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KAPITEL 1

OmniDriveModule

| Als PDF herunterladen!

Mit den Neobotix OmniDriveModules konnen Ingenieure und Entwickler schnell und komfortabel eigene, individuelle
Roboterfahrzeuge mit omnidirektionalem Antrieb aufbauen. Im Gegensatz zu anderen Kinematiken erlauben es die
OmniDriveModules einem mobilen Roboter, sich auch auf Untergriinden zu bewegen, die nicht ideal flach und sauber
sind.

Diese Module wurden fiir die Forschung und Entwicklung konzipiert und miissen vom Kunden modifiziert und ver-
vollstandigt werden, ehe sie eingesetzt werden konnen. Einige wichtige Punkte miissen bei der Arbeit mit den Omni-
DriveModules beachtet werden:

* Das OmniDriveModule ist eine unvollstindige Maschine und nicht fiir die unmittelbare Verwendung geeignet.

! https://neobotix-docs.de/hardware/de/OmnidriveModule.pdf
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* Die Antriebsverstirker werden mit Standardeinstellungen ausgeliefert. Einige dieser Einstellungen miissen ge-
gebenenfalls an auBlergewohnliche Einsatzbedingungen angepasst werden, ehe das Modul verwendet werden
kann.

¢ Da es sich um eine unvollstindige Maschine handelt, kann fiir das OmniDriveModule keine vollstindige CE-
Konformitét bescheinigt werden.

e Um das von den EU-Richtlinien geforderte Sicherheitsniveau zu erreichen, muss das OmniDriveModule vom
Kunden in eine andere Maschine eingebaut werden. Es konnen zusitzliche Sicherheitsfunktionen notwendig
sein, um den sicheren Betrieb der gesamten Maschine zu garantieren.

¢ Vom Kunden ist eine Risikobeurteilung vorzunehmen und die Konformitit des resultierenden Gesamtsystems
mit allen anwendbaren EU-Richtlinien festzustellen.

* Einzig der Betreiber ist fiir den sicheren Betrieb des OmniDriveModule verantwortlich und haftbar.

1.1 Produktbeschreibung

Bei dem Neobotix OmniDriveModule handelt es sich um eine zweiachsige Antriebseinheit fiir mobile Roboterfahr-
zeuge und dhnliche Anwendungen.

Das Modul enthilt zwei leistungsfiahige, biirstenlose Servomotoren mit je einem Servoantriebsverstirker (,, Whistle
10/60* von Elmo Motion Control). Beide Verstirker werden tiber eine gemeinsame Platine versorgt und an den CAN-
Bus angeschlossen. Einer der Motoren treibt das Antriebsrad des Moduls, wéihrend der andere dessen Ausrichtung um
die Hochachse iibernimmt. Beide Achsen konnen endlos drehen und erlauben es einem omnidirektionalen Roboter
damit, sich kontinuierlich und ohne Endlagen der Rider zu bewegen. Die Ausrichtung der Drehachse ist durch einen
integrierten induktiven Positionsschalter moglich.

Aufgrund der hohen Ubersetzungsverhiltnisse der Schneckengetriebe sind im allgemeinen keine Bremsen erforder-
lich. Dadurch konnen der Energieverbrauch und die Hitzeentwicklung des Moduls signifikant reduziert werden. Beide
Motoren konnen optional mit Sicherheitsbremsen versehen werden, um ein besonders hohes Sicherheitsniveau zu
erreichen.

1.1.1 Komponenten

Das OmniDriveModule besteht aus den folgenden Komponenten:
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Getriebegehduse

Fahrmotor Antriebsverstarker

Drehmotor

Anfriebsrad - Radtrager

1.1.2 Mogliche Kinematiken

Die OmniDriveModules konnen in verschiedenen Antriebskinematiken eingesetzt werden, um den Anforderungen der
jeweiligen Anwendung gerecht zu werden. Dabei hat jede Kinematik ihre eigenen Vor- und Nachteile. Die gebriuch-
lichsten Varianten sind die folgenden:

1.1.2.1 1 OmniDriveModule mit 2 Bockrollen

Diese Konfiguration ist kostengiinstig und einfach anzusteuern. Die Moglichkeit, dass die Rider bei bestimmten Be-
wegungen blockieren besteht zwar, ist aber ausgesprochen gering.

Mit dieser Konfiguration sind keine omnidirektionale Bewegungen moglich, da das Fahrzeug immer dem OmniDrive-
Module folgt.
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1.1.2.2 3 OmniDriveModules

2 @

Diese Konfiguration bietet eine hohe Stabilitit fiir kleinere Roboter, ist statisch bestimmt und erméglicht voll omnidi-
rektionale Bewegungen.

Alle drei Antriebe miissen jederzeit korrekt ausgerichtet sein, um Schlupf und Blockieren zu vermeiden. Aulerdem
muss der Winkel zwischen den Antriebsridern immer dem aktuellen Drehpunkt der gesamten Plattform angepasst
werden.

1.1.2.3 4 OmniDriveModules

t:: .l:-:|

Diese Konfiguration ist die bei Servicerobotern verbreitetste, weil sie auch gro3en und schweren Robotern eine hohe
Stabilitét bietet. Ihre statische Uberbestimmtheit ist in den meisten Fillen kein Problem, da alle Réder jederzeit aktiv
angetrieben werden.

Alle vier Antriebe miissen immer korrekt ausgerichtet sein, um Schlupf und Blockieren zu vermeiden. AuBerdem muss
der Winkel zwischen den Antriebsrddern immer dem aktuellen Drehpunkt der gesamten Plattform angepasst werden.

1.1.3 Besondere Eigenschaften

1.1.3.1 Separate Logikversorgung

Die Antriebsverstirker der OmniDriveModules besitzen einen separaten Anschluss fiir die Versorgung der Logik. Bei
einem Not-Halt kann dadurch die Hauptversorgungsleitung unterbrochen werden, ohne dass der interne Mikroprozes-
sor oder die Positionssensoren betroffen sind.

Bei einem Not-Halt lassen sich somit die gefahrbringende Spannung abschalten und alle Bewegungen anhalten, wih-
rend die CAN-Kommunikation und die Positionsiiberwachung unbeeintriachtigt weiter laufen.
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1.1.3.2 Positionsschalter

Ein an den Antriebsverstirker der Drehachse angeschlossener induktiver Schalter kann fiir Referenzfahrten dieser
Achse verwendet werden.

Aufgrund geringfiigiger Abweichungen im Fertigungs- und Montageablauf unterscheiden sich die Referenzpositionen
der OmniDriveModules minimal voneinander. Aus diesem Grund muss in der Steuerungssoftware fiir jedes Modul ein
individuell einstellbarer Korrekturwert vorgesehen werden.

Tipp: Das gesamte Antriebssystem des Roboters funktioniert nur dann ordnungsgemif, wenn alle Antriebsrider
jederzeit korrekt ausgerichtet sind.

1.1.3.3 Digital- und Analog-l/Os

Jeder Antriebsverstirker bietet sechs digitale Eingidnge, zwei digitale Ausgénge und einen analogen Eingang. Drei
digitale Eingédnge und ein digitaler Ausgang sind direkt tiber die Steckverbinder der Trigerplatine zuginglich. Unter
Digitaleingdinge und -ausgdnge (Seite 12) finden Sie die genaue Steckerbelegung. Einer der Einginge wird fiir den
Positionsschalter der Drehachse verwendet. Weitere Informationen iiber die Ein- und Ausginge finden Sie auf der
Website von Elmo Motion Control.

1.1.3.4 Programmierung

Jeder Antriebsverstirker enthélt eine integrierte Logik, die einfache Anwenderprogramme ausfithren kann. Mit die-
ser Funktion konnen einige grundlegende Funktionen von der Hauptsteuerungssoftware auf die Antriebsverstirker
verlagert werden. Mogliche Funktionen sind:

* Automatische Referenzfahrt nach dem Einschalten
* Automatische Neuausrichtung der Antriebe nach Not-Aus
* Automatische Motorabschaltung nach einer vordefinierten Zeit der Inaktivitit

Weitere Information finden Sie auf der Homepage von Elmo Motion Control®.

1.2 Sicherheit

1.2.1 Vorgesehene Verwendung

1.2.1.1 Einsatzgebiete

Das Neobotix OmniDriveModule wurde als Komponenten im Antriebssystem von mobilen Robotern entwickelt. Da-
bei ist es primir fiir die Gebiete Robotik, autonome Fahrzeuge und Intralogistik vorgesehen. Fahrzeuge, die die Omni-
DriveModules verwenden, konnen sowohl fiir kurze Experimente als auch fiir den Dauerbetrieb genutzt werden. Dabei
sollten sie jedoch nur in Labors, Versuchshallen oder dhnlichen geschiitzten Umgebungen ohne 6ffentlichen Zugang
eingesetzt werden.

2 https://www.elmomc.com/
3 https://www.elmomc.com/
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1.2.1.2 Umgebungsbedingungen

Das OmniDriveModule darf nur innerhalb von Gebéduden eingesetzt werden. Der Einsatz im Auflenbereich kann durch
erhohten Verschleif zu einer Reduzierung der Lebensdauer und zu Schiden am Modul fiihren.

Aufgrund der nicht abgedichteten Antriebsverstirker an der Seite des OmniDriveModules muss das System vor der
Verwendung mit einem ausreichenden Schutz vor Kollisionen, Schmutz und Staub, metallischen Objekten und Feuch-
tigkeit versehen werden.

Unter normalen Einsatzbedingungen fungiert das massive Aluminiumgehéuse des Moduls als ausreichender Kiihlkor-
per fiir die Motoren, die Antriebsverstirker und das Getriebe. Falls das OmniDriveModule jedoch weitgehend oder
vollstindig verkleidet wird, muss auf ausreichende Konvektion oder eine andere Art der Kiihlung geachtet werden.

Das OmniDriveModule muss stets sauber gehalten werden. Schmutz, Staub und Feuchtigkeit konnen zu Schiden an
den bewegten Teilen, insbesondere den Kugellagern fiihren. Neobotix iibernimmt keinerlei Haftung fiir Schiden, die
durch Verschmutzungen oder Feuchtigkeit verursacht werden.

1.2.2 Unzulassige Verwendung

Warnung:

¢ Die Verwendung eines auf den OmniDriveModules basierenden Fahrzeugs fiir jegliche Art von Personen-
transport ist strikt verboten. Das Besteigen von Fahrzeugen, die auf den Neobotix OmniDriveModules ba-
sieren, ist ebenfalls untersagt.

* Der Einsatz von Fahrzeugen auf Basis der OmniDriveModules in 6ffentlich zuginglichen Bereichen ohne
die Anwesenheit einer qualifizierten Aufsichtsperson ist nicht zuldssig.

* Die Neobotix OmniDriveModules miissen vor Feuchtigkeit geschiitzt werden. Durch Regen, Spriithnebel
oder Spritzwasser kann es zu erheblichen Schiden an den elektronischen Komponenten kommen.

Tipp: Die Steuersoftware zum Ausrichten und Bewegen von zwei oder mehr FDMs muss mit besonderer Sorgfalt
getestet werden. Die Verwendung einer ungepriiften oder fehlerhaften Steuersoftware kann die Module oder sogar das
gesamte Fahrzeug beschéadigen.

1.2.3 Sachkundiges Personal

Dieses Produkt darf nur von sachkundigem Personal umgebaut, in Betrieb genommen und betrieben werden. Weitere
Informationen finden Sie unter Sachkundiges Personal (Seite 23).

1.2.4 SicherheitsmaBnahmen
Bitte beachten Sie stets die folgenden Hinweise, um den sicheren und erfolgreichen Betrieb des OmniDriveModules
zu ermdoglichen:

 Schiitzen Sie die Antriebsverstédrker an den Seiten der Module vor Kollisionen und Feuchtigkeit.

* Heben Sie die Antriebsridder immer vom Boden ab, wihrend an der Steuerungssoftware gearbeitet wird.

« Testen Sie alle Anderungen an der Steuerungssoftware griindlich und ohne Bodenkontakt. Sorgen Sie fiir die
korrekte Ausrichtung aller Antriebsrdder zu jedem Zeitpunkt und in jeder Situation.
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 Alle Elemente der Stromzufithrung zu den Modulen miissen den hochsten zu erwartenden Stromen standhalten.

Warnung: Wenn drei oder mehr Module kombiniert werden, konnen sehr hohe Gesamtstrome entstehen.

1.3 Befestigung

1.3.1 Integration der Module in eine Plattform

Sechs Gewindebohrungen in der Unterseite des Getriebegehiduses erlauben die stabile Befestigung auf einer Grund-
platte.

Das OmniDriveModule ist nicht dazu geeignet, unter ein Fahrzeug montiert zu werden, sondern muss in das Fahrzeug
integriert werden. Die Grundplatte des Fahrzeugs muss sich dabei zwischen dem Getriebegehduse und dem Radtriger
befinden.

Um die vertikale Achse des Radtrigers aufzunehmen, ist ein U-formiger Ausschnitt von 60 mm bis 70 mm Breite
notwendig.
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Abb. 1: Abmessungen des OmniDriveModules
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1.3.2 Befestigung von Komponenten auf dem Modul

Wenn alle Module auf einer gemeinsamen Grundplatte montiert wurden, konnen weitere Komponenten auf den Modu-
len befestigt werden. Der Absatz an der Modulriickseite eignet sich zum Beispiel fiir die Montage einer Trigerplatte.

Eine gemeinsame starke Deckplatte auf den Modulen, die mit ihnen allen verschraubt ist, verbessert die mechanische
Festigkeit des gesamten Antriebssystems erheblich. Sie trigt auBerdem zu einem gleichméBigeren Kraftfluss bei und
ermoglicht damit eine hohe Zuladung.
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Abb. 3: Oberseite des OmniDriveModules

1.4 Elektrische Anschliisse

1.4.1 Energieversorgung
1.4.1.1 Motoren und Logik

Beide Antriebsverstirkers eines Moduls sind an die selbe Versorgung angeschlossen. Verwenden Sie die folgenden
Komponenten fiir den elektrischen Anschluss:
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¢ Stecker: Wiirth Elektronik, Serie 351 WR-TBL, 691 351 500 003
¢ Stecker (alternativ): Phoenix Contact, MSTB 2,5 HC/ 3-ST, 1911868
 Kabel (Last & Masse): HO7V-K oder besser, 2,5 mm? oder grofer

Kabel (Logik): HO5V-K oder besser, 0,5 mm? oder grofler

Die interne Logikeinheit der Antriebsverstirker kann von der Lastspannung unabhéngig versorgt werden, so dass
bei einem Not-Halt die Verstirker weiter arbeiten, iiber den CAN-Bus kommunizieren und die Motorposition nicht
verlieren.

Tipp: Die OmniDriveModules sind standardmifig fiir 24 V-Logikversorgung vorbereitet. Bitte wenden Sie sich an
Neobotix, wenn Sie andere Spannungen verwenden mochten.

Die Steckerbelegung ist wie folgt:

Pin | Funktion Spannung / VDC | Beschreibung

1 Motorversorgung 0 Lastspannung, abschalten bei Not-Halt
2 Gemeinsame Masse 20 -59 Gemeinsame Riickleitung

3 24V-Logikversorgung | 11 -30 Hilfsspannung, nicht schalten

1.4.1.2 Positionsschalter

Wenn die Logikeinheit mit 24V versorgt wird, wird der Positionsschalter direkt iiber die Platine der Antriebsverstirker
versorgt. Bei unterschiedlichen Spannungen miissen diese auf eine gemeinsame Masse gelegt werden.

Achtung: Die Masseleitung des Digitaleingangs ist standardmif3ig mit der Masse der Stromversorgung verbunden.
Bitte sprechen Sie uns an, wenn getrennte Masseanschliisse erforderlich sein sollten.

Verwenden Sie bei Bedarf die folgenden Komponenten fiir die Versorgung des Schalters:
¢ Gehduse: Wiirth Elektronik, MPC4, 2-reihig, 2-polig, 649002113322
» Kontakte: Wiirth Elektronik, MPC4, Crimpkontakte weiblich, 18-24 AWG, 64900613722DEC

Die Steckerbelegung ist wie folgt:

Pin | Funktion Spannung / VDC | Beschreibung
1 Versorgung | 24 Versorgungsspannung des Schalters
2 Masse 0 Masseleitung

10
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1.4.1.3 Bremsen

Die Motoren kdnnen optional mit Sicherheitsbremsen bestellt werden, die aktiv geliiftet werden miissen. Die Bremsen
arbeiten mit 24V / 0.75A und werden iiber die Platine der Antriebsverstirker versorgt.

Verwenden Sie die folgenden Komponenten fiir den Anschluss:
* Gehiause: Molex, Serie KK Buchsengehiuse, 2-polig, 22-01-2021
» Kontakte: Molex, Serie KK Crimpkontakte, 22-30 AWG, 08-50-0032

Die Steckerbelegung ist wie folgt:

Pin Funktion Spannung / VDC Beschreibung
Masse 0 Masseleitung

Versorgungsspannung der

Versorgung 24
Bremsen

1.4.2 Kommunikationsschnittstellen

1.4.2.1 CAN

Beide Antriebsverstirker sind mit dem CAN-Anschluss der Tragerplatine verbunden. Bitte verwenden Sie die folgen-
den Komponenten fiir den CAN-Bus:
* Gehduse: TE Connectivity, HE14 Buchsengehéuse, 2-reihig, 8-polig, 281839-4

» Kontakte: TE Connectivity, HE14 Crimpkontakte weiblich, 28-24 AWG, 182734-2

Die Steckerbelegung ist wie folgt:

Pin | Funktion
1,5 | GND

2,6 | CANL
3,7 | CANH
4,8 | Schirm

Falls der CAN-Bus an einem OmniDriveModule endet, muss er dort mit einem 120 2 Widerstand terminiert werden.
Schieben Sie dazu den Schalter S1 neben den LEDs in Position ON.

11
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1.4.2.2 RS-232

Jeder Antriebsverstérker besitzt eine RS-232-Schnittstelle, die zur Konfiguration und Kommunikation mit der Steue-
rungssoftware verwendet werden kann.

Pin | Funktion Beschreibung

1 GND (Dreh) | Masseleitung (Drehachse)

2 TxD (Dreh) | Sendeleitung (Drehachse)

3 RxD (Dreh) | Empfangsleitung (Drehachse)
4 GND (Fahr) | Masseleitung (Fahrantrieb)

5 TxD (Fahr) Sendeleitung (Fahrantrieb)

6 RxD (Fahr) Empfangsleitung (Fahrantrieb)

1.4.3 Digitaleingédnge und -ausgénge

Die Antriebsverstirker besitzen jeweils sechs digitale Eingéinge, zwei digitale Ausgéinge und einen Analogeingang,
die bei Bedarf fiir eigene Funktionen verwendet werden konnen. Die Ein- und Ausgénge konnen entweder auf vorde-
finierte Funktionen (Freilauf, Stopp etc.) eingestellt oder durch das auf dem Verstérker laufende Anwenderprogramm
genutzt werden. Thr aktueller Zustand kann aulerdem auch per CAN-Bus oder serieller Schnittstelle von der Steue-
rungssoftware ausgelesen werden.

Die Stecker X2 und X5 erlauben den direkten Zugriff auf jeweils drei digitale Eingidnge und einen digitalen Ausgang.
Die Eingénge konnen iiber Vorwiderstande an Spannungen tiber 5 V angepasst werden. Die Positionen der Vorwider-
stande sind jeweils mit ,,Rinl1*, ,,Rin2* und ,,Rin3*“ markiert und befinden sich unmittelbar neben den zugehéorigen
Steckern.

Bitte beachten Sie, dass die Vorwiderstinde gebriickt werden miissen, wenn mit 5V-Signalen gearbeitet werden soll.

Digitaleingang 1 des Antriebsverstérkers der Drehachse ist standardméBig durch den Ausgang des Positionsschalters
belegt und kann nicht fiir kundenspezifische Anwendungen genutzt werden.

Tipp: StandardmaBig ist die Masseleitung der Digitaleingénge der Drehachse mit der gemeinsamen Masse der Span-
nungsversorgung verbunden. Bitte sprechen Sie uns an, wenn Sie unabhingige Spannungen benotigen.

Die Masseleitung der Eingiinge der Fahrtachse kann ebenfalls mit der gemeinsamen Masse verbunden werden.
Briicken Sie dazu einfach den mit ,,G+I-* bezeichneten Lotjumper.

An den IO-Steckern sind zusitzlich die Encodersignale der Motoren (ohne Index) herausgefiihrt. Dadurch kann zum
Beispiel eine Stillstandsiiberwachung durch externe Sicherheitskomponenten realisiert werden.

AuBerdem konnen iiber die IO-Stecker auch zusitzliche Sensoren mit geringer Leistungsaufnahme versorgt werden.
Die Logikversorgungsspannung der Antriebsverstérker ist an den Anschliissen ,,VL* (Versorgungsspannung) und ,,G*
(Masse) verfiigbar.

12
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Weitere Informationen finden Sie in der Dokumentation zu den Antriebsverstirkern vom Typ ,,Whistle* auf der Ho-
mepage von Elmo Motion Control*.

Bitte verwenden Sie die folgenden Komponenten fiir die digitalen Ein- und Ausgénge:
* Gehiuse: TE Connectivity, HE14 Buchsengehiuse, 2-reihig, 12-polig, 281839-6
* Kontakte: TE Connectivity, HE14 Crimpkontakte weiblich, 28-24 AWG, 182734-2

g :_12
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Pin | Funktion | Beschreibung

1 A+ Kanal A des TTL-Encoders, fiir Bewegungsiiberwachung

2 B+ Kanal A des TTL-Encoders, fiir Bewegungsiiberwachung

3 O- Emitter-Anschluss des Optokopplers von Digitalausgang 1

4 G Masseanschluss

5 I- Gemeinsame Masse der Digitaleingénge

6 12 Digitaleingang 2 (Vorwiderstand beachten)

7 A- Kanal A (negiert) des TTL-Encoders, fiir Bewegungsiiberwachung
8 B- Kanal B (negiert) des TTL-Encoders, fiir Bewegungsiiberwachung
9 01 Kollektor-Anschluss des Optokopplers von Digitalausgang 1

10 VL Logikspannung (Ausgang)

11 11 Digitaleingang 1 (Vorwiderstand beachten)

12 | I3 Digitaleingang 3 (Vorwiderstand beachten)

1.4.3.1 Bewegungsiiberwachung

Auf Anfrage konnen die Stecker so bestiickt werden, dass er den Zugang zu den Encoder-Signalen des Fahrantriebs
und / oder des Drehantriebs von auBBen moglich ist.

Die Steckerbelegung éndert sich dann wie folgt.

4 https://www.elmomc.com/
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KAPITEL 1. OMNIDRIVEMODULE

1.5. KONFIGURATION

Pin | Funktion | Beschreibung

1 O- Emitter-Anschluss des Optokopplers von Digitalausgang 1

2 B+ Kanal A des TTL-Encoders, fiir Bewegungsiiberwachung

3 A+ Kanal A des TTL-Encoders, fiir Bewegungsiiberwachung

4 Ol Kollektor-Anschluss des Optokopplers von Digitalausgang 1

5 B- Kanal B (negiert) des TTL-Encoders, fiir Bewegungsiiberwachung
6 A- Kanal A (negiert) des TTL-Encoders, fiir Bewegungsiiberwachung

Fiir diese Variante benotigen Sie andere Steckergehduse:

TE Connectivity, HE14 Buchsengehiuse, 2-reihig, 6-polig, 281839-3

1.4.3.2 Freigabelei

tungen

Auf Anfrage konnen die Antriebsverstérker so verschaltet werden, dass sie zwei 24 V-Freigabesignale erwarten. Diese
konnen dann zusammen mit dem CAN-Bus in einer gemeinsamen Leitung zu allen Modulen durchgeschleift werden.

Dazu werden die Digitaleingéinge 2 und 3 verwendet, die dann fiir andere Funktionen nicht mehr zur Verfiigung stehen.

Achtung: Bitte beachten Sie, dass dies keine Sicherheitsfunktion ist.

Die Belegung des CAN-Anschlusses éndert sich dann wie folgt:

i . 6

Fiir diese Variante benétigen Sie die gleichen Steckergehéuse, wie fiir die Digital-1/Os.

718l ~ Tz

1.5 Konfiguration

Pin | Funktion
1,7 GND

2,8 CANL

3,9 CANH
4,10 | Schirm
5,11 | Freigabe 1
6,12 | Freigabe 2

Der komfortabelste Weg, die Antriebsverstirker zu konfigurieren und zu optimieren ist iiber die Software Composer,
die zum freien Download auf der Homepage von Elmo MC bereit steht. Die aktuellste Version finden Sie unter:

https://www.elmomc.com/product/composer/
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KAPITEL 1. OMNIDRIVEMODULE 1.5. KONFIGURATION

Es ist empfehlenswert, den Rechner, auf dem der Composer lduft, iiber eine serielle RS-232-Verbindung mit dem
Verstérker zu verbinden. Das entsprechende Kabel kann auf Anfrage bereitgestellt werden.

Die Werkseinstellungen der Module sind fiir die meisten Anwendungsfille geeignet und sofort betriebsbereit. Bei
einer Ansteuerung per CAN-Bus miissen lediglich die CAN-IDs der einzelnen Achsen entsprechend der verwendeten
Steuerungssoftware eingestellt werden.

Falls auflergewohnliche Kinematiken realisiert werden sollen oder die Module unter extremen Bedingungen (sehr hohe
Last, unebener oder weicher Boden, auermittiger Schwerpunkt und dhnliches) eingesetzt werden sollen, miissen unter
Umstédnden die Reglerparameter anders eingestellt werden. Bitte wenden Sie sich in einem solchen Fall an Neobotix.

1.5.1 Verbindung zu den Antriebsverstarkern aufbauen

Nach dem Start des Composers erscheint der Startdialog. Verbinden Sie Rechner und Antriebsverstarker mit dem
Konfigurationskabel und schalten Sie die Spannungsversorgung ein.

Bemerkung: Bitte achten Sie darauf, den Rechner auch tatsdchlich mit dem Verstédrker zu verbinden, auf den Sie
gerade zugreifen wollen.
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KAPITEL 1. OMNIDRIVEMODULE 1.5. KONFIGURATION

Welcome to Composer Application il

ed Intelligence

Elmo is Simplicity

= Create a New Application

Open Communication Directly

@ Open an Existing Application

Load Network

Wihlen Sie Open Communication Directly um den Dialog zur Einstellung der Verbindungsparameter aufzurufen.
Wihlen Sie dort RS 232 als Schnittstelle und klicken Sie auf Properties. Im ndchsten Dialog kénnen Sie den verwen-
deten COM-Port und die auf den Verstirkern voreingestellte Datenrate (57600 Bit Per Second) wihlen und dann auf
Connect klicken. Der Dialog wird geschlossen und das Konfigurationsfenster, genannt Smart Terminal, erscheint.
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KAPITEL 1. OMNIDRIVEMODULE 1.5. KONFIGURATION

Please Enter New Application Name

Application Name

B e 252 properne: T

|App|icaﬁnn1 — Part Setting

Last Successful Communication Properties
- - = Carn Part IEDM 5 d|
|D|scnnnected :R5_232; COMY; 57600[bit}sec]; Parity None
Bit Per Second |5?50U j
Select A Communication Type. Select Communication Type . INDne 7]
The Connection parameters = RS 232 Pl
will be selected automatically .
when the button <Finish> is pressed. [ats bits E [~
" CAN St bits i ]
To change the default Communication Bl G | INUne j
parameters press the <Properties...>  TCP/AP Gateway
button. Riestare Defaults |
Properties . . . |

I~ Add to Metwark Connect I Cancel |

— Femg — — | = | _

Falls keine Verbindung aufgebaut wird, priifen Sie bitte die folgenden Punkte:

Spannungsversorgung: Ist der Verstirker an eine geeignete Stromquelle angeschlossen und ist diese eingeschal-
tet? Falls das Modul an ein Labornetzteil angeschlossen ist: ist die Strombegrenzung hoch genug, um den Ein-
schaltstrom und einen ausreichend schnellen Spannungsanstieg der Logikversorgung zuzulassen?

Kabel: Ist der Rechner mit dem richtigen Verstirker verbunden? Wenn an mehreren Modulen nacheinander gear-
beitet wird passiert es oft, dass zum Beispiel nur die Spannungsversorgung an das nachste Modul angeschlossen
wurde, der Rechner aber noch nicht.

Datenrate: Die Verstirker wurden auf eine Datenrate von 57,6 kBaud eingestellt, beim ersten Start des Compo-
sers sind dort jedoch nur 19,2 kBaud eingestellt.

COM-Port: Probieren Sie die anderen Ports aus. Wenn Sie einen USB-zu-Seriell-Konverter verwenden, priifen
Sie, welcher Port diesem gerade zugewiesen wurde. Schliefen Sie gegebenenfalls den Composer, verbinden Sie
den Konverter erneut und versuchen Sie es dann noch einmal.

O R
— Enter Command :
Eerg || j Profile I Moize Filterl Protections I Limits I Digital Filters I Custom I Analog Input I IanrI;lL

J [¥ | Enatile Profile Smooth factor : - mSec.

— Acceleration - Deceleration (court/sec.”™2)————————————— Unda |
recelerston - | NN EEECNIN O=celeion IETN 7 e |

r Test Mation

™ Jogging mode &l
Speed:  |[EEEEN e | 3 Stap |

_ILI Pasition : _ Coumts [ Relative ? Help |
»

Uber die Schaltfliche Disconnect rechts unter dem Hauptmenii kann die Verbindung zum Verstirker getrennt werden:
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KAPITEL 1. OMNIDRIVEMODULE 1.5. KONFIGURATION

s

1.5.2 Mit verschiedenen Konfigurationen arbeiten

Es gibt verschiedenen Moglichkeiten zur Arbeit mit Konfigurationen.

=]e4| e

Die Schaltflzichen zum Neu-Anlegen, Offnen und Speichern von Konfigurationen (v.L.n.r.)

1.5.2.1 Die aktuelle Konfiguration speichern

Nachdem eine Verbindung zu einem Verstirker aufgebaut wurde, wird dessen aktuelle Konfiguration sofort in den
Composer geladen und kann dann iiber die Schaltfliche Save Application in der oberen linken Ecke des Programm-
fensters lokal gespeichert werden. Dabei werden Sie immer gefragt, ob die Konfiguration auch im nicht-fliichtigen
Speicher des Verstirkers abgelegt werden oder auf dem Rechner gespeichert werden soll.

Der Speichern-Unter-Dialog erscheint immer. Falls die Konfiguration in der aktuellen Sitzung bereits gespeichert wur-
de, wird automatisch der dafiir verwendete Dateiname eingesetzt. Leider wird dieser ebenso automatisch um die An-
gabe der gerade verwendeten Schnittstelle ergéinzt. Um doppelte Dateien zu vermeiden, sollten Sie daher den richtigen
Dateinamen immer manuell angeben.

Alle Anderungen in der Konfiguration konnen auch in den nicht-fliichtigen Speicher des Verstiirkers geschrieben
werden, ohne dass dabei eine Datei auf dem Rechner angelegt wird. Geben Sie einfach den Befehl ,,sv* in die Kom-
mandozeile des Smart Terminals ein und driicken Sie die Eingabetaste oder klicken Sie auf Send.

1.5.2.2 Eine existierende Datei aufspielen

Um eine Sicherheitskopie einer Konfiguration zu verwenden klicken Sie auf die Schaltfliche Open Existing Appli-
cation, wihlen die Datei aus und klicken auf Download. Falls sich die aktuelle Kommunikationsschnittstelle von der
in der Datei gespeicherten unterscheidet, miissen Sie die Einstellungen erst entsprechend anpassen. Der Dialog dazu
erscheint nach einem Klick auf Change im Bereich Communication Info area des Datei-Auswahldialogs.

Nach dem Verbindungsaufbau wird die Konfiguration automatisch in den fliichtigen Speicher des Verstérkers herun-
tergeladen. Sie kann dann, wie im vorigen Kapitel geschrieben, gespeichert werden.

Die motorspezifischen Kommutierungsparameter sind ebenfalls Teil der Konfiguration. Dadurch ist es moglich, jeden
bereits bekannten Motor an jedem Verstérker zu betreiben, indem einfach die passende Konfiguration aufgespielt wird.
Es bedeutet aber auch, dass die Kommutierung fiir jeden neuen Motor neu bestimmt werden muss, auch wenn sich
keine anderen Einstellungen dndern. Bitte sprechen Sie uns an, wenn Sie einen Motor tauschen mochten.

1.5.2.3 Eine neue Konfiguration anlegen

Alle Antriebsparameter konnen iiber einen gefiihrten Dialog neu eingestellt werden. Da die OmniDriveModules nicht
fiir andere Motoren ausgelegt sind, ist dies jedoch nicht zu empfehlen.

Bitte wenden Sie sich gegebenenfalls an Neobotix, wenn Sie die Module grundlegend verdndern mochten.
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KAPITEL 1. OMNIDRIVEMODULE 1.5. KONFIGURATION

1.5.2.4 Grundeinstellungen

Das Smart Terminal des Composers zeigt alle Parameter, die ohne groBBen Aufwand angepasst werden konnen. Falls
Sie andere Einstellungen dndern mdochten oder tiefer gehende Informationen bendtigen, verwenden Sie bitte die Do-
kumentation auf der Elmo MC Homepage oder wenden Sie sich direkt an ElImo MC oder Neobotix.

=
r— Enter Command :
Send || = Profile | Noise Fiter | Protections | Limits | Digital Fiters | Custem | Analog Input | inpui 4 | » |

¥ Enable Frofile Smooth factor : - mSec. Lpply
- e |

— Acceleration - Deceleration (count/sec.™2)——————————— Unda |
receration : | EEEEEI vecoierion EEEE 7 nep |

— Test Mation

[ Jogaging mode & Go |
Speed: |EEEREE e | 8 Stop |

_l;l Position : _ Countz | Relative “? Help |
b

Die Kommunikationsparameter konnen iiber die Kommandozeile oben links verdndert werden. Geben Sie den Befehl
,PP*“ und den passenden Index in eckigen Klammer ein und driicken Sie die Eingabetaste oder klicken Sie auf Enter,
um den aktuellen Wert auszulesen. Hangen Sie zusitzlich ein Gleichheitszeichen und den neuen Wert an, um den
Parameter zu iiberschreiben.

Die folgenden Befehle werden hiufig benotigt:

Kommando | Beschreibung Gebrauchliche Werte

PP[2] RS-232-Datenrate | 4: 57600 Baud (Werkseinstellung)
3: 38400 Baud

2: 19000 Baud

PP[13] CANID 1-8

PP[14] CAN-Datenrate 0: 1000 kBaud (Werkseinstellung)
1: 500 kBaud
2: 250 kBaud

PP[15] CAN Gruppen-ID | 1 - 128 (Default: 30)

1.5.3 Fortgeschrittene Einstellungen

Fiir einige der Einstellungen ist es notig, dass der Motor deaktiviert ist. Verwenden Sie dazu die Schaltfliche Stop &
Motor Off.

EI arop

1.5.3.1 Beschleunigung und Verzégerung

Die maximal zuldssigen Beschleunigungs- und Verzogerungswerte konnen in den entsprechenden Feldern des Reiters
Profile im Smart Terminal angegeben und durch einen Klick auf Apply iibertragen werden. Bei ihnen handelt es sich
um die Grenzwerte, die vom internen Regler des Verstirkers verwendet werden. Die resultierenden Beschleunigungen
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KAPITEL 1. OMNIDRIVEMODULE 1.6. WARTUNG

im realen Betrieb werden hauptséchlich durch die Einstellungen der tibergeordneten Steuerungssoftware bestimmt und
sollten deutlich geringer gesetzt werden.

1.5.3.2 Geschwindigkeitsbegrenzungen und Not-Stopp

Auf dem Reiter Velocity (innerhalb des Reiters Limits) konnen mehrere Geschwindigkeitsgrenzen eingestellt werden.
Die Command-Angaben definieren die akzeptablen Geschwindigkeitsvorgaben, Bewegungsbefehle mit Geschwindig-
keiten auflerhalb dieser Grenzen werden verworfen.

Die Feedback-Angaben definieren den Bereich, in dem sich der Motor bewegen darf, ohne dass die Bewegung als
Fehler interpretiert wird. Sie sollten folglich etwas groBer sein als die Command-Werte.

Mit Stop deceleration wird die Verzogerung angegeben, die vom Verstérker verwendet wird, um den Motor bei einem
harten Stopp-Befehl anzuhalten. Sie kann hoher sein als die normale Verzogerung und soll das moglichst schnelle aber
gleichzeitig sichere Anhalten der Achse bei einem Notfall garantieren.

1.5.3.3 Reglerparameter

Die Parameter der internen Regelschleifen konnen auf dem Reiter Digital Filters verdandert werden.
Die Werte der Stromregelschleife (Current) sollten nicht manuell verdndert werden.

Im unwahrscheinlichen Fall, dass das Fahrverhalten der OmniDriveModules nicht den Anforderungen der jeweiligen
Anwendung geniigt, konnen die Reglerparameter vorsichtig angepasst werden. Bitte wenden Sie sich vorher unbedingt
an Elmo Motion Control.

1.5.4 Tests und Fehlerbeseitigung

Im Bereich Test Motion des Reiters Profile kann der Motor fiir Testzwecke unter manueller Kontrolle bewegt werden.
Setzen Sie gegebenenfalls den Haken bei Jogging mode um den Motor kontinuierlich mit der bei Speed angegebenen
Geschwindigkeit drehen zu lassen. Ohne den Haken bewegt sich der Motor zu der angegebenen Position. Klicken Sie
auf Go, um die Bewegung zu starten, und auf Stop, um sie anzuhalten.

Mit dem Composer lassen sich auch hoch aufgeloste Messungen der Motorbewegung und einiger anderer Parameter
erstellen und graphisch darstellen. Bitte wenden Sie sich an Elmo MC oder Neobotix, wenn Sie ndhere Informationen
zu diesem Thema benotigen.

1.6 Wartung

Das Neobotix OmniDriveModule benétigt keine umfangreiche Wartung. Bitte befolgen Sie die folgenden Hinweise
mindestens einmal im Monat, um die einwandfreie Funktion und ein langes Leben des Moduls sicherzustellen.

1.6.1 Reinigung

Das Getriebegehéuse ist komplett geschlossen und schmutzunempfindlich. Trotzdem sollten Staub und sonstige Ver-
schmutzungen regelmaBig entfernt werden, um die Kiihlung zu erleichtern, insbesondere, wenn die Module innerhalb
einer geschlossenen Hiille verbaut wurden und es nur geringe Luftbewegung gibt.

Bitte achten Sie immer darauf, die Leiterplatte mit den Antriebsverstirkern sauber zu halten. Dadurch werden Kurz-
schliisse und Schiden an der Elektronik vermieden.
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Abhingig von der Einsatzumgebung werden sich Haare und Staub an der Radachse und den Lagern ansammeln. Bitte
reinigen Sie diese Bereiche regelmiflig, um Beschddigungen der Lagerdichtungen und erhohte Reibungsverluste zu
vermeiden.

1.6.2 Antriebsrad

Das Antriebsrad ist ausgesprochen verschlei3fest und sollte wihrend der gesamten Lebensdauer des OmniDriveMo-
dules unbeschédigt bleiben. Falls Thnen doch einmal Zeichen von Verschleifl oder Beschiddigungen auffallen, wenden
Sie sich bitte an Neobotix.

1.7 Technische Daten

1.7.1 Abmessungen

Die Abmessungen und Befestigungsmoglichkeiten finden Sie unter Befestigung (Seite 7).

1.7.2 Board-Layout
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KAPITEL 1. OMNIDRIVEMODULE 1.8. ENTSORGUNG

1.7.3 Kennwerte

Beschreibung Einheit | Wert
Gewicht kg 18
Getriebeiibersetzung Fahrantrieb (2. Stufe) 1 2:1
Getriebeiibersetzung Fahrantrieb (1. Stufe) 1 15:1
Nenndrehzahl des Rades bei 48V Nm 34
Nenndrehzahl des Rades bei 48V rpm 100
Versorgungsspannung Positionsschalter VDC 24
Getriebeiibersetzung Drehantrieb 1 19:1
Encoderauflosung Ink./U | 10.000
Maximale Traglast pro Modul kg 150
Erwartete Lebensdauer a 10
Versorgungsspannung Verstirker (min. / empf.) | VDC 24748

1.8 Entsorgung

Informationen zur Entsorgung und zum Recycling finden Sie hier (Seite 24).

1.9 Rechtliche Anmerkungen

Die allgemeinen rechtlichen Anmerkungen finden Sie unter Rechtliche Anmerkungen (Seite 26).

1.9.1 Einbauerklarung

Bei diesem Produkt handelt es sich um eine unvollstindige Maschine, die ohne CE-Kennzeichnung geliefert wird.

Diese unvollstindige Maschine darf erst dann in Betrieb genommen werden, wenn festgestellt wurde, dass die Maschi-
ne, in die die unvollstindige Maschine eingebaut wurde, den Bestimmungen der Richtlinie 2006/42/EG sowie allen
anderen anzuwendenden EU-Richtlinien entspricht.

1.9.2 Informationen zu RoHS

Hiermit bestitigt Neobotix, dass das beschriebene Produkt die RoHS-Richtlinien 2011/65/EU (RoHS 2) und
2015/863/EU des Europidischen Parlaments und des Rates zur Beschrinkung der Verwendung gefihrlicher Stoffe
in Elektro- und Elektronikgeriten erfiillt.
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Sachkundiges Personal

Dieses Produkt darf nur von sachkundigem Personal umgebaut, in Betrieb genommen und betrieben werden. Sach-
kundig ist, wer

* aufgrund seiner fachlichen Ausbildung und Erfahrung ausreichende Kenntnisse auf den fiir die jeweilige Arbeit
erforderlichen Gebieten der Mechatronik und Robotik hat,

* vom Betreiber der Maschine in der Bedienung und den giiltigen Sicherheitsrichtlinien unterwiesen wurde,

¢ mit den einschldgigen staatlichen Arbeitsschutzvorschriften, Unfallverhiitungsvorschriften, Richtlinien und all-
gemein anerkannten Regeln der Technik (z. B. DIN-Normen, VDE-Bestimmungen, technische Regeln) so weit
vertraut ist, dass er den arbeitssicheren Zustand des Produkts beurteilen kann und

o Zugriff auf diese Unterlagen und hat und diese gelesen hat.
Als nicht-sachkundig gelten im Allgemeinen, aber nicht ausschlieBlich:
¢ Nicht mit dem Produkt vertraute Praktikanten oder Mitarbeiter,
* Besucher und Giste,
* alle Mitarbeiter anderer Abteilungen des Unternehmens oder der Einrichtung, in der das Produkt betrieben wird.

Diese Liste ist nicht abschlieBend.
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Entsorgung

3.1 Demontage

Wenn der mobile Roboter auler Dienst gestellt wird, sollte er zerlegt und seine Komponenten recycelt werden.

Tipp: Bevor der Roboter zerlegt werden kann, miissen das Ladegerit, alle anderen externen Stromzufiihrungen und
die Batterien vom Roboter getrennt werden. AnschlieBend sollte fiir mindestens 30 Minuten nicht am Roboter gear-
beitet werden, damit sich eventuell noch vorhandene Spannungen entladen konnen.

Die Demontage des Roboters sollte nur durch qualifiziertes Personal erfolgen, vorzugsweise durch jemanden, der
bereits mit dem Roboter gearbeitet hat und die technischen Details kennt. Dies garantiert

* eine schnelle und problemlose Demontage,
* eine geringere Gefahr von Verletzungen und von Schéiden an Bauteilen, die weiterverwendet werden sollen und
¢ eine ordnungsgemifle Trennung der Komponenten entsprechend ihrem Material und Recyclingverfahren

Weitere Informationen und Anforderungen an qualifiziertes Personal finden Sie unter Sachkundiges Personal (Sei-
te 23).

3.2 Recycling

3.2.1 Wiederverwendbare Komponenten
Viele der Komponenten (z. B. die Motoren, die Antriebsverstiarker und der Bordrechner) konnen vermutlich noch
problemlos in anderen Systemen genutzt werden, auch wenn der Roboter das Ende seiner Verwendung erreicht hat.

Bitte priifen Sie sorgfiltig, welche Komponenten unmittelbar oder spiter weiterverwendet werden kénnen und entfer-
nen Sie diese Komponenten besonders sorgfiltig.
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Tipp: Das Wiederverwenden von Komponenten schont nicht nur Ressourcen und hilft der Umwelt, sondern spart
auch erhebliche Kosten.

3.3 Rahmen

Der gesamte Rahmen besteht aus Aluminiumteilen und Verbindungselementen aus Stahl. Beide Materialien sollten
vollstindig getrennt an entsprechend zertifizierte Altmetallverwerter verkauft werden.

3.4 Elektrische Komponenten

Elektronikschrott und alte Kabel enthalten nicht nur wertvolle Rohstoffe, sondern stellen auch eine ernste Gefahr fiir
die Umwelt dar.

Achtung: Sie diirfen nicht als Restmiill behandelt werden, sondern miissen gemil} der gesetzlichen Vorschriften
bei geeigneten Verwertungsbetrieben abgegeben oder verkauft werden.

3.5 Batterien

Bemerkung: Informationen zu den verwendeten Batterien und deren Recycling finden Sie unter batteries.
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KAPITEL 4

Rechtliche Anmerkungen

4.1 Versionsangabe

Der deutsche Teil dieser Online-Dokumentation ist das Original.

4.2 Haftung

Dieses Dokument wurde mit groStmoglicher Sorgfalt verfasst und représentiert den Stand der Technik zum Zeitpunkt
seiner Erstellung. Fehler und Irrtiimer sind jedoch nicht auszuschlieBen. Bitte informieren Sie Neobotix, sollten Sie
solche im Dokument bemerken.

Die Neobotix GmbH ist nicht haftbar fiir technische oder schriftliche Fehler in diesem Dokument und behilt sich
das Recht vor, Anderungen seines Inhalts vorzunehmen, ohne diese vorher anzukiindigen. Neobotix iibernimmt kei-
nerlei Garantie fiir die in diesem Dokument beschriebenen Produkteigenschaften. Insbesondere ergibt sich aus dem
Inhalt kein Anspruch jedweder Art, weder auf Eigenschaften des Produkts noch auf seine Eignung fiir spezielle An-
wendungsfille. Die Neobotix GmbH kann nicht fiir Schiden haftbar gemacht werden, die aus der unsachgeméifen
Nutzung eines oder mehrerer der beschriebenen Produkte resultieren.

4.3 Downloads und weitergehende Informationen

Weitergehende Informationen, Datenblitter und Dokumentationen, auch von weiteren Neobotix-Produkten, finden Sie
im Downloadbereich unserer Website: https://www.neobotix-roboter.de/service/downloads.
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