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Anleitung zur Inbetriebnahme eines 
SQ-Robotersystems  
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In dieser Anleitung wird die Anbindung einer Roboter CPU an das iQ System 

beschrieben. 
 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
Base Einheit: Q38DB (8Steckplätze) , Q312DB (12Steckplätze) 

Power supply Einheit: Q61P , Q62P , Q63P , Q64PN 

SPS-CPU‘n: Q03UD(E)CPU , Q04UD(E)CPU , Q06UD(E)CPU , Q10UD(E)CPU , Q13UD(E)CPU 

          Q20UD(E)CPU , Q26UD(E)CPU , Q100UD(E)CPU 

GOT: GOT1000 (GT15/GT16) 
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1. Installation und Anschluss 

2. Kommunikations- und Parametereinstellungen der SPS-CPU 

3. Kommunikations- und Parametereinstellungen der Roboter-CPU 

�

� �

 

 

 

4. GOT Beispiel Bildschirm 

�

 SPS-CPU      +     Roboter-CPU     +    Drive unit (D/U)   +   Robot er 

+ GOT 
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 1. Installation und Anschluss 
 

Nr. Vorgehen (und Bemerkungen) 

1-1  Auswahl der Base Einheit ist getroffen. 

Power supply Einheit wird auf der Base Einheit montiert. 

 

1-2  Herstellung des elektrischen Anschlusses der Power supply 

Einheit. 

 

1-3  Die “SPS-CPU” wird auf der Base Einheit montiert. 

 

1-4   Die “Roboter-CPU” Einheit (im Lieferumfang des Roboters 

enthalten) wird auf der Base Einheit montiert. 

Die Batterie bitte nicht  von der “Roboter-CPU” Einheit lösen 

oder entfernen !!. 

 �

�

�
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1-5  
 

Herstellen der Kabelverbindungen zwischen Drive Unit und 

Roboter CPU Einheit. 

1-6   Herstellen der Not-Aus Verbindung; (Stecker ist auf der 

Rückseite der Drive Unit) 

1-7  

 

Herstellen der Kabelverbindung zwischen Roboterarm und 

Drive Unit. 

1-8   Anschluss der Teach Box oder des Dummy Steckers an die 

Drive Unit. 

1-9  1. Einschalten der Drive Unit, danach  : 
2. Einschalten der Spannungsversorgung der 

Roboter CPU 

 

Bitte immer in dieser Reihenfolge die Spannung der 

Systeme einschalten ! 

�

�

Drive Unit 
Roboterarm 

Drive Unit Roboter- CPU 
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2. Kommunikations- und Parametereinstellungen der S PS-CPU 

Einstellung der Multi-CPU Parameter. 

Nr. Vorgehen (und Bemerkungen) 

2-1  Zur Verbindung zwischen PC und SPS CPU wird ein 

USB-Kabel genutzt (USB Typ A auf USB Typ B mini.) 

 

2-2 Starten der Software “GX-Works2”. 

 

2-3 Auswahl Menüpunkt “Online”. -> Unterpunkt “Read from PLC…”. 
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2-4 Auswahl “QCPU(Q mode)”. -> Auswahl “OK”. 

 
2-5 “PC side I/F” Auswahl “Serial USB”. -> “PLC side I/F” Auswahl “PLC module”. 

-> “Other Station Setting” Auswahl “No Specification”. 

-> Auswahl “Connection Test”. -> Auswahl “OK”. 

 

2-6 Auswahl “Program” and “Parameter”. -> Auswahl “Execute 
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2-7 Im Navigationsmenü, Auswahl “Parameter”. -> Doppelklick linke Maus auf  “PLC Parameter”. 

 

2-8 Auswahl Reiter “Multi-CPU setting”. 

 

2-9 “No. of PLC” Auswahl: “2”. -> “Multiple CPU Synchronous Startup Settings” Auswahl “No.1” und “No.2”. Dann “END”. 
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2-10 Auswahl Menü “Online”. -> Auswahl Untermenü “Write to PLC”. 

 

2-11 Auswahl “Program” und “Parameter”. -> Auswahl “Execute”. 

 

2-12 Auswahl “Yes to all”. 
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3. Kommunikations- und Parametereinstellungen der R oboter-CPU. 

Einstellung der Multi-CPU Parameter. 

Nr. Vorgehen (und Bemerkungen) 

3-1 Starten der Software “RT ToolBox2”. 

 
3-2 Auswahl Menüpunkt “Work Space”. -> Auswahl “New”. 

 

3-3 Vergabe eines “Workspace” Namens. (z.B.. iQROBOT) 
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3-4 “R/C type” Auswahl “CR-nQ-700”. -> “Method” Auswahl “CRnQ”. -> Auswahl “Detail…” 

 

3-5 “Serial port” Auswahl: “USB”. -> Auswahl “1 Serial port PLC module connection”. -> Auswahl: “Detail”. 

 

3-6 “Target CPU” Auswahl: “2”. -> Auswahl “OK”. 
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3-7 Auswahl “Online”. (über Menü oder Ikon) 

 
3-8 Im Menübaum Auswahl “Online” -> Auswahl “Parameter”. -> Auswahl “Multiple CPU setting” 

 

3-9 Einstellungen wie folgt : -> Anschließend Reset der SPS CPU zur Parameterübernahme in der Roboter CPU. 
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3-10 Auswahl “Parameter list” -> Eingabe des Parameternamens “RBSERIAL”. 

 
3-11 Eingabe der Seriennummer des Roboterarms. 

 

3-12 Auswahl “Maintenance”. -> Auswahl “Origin Data” -> Auswahl “Origin Data Input” 

 

3-13 Eingabe der Origindaten (vom Zettel oder der Innenseite der Batteriefachabdeckung) 

       

�
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4. GOT Beispiel Bildschirm 

Einstellung der Parameter für die “Shared Memory Expansion” Funktion 

Nr. Vorgehen (und Bemerkungen) 

4-1 Auswahl und Einstellung des Parameters “IQMEM” auf “0000000000000011”. 

 
Dieser Parameter hat eine Datenbreite von 16-bit. Die Erweiterungsfunktion (Monitor, Bedienfunktionen) wird durch 
Setzen des Bit “0” auf den Wert “1” erreicht; die Änderung des Bit “1” auf den Wert “1” aktiviert die 
„SPS-Direkt“-Funktion. 

 

Im Folgenden sind die Einstellungen nochmal tabellarisch dargestellt : 
 

 

4-2 Überprüfen, ob der Parameter “RLNG” auf den Wert “2” eingestellt ist. (Melfa Basic V) 

 

�
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4-3 Parameter Einstellung der “Hand Control Enable Input/Output Signals” 

(1) Auswahl [Parameter ] im Workspace und Doppelklick auf [Parameter List ] 

(2) Eingabe des Parameternamen “HANDENA” und Betätigung des Buttons [Read] 

(3) Das Fenster [Parameter edit ] wird geöffnet. 

(4) Eingabe der verwendeten E/A’s [1: 10079] [2: 10079] 

(5) Betätigung des Buttons [Write ] um die Einstellungen zu übernehmen. 

(6) [Do you want to write a parameter into the robot controller?] �  Auswahl [Yes (Y)] 

(7) [Restart the robot controller] �  [OK] 
* Ohne Neustart fortfahren, um weitere Parameter zu beschreiben / ändern 

 

4-4 Parameter Einstellung für die Handausgangs Kontrollsignale (Start/Ende Signale) 

(1) Auswahl [Parameter ] im Workspace und Doppelklick auf [Parameter List ] 

(2) Eingabe des Parameternamen“HANDOUT“ und Betätigung des Buttons [Read] 

(3) Das Fenster [Parameter edit ] wird geöffnet. 

(4 Eingabe der verwendeten E/A’s [1: 10080] [2: 10087] 

(5) Betätigung des Buttons [Write ] um die Einstellungen zu übernehmen. 

(6) [Do you want to write a parameter into the robot controller?] �  Auswahl [Yes(Y)] 

(7) [Restart the robot controller] �  [OK] 
* Ohne Neustart fortfahren, um weitere Parameter zu beschreiben / ändern 
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4-5 JOG Parameter Einstellung für die vorbelegte Ein-/Ausgangssignalbelegung. 

(1)Auswahl �ªParameter �¬� �ªParameter List �¬ im Workspace und Doppelklickouble auf [Dedicated 

Input/Output Signal Assignment �¬ 

(2) Doppelklick auf �ªJOG�¬ 

(3) Eingabe [10092] in [JOGmode specification JOGENA] unter [Input (I)] 

Eingabe [10092] in [JOGmode specification JOGENA] unter [Output (O)] 
(4) Eingabe [Start (S): 10096 ] [End (N): 10103 ] in [JOG(�z )specification JOG�z ] unter [Input (I)] 

(5) Eingabe [Start (S): 10104 ] [End (N): 10111 ] in [JOG (�| ) specification JOG�| ] unter [Input (I)] 

(6) Eingabe [Start (S): 10093 ] [End (N): 10095 ] in [Jog mode specification JOGM] unter [Input (I)] 

Eingabe [Start (S): 10093 ] [End (N): 10095] in [Jog mode specification JOGM] unter [Output (O)] 

(7) Betätigung des Buttons [Write ] um die Einstellungen zu übernehmen. 

(8) [Do you want to write a parameter into the robot controller?] �  Auswahl [Yes (Y)] 

(9) [Restart the robot controller] �  [OK] 
(10) Schalten der Spannungsversorgung der SPS (AUS � EIN) oder „Reset“ und „Run“ der SPS-CPU 

* Beachten Sie bitte vor einem Neustart des Roboter systems auch die Sicherheit der umliegenden Geräte.  

(11) Die notwendigen Parameteränderungen wurden vorgenommen. 

 

4-6  

 

 

4-7  
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