129

Software-Endschalter der Achse 7 bis 12 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (driving range overrun [0624 -
0643]). <00129>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Eine der Achsen 7 bis 12 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definier-
ten Software-Endschalter erreicht, wegen

» eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

* Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

 Uberprifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.130 Meldung 0130

reserviert

5.1.131 Meldung 0131

reserviert
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5.1.132

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0132

Maschinenendschalter der Achse 1 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (endswitch axis 1 [0648]).

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 1 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter um mehr als die Endschaltertoleranz (P206) Uberschritten, wegen

» eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.133

Meldung 0133

Maschinenendschalter der Achse 2 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (endswitch axis 2 [0649]).
<00133>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 2 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter um mehr als die Endschaltertoleranz (P206) Uberschritten, wegen

e eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.134

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0134

Maschinenendschalter der Achse 3 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (endswitch axis 3 [0650]).
<00134>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 3 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter um mehr als die Endschaltertoleranz (P206) tGiberschritten, wegen

» eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberpriifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.135

Meldung 0135

Maschinenendschalter der Achse 4 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (endswitch axis 4 [0651]).
<00135>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 4 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter um mehr als die Endschaltertoleranz (P206) Uberschritten, wegen:

e eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 5-125



5.1.136

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0136

Maschinenendschalter der Achse 5 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (endswitch axis 5 [0652]).
<00136>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 5 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter um mehr als die Endschaltertoleranz (P206) tGiberschritten, wegen

» eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberpriifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

Seite 5 - 126 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.137

Meldung 0137

Maschinenendschalter der Achse 6 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (endswitch axis 6 [0653]).
<00137>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 1 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definierten Software-
Endschalter um mehr als die Endschaltertoleranz (P206) Uberschritten, wegen

e eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.138

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0138

Maschinenendschalter der Achse 7 bis 12 erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (endswitch [0648 - 0667]).
<00138>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Eine der Achsen 7 bis 12 hat die in Maschinenparameter P204 und P205 definier-
ten Software-Endschalter um mehr als die Endschaltertoleranz (P206) tberschrit-
ten, wegen

» eines Fehlers in den Maschinenparametern oder
» eines Fehlers im Roboterprogramm.

Recovery Mal3Bhahmen

» Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

« Uberprifen Sie die Maschinenparameter P204, P205 und P401

« Uberpriien Sie die Teachwerte in der Teachpunkt-Datei , der grafischen Konfi-
guration

» Kontrollieren Sie die Parameter in der KONFIG.DAT (Handling-Offsets und
Grenzwerte)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.139

Meldung 0139

Sammel-Fehlernummer fur Stérungen des Prozessors oder des Mel3systems

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error ([0512 - 0767]). <00139>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Fehlernummer fur sehr selten auftretende
Stérungen des Prozessors oder des Mel3systems verwendet (Fehler rho-Steuerung
668 bis 719). Die Ursachen kdnnen sein:

* Defekte CP/MEM-Karte

» Defekte NC/SPS-10-Karte

e Fehler im Betriebssystem

¢ Fehler im Anwendungsprogramm
* Falsche Maschinenparameter

Recovery Mallnahmen

» Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

* Weitergehende Hilfe[] Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen*)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.140

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0140

Mel3system Alarm Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error (measuring system alert axis 1
[0720]). <00140>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

keine (1 Hinweis)

Hinweis

Zur Zeit wird dieses Mel3system nicht in AML-Anlagen verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.141 Meldung 0141
reserviert
5.1.142 Meldung 0142
reserviert
5.1.143 Meldung 0143
reserviert
5.1.144 Meldung 0144
reserviert
5.1.145 Meldung 0145
reserviert
5.1.146 Meldung 0146

reserviert
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5.1.147

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0147

Sammel-Fehlernummer fur Stérungen des Prozessors oder des Mel3systems

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 measuring system error ([0512 - 0767]). <00147>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Fehlernummer fir sehr selten auftretende
Storungen des Prozessors oder des Mel3systems verwendet (Fehler rho-Steuerung
739 bis 767). Die Ursachen kénnen sein:

» Defekte CP/MEM-Karte

» Defekte NC/SPS-10-Karte

* Fehler im Betriebssystem

* Fehler im Anwendungsprogramm
» Falsche Maschinenparameter

Recovery Malinahmen

» Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

* Weitergehende Hilfe [ Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen*)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.148

Meldung 0148

Achsprozessor steht (Servokarte 1)

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (axisprocessor stopped servocard 1
[0768]). <00148>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

keine (J Hinweis)

Hinweis

Dieser Achskarten-Typ wird zur Zeit bei AML-Anlagen nicht verwendet.
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5.1.149

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0149

Achsprozessor steht (Servokarte 2)

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (axisprocessor stopped servocard 2
[0769]). <00149>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

keine (1 Hinweis)

Hinweis

Dieser Achskarten-Typ wird zur Zeit bei AML-Anlagen nicht verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.150 Meldung 0150

reserviert

5.1.151 Meldung 0151

reserviert
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5.1.152

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0152

Servo-Fehler Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (servo error axis 1 [0776]). <00152>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 1 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 30% Uberschritten, weil die Achse 1

* mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Malinahmen

« Uberpriifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 1

» Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.153

Meldung 0153

Servo-Fehler Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (servo error axis 2 [0777]). <00153>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 2 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 30% uberschritten, weil die Achse 2

e mechanisch schwergangig ist,
* einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Malinahmen

 Uberpriifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

« Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 2

e Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.154

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0154

Servo-Fehler Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (servo error axis 3 [0778]). <00154>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 3 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 30% Uberschritten, weil die Achse 3

* mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Malinahmen

« Uberpriifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 3

» Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.155

Meldung 0155

Servo-Fehler Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (servo error axis 4 [0779]). <00155>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 4 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 30% uberschritten, weil die Achse 4

e mechanisch schwergangig ist,
* einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Malinahmen

 Uberpriifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

« Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 4

e Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.156

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0156

Servo-Fehler Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (servo error axis 5 [0780]). <00156>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 5 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 30% Uberschritten, weil die Achse 5

* mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Malinahmen

« Uberpriifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 5

» Tauschen Sie den Antriebsverstéarker

» Tauschen Sie den Motor

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.157

Meldung 0157

Servo-Fehler Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (servo error axis 6 [0781]). <00157>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 6 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 30% uberschritten, weil die Achse 6

e mechanisch schwergangig ist,
* einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Malinahmen

 Uberpriifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse
» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 6

* Tauschen Sie den Antriebsverstarker

* Tauschen Sie den Motor

Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.158

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0158

Servo-Fehler Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (servo error [0776 - 0795]). <00158>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Eine der Achsen 7 bis 12 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht fol-
gen, der Nennnachlauf ist um 30% Uberschritten, weil sie

* mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Malinahmen

» Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.159

Meldung 0159

Zeitiberwachung fir Interpolator-Stop Achse 1 hat angesprochen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (Interpolator-Stop error axis 1 [0800])
<00159>.

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 1 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 13% uberschritten, weil die Achse 1

¢ mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse 1

« Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

e Tauschen Sie den Motor

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.160

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0160

Zeituberwachung fur Interpolator-Stop Achse 2 hat angesprochen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (Interpolator-Stop error axis 2 [0801]).
<0016>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 2 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 13% Uberschritten, weil die Achse 2

* mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
» Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse 2

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.161

Meldung 0161

Zeitiberwachung fir Interpolator-Stop Achse 3 hat angesprochen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (Interpolator-Stop error axis 3 [0802]).
<00161>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 3 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 13% uberschritten, weil die Achse 3

¢ mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse 3

« Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

e Tauschen Sie den Motor

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.162

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0162

Zeituberwachung fur Interpolator-Stop Achse 4 hat angesprochen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (Interpolator-Stop error axis 4 [0803]).
<00162>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 4 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 13% Uberschritten, weil die Achse 4

* mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
» Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse 4

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.163

Meldung 0163

Zeitiberwachung fir Interpolator-StopAchse 5 hat angesprochen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (Interpolator-Stop error axis 5 [0804]).
<00163>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 5 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 13% Uberschritten, weil die Achse51

¢ mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse 5

« Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

e Tauschen Sie den Motor

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.164

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0164

Zeituberwachung fur Interpolator-Stop Achse 6 hat angesprochen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (Interpolator-Stop error axis 6 [0805]).
<00164>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 6 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht folgen, der Nenn-
nachlauf ist um 13% Uberschritten, weil die Achse 6

* mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
» Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse 6

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.165

Meldung 0165

Zeitiberwachung fir Interpolator-Stop Achse 7 bis 12 hat angesprochen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (Interpolator-Stop error [0800 - 0819])
<00165>.

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Eine der Achsen 7 bis 121 kann der Lagesollwert-Vorgabe der Steuerung nicht fol-
gen, der Nennnachlauf ist um 13% Uberschritten, weil die Achse

¢ mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3hahmen

* Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse

* Tauschen Sie den Antriebsverstarker

* Tauschen Sie den Motor

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 5 - 149



5.1.166

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0166

Fehler bei der Stillstandstuberwachung Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (not inpos error axis 1 [0824]).
<00166>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 1 erreicht nach Abschlul3 eines Verfahrsatzes den Inpositions-Bereich
nicht innerhalb der vorgegebenen Zeit, well

» die Achse mechanisch schwergangig ist,
» die Achse einen Crash hatte oder
» die Maschinenparameter P126 bzw. P127 verstellt wurden

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

« Uberpriifen Sie den Maschinenparameter P126 bzw. 127

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie die CP/MEM-Karte

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.167

Meldung 0167

Fehler bei der Stillstandstuberwachung Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (not inpos error axis 2 [0825]).
<00167>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 2 erreicht nach Abschlul3 eines Verfahrsatzes den Inpositions-Bereich
nicht innerhalb der vorgegebenen Zeit, weil

« die Achse mechanisch schwergangig ist,
» die Achse einen Crash hatte oder
« die Maschinenparameter P126 bzw. P127 verstellt wurden

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

« Uberpriifen Sie den Maschinenparameter P126 bzw. 127

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie die CP/MEM-Karte

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.168

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0168

Fehler bei der Stillstandstiberwachung Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (not inpos error axis 3 [0826]).
<00168>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 3 erreicht nach Abschlul3 eines Verfahrsatzes den Inpositions-Bereich
nicht innerhalb der vorgegebenen Zeit, well

» die Achse mechanisch schwergangig ist,
» die Achse einen Crash hatte oder
» die Maschinenparameter P126 bzw. P127 verstellt wurden

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

« Uberpriifen Sie den Maschinenparameter P126 bzw. 127

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie die CP/MEM-Karte

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.169

Meldung 0169

Fehler bei der Stillstandstiberwachung Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (not inpos error axis 4 [0827]).
<00169>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 4 erreicht nach Abschlul3 eines Verfahrsatzes den Inpositions-Bereich
nicht innerhalb der vorgegebenen Zeit, weil

« die Achse mechanisch schwergangig ist,
» die Achse einen Crash hatte oder
« die Maschinenparameter P126 bzw. P127 verstellt wurden

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

« Uberpriifen Sie den Maschinenparameter P126 bzw. 127

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie die CP/MEM-Karte

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems
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5.1.170

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0170

Fehler bei der Stillstandstiberwachung Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (not inpos error axis 5 [0828]).
<00170>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Achse 5 erreicht nach Abschlul? eines Verfahrsatzes den Inpositions-Bereich
nicht innerhalb der vorgegebenen Zeit, well

» die Achse mechanisch schwergangig ist,
» die Achse einen Crash hatte oder
» die Maschinenparameter P126 bzw. P127 verstellt wurden

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

« Uberpriifen Sie den Maschinenparameter P126 bzw. 127

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie die CP/MEM-Karte

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.171

Meldung 0171

Fehler bei der Stillstandstiberwachung Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (not inpos error axis 6 [0829]).
<00171>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Die Achse 6 erreicht nach Abschlul3 eines Verfahrsatzes den Inpositions-Bereich
nicht innerhalb der vorgegebenen Zeit, weil

« die Achse mechanisch schwergangig ist,
» die Achse einen Crash hatte oder
« die Maschinenparameter P126 bzw. P127 verstellt wurden

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

« Uberpriifen Sie den Maschinenparameter P126 bzw. 127

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie die CP/MEM-Karte

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems
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5.1.172

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0172

Fehler bei der Stillstandstuberwachung Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (not inpos error [0824 - 0843]).
<00172>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Eine der Achsen 7 bis 12 erreicht nach Abschlul3 eines Verfahrsatzes den Inpositi-
ons-Bereich nicht innerhalb der vorgegebenen Zeit, weil

» die Achse mechanisch schwergangig ist,
» die Achse einen Crash hatte oder
» die Maschinenparameter P126 bzw. P127 verstellt wurden

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

« Uberpriifen Sie den Maschinenparameter P126 bzw. 127

» Starten Sie die Steuerung neu

» Tauschen Sie die CP/MEM-Karte

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.173

Meldung 0173

Antrieb EIN Freigabe fehlt

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (power on release is missing [0848 -
0867]). <00173>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Softwarefehler in der Roboter-Steuerung. Das ,Antrieb EIN“ Signal fiir eine der
Achsen 1 bis 20 oder ,Antrieb EIN® fur alle Achsen fehlt. Es sollte eine Achse ver-
fahren werden, fur die ,Antrieb EIN“ abgeschaltet war und die aktuelle Position
der Achse noch nicht zum Sollwert gesetzt wurde.

Recovery Mal3hahmen

e Starten Sie die Steuerung neu

* Weitergehende Hilfe[J Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen, Absatz Abschaltbare Achsen*)

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.174

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0174

Vorschub EIN Freigabe fehlt Achse 1 bis 20

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (movement release is missing [0872 -
0891]). <00174>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Softwarefehler in der Roboter-Steuerung.

Recovery Mal3Bhahmen

» Starten Sie die Steuerung neu

» Weitergehende Hilfe[ Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen, )

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

Hinweis

Diese Fehlernummer wird nur bis zur Version TO04 des Steuerungs-Betriebssy-
stems verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.175

Meldung 0175

Antrieb EIN unzul&ssig Achse 1 bis 20

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (power on not allowed [0896 - 0919]).
<00175>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Softwarefehler in der Roboter-Steuerung. Es wurde versucht, ein ,Antrieb EIN“
Signal fur eine sich bewegende Kinematik zuzuschalten.

Recovery Malinahmen

» Starten Sie die Steuerung neu

* Weitergehende Hilfe [l Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen, Absatz Abschaltbare Achsen*)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.176

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0176

Spannung Servokarte fehlt

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 servo / inpos error (power sevocard failure [0920]).
<00176>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

keine (J Hinweis)

Hinweis

Dieser Achskarten-Typ wird zur Zeit bei AML-Anlagen nicht verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.177

Meldung 0177

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 5 - 161

Sammel-Fehlermeldung fur Probleme

* Servokarte
* Antriebskontrolle

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21 Controller %2 %3 servo / inpos error ([0768 - 1023]) <00177>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU

LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Fehlernummer fir sehr selten auftretende
Stérungen des Prozessors oder des Mel3systems verwendet (Fehler rho-Steuerung

739 bis 767). Die Ursachen kdnnen sein:

* Defekte CP/MEM-Karte

» Defekte NC/SPS-10-Karte

e Fehler im Betriebssystem

e Fehler im Anwendungsprogramm
» Falsche Maschinenparameter

Recovery Malinahmen

* Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

* Weitergehende Hilfe [ Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-

meldungen*)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk

von ADIC/GRAU Storage Systems.



Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.178 Meldung 0178

Externe Spannungsversorgung an Karte NC-SPS-1/O fehlt

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 general error (missing power for input/output cards
[1024]). <00178>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Die Spannungsversorgung fir die E/A-Karte(n) ist unterbrochen.

Recovery Mal3Bhahmen

Uberpriifen Sie den 24 V-Sammel-FehlermeldungAnschluR an der Karte NC-SPS-
1/0.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.179 Meldung 0179
reserviert
5.1.180 Meldung 0180
reserviert
5.1.181 Meldung 0181
reserviert
5.1.182 Meldung 0182
reserviert
5.1.183 Meldung 0183

reserviert
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5.1.184

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0184

Sammel-Fehlermeldung fur sonstige Fehler in der Roboter-Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 general error ([1024 - 1279)).

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Fehlernummer fir sehr selten auftretende
Storungen des Prozessors oder des Mel3systems verwendet (Fehler rho-Steuerung
739 bis 767). Die Ursachen kénnen sein:

» Defekte CP/MEM-Karte

» Defekte NC/SPS-10-Karte

* Fehler im Betriebssystem

* Fehler im Anwendungsprogramm
» Falsche Maschinenparameter

Recovery Malinahmen

» Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

* Weitergehende Hilfe [ Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen*)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.185

Meldung 0185

Interpolator-Stop Warnung Achse 1

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 general warning (interpolator stop warning axis 1 [1280]).
<00185>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Der Nachlauf der Achse 1 ist gro3er als der Interpolator-Stop-Bereich (113% des
Nennnachlaufs), weil die Achse

¢ mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

« Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 1

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

e Tauschen Sie den Motor

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.186

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0186

Interpolator-Stop Warnung Achse 2

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 general warning (interpolator stop warning axis 2 [1281]).
<00186>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Der Nachlauf der Achse 2 ist groR3er als der Interpolator-Stop-Bereich (113% des
Nennnachlaufs), weil die Achse

* mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
» Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 2

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.187

Meldung 0187

Interpolator-Stop Warnung Achse 3

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 general warning (interpolator stop warning axis 3 [1282]).
<00187>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Der Nachlauf der Achse 3 ist gro3er als der Interpolator-Stop-Bereich (113% des
Nennnachlaufs), weil die Achse

¢ mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

« Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 3

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

e Tauschen Sie den Motor

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.188

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0188

Interpolator-Stop Warnung Achse 4

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 general warning (interpolator stop warning axis 4 [1283]).
<00188>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Der Nachlauf der Achse 4 ist grol3er als der Interpolator-Stop-Bereich (113% des
Nennnachlaufs), weil die Achse

* mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
» Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 4

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.189

Meldung 0189

Interpolator-Stop Warnung Achse 5

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 general warning (interpolator stop warning axis 5 [1284]).
<00189>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Der Nachlauf der Achse 5 ist gro3er als der Interpolator-Stop-Bereich (113% des
Nennnachlaufs), weil die Achse

¢ mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

« Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 5

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

e Tauschen Sie den Motor

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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5.1.190

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0190

Interpolator-Stop Warnung Achse 6

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 general warning (interpolator stop warning axis 6 [1285]).
<00190>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Der Nachlauf der Achse 6 ist grof3er als der Interpolator-Stop-Bereich (113% des
Nennnachlaufs), weil die Achse

* mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
» Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgangigkeit der Achse

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse 6

» Tauschen Sie den Antriebsverstarker

» Tauschen Sie den Motor

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.191

Meldung 0191

Interpolator-Stop Warnung Achse 7 bis 12

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 general warning (interpolator stop warning [1280 - 1299]).
<00191>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Der Nachlauf eine der Achsen 7 bis 12 ist grof3er als der Interpolator-Stop-Bereich
(113% des Nennnachlaufs), weil die Achse

¢ mechanisch schwergangig ist,
» einen Crash hatte oder
* Probleme mit der Motoransteuerung hat

Recovery Mal3hahmen

* Ermitteln Sie die fehlerhafte Achse mit dem PHG

« Uberprifen Sie die mechanische Leichtgéangigkeit der Achse

» Kontrollieren Sie das Motorkabel am Motor der Achse

* Tauschen Sie den Antriebsverstarker

* Tauschen Sie den Motor

 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 5-171



Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.192 Meldung 0192

reserviert

5.1.193 Meldung 0193

reserviert

5.1.194 Meldung 0194

reserviert
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.195

Meldung 0195

Sammel-Meldung fur Warnungen der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 general warning ([1280 - 1535]).

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Meldung flr sehr selten auftretende Stoérun-
gen der Steuerung verwendet (Warnung rho-Steuerung 1280 bis 1535). Die Ursa-
chen kdnnen sein:

* Defekte CP/MEM-Karte

» Defekte NC/SPS-10-Karte

e Fehler im Betriebssystem

¢ Fehler im Anwendungsprogramm
* Falsche Maschinenparameter

Recovery Mallnahmen

» Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

* Weitergehende Hilfe[] Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen*)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.196 Meldung 0196
reserviert
5.1.197 Meldung 0197
reserviert
5.1.198 Meldung 0198
reserviert
5.1.199 Meldung 0991
reserviert
5.1.200 Meldung 0200
reserviert
5.1.201 Meldung 0201

reserviert

Seite 5-174

Problem Determination Guide

399E-2.4.0-20D-1.0



Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.202

Meldung 0202

Sammel-Fehlermeldung fir Antriebsparameter-Fehler

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 error group 6 - 12 ([1536 - 3327)]. <00202>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdgliche Ursachen

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Fehlernummer fur sehr selten auftretende
Stérungen der Antriebsparameter verwendet (Fehler rho-Steuerung 1536 bis
3327). Die Ursachen kénnen sein:

« Defekte CP/MEM-Karte

» Defekte NC/SPS-10-Karte

e Fehler im Betriebssystem

¢ Fehler im Anwendungsprogramm
* Falsche Maschinenparameter

« Defekte Antriebsverstéarker

Recovery Mal3Bhahmen

* Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

* Weitergehende Hilfe[] Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen* )

« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.203 Meldung 0203

reserviert

5.1.204 Meldung 0204

reserviert

5.1.205 Meldung 0205

reserviert

5.1.206 Meldung 0206

reserviert

5.1.207 Meldung 0207

reserviert

5.1.208 Meldung 0208

reserviert

5.1.209 Meldung 0209

reserviert

5.1.210 Meldung 0210

reserviert
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.211 Meldung 0211

reserviert
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5.1.212

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0212

Sammel-Fehlermeldung fur Systemfehler der rho3.2 Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 runtime error ([3328 - 3583]). <00212>
%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Fehlernummer flr Systemfehler speziell

bei der rho-Steuerung 3.2 verwendet (Fehler rho-Steuerung 3328 bis 3583). Die

Ursachen kénnen sein:

» Defekte CP/MEM-Karte
» Defekte NC/SPS-10-Karte
* Fehler im Betriebssystem

Recovery Mal3Bhahmen

* Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

* Weitergehende Hilfe [ Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen*)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.213 Meldung 0213 - Meldung 0289

reserviert
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5.1.214

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0290

Sammel-Fehlermeldung fur Systemfehler der rho-Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 system error ([3584 - 3839]). <00290>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Fehlernummer fir Systemfehler der rho
Steuerung verwendet (Fehler rho-Steuerung 3584 bis 3839). Die Ursachen kdnnen
sein:

» Defekte CP/MEM-Karte
» Defekte NC/SPS-10-Karte
* Fehler im Betriebssystem

Recovery Mal3hahmen

» Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

* Weitergehende Hilfe [ Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen*)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.215 Meldung 0291 - Meldung 0297

reserviert
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5.1.216

Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Meldung 0298

Sammel-Fehlermeldung fur Systemfehler der rho-Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 another system error ([3840 - 4095]). <00298>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

Mdgliche Ursachen

Diese Fehlernummer wird als Sammel-Fehlernummer fur Systemfehler der rho
Steuerung verwendet (Fehler rho-Steuerung 3840 bis 4095). Die Ursachen kdnnen
sein:

* Defekte CP/MEM-Karte

» Defekte NC/SPS-10-Karte
e Fehler im Betriebssystem

Recovery Mal3Bhahmen

* Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG
* Weitergehende Hilfe [l Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-

meldungen* )
« Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.

Hinweis

Diese Fehlernummern werden bei den Betriebssystemen TO 03 und TO 05L nicht
verwendet.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.217 Meldung 0299

Unbekannte Fehlernummer der rho 3 Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 undefined RHO error ([0001 - 4095]). <00299>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

Roboter- bzw. Turmsteuerung (vgl. Parameter 2 (%2) in der Meldung im AMU
LOG Control Center).

Mdogliche Ursachen

unbekannt

Recovery Mal3Bhahmen

» Ermitteln Sie die Fehlerursache mit dem PHG

* Weitergehende Hilfe [ Dokumentation ,rho3 Signalbeschreibung und Fehler-
meldungen*)

» Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Betriebssystem-Meldungen AML/2 und AML/E

5.1.218 Meldung 0300

reserviert
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Steuerungs-Meldungen AML/J

5.2 Steuerungs-Meldungen AML/J

5.2.1 Meldung 0098 (AML/J)

Netzschalter AML/J ausgeschaltet

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 ). <00098>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

PMAC (GLOBAL.PMC)

Mdogliche Ursachen

» Netzschalter fir AML/J ausgeschaltet
* Spannung ausgefallen

Recovery Malinahmen

» Schalten Sie den Netzschalter wieder ein
« Uberprifen Sie die Spannungsversorgung
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5.2.2

Meldung 0102

NOT-AUS Eingang fir PMAC nicht gesetzt

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Controller %2 %3 emergency stop [0528]). <00102>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
%3 betroffene Sequenz-Nummer

Erkannt von

PMAC (GLOBAL.PMC)

Mogliche Ursachen

Das NOT-AUS-Signal ist nicht gesetzt, well

e die Tur eines Moduls gedffnet wurde
» der NOT-AUS-Kreis unterbrochen ist oder
e eine Storung im PMAC Steuerprogramm vorliegt.

Recovery Mal3Bhahmen

* Kontrollieren Sie den NOT-AUS Kreis
* SchlieRen Sie alle Turen
¢ Schalten Sie den Schalter S3 aus und wieder ein.
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Meldungen AML/2

6 Meldungen AML/2

6.1 Logische Fehler im Anwendungsprogramm
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6.1.1

Logische Fehler im Anwendungsprogramm

Meldung 0301

Seite 6 - 2

Syntax-Fehler im AMU-Befehl an die Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NOO1 Syntax Fehler

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Syntax-Error %2 in command string from AMU.<00301>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

INIT.IRD INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

» Unterschiedliche Adressen fur Steuerung (T_ADR_RHO) oder AMU
(T_ADR_AMU) in KONFIG.DAT und grafischer Konfiguration

» Laufwerkstypen konfiguriert, die noch nicht in der Steuerungs-Software
bekannt sind

» Fehler im Befehls-Telegramm der AMU (Modul KRN/P) an die Steuerung

» Unterschiedliche Software-Versionen auf AMU und Steuerung

* Fehler in der Kommunikation

» Fehlfunktion in der Steuerungs-Software

Recovery Mal3Bhahmen

* Wiederholen Sie das Befehl
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Logische Fehler im Anwendungsprogramm

+ Uberprifen Sie
- die KONFIG.DAT und die grafische Konfiguration
- die konfigurierten Laufwerkstypen
- den Befehlsstring im Trace KRN9
- die Software-Versionen
» Starten Sie die Steuerung neu
» Starten Sie die AMU neu
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6.1.2

Logische Fehler im Anwendungsprogramm

Meldung 0303

Seite 6 -4

Zeituberschreitung bei der Befehlsausfihrung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout Roboter

Meldung im AMU LOG Control Center

%231 Timeout-Error %2. Tower- or E/I/F access is denied.<00303>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

INIT.IRD INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

» E/A-Einheit nach Bedienung nicht oder zu spat wieder geschlossen
(Zeit > D_Time2 in KONFIG.DAT)

* Relais in der E/A-Einheit defekt

» Kabelunterbrechung im Signalkabel zwischen E/A-Einheit und
Robotersteuerung

* Quadroturm ist nicht bereit aufgrund eines vorausgegangenen Fehlers
(Wartezeit > D_Timel in KONFIG.DAT)

Recovery Malinahmen

« Uberprufen Sie
- ob die E/A-Einheit geschlossen ist
- die Eingangssignale der E/A-Einheit
- die Kabelverbindungen zur E/A-Einheit
» Starten Sie die Steuerung neu
 Bei Inbetriebnahme: Uberprufen Sie, ob Programmmodule fir die E/A-Einhei-
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Logische Fehler im Anwendungsprogramm

ten installiert sind
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6.1.3

Logische Fehler im Anwendungsprogramm

Meldung 0304

Seite 6 - 6

Physische Koordinaten im Befehl liegen aufRerhalb der Software-Endschalter

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO11 Ungultige Zuordnung (z.B. Roboter - \olser)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Coordinate sent by AMU is out of range %2. <00304>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

INIT.IRD INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

» Falsche Teachpunkte in der Datei KRNREFPT.R0O1 bzw. KRNREFPT.R02
(je nachdem, welcher Roboter betroffen ist)

» Falsche Parameter fir Software-Endschalter
(G_Z_MAXLIMIT, G_Z_ MINLIMIT) in KONFIG.DAT

» Falsche Koordinaten in der grafischen Konfiguration (AMUCONF.INI)

» Fehler in der Konstanten Datei AMUCONST.INI

» Falsche Version der Konstanten Datei AMUCONST.INI

* Fehler im Roboter-Steuerungsprogramm oder im AMU-Modul KRN/P

Recovery Mal3Bhahmen

» Teachen Sie die betroffenen Komponenten neu
» Kontrollieren Sie die Software-Endschalter in der Datei KONFIG.DAT
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Logische Fehler im Anwendungsprogramm

6.1.4

Meldung 0305

Zeitlberschreitung bei der Befehlsausfuhrung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NOO06 Roboter Fehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%21 Command from AMU has been canceled from %2. <00305>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD

Mdgliche Ursachen

« Befehl wurde nicht komplett abgeschlossen aufgrund eines Fehlers in der
Ansteuerung der E/A-Einheit oder der Speichertiirme

* Relais in der E/A-Einheit defekt

« Unterbrechung im Signalkabel zwischen E/A-Einheit und Steuerung

Recovery Mallnahmen

+ Uberprufen Sie
- ob vorausgehende Fehlermeldungen fir die Komponente im Log sind
- die Eingangssignale der E/A-Einheit (evtl. fehlt das Rolladensignal)

» Starten Sie die Steuerung neu

 Bei Inbetriebnahme: Uberpriifen Sie, ob das Programmodul fiir die E/A-Einheit
installiert ist
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6.2

Handlingfehler

Handlingfehler

6.2.1

Meldung 0401

Seite 6 - 8

Am Greifer wurde unerwartet ein mechanischer Widerstand festgestellt

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N101 Roboter Crash beim Medium entnehmen/einlegen

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Crash sensor %2. Unexpected crash.<00401>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
NEWGRIP.IRD SNEWGRIP.IRD

Mdogliche Ursachen

* Medium wurde beinsET nicht richtig gegriffen:
- Laufwerksdefekt (Medium wird nicht mehr gentigend weit ausgeworfen)
- defekter Greifersensor oder anderer mechanischer Schaden am Greifer
- Handling fUrGET nicht korrekt eingerichtet
- falsche Teachpunkte-Datei oder falsche Referenzpunkt-Istwerte (P207 in der
rho Steuerung)
» Ausrichtpunkt nicht vorhanden oder nicht konfiguriert
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Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie
- Handling farPUT undGET (evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- Greifer mit dem Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- die Referenzpunkte (Markierungen am Roboter)
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
» Konfigurieren Sie die Ausrichtstation
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6.2.2 Meldung 0402

Medium wurde nicht mit dem Greifer gefal3t

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N104 Medium verloren

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Tape not in gripper %2. <00402>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer

AML/2 mit Scanner-Greifer

NEWGRIP.IRD

SNEWGRIP.IRD

LW3490.IRD

SLW3480a.IRD

SLW3490.1RD

Mdogliche Ursachen

» Unterprogramm wegen Differenzen zwischen erwarteten und realen Sensorsi-

gnalen gestartet.

» Sensor ,Bugel vorn“ ist beim Laufwerk-Handling oder Nachgreifen aktiviert:

- Sensor defekt

- Medium kann wegen Laufwerksdefekt oder falsch eingestelltem Laufwerk-
Handling nicht gegriffen werden

* Medium wurde verloren:
- Medium defekt

- Greifer defekt (Motor oder Mechanik)
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Handlingfehler

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- ein heruntergefallenes Medium auf Defekt und lagern Sie es Uber die E/A-
Einheit wieder ins Archiv ein
- das Laufwerk
- das Laufwerk-Handling
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6.2.3

Handlingfehler

Meldung 0403 (Warnung)

Seite 6 - 12

Unregelmafiigkeiten beim Greiferhandling

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N206 Medium kann nicht aus Einheit entnommen werden

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Tape control activated, please check the medium handling for %2. <00403>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

INIT.IRD INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

» Unterprogramm wegen Differenzen zwischen erwarteten und realen Senorsi-
gnalen gestartet

» Sensor ,Bugel vorne“ defekt

» Handling nicht korrekt eingestellt

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie
- den Befehl
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
- Handling fUrPUT undGET (evtl. Offsetwerte in
KONFIG.DAT korrigieren)
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Handlingfehler

6.2.4 Meldung 0404

Befehl fir nicht definiertes Laufwerk

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO1l1l Ungultige Zuordnung (z.B. Roboter - \olser)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Handling not configured. %2. <00404>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD
RACK.IRD SRACK.IRD
LW3480.IRD SLW3480.IRD
LW3490.IRD SLW3480a.IRD
LW5180.IRD SLW3490.IRD
LW5190.IRD SLW5180.IRD
LW7480.IRD SLW5190.IRD
LW7490.IRD SLW7480.IRD
LWPHIL.IRD SLW7490.IRD
LWSTK80.IRD SLWD2.IRD
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AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
SLWD2.IRD
SLWDLT.IRD
SLWNTP.IRD

SLWOD11.IRD

SLWODHP.IRD

SLWODJU.IRD
SLWODR.IRD
SLWPHIL.IRD

SLWSTK80.IRD

SLWSTK90.IRD
SLWVHS.IRD

Mdogliche Ursachen

» Laufwerkstyp in der Datei KONFIG.DAT in der Steuerung nicht konfiguriert

» Falsche Laufwerstypen in der grafischen Konfiguration definiert

» Falschen Befehl (mit nicht definierem Befehlscode) von der AMU an die Steue-
rung gesendet

Recovery Mal3hahmen

 Uberprufen Sie
- die Laufwerke in der grafischen Konfiguration
(Starten Sie nach Veranderung die AMU neu)
- die konfigurierten Laufwerkstypen in der Datei KONFIG.DAT
- den Befehlsstring im Trace KRN9
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Handlingfehler

6.2.5 Meldung 0405

Fehler beim Greifen der Kassette bei einem Laufwerk mit Klappe

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N206 Medium kann nicht aus Einheit entnommen werden

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Flap of requested mediumdevice for %2 is closed.<00405>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
LW3480.IRD SLW3480.IRD

Mdgliche Ursachen

* Laufwerk hat keinen Unload-Befehl bekommen
+ Laufwerk ist defekt
« Greifersensor ,Bigel vorn“ ist defekt

Recovery Mal3hahmen

« Senden Sie vom Host ein Unload-Befehl an das Laufwerk
+ Uberprifen Sie

- das Laufwerk

- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
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6.2.6

Handlingfehler

Meldung 0406

Seite 6 - 16

Fehler beim Legen der Kassette in ein Laufwerk mit Klappe

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N207 Klappe an Bandstation kann nicht geschlossen werden

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Flap of requested device for %2 is open.<00406>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
LW3480.IRD SLWSTK90.IRD
SLW3480.IRD

Mdogliche Ursachen

* Beim Legen der Kassette konnte die Laufwerk-Klappe nicht geschlossen wer-
den
- Handling nicht korrekt eingestellt
- Mixed-Media-Greifer installiert (nicht fur Laufwerke mit Klappe vorgese-
hen)
- Laufwerk defekt
- Greifermechanik defekt
- Unload-Befehl oder -Knopf wahrend des Mount-Vorgangs betatigt

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie
- das Laufwerk-Handling (evtl. Versatzwerte in KONFIG.DAT oder fir
Klappe schlief3en in LW3480.DAT bzw. LWSTK90.DAT korrigieren)
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- das Laufwerk (Mechanik, korrekte Befehle)
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Handlingfehler

6.2.7 Meldung 0407

Ein Medium befindet sich noch im Greifer

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N105 Medium im Greifer verklemmt

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Tape in gripper %2. <00407>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

INIT.IRD INIT.IRD
RACK.IRD SRACK.IRD
LW3480.IRD SLW3480.IRD

SLWSTK90.IRD

Mdgliche Ursachen

* Anlage abgeschaltet (Stromausfall) mit Medium im Greifer

* Handling nicht korrekt eingestellt

« Falscher Befehl fur aktuellen Zustand (z.B. Klappen schliel3en mit Medium im
Greifer)

Recovery Mal3Bhahmen

* Bringen Sie das Medium in die Problembox
* Lagern Sie das Medium uber E/A-Einheit ein
+ Uberprifen Sie
- den Befehl
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch))
- Handling fUrPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
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6.2.8

Handlingfehler

Meldung 0408

Seite 6 - 18

Greifer hat Fehler trotz Ausrichten des Mediums

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21 from gripper during handling %2. <00408>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

RACK.IRD SRACK.IRD

Mdogliche Ursachen

» Handling nicht korrekt eingestellt
* Medium defekt
» Greifer (Sensor oder Mechanik) defekt

Recovery MalRBhahmen

+ Uberprifen Sie
- das Medium
- Handling fUrPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)

Problem Determination Guide
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6.2.9 Meldung 0409 (Warnung)

Probleme beim Handling des Entladeknopfes

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21 Common warning %2.<00409>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
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Handlingfehler

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer

AML/2 mit Scanner-Greifer

LW3480.IRD SLW3480.IRD
LW3490.IRD SLW3480a.IRD
LW5180.IRD SLW3490.IRD
LW5190.IRD SLW5180.IRD
LW7480.IRD SLW5190.IRD
LW7490.IRD SLW7480.IRD
LWPHIL.IRD SLW7490.IRD
LWSTK80.IRD SLW8mm.IRD
SLWD2.IRD
SLWOD11.IRD
SLWODHP.IRD
SLWODHP.IRD
SLWODR.IRD
SLWPHIL.IRD

SLWSTKBS80.IRD

SLWSTK90.IRD

SLWVHS.IRD

Mdogliche Ursachen

» Handling fur Bedienung Entladeknopf nicht oder nicht richtig eingestellt
» Greifer Sensor ,Bugel vorn“ defekt

» Entladeknopf defekt

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie

- das Greiferhandling flsnload (evtl. korrigieren in der LW*.DAT bzw.

SLW*.DAT)

- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- den Entladeknopf am Laufwerk

Problem Determination Guide
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6.2.10 Meldung 0410 (nur AML/2 mit Kamera-Greifer)

Signal ,Greifer horizontal” nicht vorhanden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
%1 Gripper not in horizontal position %2. <00410>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
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Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer
INIT.IRD

LW3480.IRD
LW3490.IRD
LW5180.IRD
LW5190.IRD
LW7480.IRD
LW7490.IRD
LWPHIL.IRD

LWSTKS80.IRD

Mdogliche Ursachen

» Greifer erreicht die horizontale Position nicht
(Druckluftversorgung unterbrochen)

» Greifer erreicht die horizontale Position zu spéat
(Druck im Druckluftsystem zu niedrig)

» Sensor fur ,Greifer horizontal* defekt

Recovery Malinahmen

« Uberprufen Sie
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- das Druckluftsystem
ist der Druck ausreichend hoch eingestellt?
gibt es irgendwo hohe Leckverluste?
sind Druckluftschl&auche geknickt?
» Tauschen Sie defekte Komponenten aus
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6.2.11 Meldung 0411

Signal ,Greifer vertikal“ nicht vorhanden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Gripper not in vertical position %2. <00411>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer
INIT.IRD
RACK.IRD

Mdgliche Ursachen

« Greifer erreicht die vertikale Position nicht (Druckluftversorgung unterbrochen)
» Greifer erreicht die vertikale Position zu spat

(Druck im Druckluftsystem zu niedrig)
» Sensor ,Greifer vertikal* defekt

Recovery Malinahmen

+ Uberprufen Sie
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- das Druckluftsystem
ist der Druck ausreichend hoch eingestellt?
gibt es irgendwo hohe Leckverluste?
sind Druckluftschl&uche geknickt?
» Tauschen Sie defekte Komponenten aus
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6.2.12

Handlingfehler

Meldung 0412

Seite 6 - 24

Greifer kann nicht getffnet werden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Gripper not open %2. <000412>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD

RACK.IRD SRACK.IRD

NEWGRIP.IRD SNEWGRIP.IRD
LW3480.IRD SLW3480.IRD
LW3490.IRD SLW3480a.IRD
LW5180.IRD SLW3490.IRD
LW5190.IRD SLW5180.IRD
LW7480.IRD SLW5190.IRD
LW7490.IRD SLW7480.IRD
LWPHIL.IRD SLW7490.IRD

LWSTK80.IRD SLW8mm.IRD

Problem Determination Guide
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AML/2 mit Kamera-Greifer

AML/2 mit Scanner-Greifer

SLWD2.IRD

SLWDLT.IRD

SLWNTP.IRD

SLWOD11.IRD

SLWODHP.IRD

SLWODJU.IRD

SLWODR.IRD

SLWPHIL.IRD

SLWSTKS80.IRD

SLWSTK90.IRD

SLWVHS.IRD

Mdgliche Ursachen

* Greifermechanik fur Greiferoffnen verklemmt

* Sensor ,Greifer offen” defekt

» Druckluftversorgung defekt (z.B. Schlauch eingeklemmt)

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie

- die Greifersensoren (Greifer-Testprogramm)

- die Greifermechanik

(bewegen Sie die Greiferbacken von Hand)

- den Luftdruck am Greifer
* Tauschen Sie den Greifer

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide
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6.2.13

Handlingfehler

Meldung 0413

Seite 6 - 26

Greifer kann nicht geschlossen werden.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Gripper not closed %2. <000413>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD

RACK.IRD SRACK.IRD

NEWGRIP.IRD SNEWGRIP.IRD
LW3480.IRD SLW3480.IRD
LW3490.IRD SLW3480a.IRD
LW5180.IRD SLW3490.IRD
LW5190.IRD SLW5180.IRD
LW7480.IRD SLW5190.IRD
LW7490.IRD SLW7480.IRD
LWPHIL.IRD SLW7490.IRD

LWSTK80.IRD SLW8mm.IRD

Problem Determination Guide
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AML/2 mit Kamera-Greifer

AML/2 mit Scanner-Greifer

SLWD2.IRD

SLWDLT.IRD

SLWNTP.IRD

SLWOD11.IRD

SLWODHP.IRD

SLWODJU.IRD

SLWODR.IRD

SLWPHIL.IRD

SLWSTKS80.IRD

SLWSTK90.IRD

SLWVHS.IRD

Mdgliche Ursachen

» Greifermechanik fur ,Greifer-Offnen“ verklemmt

* Sensor ,Greifer zu" defekt
» Druckluftversorgung defekt

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie

- die Greifersensoren (Greifer-Testprogramm)

- die Greifermechanik

(bewegen Sie die Greiferbacken von Hand)

- den Luftdruck am Greifer

* Tauschen Sie den Greifer

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide
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6.2.14 Meldung 0414 (nur AML/2 mit Kamera-Greifer)

Signal ,Greifer 0 °* nicht vorhanden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Gripper not tilt to 0° %2. <00414>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer
INIT.IRD

RACK.IRD
LW3480.IRD
LW5180.IRD
LW5190.IRD
LW7480.IRD
LW7490.IRD
LWPHIL.IRD

LWSTK80.IRD
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Handlingfehler

Mdgliche Ursachen

« Greifer erreicht die 0 ° Position nicht (Druckluftversorgung unterbrochen)
» Greifer erreicht die 0 ° Position zu spét (Druck im Druckluftsystem zu niedrig)
» Sensor ,Greifer 0 °* defekt

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- das Druckluftsystem
ist der Druck ausreichend hoch eingestellt?
gibt es irgendwo hohe Leckverluste?
sind Druckluftschlauche geknickt?
- Tauschen Sie defekte Komponenten aus
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6.2.15

Handlingfehler

Meldung 0415 (nur AML/2 mit Kamera-Greifer)

Signal ,Greifer 7 °* nicht vorhanden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Gripper not tilt to 7 ° %2. <00415>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer
INIT.IRD
LW3480.IRD
LW3490.IRD
LWSTK80.IRD

Mdogliche Ursachen

» Greifer erreicht die 7 ° Position nicht (Druckluftversorgung unterbrochen)
» Greifer erreicht die 7 ° Position zu spat (Druck im Druckluftsystem zu niedrig)
» Sensor ,Greifer 7 °“ defekt

Recovery MalRhahmen

« Uberprifen Sie
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- das Druckluftsystem
ist der Druck ausreichend hoch eingestellt?
gibt es irgendwo hohe Leckverluste?
sind Druckluftschl&auche geknickt?
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« Tauschen Sie defekte Komponenten aus
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6.2.16

Handlingfehler

Meldung 0416

Der Sensor ,Bugel hinten“ am Greifer ist nicht aktiv

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Bow not in back position %2. <000416>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD
RACK.IRD SRACK.IRD
NEWGRIP.IRD SNEWGRIP.IRD
LW3490.IRD SLW3480a.IRD
SLW3490.IRD

Mdogliche Ursachen

* Medium nicht richtig gegriffen:

- Laufwerk defekt

- Handling nicht richtig eingestellt
» Greifermechanik defekt
» Sensor ,Blgel hinten* defekt

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
- Handling fUrPUT undGET
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(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- das Laufwerk
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Handlingfehler

6.2.17 Meldung 0417

Der Sensor ,Bugel vorn“ am Greifer ist nicht aktiv

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Bow not in front position %2. <000417>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)
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Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD
BARCODE.IRD SBARCODE.IRD
TEACH.IRD STEACH.IRD
LW7480.IRD SLW5190.IRD
LWSTKS80.IRD SLW7480.IRD
SLWD2.IRD
SLWDLT.IRD
SLWOD11.IRD
SLWODJU.IRD
SLWODR.IRD
SLWPHIL.IRD
SLWSTKS80.IRD
SLWSTKO90.IRD
SLWVHS.IRD

Mdgliche Ursachen

« Bei der Uberpriifung des ,Biigel vorn* Sensors fiir die nachfolgende Aktion

kommt das Sensorsignal nicht
» Greifermechanik defekt
e Sensor ,Bugel vorn“ defekt

Recovery Mal3hahmen

« Uberpriifen Sie den Greifer mit dem Greifer-Testprogramm
(evtl. Greifertausch)
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6.2.18 Meldung 0418

Medium ist aus dem Greifer gefallen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N104 Medium verloren

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Tape lost. <00418>
%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD
RACK.IRD HEAD.IRD
LW3480.IRD SRACK.IRD
LW3490.IRD SLW3480.IRD
LW5180.IRD SLW3480A.IRD
LW5190.IRD SLW3490.IRD
LW7480.IRD SLW5180.IRD
LW7490.IRD SLW5190.IRD
LWPHIL.IRD SLW7480.IRD
LWSTK80.IRD SLW7490.IRD
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AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
SLW8MM.IRD
SLWD2.IRD
SLWDLT.IRD
SLWNTP.IRD
SLWOD11.IRD
SLWODHP.IRD
SLWODJU.IRD
SLWODR.IRD
SLWPHIL.IRD
SLWSTKS80.IRD
SLWSTK90.IRD
SLWVHS.IRD

Mdgliche Ursachen

e Sensor ,Bugel vorn“ ist beim Laufwerk-Handling oder Nachgreifen aktiviert
- Sensor defekt
- Medium kann wegen Laufwerksdefekt oder falsch eingestelltem Laufwerk-
Handling nicht gegriffen werden
* Medium wurde verloren
- Medium defekt
- Greifer defekt (Pneumatik oder Mechanik)

Recovery Mal3hahmen

« Uberpriifen Sie Sie ein evtl. heruntergefallenes Medium auf Defekt
e Lagern Sie das Medium uber die E/A-Einheit ein
+ Uberprifen Sie
- das Laufwerk
- Handling furPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
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6.2.19 Meldung 0420

kein Medium im Laufwerk gefunden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N206 Medium kann nicht aus Einheit entnommen werden

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Tape not ejected from mediumdevice for %2. <00420>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
BARCODE.IRD SBARCODE.IRD
RACK.IRD SRACK.IRD

LW3480.IRD SLW3480.IRD
LW3490.IRD SLW3480a.IRD
LW5180.IRD SLW3490.IRD
LW7480.IRD SLW5180.IRD
LW7490.IRD SLW5190.IRD
LWPHIL.IRD SLW7480.IRD

LWSTK80.IRD SLW7490.IRD
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AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

SLW8mm.IRD
SLWD2.IRD
SLWDLT.IRD
SLWNTP.IRD
SLWOD11.IRD
SLWODHP.IRD
SLWODJU.IRD
SLWODR.IRD
SLWPHIL.IRD
SLWSTKS80.IRD
SLWSTK90.IRD
SLWVHS.IRD

Mdgliche Ursachen

Medium benotigt mehr Zeit zum Entladen

Unload Befehl fehlt

Unload-Funktion im Laufwerk defekt

Laufwerk leer, ist aber in der AMU-Datenbank belegt (Laufwerk wurde zuvor
manuell entladen)

Greifersensoren defekt

Laufwerk-Handling nicht korrekt eingestellt

Recovery MalRBhahmen

399 E-2.4.0-20D-1.0

Erhdhen Sie di€eep Verzdgerungszeit in der Hostsoftware oder Parameter
D_WARTE_KEEP in KONFIG.DAT

Fuhren Sie detinload Befehl aus, evtl. misssen Sie den automatischen
Unload in der Datei KONFIG.DAT konfigurieren

Uberpriifen Sie

- beim Laufwerk die Unload-Funktion

- den Laufwerk-Status (evtl. Datenbank korrigieren)

- die Greifersensoren (Greifer-Testprogramm)

- das Laufwerk-Handling

Teachen Sie das Laufwerk

Andern Sie Offsetwerte in der Datei KONFIG.DAT
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6.2.20 Meldung 0422

Hoher mechanischer Widerstand beim Greifen des Mediums am Laufwerk

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N112 Crash bei Enthahme eines Mediums aus einer Einheit

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Crashsensor %2 during GET from mediumdevice. <00422>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
LW3480.IRD SLW3480.IRD
LW3490.IRD SLW3480a.IRD
LW5180.IRD SLW3490.IRD
LW5190.IRD SLW5180.IRD
LW7480.IRD SLW5190.IRD
LW7490.IRD SLW7480.IRD
LWPHIL.IRD SLW7490.IRD

LWSTK80.IRD SLW8mm.IRD
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AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

SLWD2.IRD
SLWDLT.IRD
SLWNTP.IRD

SLWOD11.IRD
SLWODHP.IRD
SLWODJU.IRD
SLWODR.IRD
SLWPHIL.IRD
SLWSTKS80.IRD
SLWSTK90.IRD
SLWVHS.IRD

Mdgliche Ursachen

« Laufwerksdefekt (Medium liegt nicht in richtiger Position Kirep)

» Defekter Greifersensor oder anderer mechanischer Schaden am Greifer

* Handling furGet nicht korrekt eingerichtet

« Falsche Teachpunkt-Datei oder falsche Referenzpunkt-Istwerte (P207 in der rho

Steuerung)
* Mehrere Medien im Laufwerk auf Grund eines vorausgegangenen Datenbank/

Bedienfehlers

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie

399 E-2.4.0-20D-1.0

das Laufwerk

Handling fUrPUT undGET

(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)

Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
die Referenzpunkte (Markierungen am Roboter)

die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
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6.2.21 Meldung 0423

Hoher mechanischer Widerstand beim Ablegen des Mediums in das Laufwerk

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N113 Crash beim Einlegen eines Mediums in eine Einheit

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Crashsensor %2 during PUT to mediumdevice. <00423>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
LW3480.IRD SLW3480.IRD
LW3490.IRD SLW3480a.IRD
LW5180.IRD SLW3490.IRD
LW5190.IRD SLW5180.IRD
LW7480.IRD SLW5190.IRD
LW7490.IRD SLW7480.IRD
LWPHIL.IRD SLW7490.IRD

LWSTK80.IRD SLW8mm.IRD
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AML/2 mit Kamera-Greifer

AML/2 mit Scanner-Greifer

SLWD2.IRD

SLWDLT.IRD

SLWNTP.IRD

SLWOD11.IRD

SLWODHP.IRD

SLWODJU.IRD

SLWODR.IRD

SLWPHIL.IRD

SLWSTKS80.IRD

SLWSTK90.IRD

SLWVHS.IRD

Mdgliche Ursachen

* Medium wurde beinPut nicht richtig im Laufwerk abgelegt:

- Laufwerksdefekt (Medium blockiert beim Einschieben)
- Greiferdefekt (defekter Greifersensor oder anderer mechanischer Schaden

am Greifer)

- Handling flrPut nicht korrekt eingerichtet
- Mehrere Medien liegen im Laufwerk

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie
- Handling fUrPUT undGET

(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
« Entfernen Sie lUberzahlige (falsche) Medien aus dem Laufwerk

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide
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6.2.22

Handlingfehler

Meldung 0430 (nur AML/2 mit Scanner-Greifer)

Sensor am Abfragestift ,Medium im Greifer* am Greifer wird nicht aktiv

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N208 Medium nicht aus Schacht zu entnehmen (3490)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Tape present sensor is defect for %2. <00430>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Scanner-Greifer

SLW3480a.IRD

SLW3490.IRD

SLW5180.1IRD

SLW5190.1IRD

SLW7480.IRD

SLW7490.IRD

SLW8mm.IRD

SLWD2.IRD

SLWDLT.IRD

SLWNTP.IRD

SLWOD11.IRD

SLWODHP.IRD
SLWODJU.IRD
SLWODR.IRD
SLWPHIL.IRD
SLWSTK90.IRD
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Mdgliche Ursachen

» Sensor defekt
« Abfragestift verbogen

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie den Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
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Handlingfehler

6.2.23  Meldung 0440

Kein Medium auf dem Stellplatz

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N402 Kein Medium auf angegebener Koordinate

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Rackposition is empty for %2. <00440>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
BARCODE.IRD SBARCODE.IRD
RACK.IRD SRACK.IRD

Mdogliche Ursachen

» Befehl auf leeren Stellplatz abgesetzt

* Medium in Datenbank falsch eingetragen

* Medium durch Bediener herausgenommen
» Greifer defekt

» Handling nicht richtig konfiguriert

Seite 6 - 46 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Handlingfehler

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie den Befehl (richtige Koordinate eingegeben?)
« Vergleichen Sie das Archiv mit der Datenbank (bei Differenzen bringen Sie die
Medien wieder auf ihre Homeposition oder gleichen die Datenbank ab

ACHTUNG!
ul
g‘ Es kann zu Differnzen mit dem Archivkatalog des Host-Rechners kommen.

Fuhren Sie nach Anderungen des Archivkatalogs oder eines AMU-Befehls
einen Upload zum Host-Archivkatalog aus[( Dokumentation der Host-Soft-
ware).

* Lagern Sie herausgenommene Medien wieder ein
+ Uberprufen Sie
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
- Handling farPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
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6.2.24

Handlingfehler

Meldung 0442

Seite 6 - 48

Hoher mechanischer Widerstand beim Greifen des Mediums

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N110 Crash bei Entnahme eines Mediums aus einer Box

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Crashsensor %2 during GET from rack. <00442>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

RACK.IRD SRACK.IRD

SBARCODE.IRD

Mdogliche Ursachen

* Medium wurde beinget nicht richtig gegriffen:
- Laufwerksdefekt (Medium wird nicht mehr gentigend weit ausgeworfen
- Handling fUrGet nicht korrekt eingerichtet
- mehrere Medien liegen im Laufwerk

» falsche Teachpunkt-Datei oder falscher Referenzpunkt-Istwert (P207)

» Handling flrPut nicht richtig eingestellt

» Greiferdefekt

Recovery Mal3hahmen

« Uberpriifen Sie
- Handling farPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
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6.2.25

Meldung 0443

Hoher mechanischer Widerstand beim Legen des Mediums

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N111 Crash beim Abstellen eines Mediums in eine Box

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Crashsensor %2 during PUT to rack. <00443>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
RACK.IRD SRACK.IRD

Mdgliche Ursachen

* Medium wurde beinget nicht richtig gegriffen:
- Laufwerksdefekt (Medium wird nicht mehr gentigend weit ausgeworfen
- Greiferdefekt
- Handling fUrGet nicht korrekt eingerichtet
- falsche Teachpunkt-Datei oder falsche Referenzpunkt-Istwerte (P207)
« Anders Medium steht bereits auf dem Stellplatz
« Handling nicht richtig eingestellt
» Greifer defekt

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie
- Handling fUrPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
» Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
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Barcode- und Teachfehler

6.3 Barcode- und Teachfehler

6.3.1 Meldung 0501

Roboter findet kein Teachlabel

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Teachlabel not recognized %2. <00501>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
TEACH.IRD STEACH.IRD

Mdogliche Ursachen

* Teachsensor defekt
* Teachlabel nicht vorhanden oder verschmutzt
» Basiskoordinaten fur Teachpunkt sind falsch

Recovery Malinahmen

* Reinigen Sie das Teachlabel
» Ermitteln Sie die Teachkoordinate mit PHG neu
« Uberprifen Sie den Teachsensor lberpriifen (evtl. Greifertausch)
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Barcode- und Teachfehler

6.3.2

Meldung 0502

Vision-System bzw. Scanner kann keinen Barcode auf dem Medium ermitteln

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N304 Barcode Label nicht lesbar

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Barcode not recognized %2. <00502>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

BARCODE.IRD SBARCODE.IRD

Mdgliche Ursachen

» Kein oder defektes Barcode-Label auf Medium
* Medium steht umgekehrt auf dem Stellplatz

e Barcodelesen nicht richtig eingestellt

e Barcodetyp oder Codelange nicht konfiguriert
* Vision-System bzw. Scanner defekt

Recovery Mallnahmen

+ Uberprifen Sie
- das Medium (Barcode-Label, Position)
- die Barcode-Lese-Einstellung (Offsets in KONFIG.DAT)

« Stellen Sie Barcodetyp und Codelange ein (Roboter-Testprogramm)
+ Uberprifen Sie das Vision-System bzw. den Scanner (evtl. Komponente tau-

schen)
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Barcode- und Teachfehler

6.3.3 Meldung 0503 (nur AML/2 mit Kamera-Greifer)

Unzuléssiger Wert fir einen Parameter an das Vision-System gesendet

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N304 Barcode Label nicht lesbar

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 lllegal parameter to vision system %2. <00503>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer
BARCODE.IRD
TEACH.IRD

Mdogliche Ursachen

» Kommunikationsfehler zwischen Vision-System und Roboter-Steuerung
* Nicht zusammengehotrende Softwarestande auf dem Vision-System und der
Roboter-Steuerung

Recovery Mal3hahmen

 Uberprufen Sie
- die Verbindung zwischen Roboter-Steuerung und Vision-System
- die Parameter fir das Vision-System (KONFIG.DAT)

» Wiederholen Sie den Befehl

» Setzen Sie neue Vision Software ein

» Tauschen Sie das defekte Vision-System aus
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6.3.4

Meldung 0504 (nur AML/2 mit Kamera-Greifer)

Unzulassiges Datenformat an das Vision-System gesendet

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N304 Barcode Label nicht lesbar

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Wrong record selected %2. <00504>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer
BARCODE.IRD
TEACH.IRD

Mdgliche Ursachen

« Kommunikationsfehler zwischen Vision-System und Roboter-Steuerung
* Nicht zusammengehérende Softwarestadnde auf dem Vision-System und der

Roboter-Steuerung

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie

- die Verbindung zwischen Roboter-Steuerung und Vision-System

- die Parameter fir das Vision-System (KONFIG.DAT)
* Wiederholen Sie den Befehl
e Setzen Sie neue Vision Software ein
« Tauschen Sie das defekte Vision-System aus
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6.3.5

Barcode- und Teachfehler

Meldung 0505

Seite 6 - 54

Vision-System bzw. Scanner ermittelt anderen Barcode als vorgegeben

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N306 Falsches Medium auf angegebener Koordinate

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 lllegal barcode %2. <00505>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD
BARCODE.IRD SBARCODE.IRD

Mdogliche Ursachen

» Auf dem Stellplatz steht ein anderes Medium (Volser) als in der Datenbank
angegeben:
- Medien manuell umgestellt/eingerdumt
- Vorausgegangener Fehler bei Datenbank-Handling
- Defekt im Vision-System bzw. Scanner
» Leseposition falsch eingestellt (Nachbarbarcode wird gelesen)

Recovery Mal3Bhahmen

 Uberprufen Sie
- den Stellplatz (Volser)
- den Eintrag in der Datenbank
(bringen Sie bei Differenzen die Medien auf die richtigen Stellplatze)
- das Barcodelesen
- das Vision-System bzw. den Scanner (evtl. Komponente tauschen)
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6.3.6

Meldung 0506

Physische Koordinaten fieach-Befehl liegen auf3erhalb der
Software-Endschalter

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 lllegal range %2 during teaching. <00506>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
TEACH.IRD STEACH.IRD

Mogliche Ursachen

» Abstand zum Teachlabel ist zu grof3, ,Blgel vorn* Sensor wird nicht ausgeldst
e Crashsensor im Greifer ist aktiv

» Basis-Teachkoordinate ist falsch

» Teachlehre ist nicht in das Laufwerk eingelegt

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie den Teachvorgang

* Legen Sie die Teachlehre in das Laufwerk ein

« Ermitteln Sie den Basisteachpunk neu

« Uberprifen Sie den ,Biigel vorn“ Sensor (evtl. Greifer tauschen)
+ Uberpriifen Sie das Vision-System (wenn vorhanden)
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6.3.7 Meldung 0507 (nur AML/2 mit Kamera-Greifer)

Unzulassige Variablen an das Vision-System gesendet

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N304 Barcode Label nicht lesbar

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 lllegal input variables %2. <00507>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer
BARCODE.IRD
TEACH.IRD

Mdogliche Ursachen

» Kommunikationsfehler zwischen Vision-System und Roboter-Steuerung
* Nicht zusammengehotrende Softwarestande auf dem Vision-System und der
Roboter-Steuerung

Recovery Mal3hahmen

 Uberprufen Sie
- die Verbindung zwischen Roboter-Steuerung und Vision-System
- die Parameter fir das Vision-System (KONFIG.DAT)

» Wiederholen Sie den Befehl

» Setzen Sie neue Vision Software ein

» Tauschen Sie das defekte Vision-System aus
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6.3.8 Meldung 0508 (Warnung, nur AML/2 mit Kamera-Greifer)

Vision-System ermittelt Barcode erst nach mehreren Leseversuchen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 retry reading barcode for %2. <00508>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer
BARCODE.IRD

Mdgliche Ursachen

« Barcode beschadigt
» Leseposition nicht richtig konfiguriert
¢ Vision-System defekt

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie
- das Medium (Barcode-Label)
- die Barcode-Lese-Einstellung (Offsets in KONFIG.DAT)
- das Vision-System (evtl. Vision-System tauschen)
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6.3.9

Barcode- und Teachfehler

Meldung 0509 (Warnung)

Vision-System bzw. Scanner ermittelt unterschiedlichen Barcode

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Different volser read during action for %2. <00509>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

BARCODE.IRD SBARCODE.IRD

Mdogliche Ursachen

» Barcode-Label stark beschadigt

» Leseposition falsch eingestellt (Nachbarstellplatz gelesen)
* Kommunikationsfehler

* Vision-System bzw. Scanner defekt

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie
- das Medium (Barcodelabel, Position)
- die Barcode-Lese-Einstellung (Offsets in KONFIG.DAT)

- das Vision-System bzw. den Scanner (evtl. Komponente tauschen)
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6.3.10 Meldung 0510

Keine Kommunikation zwischen Steuerung und Vision-System
(nach 3 Versuchen abgebrochen)

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N304 Barcode Label nicht lesbar

Meldung im AMU LOG Control Center

%21 No Communication between RHO %2 and barcodereadingsystem. <00510>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer
BARCODE.IRD
TEACH.IRD

Mogliche Ursachen

» Schnittstellen-Parameter in der Steuerung falsch

e Spannungsversorgung fir Vision-System fehlt

¢ Vision-System defekt

» Kabelunterbrechung zwischen Steuerung und Vision-System
e Schnittstelle in der Steuerung defekt

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprufen Sie
- die Schnittstellen-Parameter der Steuerung mit dem PHG
- die Spannungsversorgung am Vision-System
- die Verbindungskabel und die Schnittstelle der Steuerung
« Tauschen Sie das Vision-System bei einem Defekt
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Information

Falls notwendig, kbnnen Sie voriibergehend mit dem Host-Befehl BOFF
(Handling ohne Barcodelesen) arbeiten.
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Barcode- und Teachfehler

6.3.11 Meldung 0511 (Warnung)

Vision-System bzw. Scanner ermittelt beim zweiten Leseversuch
keine oder falsche Volser

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Different volser read during insert for %2. <00511>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
BARCODE.IRD SBARCODE.IRD

Mogliche Ursachen

» Barcode-Label stark beschadigt

« Leseposition falsch eingestellt (Nachbarstellplatz gelesen)
* Kommunikationsfehler

* Vision-System bzw. Scanner defekt

Recovery Mallnahmen

+ Uberprifen Sie
- das Medium (Barcodelabel, Position)
- die Barcode-Lese-Einstellung (Offsets in KONFIG.DAT)
e das Vision-System bzw. den Scanner (evtl. Komponente tauschen)
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6.3.12

Barcode- und Teachfehler

Meldung 0512 (Warnung, nur AML/2 mit Kamera-Greifer)

Seite 6 - 62

Vision-System wurde zurlickgesetzt und initialisiert neu

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%231 Vision interface initialized for %2. <00512>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer
BARCODE.IRD
TEACH.IRD

Mdogliche Ursachen

* Die Anlage wurde neu gestartet
» Die Spannungsversorgung des Vision-Systems wurde kurzzeitig unterbrochen

Recovery Mal3Bhahmen

» Warten Sie, bis das Vision-System gestartet ist
» Sollte der Reset unerwartet aufgetreten sein (also nicht beim Anlagen-Neustart),
Uberprufen Sie die Spannungsversorgung des Vision-Systems.
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6.3.13 Meldung 0513 (nur AML/2 mit Scanner-Greifer)

Kommunikationsstérungen zwischen Steuerung und Scanner

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21 Communication retry between Rho and barcode scanner for %2. <00513>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Scanner-Greifer
SBARCODE.IRD

Mdgliche Ursachen

« Schnittstellen-Parameter in der Steuerung falsch

» Schnittstellen-Wandler nicht richtig konfiguriert (Jumper)

e Spannungsversorgung fir Scanner oder Schnittstellen-Wandler nicht stabil
» Scanner defekt

» Kabelunterbrechung zwischen Steuerung und Scanner

e Schnittstelle Steuerung defekt

e Erdung Scanner nicht vorhanden

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie

- die Scnittstellenparameter der Steuerung mit dem PHG

- den Schnittstellen-Wandler (Jumper, Spannung, Kabel)

- die Spannungsversorgung am Scanner

- die Kabel und die Schnittstelle der Steuerung
» Tauschen Sie den Scanner oder den Schnittstellen-Wandler bei einem Defekt
« Kontrollieren Sie die Scanner Erdung
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6.4

Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

6.4.1

Meldung 0602 (nur AML/2 mit Kamera-Greifer)

Seite 6 - 64

Keine Verbindung zur Kamera des Vision-System wéhrend der Initialisierung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%21 Barcodereadingsystem malfunction%?2, recognized during initialization.
<00602>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer

INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

» Wahrend der Initialisierung der Steuerung liegt kein Signal am Eingang E3.0
der Steuerung an:
- Verbindung zwischen Vision-System und Eingang E3.0 ist unterbrochen
- Kamera des Vision-Systems liefert kein Videosignal
- Kamera des Vision-Systems ist defekt
- Spannungsversorgung fur das Vision-System oder die Kamera fehlt
- Vision-System ist nicht eingeschaltet
- Vision-System defekt
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Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie
- das Kabel zwischen Vision-System und dem Eingang E3.0 der Steuerung
- die Spannungsversorgung fir das Vision-System

« Stellen Sie sicher, dal3 die Kamera im Greifer nicht durch ein helles Licht ange-
stahlt wird

» Tauschen Sie den Greifer bei einem Defekt an der Kamera

« Tauschen Sie das Vision-System bei einem Defekt

Information

Falls notwendig, kbnnen Sie vortibergehend mit dem Host-Befehl BOFF
(Handling ohne Barcodelesen) arbeiten.

Dazu mussen Sie wahrend der Initialisierung der Steuerung ein 24 V Signal
auf den Eingang E3.0 legen.
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6.4.2

Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

Meldung 0603 (nur AML/2 mit Kamera-Greifer)
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Kommunikation zwischen Steuerung und Vision-System nicht mdglich

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Vision-system malfunction %2, recognized during initialization. <00603>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer

INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

» Wahrend der Initialisierung der Steuerung liegt kein Signal am Eingang E3.1
der Steuerung an:
- Verbindung zwischen Vision-System und Eingang E3.1 ist unterbrochen
- Spannungsversorgung fur das Vision-System fehlt
- Vision-System ist nicht eingeschaltet
- Vision-System defekt

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie
- das Kabel zwischen Vision-System und dem Eingang E3.1 der Steuerung
- die Spannungsversorgung fur das Vision-System

» Tauschen Sie das Vision-System bei einem Defekt
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Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

Information

Falls notwendig, kbnnen Sie vortibergehend mit dem Host-Befehl BOFF
(Handling ohne Barcodelesen) arbeiten.

Dazu mussen Sie wahrend der Initialisierung der Steuerung ein 24 V Signal
auf den Eingang E3.0 legen.
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Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

6.4.3 Meldung 0604

Pufferbatterie fir RAM in der Steuerung leer

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Battery of controller is empty %2, recognized during initialisation. <00604>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

Pufferbatterie in CP/MEM Karte leer oder nicht angeschlossen

Recovery Malinahmen

* Tauschen Sie die Pufferbatterie aus
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Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

6.4.4 Meldung 0605

Fehler in der Spannungsversorgung der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 1/0 powersupply malfunction %2, recognized during initialization. <00605>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung )
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD

Mdgliche Ursachen

e Spannungsversorgung der E/A-Karten oder der NC-SPS-1/0O-Karte fehlt
* NC-SPS-1/O-Karte oder E/A-Karte defekt

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie

- die Spannungsversorgung der E/A-Karten

- die Spannungsversorgung der NC-SPS-I/O-Karte
» Tauschen Sie defekte Karten aus
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6.5

Statusmeldungen Roboter-Steuerung

Statusmeldungen Roboter-Steuerung

6.5.1

Meldung 701

Seite 6 - 70

Roboterarm nicht in gestreckter Armlage

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NOO5 Roboter nicht bereit

Meldung im AMU LOG Control Center

%21 Arm not in straight position %2. <00701>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

INIT.IRD INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

Reflexlichtschranke fur gestreckte Armlage gibt wahrend der Initialisierung kein
Signal an die rho Steuerung (Eingang E1.6):

» Roboterarm ist nicht gestreckt
» Sensor fur gestreckte Armlage ist defekt
* \erbindung zum Sensor ist unterbrochen

Recovery Mal3hahmen

* Bringen Sie den Roboterarm in die gestreckte Armlage.
« Uberprifen Sie die Verbindung zwischen dem Sensor und den Eingang E1.6
« Uberpriifen Sie den Sensor und tauschen Sie ihn bei einem Defekt aus
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

6.5.2 Meldung 0702

Prufsummenfehler in der Datei KONFIG.DAT in der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO03 Gravierender Fehler im Setup File im Archiv-PC

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 Wrong checksum, error in KONFIG.DAT %2, recognized during initialization.
<00702>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischer Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD

Mogliche Ursachen

* Falsche Prifsumme in KONFIG.DAT
* Falsche Version KONFIG.DAT
+ Zeilenfehler in der Datei KONFIG.DAT

Recovery Mallnahmen

+ Uberpriifen Sie die Datei KONFIG.DAT in der Roboter-Steuerung
« Starten Sie die Steuerung neu
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6.5.3

Statusmeldungen Roboter-Steuerung

Meldung 0703

Seite 6 - 72

Software-Module mit falscher Versionsnummer in der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21 Different software versions in one or more modules for %2 <00703>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischer Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer

INIT.IRD INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

» Datei VERSION.DAT enthélt falsche Eintrage
» Falsche Software-Module aus anderen Versionen sind in der Steuerung aktiv

Recovery Mal3Bhahmen

» Setzen Sie das PHG-Echo auf 1, damit dort die falschen Module angezeigt
werden

» Kopieren Sie nur Module einer Version in die Roboter-Steuerung

» Kopieren Sie die korrekte VERSION.DAT in die Steuerung
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

6.5.4 Meldung 0799

Roboter beginnt mit Initialisierung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
%1%?2 is being initialized.<0799>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION: , WARNING: , STATUS: oder ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischer Konfiguration)

Erkannt von

AML/2 mit Kamera-Greifer AML/2 mit Scanner-Greifer
INIT.IRD INIT.IRD

Mdgliche Ursachen
Statusmeldung wahrend der Roboter-Referenzfahrt

Recovery Mal3hahmen
* Warten Sie auf die AMU-Meldung <00700> (Roboter ist bereit)
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6.6

Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.1

Meldung 0801
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Befehls-Warteschlange in Speicherturm-Steuerung voll

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht

Meldung im AMU LOG Control Center

%l1Command-queue overflow %2.<0801>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

» Speicherturm fuhrt die gesendeten Befehls nicht aus:
- Speicherturm-Tiren nicht offen
- Speicherturm-Turen geschlossen
- Speicherturm hat nicht fertig referiert
- Spannung am Speicherturm liegt nicht an
- Freigabe-Signale vom Roboter fehlen

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie das AMU-Log auf vorausgehende Meldungen zum Speicher-
turm:
- Andere Fehlermeldungen zum Speicherturm?
- Hat Speicherturm ,ready“ Meldung gebracht?

» Setzen Sie die Speicherturm-Steuerung zurtick

» Warten Sie vor Eingabe neuer Befehls die ,ready” Meldung des Speicherturms
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

ab
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6.6.2

Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

Meldung 0802

Seite 6 - 76

Ein nicht erlaubter Befehl wurde von der Speicherturm-Steuerung empfangen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO11l Koordinaten Angabe fiir falschen Roboter

Meldung im AMU LOG Control Center

%1lllegal toweraddress %2.<0802>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Magliche Ursachen

» Speicherturm nicht korrekt konfiguriert in der Datei KONFIG.DAT in der Spei-
cherturm-Steuerung

» Speicherturm nicht richtig konfiguriert in der grafischen Konfiguration der
AMU

» Syntaxfehler im Befehl fir Speicherturm

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberpriifen Sie:
- die Datei KONFIG.DAT in der Speicherturm-Steuerung
- die Namen der Speichertiirme in der grafischen Konfiguration
- den Befehl mit Hilfe des Trace 9
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.3 Meldung 0803

Im Befehl wurde von der Speicherturm-Steuerung eine unbekannte AMU Adresse
empfangen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO11l Koordinaten Angabe fur falschen Roboter

Meldung im AMU LOG Control Center

%1lllegal sendaddress %2.<0803>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdgliche Ursachen

e Speicherturm nicht korrekt konfiguriert in der Datei KONFIG.DAT
(Speicherturm-Steuerung)

» Speicherturm nicht richtig konfiguriert in der grafischen Konfiguration der
AMU

« Syntaxfehler im Befehl flr Speicherturm

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Datei KONFIG.DAT in der Speicherturm-Steuerung
« Uberprifen Sie die Namen der Speichertiirme in der grafischen Konfiguration
» Befehl im Trace Uberprifen
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.4 Meldung 0804

Ein unbekannter Befehl wurde von der Speicherturm-Steuerung empfangen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO10 Unbekanntes Roboter Kommando

Meldung im AMU LOG Control Center

%1lllegal command %2.<0804>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD
* QTURM*.IRD

Mdogliche Ursachen

» Speicherturm nicht korrekt konfiguriert in der Datei KONFIG.DAT in der Spei-
cherturm-Steuerung

» Speicherturm nicht richtig konfiguriert in der grafischen Konfiguration der
AMU

» Syntaxfehler im Befehl fir Speicherturm

» Kommunikationsfehler zwischen AMU und Speicherturm-Steuerung

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie die Datei KONFIG.DAT in der Speicherturm-Steuerung
« Uberpriifen Sie die Namen der Speichertiirme in der grafischen Konfiguration
» Befehl im Trace Uberprifen
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.5

Meldung 0805

Ein Befehl mit nicht erlaubter Segmentnummer wurde von der Speicherturm-
Steuerung empfangen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO11l Koordinaten Angabe fur falschen Roboter

Meldung im AMU LOG Control Center

%1lllegal segmentnumber %2.<0805>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdgliche Ursachen

« Speicherturm mit falscher Segmentanzahl in der AMU definiert
* Kommunikationsfehler
* Fehler im Steuerprogramm

Recovery Malinahmen

* Wiederholen Sie den Befehl

+ Uberpriifen Sie die Datei AMUCONST.INI in der AMU auf richtige Segment-
anzahl beim Speicherturm

« Befehl im Trace uUberprifen
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6.6.6

Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

Meldung 0807

Seite 6 - 80

Ein Befehl mit nicht erlaubtem Telegrammtyp wurde von der Speicherturm-Steue-
rung empfangen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Wrong telegrammtype %2<0807>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

» Kommunikationsfehler
» Fehler im Steuerprogramm

Recovery Mal3hahmen

» Widerholen Sie den Befehl
» Befehl im Trace Uberprifen
» \erstandigen Sie den Customer Help Desk von ADIC/GRAU Storage Systems
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.7 Meldung 0810

Die Leistungsspannung 220V fur die Motoren ist abgeschaltet

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NOO5 Roboter nicht bereit

Meldung im AMU LOG Control Center

%21No power for turning %2.<0810>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Mogliche Ursachen

» Speicherturm im manuellen Betrieb
e Speicherturm-Tlren geotffnet

* NOT-AUS Signal nicht vorhanden

* Fehler im Steuerprogramm

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie
- die Stellung des Betriebsarten-Wabhlschalters
- Signale der Schalter an den Turmttren
- NOT-AUS-Kreis
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6.6.8

Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

Meldung 0811
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Timeout des Turmsteuerprogramms ist abgelaufen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 allocated from robot 1.<0811>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Magliche Ursachen

» Speicherturm wurde von Roboter angefordert, aber nicht wieder freigegeben:
- Geschwindigkeit mit PHG zu stark reduziert
- Roboterprogramm hat Fehler
- Defekt in E/A-Karte oder Verbindung Roboter- und Speicherturm-Steuerung

Recovery Malinahmen

» Setzen Sie die Steuerung zuriick
* Wabhlen Sie eine gré3ere Geschwindigkeit
+ Uberprifen Sie die Handshake-Signale
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.9

Meldung 0812

Timeout des Speicherturm-Steuerprogramms ist abgelaufen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 allocated from robot 1.<0811>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Mogliche Ursachen

» Speicherturm wurde von Roboter angefordert, aber nicht wieder freigegeben:
- Geschwindigkeit mit PHG zu stark reduziert
- Roboterprogramm hat Fehler
- Defekt in E/A-Karte oder Verbindung Roboter- und Speicherturm-Steuerung

Recovery Malinahmen

e Setzen Sie die Steuerung zuriick
* Wabhlen Sie eine gréR3ere Geschwindigkeit
+ Uberprifen Sie die Handshake-Signale
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6.6.10

Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

Meldung 0813

Timeout des Speicherturm-Steuerprogramms ist abgelaufen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 not accessed from robot 1.<0813>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Magliche Ursachen

» Speicherturm wurde von Roboter angefordert, aber kein Handshake-Signal von
Speicherturm-Steuerprogramm empfangen:
- Software-Fehler in der Roboter-Steuerung
- Roboterprogramm abgebrochen

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie die LOG-Datei auf vorausgegangene Fehler
+ Uberprifen Sie ob die Roboter-Steuerung bereit ist
» Setzen Sie die Roboter-Steuerung von Roboter 1 zurlick
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.11

Meldung 0814

Timeout des Speicherturm-Steuerprogramms ist abgelaufen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%2 not accessed from robot 2.<0814>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Mogliche Ursachen

» Speicherturm wurde von Roboter angefordert, aber kein Handshake-Signal von
Speicherturm-Steuerprogramm empfangen
- Software-Fehler in der Roboter-Steuerung
- Roboterprogramm abgebrochen

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie die LOG-Datei nach vorausgegangenen Fehlermeldungen
» Setzen Sie die Roboter-Steuerung von Roboter 2 zuriick
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6.6.12

Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

Meldung 0815
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Timeout des Turmsteuerprogramms ist abgelaufen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 not released from robot 1.<0815>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Magliche Ursachen

» Speicherturm wurde von Roboter 2 angefordert, aber nach dem Befehl nicht das
Freigabe-Handshake-Signal gesetzt:
- Geschwindigkeit mit PHG zu stark reduziert
- Roboterprogramm hat Fehler
- Defekt in E/A-Karte oder Verbindung Roboter- und Speicherturm-Steuerung

Recovery Mal3hahmen

» Setzen Sie die Steuerung zuriick
» Wabhlen Sie eine groRere Geschwindigkeit
+ Uberprifen Sie die Handshake-Signale
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.13

Meldung 0816

Timeout des Speicherturm-Steuerprogramms ist abgelaufen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%2 not released from robot 2.<0816>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Mogliche Ursachen

» Speicherturm wurde von Roboter 2 angefordert, aber nach dem Befehl nicht das
Freigabe-Handshake-Signal gesetzt
- Geschwindigkeit mit PHG zu stark reduziert
- Roboterprogramm hat Fehler
- Defekt in E/A-Karte oder Verbindung Roboter- und Speicherturm-Steuerung

Recovery MalRhahmen

» Setzen Sie die Steuerung zuriick
« Wabhlen Sie eine groRere Geschwindigkeit
+ Uberprifen Sie die Handshake-Signale
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.14 Meldung 0817

Taren fur Roboterzugriff nicht offen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 door closed at robot 1.<0817>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Magliche Ursachen

» Signal ,Turmtir offen an der Seite des Roboters 1" wird nicht erkannt:
- Turmtdr nicht vollstandig getffnet
- Signalleitung, Schalter oder E/A-Karte defekt
- Verdrahtungsfehler

Recovery Malinahmen

« Uberpriifen Sie, ob die Tuir wirklich ganz offen ist

+ Uberprifen Sie die Signale an der E/A-Karte

« Uberpriifen Sie den Rollenschalter an der Tur

» Tauschen Sie den defekten Turschalter oder die defekte E/A-Karte aus
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.15 Meldung 0818

Turen flr Roboterzugriff nicht offen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%2 door closed at robot 2.<0818>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Mogliche Ursachen

« Signal , Turmtir offen an der Seite des Roboters 2" wird nicht erkannt:
- Turmtur nicht vollstdndig geodffnet
- Signalleitung, Schalter oder E/A-Karte defekt
- Verdrahtungsfehler

Recovery Malinahmen

« Uberpriifen Sie, ob die Tiir wirklich ganz offen ist

+ Uberprifen Sie die Signale an der E/A-Karte

« Uberpriifen Sie den Rollenschalter an der Tur

» Tauschen Sie den defekten Turschalter oder die defekte E/A-Karte aus
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6.6.16

Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

Meldung 0820

Seite 6 - 90

Qudroturm hat nicht korrekt referiert

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 %2 has no reference done.<0820>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Magliche Ursachen

* Probleme mit Antriebsverstarker
» Referenzpunkt-Sensoren defekt
* Speicherturm-Steuerprogramm gestort

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Signale der Referenzpunkt-Sensoren zum Quadroturm
» Starten Sie die Steuerung neu
 Uberpriifen Sie die Parameter in den Antriebsverstarkern
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.17

Meldung 0821

Software-Module mit falscher Versionsnummer in der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%31 Different software versions in one or more modules for %2. <00821>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters

(Beschreibung aus der grafischer Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mogliche Ursachen

» Datei VERSION.DAT enthalt falsche Eintrage
» Falsche Software-Module aus anderen Versionen in der Steuerung aktiv

Recovery Mal3hahmen

« Kopieren Sie nur Module einer Version in die Speicherturm-Steuerung
» Kopieren Sie die korrekte VERSION.DAT in die Steuerung
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Fehlermeldungen Speicherturm-Steuerung

6.6.18 Meldung 0897

Stérung wahrend der Referenz-Fahrt

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%A1Initialization %2 failed.<0845>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* QTURM*.IRD

Magliche Ursachen

* Probleme mit Antriebsverstarker
» Referenzpunkt-Sensoren defekt
* Speicherturm-Programm gestort
» Geschwindigkeit zu langsam am PHG eingestellt

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie die Signale der Referenzpunkt-Sensoren zum Quadroturm
» Setzen sie die Steuerung zuriick
« Uberpriifen Sie die Parameter in den Antriebsverstarkern
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7

Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.1

Meldung 0902

Fehler beim Offnen/SchlieRen der Tir der E/A-Einheit/A

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N501 Tur des E/A-Schachtes ist nicht geschlossen

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Error opening or closing EIF-door.<0902>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Mdogliche Ursachen

e Tur E/A-Einheit/A arbeitet nicht korrekt:
- Sensor fur ,Tur offen” oder , Tur geschlossen” defekt
- Turverriegelung defekt

e Signalunterbrechung fur Eingang Roboter-Steuerung
-E/A-Einheit TUr geschlossen”

Recovery Malinahmen

» Schliel3en Sie die Tur der E/A-Einheit

» Kontrollieren Sie die Verriegelung

* Ersetzen Sie evtl. den defekten Schalter

« Uberprifen Sie das Signal fir , Tir geschlossen®
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.2 Meldung 0903

Tar der E/A-Einheit ist nicht korrekt geschlossen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N501 Tur des E/A-Schachtes ist nicht geschlossen

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Door not closed at initialization %2.<0903>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

« EA*IRD
o MLT

Mdogliche Ursachen

» Tur E/A-Einheit vom Bediener bei letzter Aktion nicht korrekt geschlossen
» Tur E/A-Einheit wieder geoffnet:

- Tur mechanisch deformiert

- mechanische Verriegelung nicht korrekt justiert

- Turverriegelung defekt
» Signalunterbrechung fur Eingang Roboter-Steuerung

»E/A-Einheit Tur geschlossen*

Recovery Mal3hahmen

» Schliel3en Sie die Tur der E/A-Einheit

» Kontrollieren Sie die Verriegelung

» Ersetzen Sie evtl. den defekten Schalter

« Uberprifen Sie das Signal fiir “Tur geschlossen*
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.3

Meldung 0904

Fehler beim Drehen (Position nicht erreicht)

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Position not reached %2.<0904>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer

Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Mogliche Ursachen

* Dreheiheit E/A-Einheit/A arbeitet nicht korrekt:

- Sensor fur Positionen defekt

- Motor oder Frequenzumrichter defekt
* Kommunikationsstorung AMU - E/A-Einheit/A
e Problem mit Stromversorgung E/A-Einheit/A

Recovery MalRhahmen

+ Uberpriifen Sie die Signale und die Drehfunktion (MLT-Testprogramm)

« Kontrollieren Sie die Stromversorgung
* Ersetzen Sie evtl. die defekten Sensoren
* Setzen Sie das MLT zurick
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6.7.4 Meldung 0905

Problembox nicht in Position

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Problembox not in correct position %2.<0905>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Magliche Ursachen

» Positionserkennung der Problembox arbeitet nicht korrekt:
- Sensor fur Problembox defekt
- Verriegelung Problembox defekt

* Problembox durch Operator nicht in Position gedreht

Recovery Malinahmen

» Kontrollieren Sie die Position der Problembox

» Kontrollieren Sie die Verriegelung der Problembox

» Ersetzen Sie evtl. den defekten Sensor

« Uberprifen Sie das Signal fir die Problembox (MLT-Testprogramm)

Seite 6 - 96 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.5 Meldung 0906

Problembox nicht in Position bei Programmstart

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Problembox not in correct position at initialization %2.<0906>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Mogliche Ursachen

» Positionserkennung der Problembox arbeitet nicht korrekt:
- Sensor fur Problembox defekt
- Verriegelung Problembox defekt

* Problembox durch Operator nicht in Position gedreht

Recovery Malinahmen

« Kontrollieren Sie die Position der Problembox

» Kontrollieren Sie die Verriegelung der Problembox

« Ersetzen Sie evtl. den defekten Sensor

« Uberpriifen Sie das Signal fir die Problembox (MLT-Testprogramm)
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6.7.6

Fehlermeldungen E/A-Einheit

Meldung 0907

Seite 6 - 98

Fehler beim Drehen E/A-Einheit/A beim Programmestart

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Position not reached at initialization %2.<0907>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name der E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Magliche Ursachen

» Dreheiheit E/A-Einheit/A arbeitet nicht korrekt:
- Sensor fur Positionen defekt
- Motor oder Frequenzumrichter defekt
» Kommunikationsstorung AMU - E/A-Einheit/A
* Problem mit Stromversorgung E/A-Einheit/A

Recovery Mal3hahmen

+ Uberpriifen Sie die Signale und die Drehfunktion (MLT-Testprogramm)
» Kontrollieren Sie die Stromversorgung

» Ersetzen Sie evtl. die defekten Sensoren

» Setzen Sie das MLT zurlck
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.7

Meldung 0908

Fehler beim Warten auf Freigabe vom Quadroturm

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Timeout-error while waiting for tower release %2.<0908>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Mogliche Ursachen
Programmfehler MLT

Recovery Mallnahmen

e Setzen Sie das MLT zurtick
 Tritt der Fehler wiederholt auf, dann verstandigen Sie den Customer Help Desk
von ADIC/GRAU Storage Systems.
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.8 Meldung 0909

Datenverlust E/A-Einheit/A

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht

Meldung im AMU LOG Control Center

%11Data lost %2.<0909>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Magliche Ursachen

* Kommunikation E/A-Einheit/A - AMU arbeitet nicht korrekt:
- Kommunikationskabel beschadigt
- Parameter fir RS232C mit 3964R-Protokoll auf AMU nicht richtig
eingestellt
- Defekt in der Bedieneinheit E/A-Einheit/A

Recovery Mal3hahmen

» Kontrollieren Sie die Kommunikationsparameter in der AMU
» Kontrollieren Sie die Verbindungskabel

» Setzen Sie die Bedieneinheit E/A-Einheit/A zurick

» Tauschen Sie die defekte Bedieneinheit E/A-Einheit/A aus
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.9 Meldung 0910

Protokollfehler E/A-Einheit/A

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Error in 3964 communication %2.<0910>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Mogliche Ursachen

« Kommunikation E/A-Einheit/A - AMU arbeitet nicht korrekt:
- Kommunikationskabel beschadigt
- Parameter fir RS232C mit 3964R-Protokoll auf AMU nicht richtig einge-
stellt
- Defekt im Bedieneinheit E/A-Einheit/A

Recovery MalRhahmen

» Kontrollieren Sie die Kommunikationsparameter in der AMU
« Kontrollieren Sie die Verbindungskabel

e Setzen Sie das Bedieneinheit E/A-Einheit/A zurick

» Tauschen Sie das defekte Bedieneinheit E/A-Einheit/A aus
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6.7.10

Fehlermeldungen E/A-Einheit

Meldung 0911

Fehler im Datensatz bei Kommunikation mit E/A-Einheit/A

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO15 Turm hat sich nicht in Position gedreht

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Error in AMU datastring %2.<0911>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Magliche Ursachen

» Kommunikation E/A-Einheit/A - AMU arbeitet nicht korrekt
- Kommunikationskabel beschadigt
- Parameter fir RS 232C mit 3964R Protokoll auf AMU nicht richtig einge-
stellt
- Defekt im Bedieneinheit E/A-Einheit/A

Recovery Mal3hahmen

» Kontrollieren Sie die Kommunikationsparameter in der AMU
» Kontrollieren Sie die Verbindungskabel

» Setzen Sie das Bedieneinheit E/A-Einheit/A zurlck

» Tauschen Sie das defekte Bedieneinheit E/A-Einheit/A aus
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.11 Meldung 0912

Timeout beim Zugriff des Roboters auf die E/A-Einheit/A

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Timeout-error during robot access %2.<0912>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Mogliche Ursachen

* Operator hat Bedienung der E/A-Einheit nicht beendet
« Handshake-Signal von Roboter-Steuerung wird nicht erkannt:
- Signalleitung defekt oder Verdrahtungsfehler
- E/A-Karte Roboter-Steuerung defekt
- Stérung im Roboter-Steuerungsprogramm
- Geschwindigkeit mit PHG auf Roboter-Steuerung zu stark reduziert
- Storung in Bedieneinheit E/A-Einheit/A

Recovery Malinahmen

« Kontrollieren Sie, ob die Handlingkoffer eingestellt und die Ttr der E/A-Ein-
heit geschlossen ist

« Kontrollieren Sie die Handshake-Signale (MLT- Testprogramm)

e Setzen Sie die Roboter-Steuerung und das MLT zurtick

» Tauschen Sie die defekten Baugruppen (E/A-Karte der Roboter-Steuerung,
Bedieneinheit E/A-Einheit/A)
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6.7.12 Meldung 0913

Timeout bei Freigabe nach Zugriff des Roboters

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Timeout-error while waiting for release after robot access %2.<0913>

%1

%2

Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Magliche Ursachen

* Handshake-Signal von Roboter-Steuerung wird nicht erkannt:

Signalleitung defekt oder Verdrahtungsfehler

E/A-Karte Roboter-Steuerung defekt

Stérung im Roboter-Steuerungsprogramm

Geschwindigkeit mit PHG auf Roboter-Steuerung zu stark reduziert
Stérung in Bedieneinheit E/A-Einheit/A

Recovery Mal3Bhahmen

» Kontrollieren Sie die Handshake-Signale (MLT- Testprogramm)

» Setzen Sie die Roboter-Steuerung und das MLT zurlck

» Tauschen Sie die defekten Baugruppen (E/A-Karte der Roboter-Steuerung,
Bedieneinheit E/A-Einheit/A)
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.13

Meldung 0914

Timeout beim Warten auf Freigabe der Problembox

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Timeout-error while waiting for problembox release %2.<0914>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Mogliche Ursachen

o Tur E/A-Einheit/A arbeitet nicht korrekt
- Sensor fur ,Tur offen” oder , Tur geschlossen® defekt
- Turverriegelung defekt

» Signalunterbrechung fir Eingang Roboter-Steuerung
-E/A-Einheit Tur geschlossen*

Recovery MalRhahmen

» Schliel3en Sie die Tur der E/A-Einheit

« Kontrollieren Sie die Verriegelung

« Ersetzen Sie evtl. den defekten Schalter

« Uberprifen Sie das Signal fiir , Tur geschlossen®
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6.7.14

Fehlermeldungen E/A-Einheit

Meldung 0916 (Warnung)

Problembox wurde angefordert, aber nicht gedreht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 not turned by operator.<0916>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name der E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Magliche Ursachen

» Taste <F1> auf Bedieneinheit E/A-Einheit/A wurde betatigt, aber die Problem-
box nicht um 180 ° gedreht
» Sensor fur Problembox arbeitet nicht korrekt

Recovery Mal3hahmen

» Komplettieren Sie die Bedieneraktion durch das Drehen der Problembox
» Kontrollieren Sie die Sensorsignale fir die Problembox
» Setzen Sie das MLT zuriick
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.15

Meldung 0917

Tur der E/A-Einheit wurde bei Bedienung durch Operator nicht ge6ffnet

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%2 was turned by operator, action was not completed.<0917>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name der E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

o MLT

Mogliche Ursachen

» Taste<F1> auf Bedieneinheit E/A-Einheit/A wurde betatigt, aber die Problem-
box ncht um 180 ° gedreht
» Sensor fur Problembox arbeitet nicht korrekt

Recovery Mal3hahmen

« Komplettieren Sie die Bedieneraktion durch das Drehen der Problembox
« Kontrollieren Sie die Sensorsignale fir die Problembox
» Setzen Sie das MLT zuriick
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6.7.16

Fehlermeldungen E/A-Einheit

Meldung 0923 (Warnung)

Problembox ist bei Bedienung der E/A-Einheit nicht entleert worden.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 not empty.<0823>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

« EA*IRD

Magliche Ursachen

» Operator hat bei der Bedienung vergessen, die E/A-Einheit zu leeren
» Lichtschranke fir Problembox ist defekt

Recovery Mal3hahmen

» Entleeren Sie die Problembox
» Kontrollieren Sie die Lichtschranke und die Signalleitung
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.17 Meldung 0924 (Warnung

E/A-Einheit wurde durch Bediener angefordert aber nicht bedient

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 requested by operator, nothing changed.<0924>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

* EA*IRD

Mogliche Ursachen

» Kein Handlingkoffer aus E/A-Einheit zum Bestlicken/Entleeren entnommen
* Rollenschalter oder Signalleitungen fur Signal ,Handlingkoffer in E/A-Einheit
eingestellt* defekt

Recovery Mal3hahmen

« Entnehmen Sie die Handlingkoffer zum Bedienen aus der E/A-Einheit
« Kontrollieren Sie die Schalter und Signalleitungen
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.18 Meldung 0926

Probleme mit dem Rolladen der E/A-Einheit

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%J1Shutter %2 needs too much time for closing.<0926>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafi-
scher Konfiguration)

Erkannt von

« EA*IRD

Magliche Ursachen

* Rolladen verklemmt

» Sicherungsautomat F1 in der E/A-Einheit abgefallen

* Rolladenmotor tberhitzt

* Rolladenmotor defekt

* Interne Endlagenschalter vom Rolladen verstellt

» Endlagenschalter ,Rolladen unten” oder dessen Signalleitung defekt

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie das Signal und den Endlagenschalter ,Rolladen unten*

« Uberpriifen Sie die Sicherung in der E/A-Einheit

+ Uberpriifen Sie den Rolladen (Motor, Mechanik, interne Endlagenschalter)
» Tauschen Sie den kompletten Rolladen bei einem Defekt
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

6.7.19 Meldung 0927

Handlingkoffer in der E/A E/A-Einheit fehlt.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

AML message:<0927>

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdgliche Ursachen

e Operator vergall, einen oder mehrere Handlingkoffer wieder in die E/A-Einheit
einzustellen

* Rollenschalter oder Signalleitungen fur Signal ,,Handlingkoffer in E/A-Einheit
eingestellt* defekt

Recovery Mal3hahmen

» Stellen Sie alle Handlingkoffer in die E/A-Einheit ein
« Kontrollieren Sie die Schalter und Signalleitungen
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6.8

Meldungen ADS

Meldungen ADS

6.8.1

Meldung 0980

ADS hat die Verbindung zur Steuerung im Automatik-Mode des Schalters

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
ADS is switched to this AMU.(Automatic Mode)<0980>

Erkannt von

« ADS

Magliche Ursachen

+ ADS erhielt Befehl zum Umschalten:
- Status-Befehl mit OptionR1 auf der AMU
- ROSA-Befehl der Host-Software

Recovery Malinahmen

 Uberpriifen Sie, ob die Hosts mit der richtigen AMU Verbindung haben
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Meldungen ADS

6.8.2

Meldung 0981

ADS hat keine Verbindung zur Steuerung im Automatik-Mode des Schalters

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
ADS is switched to other AMU.(Automatic Mode)<0981>

Erkannt von

« ADS

Mdgliche Ursachen

* ADS erhielt Befehl zum Umschalten von anderer AMU:
- Status-Befehl mit OptionR1 auf der AMU
- ROSA-Befehl der Host-Software

Recovery Mal3hahmen

« Uberpriifen Sie, ob die Hosts mit der richtigen AMU Verbindung haben
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Meldungen ADS

6.8.3 Meldung 0982

ADS wurde manuell umgeschaltet zu und hat Verbindung zu der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
ADS is switched to this AMU.(Manual Mode)<0982>

Erkannt von

« ADS

Mdogliche Ursachen

» Operator betatigte ADS Schalter

Recovery Mal3hahmen

» Schalten Sie fir den Betrieb der Dual-AMU den ADS auf AUTO
 Uberpriifen Sie, ob die Hosts mit der richtigen AMU Verbindung haben
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Meldungen ADS

6.8.4 Meldung 0983

ADS wurde manuell umgeschaltet zu und keine Verbindung zu der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
ADS is switched to other AMU.(Manual Mode)<0983>

Erkannt von

« ADS

Mdgliche Ursachen

« Operator betatigte ADS Schalter

Recovery Mal3Bhahmen

e Schalten Sie fir den Betrieb der Dual-AMU den ADS auf AUTO
+ Uberprifen Sie, ob die Hosts mit der richtigen AMU Verbindung haben
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Meldungen ADS

6.8.5 Meldung 0984

Fehler in der Befehls-Syntax zum ADS

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

Syntax-Error in command string from AMU to ADS.<0984>

Erkannt von

« ADS

Mdogliche Ursachen

 Kommunikations-Fehler

» Konfigurations-Fehler in der AMU

» Software-Fehler in der AMU-Software
» Software-Fehler in der ADS-Software

Recovery Mal3Bhahmen

* Wiederholen Sie den Befehl
+ Uberprifen Sie die Kommunikationsparameter zum ADS in der Grafischen
Konfiguration
- Type: 11 -RS232(3964R)
- Databits 8
- Stopbits 1
- Parity Even
- Baudrate: 9600
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Meldungen ADS

6.8.6 Meldung 0985

Kommunikations-Protokoll-Fehler zum ADS

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
3964R communication error (ADS).<0984>

Erkannt von

« ADS

Mdgliche Ursachen

* Kommunikations-Fehler

« Konfigurations-Fehler in der AMU

» Software-Fehler in der AMU-Software
» Software-Fehler in der ADS-Software

Recovery Mal3hahmen

* Wiederholen Sie den Befehl
+ Uberprifen Sie die Kommunikationsparameter zum ADS in der Grafischen
Konfiguration
- Type: 11 -RS232(3964R)
- Databits 8
- Stopbits 1
- Parity Even
- Baudrate: 9600
e Setzen Sie den ADS zurlck (Spannung aus/ein)

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 6 - 117



Meldungen ADS

6.8.7 Meldung 0986

Speicher-Fehler im ADS

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
ADS hardware error:<0986>

Erkannt von

« ADS

Mdogliche Ursachen

e 3V Lithium-Batterie im ADS leer
* ADS defekt
« Kommunikations-Fehler

Recovery Mal3hahmen

» Wiederholen Sie den Befehl
« Uberprifen Sie die Kommunikationsparameter zum ADS in der Grafischen
Konfiguration
- Type: 11 -RS232(3964R)
- Databits 8
- Stopbits 1
- Parity Even
- Baudrate: 9600
» Setzen Sie den ADS zuriick (Spannung aus/ein)
» Tauschen Sie die Batterie im ADS
» Tauschen Sie den ADS
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Meldungen AML/E

7 Meldungen AML/E

7.1 Logische Fehler im Anwendungsprogramm
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Logische Fehler im Anwendungsprogramm

7.1.1 Meldung 0301

Syntax-Fehler im AMU-Befehl an die Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NOO1 Syntax Fehler

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Syntax-Error %2 in command string from AMU.<301>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration) (Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Magliche Ursachen

* Unterschiedliche Adressen fiur Steuerung (T_ADR_RHO) oder AMU
(T_ADR_AMU) in KONFIG.DAT und grafischer Konfiguration

» Laufwerkstypen konfiguriert, die noch nicht in der Steuerungs-Software
bekannt sind

* Fehler im Befehls-Telegramm der AMU (Modul KRN/P) an die Steuerung

» Unterschiedliche Software-Versionen auf AMU und Steuerung

* Fehler in der Kommunikation

* Fehlfunktion in der Steuerungs-Software

Recovery Mal3Bhahmen

» Wiederholen Sie das Befehl
« Uberprufen Sie
- die KONFIG.DAT und die grafische Konfiguration
- die konfigurierten Laufwerkstypen
- den Befehlsstring im Trace KRN9
- die Software-Versionen
» Starten Sie die Steuerung neu

Seite 7 - 2 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Logische Fehler im Anwendungsprogramm

+ Starten Sie die AMU neu
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7.1.2

Logische Fehler im Anwendungsprogramm

Meldung 0302

Seite 7 -4

Uberlauf des Befehls-Speicher in der Roboter-Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NOO5 Roboter nicht bereit

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Buffer overflow %2. Too many messages from AMU to controller.

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Magliche Ursachen

» Befehle an nicht bereite Steuerung gesendet

» Zu viele Befehle hintereinander an die Steuerung gesendet
* Fehler in der Kommunikation

» Fehlfunktion in der Steuerungs-Software

Recovery Mal3hahmen

» Starten Sie die Steuerung neu

» Warten Siebeim Neustart immer die Referenzfahrt und Meldung STATUS:%2
ready<700> ab

» Befehle wiederholenWiederholen Sie die Befehle einzeln
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Logische Fehler im Anwendungsprogramm

7.1.3

Meldung 0303

Zeitlberschreitung bei der Befehlsausfuhrung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboterfehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%I1Timeout-Error %2. Tower- or E/I/F access is denied.<303>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mogliche Ursachen

* E/A-Einheit nach Bedienung nicht oder zu spat wieder geschlossen
(Zeit > D_Time2 in KONFIG.DAT)

* Relais in der E/A-Einheit defekt

» Kabelunterbrechung im Signalkabel zwischen E/A-Einheit und Roboter-Steue-
rung

¢ Quadroturm oder Hexaturm ist nicht bereit aufgrund eines vorausgegangenen
Fehlers (Wartezeit > DTimel)

Recovery MalRhahmen

« Uberprifen Sie
- ob die E/A-Einheit geschlossen ist
- die Eingangssignale der E/A-Einheit
- die Kabelverbindungen zur E/A-Einheit
e Starten Sie die Steuerung neu
+ Bei Inbetriebnahme: Uberpriifen Sie, ob Programmmodule fir die E/A-Einhei-
ten installiert sind

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 7 -5



Logische Fehler im Anwendungsprogramm

7.1.4 Meldung 0304

Physische Koordinaten im Befehl liegen aufRerhalb der Software-Endschalter

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO11 Koordinatenangabe flr falschen Roboter

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Coordinate sent by AMU is out of range %2.<0304>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Magliche Ursachen

» Falsche Teachpunkte in der Datei KRNREFPT.RO1
» Falsche Parameter flr Software-Endschalter
(G_Z MAXLIMIT, G_Z MINLIMIT) in KONFIG.DAT
» Falsche Koordinaten in der grafischen Konfiguration (AMUCONF.INI)
* Fehler in der Konstanten Datei AMUCONST.INI
» Falsche Version der Konstanten Datei AMUCONST.INI
* Fehler im Roboter-Steuerungsprogramm oder im AMU-Modul KRN/P

Recovery Mal3hahmen

» Teachen Sie die betroffenen Komponenten neu
» Kontrollieren Sie die Software-Endschalter in der Datei KONFIG.DAT
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Logische Fehler im Anwendungsprogramm

7.1.5 Meldung 0305

Zeitlberschreitung bei der Befehlsausfuhrung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NOO06 Roboterfehler (siehe vorausgehende Warnung)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Command from AMU has been canceled from %92.<305>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mogliche Ursachen

» Befehl wurde nicht komplett abgeschlossen aufgrund eines Fehlers in der
Ansteuerung der E/A-Einheit oder der Speichertiirme

* Relais in der E/A-Einheit defekt

* Unterbrechung im Signalkabel zwischen E/A-Einheit und Steuerung

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie
- ob vorausgehende Fehlermeldungen fir die Komponente im Log sind
- die Eingangssignale der E/A-Einheit (evtl. fehlt das Rolladensignal)

« Starten Sie die Steuerung neu

 Bei Inbetriebnahme: Uberpriifen Sie, ob das Programmodul fiir die E/A-Einheit
installiert ist
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7.2

Handlingfehler

Handlingfehler

7.2.1

Meldung 0401

Seite 7 -8

Am Greifer wurde unerwartet ein mechanischer Widerstand festgestellt

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N101 Roboter Crash beim Medium entnehmen/einlegen

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Crash sensor %2. Unexpected crash.<0401>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

 ELWSTK90.IRD
« ENEWGRIP.IRD
« PERMAN.IRD

Mdogliche Ursachen

* Medium wurde beinsET nicht richtig gegriffen:
- Laufwerksdefekt (Medium wird nicht mehr gentigend weit ausgeworfen)
- defekter Greifersensor oder anderer mechanischer Schaden am Greifer
- Handling fUrGET nicht korrekt eingerichtet
- falsche Teachpunkte-Datei oder falsche Referenzpunkt-Istwerte (P207 in der
rho Steuerung)
» Ausrichtpunkt nicht vorhanden oder nicht konfiguriert
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Handlingfehler

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie
- Handling farPUT undGET (evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- Greifer mit dem Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- die Referenzpunkte (Markierungen am Roboter)
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
» Konfigurieren Sie die Ausrichtstation
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Handlingfehler

7.2.2 Meldung 0402

Medium wurde nicht mit dem Greifer gefal3t

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N104 Medium verloren

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Tape not in gripper %2<0402>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

* ELW3480A.IRD
* ELW3490.IRD

« ENEWGRIP.IRD

Magliche Ursachen

» Unterprogramm wegen Differenzen zwischen erwarteten und realen Sensorsi-
gnalen gestartet.
» Sensor ,Bugel vorn“ ist beim Laufwerk-Handling oder Nachgreifen aktiviert:
- Sensor defekt
- Medium kann wegen Laufwerksdefekt oder falsch eingestelltem Laufwerk-
Handling nicht gegriffen werden
* Medium wurde verloren:
- Medium defekt
- Greifer defekt (Motor oder Mechanik)

Recovery Malinahmen

+ Uberprufen Sie
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- ein heruntergefallenes Medium auf Defekt und lagern Sie es tber die E/A-
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Handlingfehler

Einheit wieder ins Archiv ein
- das Laufwerk
- das Laufwerk-Handling
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7.2.3

Handlingfehler

Meldung 0403 (Warnung)

Seite 7 - 12

Unregelmaliigkeiten beim Greiferhandling.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N206 Medium kann nicht aus Einheit entnommen werden

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Tape control activated, please check the medium handling for %2<0403>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Magliche Ursachen

» Unterprogramm wegen Differenzen zwischen erwarteten und realen Senorsi-
gnalen gestartet

» Sensor ,Bugel vorne“ defekt

» Handling nicht korrekt eingestellt

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie
- den Befehl
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
- Handling furPUT undGET (evtl. Offsetwerte in
KONFIG.DAT korrigieren)
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Handlingfehler

7.2.4

Meldung 0404

399 E-2.4.0-20D-1.0

Befehl fir nicht definiertes Laufwerk.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO11l Koordinaten Angabe fur falschen Roboter

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Handling not configured.%2.<0404>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen

Konfiguration)

Erkannt von

ELW3480.IRD ELW3480A.IRD ELW_PHIL.IRD
ELW3490.IRD ELWAMM.IRD ELWSTK90.IRD
ELWS5180.IRD ELW5190.IRD ERACK.IRD
ELW7480.IRD ELW7490.IRD ELWOD_RE.IRD
ELWSMM.IRD ELWDZ2.IRD ELWSTKS80.IRD
ELWDLT.IRD ELWNTP.IRD ELW_VHS.IRD
ELWOD512.IRD ELWOD_JU.IRD INIT.IRD

Mdgliche Ursachen

« Laufwerkstyp in der Datei KONFIG.DAT in der Steuerung nicht konfiguriert
» Falsche Laufwerstypen in der grafischen Konfiguration definiert

« Falschen Befehl (mit nicht definierem Befehlscode) von der AMU an die Steue-

rung gesendet

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie

- die Laufwerke in der grafischen Konfiguration
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Handlingfehler

(Starten Sie nach Veranderung die AMU neu)
- die konfigurierten Laufwerkstypen in der Datei KONFIG.DAT
» den Befehlsstring im Trace KRN9
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Handlingfehler

7.2.5

Meldung 0405

Fehler beim Greifen der Kassette bei einem Laufwerk mit Klappe

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N206 Medium kann nicht aus Einheit entnommen werden

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Flap of requested mediumdevice for %2 is closed.<405>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

* ELW3480.IRD

Mogliche Ursachen

+ Laufwerk hat keinen Unload-Befehl bekommen
* Laufwerk ist defekt
« Greifersensor ,Bigel vorn“ ist defekt

Recovery Mallnahmen

* Senden Sie vom Host ein Unload-Befehl an das Laufwerk
+ Uberprifen Sie

- das Laufwerk
» Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
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Handlingfehler

7.2.6 Meldung 0406

Fehler beim Legen der Kassette in ein Laufwerk mit Klappe

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N207

Klappe an Bandstation kann nicht geschlossen werden

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Flap of requested device for %2 is open.<0406>

%1

%2

Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

* ELW3480.IRD
 ELWSTK90.IRD

Mdogliche Ursachen

* Beim Legen der Kassette konnte die Laufwerk-Klappe nicht geschlossen wer-
den

Handling nicht korrekt eingestellt

Mixed-Media-Greifer installiert (nicht fir Laufwerke mit Klappe vorgese-
hen)

Laufwerk defekt

Greifermechanik defekt

Unload-Befehl oder -Knopf wéhrend des Mount-Vorgangs betétigt

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie

das Laufwerk-Handling (evtl. Versatzwerte in KONFIG.DAT oder fur
Klappe schlieRen in ELW3480.DAT bzw. ELWSTK90.DAT korrigieren)
Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)

» das Laufwerk (Mechanik, korrekte Befehle)
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Handlingfehler

71.2.7

Meldung 0407

Ein Medium befindet sich noch im Greifer.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N105 Medium im Greifer verklemmt

Meldung im AMU LOG Control Center
%1Tape in gripper %2.<0407>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name der Steuerung

(Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

» ELWSTK90.IRD
* ELW3480.IRD

» ERACK.IRD

* INIT.IRD

Mogliche Ursachen

* Anlage abgeschaltet (Stromausfall) mit Medium im Greifer

« Handling nicht korrekt eingestellt

« Falscher Befehl fur aktuellen Zustand (z.B. Klappen schliel3en mit Medium im
Greifer)

Recovery Malinahmen

* Bringen Sie das Medium in die Problembox
* Lagern Sie das Medium Uber E/A-Einheit ein
+ Uberprifen Sie
- den Befehl
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch))
- Handling furPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
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7.2.8

Handlingfehler

Meldung 0408

Greifer hat Fehler trotz Ausrichten des Mediums

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21 from gripper during handling %2.<408>

%1 Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung
%3 (Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

* RACK.IRD

Magliche Ursachen

» Handling nicht korrekt eingestellt
* Medium defekt
» Greifer (Sensor oder Mechanik) defekt

Recovery Malinahmen

« Uberprufen Sie
- das Medium
- Handling fUrPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)

- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
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Handlingfehler

7.2.9 Meldung 0409 (Warnung)

Probleme beim Handling des Entladeknopfes

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Common warning %2.<409>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

ELW3480A ELW5190 ELWDLT
ELW3490 ELW7480 ELWOD512
ELW5180 ELW7490 ELWODJU
ELWSTKS80 ELW_PHIL ELWOD_RE
ELWSTK90

Mdgliche Ursachen

« Handling fur Bedienung Entladeknopf nicht oder nicht richtig eingestellt
« Greifer Sensor ,Bigel vorn“ defekt
» Entladeknopf defekt

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie
- das Greiferhandling flnload (evtl. korrigieren in der ELW*.DAT )
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)

e den Entladeknopf am Laufwerk
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7.2.10

Meldung 0412

Handlingfehler

Greifer kann nicht getffnet werden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Gripper not open %2.<0412>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters
(Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

ELW3480.IRD ELW3480A.1RD ELW_PHIL.IRD
ELW3490.IRD ELWAMM.IRD ELWSTK90.IRD
ELW5180.IRD ELW5190.IRD ERACK.IRD
ELW7480.IRD ELW7490.IRD ELWOD_RE.IRD
ELW8MM.IRD ELWDZ2.IRD ELWSTKS80.IRD
ELWDLT.IRD ELWNTP.IRD ELW_VHS.IRD
ELWOD512.IRD ELWOD_JU.IRD INIT.IRD
ENEWGRIP.IRD

Mdogliche Ursachen

* Greifermechanik fur Greiferoffnen verklemmt
* Sensor ,Greifer offen” defekt
* Druckluftversorgung defekt (z.B. Schlauch eingeklemmt)

Recovery Malinahmen
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Handlingfehler

« Uberprifen Sie
- die Greifersensoren (Greifer-Testprogramm)
- die Greifermechanik
(bewegen Sie die Greiferbacken von Hand)
- den Luftdruck am Greifer
» Tauschen Sie den Greifer
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7.2.11

Meldung 0413

Handlingfehler

Seite 7 - 22

Greifer kann nicht geschlossen werden.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%1Gripper not closed %2.<0413>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

ELW3480.IRD ELW3480A.1RD ELW_PHIL.IRD
ELW3490.IRD ELW4MM.IRD ELWSTK90.IRD
ELW5180.IRD ELW5190.IRD ERACK.IRD
ELW7480.IRD ELW7490.IRD ELWOD_RE.IRD
ELW8MM.IRD ELWDZ2.IRD ELWSTKS80.IRD
ELWDLT.IRD ELWNTP.IRD ELW_VHS.IRD
ELWOD512.IRD ELWOD_JU.IRD INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

« Greifermechanik fur ,Greifer-Offnen“ verklemmt
* Sensor ,Greifer zu" defekt
» Druckluftversorgung defekt

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie

- die Greifersensoren (Greifer-Testprogramm)
- die Greifermechanik

(bewegen Sie die Greiferbacken von Hand)
- den Luftdruck am Greifer

Problem Determination Guide
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* Tauschen Sie den Greifer
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7.2.12

Handlingfehler

Meldung 0416
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Der Sensor ,Bugel hinten“ am Greifer ist nicht aktiv

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Bow not in back position %2.<0416>

%1

%2

Kategorie der Meldung

(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
Name des Roboters oder der Steuerung
(Beschreibung aus der grafischen Konfiguration)

Erkannt von

 ELWB3480A.IRD
* ELW3490.IRD

« ELWSTKS80.IRD
« ELWSTK90.IRD
« ERACK.IRD

* INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

* Medium nicht richtig gegriffen:

Laufwerk defekt
Handling nicht richtig eingestellt

» Greifermechanik defekt
» Sensor ,Blgel hinten* defekt

Recovery Malinahmen

+ Uberprifen Sie

Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
Handling fGrPUT undGET

(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)

das Laufwerk
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Handlingfehler

7.2.13 Meldung 0417

Der Sensor ,Bligel vorn“ am Greifer ist nicht aktiv

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Bow not in front position %2<0417>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

» EBARCODE.IRD
* ELWAMM.IRD

» ELW8B8MM.IRD

» ELWDLT.IRD

« ELWODS512.IRD
» ELWOD_JU.IRD
» ELWOD_RE.IRD
« ELW_VHS.IRD

» ETEACH.IRD

* INIT.IRD

Mogliche Ursachen

« Bei der Uberprifung des ,Biigel vorn® Sensors fiir die nachfolgende Aktion
kommt das Sensorsignal nicht

* Greifermechanik defekt

» Sensor ,Bugel vorn“ defekt

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie den Greifer mit dem Greifer-Testprogramm
(evtl. Greifertausch)
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7.2.14

Meldung 0418

Handlingfehler

Seite 7 - 26

Medium ist aus dem Greifer gefallen.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N104

Medium verloren

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Tape lost.<0418>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

Erkannt von

ELW3480.IRD ELW3480A.IRD ELW_PHIL.IRD
ELW3490.IRD ELW4AMM.IRD ELWSTK90.IRD
ELW5180.IRD ELW5190.IRD ERACK.IRD
ELW7480.IRD ELW7490.IRD ELWOD_RE.IRD
ELW8MM.IRD ELWDZ2.IRD ELWSTKS80.IRD
ELWDLT.IRD ELWNTP.IRD ELW_VHS.IRD
ELWOD512.IRD ELWOD_JU.IRD INIT.IRD

Problem Determination Guide
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Handlingfehler

Mdgliche Ursachen

e Sensor ,Bugel vorn“ ist beim Laufwerk-Handling oder Nachgreifen aktiviert
- Sensor defekt
- Medium kann wegen Laufwerksdefekt oder falsch eingestelltem Laufwerk-
Handling nicht gegriffen werden
* Medium wurde verloren
- Medium defekt
- Greifer defekt (Pneumatik oder Mechanik)

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberpriifen Sie Sie ein evtl. heruntergefallenes Medium auf Defekt
e Lagern Sie das Medium uber die E/A-Einheit ein
+ Uberprifen Sie
- das Laufwerk
- Handling furPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
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7.2.15

Handlingfehler

Meldung 0419

Seite 7 - 28

Betriebsdruck fir den Geifer ist am Kompressor zu gering

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboterfehler (EXCP_AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%11Pressure too low%2.<0420>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.QLL

Mdogliche Ursachen

» Sicherungautomat F1 in der E/A-Einheit hat angesprochen

» Kompressor ausgeschaltet

» Kompressor defekt

» Drucksensor (bei alter Kompressorausfuhrung) nicht richtig eingestellt

Recovery Mal3hahmen

+ Uberpriifen Sie den Kompressor:
- Stromversorgung
- Drucksensor
- Dichtheit
» Tauschen Sie bei einem Kompressordefekt den Kompressor komplett
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Handlingfehler

7.2.16

Meldung 0420

kein Medium im Laufwerk gefunden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N206

Meldung im AMU LOG Control Center

Medium kann nicht aus Einheit entnommen werden

%1Tape not ejected from mediumdevice for %2.<0420>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

ELW3480.IRD ELW3480A.IRD ELW_PHIL.IRD
ELW3490.IRD ELW4MM.IRD ELWSTKO90.IRD
ELW5180.IRD ELW5190.IRD INIT.IRD
ELW7480.IRD ELW7490.IRD ELWOD_RE.IRD
ELW8SMM.IRD ELWDZ2.IRD ELWSTKS80.IRD
ELWDLT.IRD ELWNTP.IRD ELW_VHS.IRD

ELWOD512.IRD

ELWOD_JU.IRD

399 E-2.4.0-20D-1.0
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Handlingfehler

Mdogliche Ursachen

Medium benotigt mehr Zeit zum Entladen

Unload Befehl fehlt

Unload-Funktion im Laufwerk defekt

Laufwerk leer, ist aber in der AMU-Datenbank belegt (Laufwerk wurde zuvor
manuell entladen)

Greifersensoren defekt

Laufwerk-Handling nicht korrekt eingestellt

Recovery Mal3hahmen

Seite 7 - 30

Erh6hen Sie dikeep Verzégerungszeit in der Hostsoftware oder Parameter
D_WARTE_KEEP in KONFIG.DAT

Fuhren Sie detinload Befehl aus, evtl. misssen Sie den automatischen
Unload in der Datei KONFIG.DAT konfigurieren

Uberprifen Sie

- beim Laufwerk die Unload-Funktion

- den Laufwerk-Status (evtl. Datenbank korrigieren)

- die Greifersensoren (Greifer-Testprogramm)

- das Laufwerk-Handling

Teachen Sie das Laufwerk

Andern Sie Offsetwerte in der Datei KONFIG.DAT

Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Handlingfehler

7.2.17 Meldung 0422

Hoher mechanischer Widerstand beim Greifen des Mediums am Laufwerk

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N112 Crash bei Enthahme eines Mediums aus einer Einheit

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Crashsensor %2 during GET from mediumdevice.<0422>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

ELW3480.IRD ELW3480A.IRD ELW_PHIL.IRD
ELW3490.IRD ELW4MM.IRD ELWSTK90.IRD
ELW5180.IRD ELW5190.IRD INIT.IRD
ELW7480.IRD ELW7490.IRD ELWOD_RE.IRD
ELW8SMM.IRD ELWDZ2.IRD ELWSTKS80.IRD
ELWDLT.IRD ELWNTP.IRD ELW_VHS.IRD
ELWOD512.IRD ELWOD_JU.IRD

Mdgliche Ursachen

Laufwerksdefekt (Medium liegt nicht in ,Keepposition*
defekter Greifersensor, oder anderer mechanischer Schaden am Greifer
Handling fur Get nicht korrekt eingerichtet
falsche Teachpunkt-Datei oder falsche Referenzpunkt-Istwerte (P207 in der rho

Steuerung)

mehrere Medien im Laufwerk auf Grund eines Datenbank/Bedienfehlers

Recovery Mallnahmen

+ Uberpriifen Sie das Laufwerk
+ Uberprifen Sie das Handling fir PUT und GET (eventuell Offsetwerte in KON-

399 E-2.4.0-20D-1.0
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Handlingfehler

FIG.DAT korrigieren)
« Uberprifen Sie den Greifer mit Greifertestprogramm (eventuell Greifertausch)
« Uberpriifen Sie die Referenzpunkte (Markierungen am Roboter)
« Uberprifen Sie die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
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Handlingfehler

7.2.18

Meldung 0423

Hoher mechanischer Widerstand beim Ablegen des Mediums in das Laufwerk.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N113

Meldung im AMU LOG Control Center

Crash beim Einlegen eines Mediums in eine Einheit

%1Crashsensor %2 during PUT to mediumdevice.<0423>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

ELW3480.IRD ELW3480A.IRD ELW_PHIL.IRD
ELW3490.IRD ELW4AMM.IRD ELWSTK90.IRD
ELWS5180.IRD ELW5190.IRD INIT.IRD
ELW7480.IRD ELW7490.IRD ELWOD_RE.IRD
ELWSMM.IRD ELWDZ2.IRD ELWSTKS80.IRD
ELWDLT.IRD ELWNTP.IRD ELW_VHS.IRD
ELWOD512.IRD ELWOD_JU.IRD

Mdgliche Ursachen

* Medium wurde beinPUT nicht richtig im Laufwerk abgelegt:
- Laufwerksdefekt (Medium blockiert beim Einschieben)
- Greiferdefekt (defekter Greifersensor oder anderer mechanischer Schaden

am Greifer)

- Handling furPut nicht korrekt eingerichtet

- Mehrere Medien liegen im Laufwerk

Recovery Mal3hahmen

399 E-2.4.0-20D-1.0
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Handlingfehler

« Uberprifen Sie
- Handling furPUT undGET (evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
- Die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)

» Entfernen Sie Uberzahlige (falsche) Medien aus dem Laufwerk
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Handlingfehler

7.2.19 Meldung 0424

Betriebsdruck hat den Normalwert nach einem Druckabfall wieder erreicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

.9%1Pressure ok for 9%2.<0423>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mogliche Ursachen
» Kompressor hat Betriebsdruck wieder aufgebaut

Recovery Mallnahmen

* keine
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7.2.20

Meldung 0430

Handlingfehler

Sensor am Abfragestift ,Medium im Greifer* am Greifer wird nicht aktiv

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N208

Meldung im AMU LOG Control Center

Medium nicht aus Schacht zu entnehmen (3490)

%1Tape present sensor is defect for %2.<0430>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen

Konfiguration)

Erkannt von

ELW3480A.IRD ELW3490.IRD ELW4AMM.IRD
ELW5180.IRD ELW5190.IRD ELW7480.IRD
ELW7490.IRD ELW8MM.IRD ELWD2.IRD
ELWDLT.IRD ELWNTP.IRD ELWOD512.IRD
ELWOD_JU.IRD ELWOD_RE.IRD ELW_PHIL.IRD

ELWSTKS80.IRD

ELWSTK90.IRD

Maogliche Ursachen

* Sensor defekt

» Abfragestift verbogen

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberpriifen Sie den Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
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Handlingfehler

7.2.21

Meldung 0440

Kein Medium auf dem Stellplatz

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N402 Kein Medium auf spezifizierter Koordinate

Meldung im AMU LOG Control Center

%1The position is empty.<0440>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

Erkannt von

« EBARCODE.IRD

Mdgliche Ursachen

« Befehl auf leeren Stellplatz abgesetzt

« Medium in Datenbank falsch eingetragen

* Medium durch Bediener herausgenommen
* Greifer defekt

« Handling nicht richtig konfiguriert

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide

Seite 7 - 37



Handlingfehler

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprufen Sie den Befehl (richtige Koordinate eingegeben?)
» \Vergleichen Sie das Archiv mit der Datenbank (bei Differenzen bringen Sie die
Medien wieder auf ihre Homeposition oder gleichen die Datenbank ab

ACHTUNG!

ul

!h Es kann zu Differnzen mit dem Archivkatalog des Host-Rechners kommen.
Fuhren Sie nach Anderungen des Archivkatalogs oder eines AMU-Befehls
einen Upload zum Host-Archivkatalog aus( Dokumentation der Host-Soft-
ware).

* Lagern Sie herausgenommene Medien wieder ein
« Uberprufen Sie
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
- Handling farPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
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Handlingfehler

7.2.22 Meldung 0442

Hoher mechanischer Widerstand beim Greifen des Mediums

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N110 Crash bei Entnahme eines Mediums aus einer Box

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Crashsensor %2 during GET from rack.<0442>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

» ERACK.IRD

Mogliche Ursachen

Mdgliche Ursachen

* Medium wurde beinget nicht richtig gegriffen:
- Laufwerksdefekt (Medium wird nicht mehr gentigend weit ausgeworfen
- Handling furGet nicht korrekt eingerichtet
- mehrere Medien liegen im Laufwerk

« falsche Teachpunkt-Datei oder falscher Referenzpunkt-Istwert (P207)

« Handling flrPut nicht richtig eingestellt

* Greiferdefekt

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprufen Sie
- Handling fGrPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
- Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch)
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Handlingfehler

7.2.23 Meldung 0443

Hoher mechanischer Widerstand beim Abstellen des Mediums

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N111 Crash bei Abstellen eines Mediums in eine Box

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Crashsensor %2 during PUT to rack.<0443>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

« ERACK.IRD

Magliche Ursachen

* Medium wurde beinget nicht richtig gegriffen:
- Laufwerksdefekt (Medium wird nicht mehr gentigend weit ausgeworfen
- Greiferdefekt
- Handling furGet nicht korrekt eingerichtet
- falsche Teachpunkt-Datei oder falsche Referenzpunkt-Istwerte (P207)
» Anders Medium steht bereits auf dem Stellplatz
» Handling nicht richtig eingestellt
» Greifer defekt

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprufen Sie
- Handling farPUT undGET
(evtl. Offsetwerte in KONFIG.DAT korrigieren)
- die Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
» Greifer mit Greifer-Testprogramm (evtl. Greifertausch
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Barcode- und Teachfehler

7.3 Barcode- und Teachfehler

7.3.1 Meldung 0501

Roboter findet kein Teachlabel

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Teachlabel not recognized %2.<0501>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« ETEACH.IRD

Mdgliche Ursachen

* Teachsensor defekt
* Teachlabel nicht vorhanden oder verschmutzt
» Basiskoordinaten nicht fur Teachpunkt falsch

Recovery Malinahmen

* Reinigen Sie das Teachlabel
* Ermitteln Sie die Teachkoordinate mit PHG neu
« Uberprifen Sie den Teachsensor tberpriifen (evtl. Greifertausch)
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7.3.2

Barcode- und Teachfehler

Meldung 0502

Seite 7 - 42

Scanner kann keinen Barcode auf dem Medium ermitteln

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N304 Barcode Label nicht lesbar

Meldung im AMU LOG Control Center

%J1Barcode not recognized %2.<0502>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« EBARCODE.IRD

Mdogliche Ursachen

» Kein oder defektes Barcode-Label auf Medium
* Medium steht umgekehrt auf dem Stellplatz

» Barcodelesen nicht richtig eingestellt

» Barcodetyp oder Codelange nicht konfiguriert
» Scanner defekt

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie

- das Medium (Barcode-Label, Position)

- die Barcode-Lese-Einstellung (Offsets in KONFIG.DAT)
» Stellen Sie Barcodetyp und Codelange ein (Roboter-Testprogramm)
« Uberpriifen Sie den Scanner (evtl. Komponente tauschen)
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Barcode- und Teachfehler

7.3.3

Meldung 0505

Scanner ermittelt unterschiedlichen Barcode

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N306 Falsches Medium auf angegebener Koordinate

Meldung im AMU LOG Control Center

%J1lllegal barcode %2.<0505>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

» EBARCODE.IRD
* INIT.IRD

Mogliche Ursachen

* Auf dem Stellplatz steht ein anderes Medium (Volser) als in der Datenbank
angegeben:
- Medien manuell umgestellt/eingerdumt
- Vorausgegangener Fehler bei Datenbank-Handling
- Defekt im Scanner
« Leseposition falsch eingestellt (Nachbarbarcode wird gelesen)

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie
- den Stellplatz (Volser)
- den Eintrag in der Datenbank
(bringen Sie bei Differenzen die Medien auf die richtigen Stellplatze)
- das Barcodelesen
- Scanner (evtl. Komponente tauschen)
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7.3.4

Barcode- und Teachfehler

Meldung 0506

Seite 7 - 44

Physische Koordinaten fur Teach-Befehl liegen auf3erhalb der
Software-Endschalter.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1lllegal range %2 during teaching.<0506>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Roboters oder der Steuerung (Beschreibung aus der grafischen
Konfiguration)

Erkannt von

« ETEACH.IRD
« ETEST.IRD

Mdogliche Ursachen

» Abstand zum Teachlabel ist zu grol3, ,Bugel vorn* Sensor wird nicht ausgelost
» Crashsensor im Greifer ist aktiv

» Basis-Teachkoordinate ist falsch

» Teachlehre ist nicht in das Laufwerk eingelegt

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie den Teachvorgang

* Legen Sie die Teachlehre in das Laufwerk ein

» Ermitteln Sie den Basisteachpunk neu

« Uberprifen Sie den ,Biigel vorn“ Sensor (evtl. Greifer tauschen)
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Barcode- und Teachfehler

7.3.5 Meldung 0508 (Warnung)

Scanner ermittelt Barcode erst nach mehreren Leseversuchen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%J1retry reading barcode for %2.<0508>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

» EBARCODE.IRD

Mdgliche Ursachen

« Barcode beschadigt
» Leseposition nicht richtig konfiguriert
» Scanner defekt

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie
- das Medium (Barcode-Label)
- die Barcode-Lese-Einstellung (Offsets in KONFIG.DAT)
- den Scanner (evtl. Scanner tauschen)
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7.3.6

Barcode- und Teachfehler

Meldung 0509 (Warnung)

Scanner ermittelt unterschiedlichen Barcode

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Different volser read during action for %2.<0509>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« EBARCODE.IRD

Mdogliche Ursachen

» Barcode-Label stark beschadigt

» Leseposition falsch eingestellt (Nachbarstellplatz gelesen)
* Kommunikationsfehler

» Scanner defekt

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie
- das Medium (Barcodelabel, Position)
- die Barcode-Lese-Einstellung (Offsets in KONFIG.DAT)
- den Scanner (evtl. Komponente tauschen)

Seite 7 - 46 Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Barcode- und Teachfehler

7.3.7 Meldung 0510

Keine Kommunikation zwischen Steuerung und Scanner (nach 3 Versuchen abge-
brochen)

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N304 Barcode Label nicht lesbar

Meldung im AMU LOG Control Center

%1No Communication between RHO %2 and barcodereadingsystem.<0510>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

» EBARCODE.IRD
* INIT.IRD

Mdgliche Ursachen

« Schnittstellen-Parameter in der Steuerung falsch

« Schnittstellen-Wandler nicht richtig konfiguriert (Jumper)

* Spannungsversorgung fur Scanner oder Schnittstellen-Wandler fehlt
» Scanner defekt

« Kabelunterbrechung zwischen Steuerung und Scanner

» Schnittstelle Steuerung defekt

Recovery Malinahmen

+ Uberpriifen Sie die Schnittstellen-Parameter der Steuerung mit dem PHG

+ Uberpriifen Sie den Schnittstellen-Wandler (Jumper, Spannung, Kabel)

« Uberprifen Sie die Spannungsversorgung am Scanner

« Uberpriifen Sie die Kabel und die Schnittstelle der Steuerung

» Tauschen Sie den Scanner oder den Schnittstellen-Wandler bei einem Defekt

Information
Falls notwendig, kbnnen Sie vortibergehend mit dem Host-Befehl BOFF
(Handling ohne Barcodelesen) arbeiten.
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7.3.8

Barcode- und Teachfehler

Meldung 0511

Seite 7 - 48

Scanner ermittelt beim zweiten Leseversuch keine oder falsche Volser

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%Z1Different volser read during insert for %2.<0511>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« EBARCODE.IRD

Mdogliche Ursachen

» Barcode-Label stark beschadigt

» Leseposition falsch eingestellt (Nachbarstellplatz gelesen)
* Kommunikationsfehler

» Scanner defekt

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie die Barcode-Label
« Uberpriifen Sie die Leseposition (eventuell Offsets in KONFIG.DAT andern)
» Tauschen Sie den Scanner bei einem Defekt
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Barcode- und Teachfehler

7.3.9

Meldung 0513

Kommunikations-Stérungen zwischen Steuerung und Scanner

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%l1Communication retry between Rho and barcode scanner for %2.<0513>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

» EBARCODE.IRD

Mdgliche Ursachen

e Schnittstellen-Parameter in der Steuerung falsch

» Schnittstellen-Wandler nicht richtig konfiguriert (Jumper)

e Spannungsversorgung fir Scanner oder Schnittstellen-Wandler nicht stabil
» Scanner defekt

» Kabelunterbrechung zwischen Steuerung und Scanner

e Schnittstelle Steuerung defekt

e Erdung Scanner nicht vorhanden

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie

- die Scnittstellenparameter der Steuerung mit dem PHG

- den Schnittstellen-Wandler (Jumper, Spannung, Kabel)

- die Spannungsversorgung am Scanner

- die Kabel und die Schnittstelle der Steuerung
» Tauschen Sie den Scanner oder den Schnittstellen-Wandler bei einem Defekt
« Kontrollieren Sie die Scanner Erdung
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7.4

Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

7.4.1

Meldung 0603

Seite 7 - 50

Kommunikation zwischen Steuerung und Scanner nicht moglich

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Vision-system malfunction %2, recognized during initialization.<0603>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« EBARCODE.IRD

Mdogliche Ursachen

» Schnittstellen-Parameter in der Steuerung falsch

» Schnittstellen-Wandler nicht richtig konfiguriert (Jumper)

* Spannungsversorgung fur Scanner oder Schnittstellen-Wandler fehlt
» Scanner defekt

» Kabelunterbrechung zwischen Steuerung und Scanner

» Schnittstelle Steuerung defekt

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie die Schnittstellen-Parameter der Steuerung mit dem PHG

« Uberpriifen Sie den Schnittstellen-Wandler (Jumper, Spannung, Kabel)

« Uberprifen Sie die Spannungsversorgung am Scanner

« Uberprifen Sie die Kabel und die Schnittstelle der Steuerung

» Tauschen Sie den Scanner oder den Schnittstellen-Wandler bei einem Defekt
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Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

Information

Falls notwendig, kbnnen Sie vortibergehend mit dem Host-Befehl BOFF
(Handling ohne Barcodelesen) arbeiten.

Legen Sie ein 24 V Signal auf den Eingang E3.0 der Steuerung, wenn die
Initialisierung nicht komplett ist.
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7.4.2

Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

Meldung 0604

Seite 7 - 52

Pufferbatterie fir RAM in der Steuerung leer

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Battery of controller is empty %2, recognized during initialization.<0604>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdogliche Ursachen
» Pufferbatterie in CP/MEM Karte leer oder nicht angeschlossen

Recovery Mal3hahmen

* Tauschen Sie die Pufferbatterie aus
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Hardwarefehler Steuerung und Barcode-Lesesystem

7.4.3

Meldung 0605

Fehler in der Spannungsversorgung der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%11/0 powersupply malfunction %2, recognized during initialization.<0605>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdgliche Ursachen

e Spannungsversorgungskabel zu den E/AKarten oder NC-SPS-I/O-Karte defekt
* NC-SPS-I/O-Karte und E/A-Karte defekt

Recovery Mallnahmen

e Spannungsversorgung zu den E/A-Karten und NC/SP-10 Karten tberprifen
» Defekte Karten austauschen
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7.5

Statusmeldungen Roboter-Steuerung

Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.1

Meldung 0702
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Priafsummenfehler in der Datei KONFIG.DAT in der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NOO03 Gravierender Fehler im Setup File im Archiv-PC

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Wrong checksum, error in KONFIG.DAT %2, recognized during initializa-
tion.<0702>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

* Falsche Prufsumme in KONFIG.DAT
* Falsche Version KONFIG.DAT
+ Zeilenfehler in der Datei KONFIG.DAT

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Datei KONFIG.DAT in der Roboter-Steuerung
» Starten Sie die Steuerung neu
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.2

Meldung 0703

Softwaremodule mit falscher Versionsnummer in der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Different software versions in one or more modules for %2.<0605>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdgliche Ursachen

« Datei VERSION.DAT enthélt falsche Eintrage
» Falsche Softwaremodule aus anderen Versionen in der Steuerung aktiv

Recovery Mal3hahmen

e Setzen Sie das PHG-Echo auf 1, damit dort die falschen Module angezeigt
werden

» Kopieren Sie nur Module einer Version in die Roboter-Steuerung

« Kopieren Sie die korrekte VERSION.DAT in die Steuerung
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7.5.3

Statusmeldungen Roboter-Steuerung

Meldung 0710
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Tesprogramm ist mit PHG gestartet worden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Setup- / Testprogram for %2 entered by operator.<710>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

« Tastenkombination <Shift><Alt><Totmann> auf dem PHG gedrtickt

Recovery Malinahmen

* \lrlassen Sie das Roboter-Testprogramm
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

754 Meldung 0798

Fehler in einer der Konfigurations-Dateien in der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Error while reading 'Konfig.dat' at position %4 for %2.<0798>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration
%3 nicht verwendet
%4 Zeile des Fehlers in der Datei KONFIG.DAT

Erkannt von

« EPERMAN.IRD

Mdgliche Ursachen

* Falsche Version KONFIG.DAT

* Falsche Anzahl der Zeilen in der Datei KONFIG.DAT

» falscher Parameter ohne falsches Parameterformat in einer Zeile der KON-
FIG.DAT

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie die Datei KONFIG.DAT in der Roboter-Steuerung
» Starten Sie die Steuerung neu
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.5 Meldung 0799

Roboter beginnt mit Initialisierung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
%1%?2 is being initialized.<0799>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdogliche Ursachen
Statusmeldung wahrend der Roboter-Referenzfahrt

Recovery Mal3hahmen
* Warten Sie auf die AMU-Meldung <00700> (Roboter ist bereit)
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.6 Meldung 0802

Ein nicht erlaubter Befehl wurde von der Roboter-Steuerung empfangen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO1l1 Koordinaten Angabe fir falschen Roboter

Meldung im AMU LOG Control Center

%J1lllegal toweraddress %2.<0802>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mogliche Ursachen

» Speicherturm nicht korrekt konfiguriert in der Datei TKONFIG8.DAT der
Roboter-Steuerung

e Speicherturm nicht richtig konfiguriert in der grafischen Konfiguration der
AMU

« Syntaxfehler im Befehl flr Speicherturm

Recovery MalRhahmen

+ Uberprifen Sie:
- die Datei KONFIG.DAT in der Speicherturm-Steuerung
- die Namen der Speichertirme in der grafischen Konfiguration
- den Befehl mit Hilfe des Trace 9
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7.5.7

Statusmeldungen Roboter-Steuerung

Meldung 0805
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Ein Befehl mit nicht erlaubter Segmentnummer wurde von der Roboter-Steuerung
empfangen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO11l Koordinaten Angabe fiir falschen Roboter

Meldung im AMU LOG Control Center

%1lllegal segmentnumber %2.<0805>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

» Speicherturm mit falscher Segmentanzahl in der AMU definiert
* Kommunikationsfehler
* Fehler im Steuerprogramm

Recovery Malinahmen

» Wiederholen Sie den Befehl

« Uberpriifen Sie die Datei AMUCONST.INI in der AMU auf richtige Segment-
anzahl beim Speicherturm

» Befehl im Trace Uberprifen
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.8

Meldung 0811

Timeout des Turmsteuerprogramms ist abgelaufen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 allocated from robot 1.<0811>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

» HTURM.IRD
* QTURML1.IRD
* QTURMZ2.IRD

Mdgliche Ursachen

e Speicherturm wurde von Roboter angefordert, aber nicht wieder freigegeben:
- Geschwindigkeit mit PHG zu stark reduziert
- Roboterprogramm hat Fehler

Recovery Mal3hahmen

» Setzen Sie die Steuerung zuriick
« Wabhlen Sie eine groRere Geschwindigkeit
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7.5.9

Statusmeldungen Roboter-Steuerung

Meldung 0813

Timeout des Turmsteuerprogramms ist abgelaufen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboter Fehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 not accessed from robot 1.<0813>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

« HTURM.IRD
* QTURML1.IRD
* QTURMZ2.IRD

Mdogliche Ursachen

» Speicherturm wurde von Roboter angefordert, aber kein Handshake-Signal von
Speicherturm-Steuerprogramm empfangen:
- Software-Fehler in der Roboter-Steuerung
- Roboterprogramm abgebrochen

Recovery Mal3hahmen

» Setzen Sie die Steuerung zuriick
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.10

Meldung 0820

Qudroturm hat nicht korrekt referiert

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 %2 has no reference done.<0820>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

* QTURMLI.IRD
* QTURMZ2.IRD

Mdgliche Ursachen

e Probleme mit Antriebsverstéarker
« Referenzpunkt-Sensoren defekt
» Speicherturm-Steuerprogramm gestort

Recovery Malinahmen

« Uberprifen Sie die Signale der Referenzpunkt-Sensoren zum Quadroturm
» Starten Sie die Steuerung neu
« Uberpriifen Sie die Parameter in den Antriebsverstarkern
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.11 Meldung 0841

Hexaturm hat nicht korrekt referiert

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 %2 did no reference.<0841>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

« HTURM.IRD

Magliche Ursachen

* Probleme mit Parametern im Frequenzumrichter
» Referenzpunkt-Sensoren defekt
* Speicherturm-Programm gestort

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie die Referenzpunkt-Sensoren
* Setzen sie die Steuerung zurtick
» Uberprufen Sie die Parameter im Frequenzumrichter
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.12 Meldung 0841

Hexaturmhat nicht korrekt referiert

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1 %2 did no reference.<0841>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

» HTURM.IRD

Mogliche Ursachen

* Probleme mit Parametern im Frequenzumrichter
« Referenzpunksensoren defekt
e Speicherturmprogramm gestort

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie die Referenzpunktsensoren
* Setzen sie die Steuerung zurtick
» Uberprufen Sie die Parameter in dm Frequenzumrichter
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.13 Meldung 0842

Hexaturm erkennt den INPOS Sensor nicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1linpos-sensor not detected at %2<0842>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

« HTURM.IRD

Magliche Ursachen

* Probleme mit Parametern im Frequenzumrichter
* INPOS-Sensor defekt

* Speicherturm-Programm gestort

* Motorschitz defekt

» Bbei alteren Anlagen: Relais K4, K5 defekt

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie die INPOS-Sensoren

» Setzen Sie die Steuerung zuriick

« Uberprifen Sie die Parameter im Frequenzumrichter

« Uberpriifen Sie Motorschiitz und Relais (wenn vorhanden)
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.14 Meldung 0843

Hexaturm erkennt den CHECK Sensor nicht

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Problem with check-sensor or frequency converter at %2.<0843>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

» HTURM.IRD

Mogliche Ursachen

* Probleme mit Parametern im Frequenzumrichter
* CHECK-Sensor defekt

e Speicherturm-Pprogramm gestort

* Motorschitz defekt

« Bbei alteren Anlagen: Relais K4, K5 defekt

Recovery MalRhahmen

+ Uberprifen Sie die CHECK-Sensoren

e Setzen sie die Steuerung zuriick

« Uberprifen Sie die Parameter im Frequenzumrichter

« Uberpriifen Sie Motorschiitz und Relais (wenn vorhanden)
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7.5.15

Statusmeldungen Roboter-Steuerung

Meldung 0844
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Hexaturm erkennt nicht die Segment-Positionierung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 did not reach it’s position.<0844>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

« HTURM.IRD

Magliche Ursachen

* Probleme mit Parametern im Frequenzumrichter
» Positions-Sensoren defekt

* Speicherturm-Programm gestort

* Motorschitz defekt

» Bbei alteren Anlagen: Relais K4, K5 defekt

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie die Positions-sensoren

» Setzen Sie die Steuerung zuriick

« Uberprifen Sie die Parameter im Frequenzumrichter

« Uberpriifen Sie Motorschiitz und Relais (wenn vorhanden)
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Statusmeldungen Roboter-Steuerung

7.5.16

Meldung 0845

Frequenzumrichter reagiert nicht auf Eingangssignale

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Problem with the frequency converter at %2.<0845>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

» HTURM.IRD

Mogliche Ursachen

* Probleme mit Parametern im Frequenzumrichter
e Frequenzumrichter defekt
* Hexaturm-Motoren defekt

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie den Frequenzumrichter (Fehlerregister P930)
e Setzen Sie die Steuerung zuriick
+ Uberpriifen Sie die Parameter im Frequenzumrichter

399 E-2.4.0-20D-1.0 Problem Determination Guide Seite 7 - 69



7.5.17

Statusmeldungen Roboter-Steuerung

Meldung 0846
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Timeout Roboter, weil Turmzugriff nicht moglich ist

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Robot did not finish the action at %2.<0846>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

« HTURM.IRD

Magliche Ursachen

* Probleme mit Parametern im Frequenzumrichter
» Positions-Sensoren defekt

* Speicherturm-Programm gestort

* Motorschitz defekt

» Bei édlteren Anlagen: Relais K4, K5 defekt

Recovery Mal3hahmen

+ Uberprifen Sie die Positions-Sensoren

» Setzen sie die Steuerung zuriick

« Uberprifen Sie die Parameter im Frequenzumrichter

« Uberpriifen Sie Motorschiitz und Relais (wenn vorhanden)

Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Fehlermeldungen E/A-Einheit

7.6 Fehlermeldungen E/A-Einheit

7.6.1 Meldung 0903

Tur der E/A-Einheit ist nicht korrekt geschlossen

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N501 Tur des E/A-Schachtes ist nicht geschlossen

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Door not closed at initialization %2.<0903>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des E/A-Einheit oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdogliche Ursachen

e Tur E/A-Einheit vom Bediener bei letzter Aktion nicht korrekt geschlossen
» Tur E/A-Einheit wieder gedffnet:

- Tur mechanisch deformiert

- mechanische Verriegelung nicht korrekt justiert

- Turverriegelung defekt
e Signalunterbrechung fur Eingang Roboter-Steuerung

-E/A-Einheit Tur geschlossen*

Recovery Mal3hahmen

e Schlie3en Sie die Tur der E/A-Einheit

« Kontrollieren Sie die Verriegelung

» Ersetzen Sie evtl. den defekten Schalter

« Uberprifen Sie das Signal fir “Tir geschlossen®
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7.6.2

Fehlermeldungen E/A-Einheit

Meldung 0923 (Warnung)

Seite 7 - 72

Problembox ist bei Bedienung der E/A-Einheit nicht entleert worden.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 not empty.<0823>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Magliche Ursachen

» Operator hat bei der Bedienung vergessen, die E/A-Einheit zu leeren
» Lichtschranke fir Problembox ist defekt

Recovery Mal3hahmen

» Entleeren Sie die Problembox
» Kontrollieren Sie die Lichtschranke und die Signalleitung

Problem Determination Guide 399 E-2.4.0-20D-1.0



Fehlermeldungen E/A-Einheit

7.6.3 Meldung 0924 (Warnung)

E/A-Einheit wurde durch Bediener angefordert, aber nicht bedient

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%?2 requested by operator, nothing changed.<0924>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Mogliche Ursachen

» Kein Handlingkoffer aus E/A-Einheit zum Bestlicken/Entleeren entnommen
* Rollenschalter oder Signalleitungen fur Signal ,Handlingkoffer in E/A-Einheit
eingestellt* defekt

Recovery Mal3hahmen

« Entnehmen Sie die Handlingkoffer zum Bedienen aus der E/A-Einheit
« Kontrollieren Sie die Schalter und Signalleitungen
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

7.6.4 Meldung 0926

Probleme mit dem Rolladen der E/A-Einheit

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

%J1Shutter %2 needs too much time for closing.<0926>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)

%2 Name des Speicherturms oder der Steuerung (Beschreibung aus grafischer
Konfiguration)

Erkannt von

* INIT.IRD

Magliche Ursachen

* Rolladen verklemmt

» Sicherungsautomat F1 in der E/A-Einheit abgefallen

* Rolladenmotor tberhitzt

* Rolladenmotor defekt

* Interne Endlagenschalter vom Rolladen verstellt

» Endlagenschalter ,Rolladen unten” oder dessen Signalleitung defekt

Recovery Mal3Bhahmen

« Uberprifen Sie das Signal und den Endlagenschalter ,Rolladen unten*

« Uberpriifen Sie die Sicherung in der E/A-Einheit

+ Uberpriifen Sie den Rolladen (Motor, Mechanik, interne Endlagenschalter)
» Tauschen Sie den kompletten Rolladen bei einem Defekt
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Fehlermeldungen E/A-Einheit

7.6.5 Meldung 0927

Handlingkoffer in der E/A-Einheit fehlt.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

AML message:<0927>

Erkannt von

* INIT.IRD

Mdgliche Ursachen

e Operator vergall, einen oder mehrere Handlingkoffer wieder in die E/A-Einheit
einzustellen

* Rollenschalter oder Signalleitungen fir Signal ,Handlingkoffer in E/A-Einheit
eingestellt* defekt

Recovery Mal3hahmen

» Stellen Sie alle Handlingkoffer in die E/A-Einheit ein
« Kontrollieren Sie die Schalter und Signalleitungen
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7.7

Meldungen ADS

Meldungen ADS

7.7.1

Meldung 0980

ADS hat die Verbindung zur Steuerung im Automatik-Mode des Schalters

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
ADS is switched to this AMU.(Automatic Mode)<0980>

Erkannt von

« ADS

Magliche Ursachen

+ ADS erhielt Befehl zum Umschalten:
- Status-Befehl mit OptionR1 auf der AMU
- ROSA-Befehl der Host-Software

Recovery Malinahmen

 Uberpriifen Sie, ob die Hosts mit der richtigen AMU Verbindung haben
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Meldungen ADS

71.7.2

Meldung 0981

ADS hat keine Verbindung zur Steuerung im Automatik-Mode des Schalters

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
ADS is switched to other AMU.(Automatic Mode)<0981>

Erkannt von

« ADS

Mdgliche Ursachen

* ADS erhielt Befehl zum Umschalten von anderer AMU:
- Status-Befehl mit OptionR1 auf der AMU
- ROSA-Befehl der Host-Software

Recovery Mal3hahmen

« Uberpriifen Sie, ob die Hosts mit der richtigen AMU Verbindung haben
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7.7.3

Meldungen ADS

Meldung 0982

Seite 7 - 78

ADS wurde manuell umgeschaltet zu und hat Verbindung zu der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
ADS is switched to this AMU.(Manual Mode)<0982>

Erkannt von

« ADS

Mdogliche Ursachen

» Operator betatigte ADS Schalter

Recovery Mal3hahmen

» Schalten Sie fir den Betrieb der Dual-AMU den ADS auf AUTO
 Uberpriifen Sie, ob die Hosts mit der richtigen AMU Verbindung haben

Problem Determination Guide
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Meldungen ADS

7.7.4 Meldung 0983

ADS wurde manuell umgeschaltet zu und keine Verbindung zu der Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
ADS is switched to other AMU.(Manual Mode)<0983>

Erkannt von

« ADS

Mdgliche Ursachen

« Operator betatigte ADS Schalter

Recovery Mal3Bhahmen

e Schalten Sie fir den Betrieb der Dual-AMU den ADS auf AUTO
+ Uberprifen Sie, ob die Hosts mit der richtigen AMU Verbindung haben
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Meldungen ADS

7.7.5 Meldung 0984

Fehler in der Befehls-Syntax zum ADS

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center

Syntax-Error in command string from AMU to ADS.<0984>

Erkannt von

« ADS

Mdogliche Ursachen

 Kommunikations-Fehler

» Konfigurations-Fehler in der AMU

» Software-Fehler in der AMU-Software
» Software-Fehler in der ADS-Software

Recovery Mal3Bhahmen

* Wiederholen Sie den Befehl
+ Uberprifen Sie die Kommunikationsparameter zum ADS in der Grafischen
Konfiguration
- Type: 11 -RS232(3964R)
- Databits 8
- Stopbits 1
- Parity Even
- Baudrate: 9600
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Meldungen ADS

7.7.6 Meldung 0985

Kommunikations-Protokoll-Fehler zum ADS

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
3964R communication error (ADS).<0984>

Erkannt von

« ADS

Mdgliche Ursachen

* Kommunikations-Fehler

« Konfigurations-Fehler in der AMU

» Software-Fehler in der AMU-Software
» Software-Fehler in der ADS-Software

Recovery Mal3hahmen

* Wiederholen Sie den Befehl
+ Uberprifen Sie die Kommunikationsparameter zum ADS in der Grafischen
Konfiguration
- Type: 11 -RS232(3964R)
- Databits 8
- Stopbits 1
- Parity Even
- Baudrate: 9600
e Setzen Sie den ADS zurlck (Spannung aus/ein)
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Meldungen ADS

7.7.7 Meldung 0986

Speicher-Fehler im ADS

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

keine Meldung an den Host

Meldung im AMU LOG Control Center
ADS hardware error:<0986>

Erkannt von

« ADS

Mdogliche Ursachen

e 3V Lithium-Batterie im ADS leer
* ADS defekt
« Kommunikations-Fehler

Recovery Mal3hahmen

» Wiederholen Sie den Befehl
« Uberprifen Sie die Kommunikationsparameter zum ADS in der Grafischen
Konfiguration
- Type: 11 -RS232(3964R)
- Databits 8
- Stopbits 1
- Parity Even
- Baudrate: 9600
» Setzen Sie den ADS zuriick (Spannung aus/ein)
» Tauschen Sie die Batterie im ADS
» Tauschen Sie den ADS
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Meldungen Steuerung AML/J

8 Meldungen Steuerung AML/J

8.1 Logische Fehler im Anwendungsprogramm
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Logische Fehler im Anwendungsprogramm

8.1.1 Meldung 0301

Syntax-Fehler im AMU-Befehl an die Steuerung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NOO1 Syntax Fehler

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Syntax-Error %2 in command string from AMU.<301>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name der Steuerung (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« ROBO.PMC

Mdogliche Ursachen

* Fehler im Befehl Telegramm der AMU (Modul KRN/P) an die Steuerung
(Variable P2 < 0 oder > 6 oder R4)

» Unterschiedliche Software-Versionen auf AMU und der Steuerung

* Fehler in der Kommunikation

» Fehlfunktion in der Steuerungssoftware

Recovery Mal3hahmen

» Befehl wiederholen

» Rilcksetzen der Steuerung, Neustart AMU
» Befehls-String in Trace Uberprifen

» Software-Versionen tberprifen
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Logische Fehler im Anwendungsprogramm

8.1.2

Meldung 0303

Zeitlberschreitung bei der Befehlausfihrung

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N102 Timeout (Roboterfehler)

Meldung im AMU LOG Control Center

%I1Timeout-Error %2. Tower- or E/I/F access is denied.<303>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name der Steuerung (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« ROBO.PMC  (F_SYNTAX)

Mdgliche Ursachen

« E/A-Einheit nach Bedienung nicht oder zu spat wieder geschlossen
* Relais in der E/A-Einheit defekt
« Kabelunterbrechung im Signalkabel zwischen E/A-Einheit und PMAC Karte

Recovery Mal3hahmen

« Uberprufen Sie, ob die E/A-Einheit geschlossen ist

» Kontrollieren Sie die Eingangssignale der E/A-Einheit

+ Bei Inbetriebnahme: Uberprifen Sie, ob Programm-Module fiir die richtige
Anzahl E/A-Einheiten installiert sind

» Kontrollieren Sie die Modulplatine und die Kabelverbindungen
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8.1.3

Logische Fehler im Anwendungsprogramm

Meldung 0304

Seite 8-4

Physische Koordinaten im Befehl liegen aufRerhalb der Software-Endschalter

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO11 Koordinatenangabe flr falschen Roboter

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Coordinate sent by AMU is out of range %2.<0304>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name der Steuerung (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

- ROBO.PMC  (F_COORDINATE)

Mdogliche Ursachen

» Falsche Teachpunkte in der Datei KRNREFPT.R00

» Falsche Parameter fiir Software-Endschalter oder Getriebefaktor

» Falsche Koordinaten in der grafischen Konfiguration (AMUCONF.INI)
» Fehler oder falsche Version der Konstante- Datei AMUCONST.INI

* Fehler im Roboter-Steuerungsprogramm oder AMU KRN/P

Recovery Malinahmen

» Teachen Sie die Komponente neu
* Ermitteln Sie erneut dietetor Limits (PMMaint)
« Uberpriifen Sie die Parameter fiir die Getriebefaktoren
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Handlingfehler

8.2

Handlingfehler

8.2.1

Meldung 0401

Am Greifer wurde unerwartet ein mechanischer Widerstand festgestellt

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N101 Roboter Crash beim Medium entnehmen/einlegen

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Coordinate sent by AMU is out of range %2.<0304>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name der Steuerung (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« NEWGRIP.PMC (F_CRASH)

Mdgliche Ursachen

¢ Medium wurde bein&ET nicht richtig gegriffen:
- Laufwerksdefekt (Medium wird nicht mehr gentigend weit ausgeworfen)
- Greiferdefekt (defekter Greifersensor, loser Zahnriemen oder anderer mecha-
nischer Schaden am Greifer)
- Handling fUrGET nicht korrekt eingerichtet
- Falsche Teachpunkt-Datei oder falsche Home Offset Werte
e Ausrichtpunkt nicht vorhanden oder nicht konfiguriert

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprifen Sie
- Das Handling mit PMMaint (evtl. Korrekturwerte nRiatch nachjustieren)
- Greifer mit Greifertest (evtl. Greifertausch)
- Homeoffset miMotor Limits
- Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
« Konfigurieren Sie Ausrichtstation
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8.2.2

Handlingfehler

Meldung 0402

Seite 8- 6

Medium wurde nicht mit dem Greifer gefal3t

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N104 Medium verloren

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Tape not in gripper %2<0402>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name der Steuerung (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« ROBO.PMC (F_NOTAPE)
« NEWGRIP.PMC
« GRIPPER.PMC

Mdogliche Ursachen

» Sensor Abfragestift ,Medium vorhanden® (Bligel) vordere Position ist beim
Laufwerkshandling oder Nachgreifen aktiviert
- Sensor defekt
- Medium kann wegen Laufwerksdefekt oder falsch eingestelltem Laufwerks-
handling nicht gegriffen werden
* Medium wurde verloren:
- Medium defekt
- Greifer defekt (Motor oder Mechanik)

Recovery Mal3hahmen

« Uberprifen Sie:
- den Greifer mit PMMaint
- Eventuell heruntergefallenes Medium auf Defekt (Einlagerung tiber E/A-
Einheit)
- Laufwerk
- Das Handling mit PMMaint (evtl. Korrekturwerte niatch nachjustieren)
 Initialisieren Sie die Schrittmotoren nekripper Init)
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Handlingfehler

8.2.3

Meldung 0403 (Warnung)

Unregelmaliigkeiten beim Greiferhandling

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N206 Medium kann nich aus Einheit enthnommen werden

Meldung im AMU LOG Control Center
%1Tape control activated, please check the medium handling for %2<0402>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name der Steuerung (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« ROBO.PMC  (F_CASSCHECK)

Mdgliche Ursachen

« Falsches Befehl fir die SituatioPT ohne MediumgET mit Medium)
» Sensor Abfragestift ,Medium vorhanden* vorne defekt
« Handling nicht korrekt eingestellt

Recovery Mal3Bhahmen

+ Uberprufen Sie
- Den Befehl
- Den Greifer mit Greifertest (evt.l Greifertausch)
- Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)
- Das Handling mit PMMaint (evtl. Korrekturwerte nRiatch nachjustieren)
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8.24

Handlingfehler

Meldung 0404

Seite 8- 8

Befehl fir nicht definiertes Laufwerk.

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO11l Koordinaten Angabe fiir falschen Roboter

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Handling not configured.%2.<0402>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name der Steuerung (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

ROBO.PMC  (F_ARGUMENT)

Mdogliche Ursachen

» Variable P6 (DEVTYP) im AMU Befehl zur PMAC fur die Laufwerksbedie-
nung ist nicht in den Variablen P500 - P699 definiert

Recovery Malinahmen

 Uberprifen Sie:
- Die definierten Laufwerke in déraphical Configuration (nach Verande-
rung AMU Neustart durchfiihren)
- Laufwerks- Definitionen in den Parametern P500 - P699)
» \ergleichen Sie die konfigurierten Werte mit dem Wert PMACVALUE in der
AMUCONST.INI
« Uberprifen Sie den Befehl mit Trace KRN 9 (Variable P6)
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Handlingfehler

8.2.5

Meldung 0407

Ein Medium befindet sich noch im Greifer

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

N105 Medium im Greifer verklemmt

Meldung im AMU LOG Control Center
%1Tape in gripper %2.<0407>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name der Steuerung (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

- ROBO.PMC  (F_TAPE)
« BOX.PMC
« GRIPPER.PMC

Mdgliche Ursachen

* Anlage abgeschaltet (Stromausfall) mit Medium im Greifer
e Fehler in der Handlings-Einstellung am Linearregal

Recovery Mal3hahmen

« Bringen Sie das Medium mit eine®UT in die Problembox (Uber E/A-Einheit
wieder einlagern)

+ Uberprifen Sie

* Teachpunkte (Nachteachen mit Trace KRN 8)

« das Handling mit PMMaint (evtl. Korrekturwerte rRiatch nachjustieren)

» den Greifer mit Greifertest (evt.l Greifertausch)
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Handlingfehler

8.2.6 Meldung 0412

Greifer kann nicht getffnet werden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1Gripper not open %2.<0412>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« NEWGRIP.PMC (F_NOTOPEN)
« UNIT.PMC

« RACK.PMC

« BOX.PMC

Mdogliche Ursachen

» Greifermechanik fur Greiferoffnen verklemmt

» Sensor ,Greifer offen” defekt

» Stérung in der Schrittmotor-Steuerung

» Schrittmotor Greifer 6ffnen/schlieRen hat Schritte verloren (Bewegungs-Befehl
nicht vollstandig ausgefihrt)

Recovery Mallnahmen

« Uberprifen Sie
- Den Greifer mit Greifertest (evt.| Greifertausch)
- Initialisieren Sie die Schrittmotoren nekripper Init)
- Das Handling mit PMMaint (evtl. Korrekturwerte nRiatch nachjustieren)
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Handlingfehler

8.2.7 Meldung 0413

Greifer kann nicht geschlossen werden

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%1%1Gripper not closed %2.<0413>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name des Roboters (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

* NEWGRIP.PMC (F_NOTCLOSED)
* UNIT.PMC

* RACK.PMC

« BOX.PMC

Mdogliche Ursachen

« Greifermechanik fur Greiferoffnen verklemmt

» Sensor ,Greifer offen” defekt

e Stérung in der Schrittmotor-Steuerung

« Schrittmotor Greifer 6ffnen/schliel3en hat Schritte verloren (Bewegungs-Befehl
nicht vollstéandig ausgefihrt)

Recovery Mallnahmen

« Uberprifen Sie

- Den Greifer mit Greifertest (evt.| Greifertausch)

- Das Handling mit PMMaint (evtl. Korrekturwerte nRiatch nachjustieren)
 Initialisieren Sie die Schrittmotoren nekri{pper Init)
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Handlingfehler

8.2.8 Meldung 0416

Der hintere Sensor des Abfragestifts ,Medium vorhanden“ im Greifer (Blgel) ist
nicht aktiv

Host Fehlernummer im ABBA/1 Format

NO16 Roboter Fehler (EXCP-AUS 5001)

Meldung im AMU LOG Control Center

%21Bow not in back position %2.<0416>

%1 Kategorie der Meldung
(INFORMATION:, WARNING:, STATUS:, ERROR:)
%2 Name der Steuerung (Beschreibung aus grafischer Konfiguration)

Erkannt von

« UNITPMC  (F_NOTBUEGEL_H)
« RACK.PMC

« BOX.PMC

« GRIPPER.PMC

Magliche Ursachen

» Medium nicht richtig gegriffen:
- Laufwerk defekt
- Handling nicht richtig eingestellt
» Greifermechanik defekt (Abfragestift verbogen)
* Hintere Sensor des Abfragestifts ,Medium vorhanden* defekt

Recovery Mal3hahmen

 U