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1 Alkusanat

Arvoisa asiakas,

Kiitdmme ja onnittelemme Teita viisaasta paatdksestad hankkia
ohjelmoitava koneenohjauskonsoli MCC-XRP1.

MCC-XRP1 on suunniteltu kaytettdvaksi kevyessa teollisuudessa
ohjaamaan paineilmasta paaasiallisen energiansa saavaa konetta, joka
valmiina tayttda Euroopan unionin konedirektiivin (2006/42/EY)
vaatimukset mm. koneturvallisuuden osalta.

Konedirektiivin ja sita koskevien asetusten seka sovellettavien
standardien laajuuden takia emme voi tehda tasta kaikkia vaatimuksia
koskevaa ohjekirjaa, joten:

MCC-XRP1:n saa asentaa, ohjelmoida ja ottaa kaytto6n vain
sellaiset henkil6t, joilla on riittiva ammattipatevyys tehda kyseista
tyota, arvioida riskeja ja noudattaa EU:n konedirektiivin 2006/42/EY
vaatimuksia seka koneturvallisuuteen liittyvida muita asetuksia ja
standardeja.

Edellisen lisaksi edellytdmme, ettd edelld mainittuun tydhon osallistuvat
henkilot lukevat tman kayttdohjeen |api erityiselld huolella ja noudattavat
siind annettuja kieltoja, kehoituksia ja ohjeita siltd osin, kun ne eivat ole
ristiriidassa edelld mainitun konedirektiivin kanssa.

Epaselvissa tapauksissa ota yhteytta. Yhteystietomme I0ydat taman
dokumentin kohdasta "Yhteystiedot”.

2 Tekijanoikeudet Total Robotics Oy, 2025

Taman kayttéohjeen tai sen sisallon jaljentaminen, jakelu tai kaytto ei ole
sallittua ilman nimenomaista kirjallista lupaa. Kaikki oikeudet pidatetaan.

MCC-XRP1 kayttéohje
4 A5-202509 001

Copyright © Total Robotics Oy 2025. All rights reserved.



3 Kaytetyt termit ja lyhenteet
3.1 Konedirektiivi

Konedirektiivilla tarkoitetaan tadssa EU:n konedirektiivia 2006/42/EY ja
siihen liittyvia asetuksia.

3.2 Soveltuvat standardit

Soveltuvilla standardeilla tarkoitetaan tdssa koneturvallisuuteen liittyvia
standardeja, kuten EN ISO 13849-1, SFS-EN ISO 13850, SFS-EN ISO
13851, SFS-EN ISO 4414, SFS-EN 1037 + A1.

3.3 Kone

Koneella tarkoitetaan tassa konedirektiivin mukaista toisiinsa liitettyjen
osien tai komponenttien yhdistelmaa, johon MCC-XRP1 aiotaan liittaa.

3.4 Koneen valmistaja

Koneen valmistajalla tarkoitetaan tdssa konedirektiivin tarkoittamaa tahoa
(juridinen yritys tai henkild), joka ohjelmoi ja asentaa MCC-XRP1:n
omaan tai jonkun toiseen koneeseen.

3.5 Ohjelma

Ohjelmalla tarkoitetaan tdssd MCC-XRP1:n muistiin asiakkaan tekemaa
ohjelmaa, joka toteuttaa laitteen toiminnallisuuden, mutta myds
konedirektiivin edellyttdmat kayttajan turva- ja suojaamistoimet.

3.6 Kayttaja

Kayttajalla tarkoitetaan tassa kaikkia niitéa henkiloita, jotka kayttavat
kyseista konetta ennen tai jalkeen hyvaksytyn kayttdonoton.

MCC-XRP1 kayttéohje
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3.7 Paaventtiilin aktivointiehto

Paaventtiilin aktivointiehdolla tarkoitetaan tassa koneen valmistajan
maarittelemia ohjelmallisia ehtoja, joiden toteutuessa koneen paineistava
paaventtiili voidaan turvallisesti avata.

Huomaa, etté aktivointiehdon pitéé aina tayttaa konedirektiivin, asetusten
Ja kulloinkin sovellettavien standardien vaatimukset.

3.8 Tyokierto

Tyokierrolla tarkoitetaan tdssa koneen tekemaa toistuvaa samanlaista
tapahtumaa, joka alkaa tyokierron kaynnistysehtojen toteutuessa ja
paattyy normaalisti tydkierron lopetusehtojen tayttymiseen.

Esimerkkina yksittaisesta tydkierrosta voisi olla kone, jonka kayttaja
kaynnistaa konsolin painikkeesta / painikkeista liittdmaan yhteen kaksi
siihen asetettua osaa, ja mika paattyy koneen pysahtyessa odottamaan
naiden liitettyjen osien poistamista.

Huomaa, ettd automaattikoneissa tyokierto voi olla jatkuvaa ja koostuu
sarjasta yksittaisia tydkiertoja. Eli tyokierto on kasitteena yhden osan tai
toimenpiteen edellyttdma jakso.

3.9 Tyokierron kaynnistysehto

Tydkierron kaynnistysehdolla tarkoitetaan tassa koneen valmistajan
maarittelemia ohjelmallisia ehtoja, joiden tayttyessa koneeseen
ohjelmoitu tydkierto voi turvallisesti alkaa. Kaynnistyksen ehtoina voi olla
esimerkiksi jonkin tietyn anturin tila yndessd MCC-XRP1:n painikkeen tai
painikkeiden kanssa.

Huomaa, etté kdynnistysehdon pitéé aina tayttéé konedirektiivin,
asetusten ja kulloinkin sovellettavien standardien vaatimukset.

MCC-XRP1 kayttéohje
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3.10 Tyokierron lopetusehto

Tydkierron lopetusehdolla tarkoitetaan téssa koneen valmistajan
maarittelemia ohjelmallisia ehtoja, jotka paattavat joko yksittaisen tai
jatkuvan tyokierron.

Huomaa, etté lopetusehdon pitéé aina tayttéa konedirektiivin, asetusten
Ja kulloinkin sovellettavien standardien vaatimukset.

3.11 Turvaraja

Turvarajalla tai turvarajoilla tarkoitetaan tassa sellaista anturia tai
antureita, joiden tehtavana on suojata kayttajaa.

Huomaa, etté turvarajan ja sen toteutuksen pitdé aina tayttaa
konedirektiivin, asetusten ja kulloinkin sovellettavien standardien
vaatimukset.

3.12 Pikapysaytys

Pikapysaytyksella tarkoitetaan tassa kayttajan tekemaa hataseis-
painikkeen painamista, joka on merkitty numerolla 5 kayttdohjeen
kohdassa “Osien nimitykset, kuva 1”.

3.13 Ohjelmallinen pikapysaytys

Ohjelmallisella pikapysaytyksella tarkoitetaan tassa sellaista ohjelman
havaitsemaa tilaa, jonka on arvioitu vaativan koneen valittdman
pysaytyksen.

3.14 Vikamuisti

Vikamuistilla tarkoitetaan tassa MCC-XRP1:n prosessorin pysyvaa
muistialuetta (eeprom), josta koneen valmistaja on ohjelmaa
kirjoittaessaan varannut jonkin tietyn muistialueen vika- tai virhekoodin
tallennusta varten.
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3.15 Vikamuistin nollaus

Vikamuistin nollauksella tarkoitetaan tassa toimenpidetta, jossa MCC-
XRP1:n vika- tai virhekoodi poistetaan prosessorin pysyvasta muistista
(eeprom).

3.16 Paaventtiili

Paaventtiililla tarkoitetaan tassa sahkaoisesti ohjattua
paineilmakayttdisessa koneessa olevaa venttiilia, jolla ohjataan
paineilman paasya koneeseen tai sen poistamista koneesta.

3.17 Sulkuventtiili

Sulkuventtiililla tarkoitetaan tassa kasikayttoista erillista venttiilia, jolla
koneelle tuleva paineilma voidaan katkaista esimerkiksi huollon,
korjauksen tai kaytén estamiseksi.

MCC-XRP1 kayttéohje
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4 Ominaisuudet tiivistetysti

MCC-XRP1 on suunniteltu ohjaamaan kevyessa teollisuudessa
kaytettavia paineilmatoimisia koneita.

MCC-XRP1 ohjelmoidaan ICSP-liittimen (PROG) kautta, ohjelmointikieli
on C ja ohjelmointi voidaan suorittaa esimerkiksi tyokaluilla Atmel Studio,
Arduino IDE, avr-gcc + avrdude ja siirtda (flash) mikrokontrollerille
kayttamalla AVRISP MKII tai USBASP-tyyppistad ohjelmointilaitetta (in-
circuit programmer).

Paineilmaventtiileita varten MCC-XRP1:ssa on 5 NPN-tyyppista [ahtoa
(OUT) ja niille yhteinen 24 voltin jannitteen syo6tto.

Vastaavasti antureita ja rajakytkimia varten MCC-XRP1:ssa on 4 PNP-
tyyppista optoerotettua tuloa (IN), niille yhteinen 24 voltin jannitteen
syottd ja maa (gnd).

Kayttajaa varten MCC-XRP1:ssa on kolme ohjelmoitavaa painonappia ja
niissa painikkeen tilan osoittamista varten ohjelmoitava LED-valaistus.

Toimiakseen MCC-XRP1 tarvitsee 24 V hyvalaatuista tasavirtaa
virtaldhteeltd, jonka tehontuotto on kulutukseen nahden riittava,
tyypillisesti 2-4 ampeeria.

MCC-XRP1 on varustettu 1.25 ampeerin sisaisella sulakkeella.

Huomaa, etta hataseis-painike (pikapysaytys) on kytketty sarjaan
virtakytkimen kanssa, eli virta katkeaa valitttmasti kumman tahansa
kytkimen karkien avautuessa ja palaa valittmasti molempien karkien
ollessa suljettuina. Huomioi tdma etenkin koneen kaynnistyksen
yhteydessa ja lue tarkkaan, mita tdssa kayttdohjeessa on kirjoitettu
kohdassa “Asennus ja kytkenta” ja siella alakohta “Paaventtiili”.
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5 Osien nimitykset

R Total Robotics (&)

1. Vasen painike 6. Lahtdjen liitin (OUT)

2. Oikea painike 7. Tulojen liitin (IN)

3. Option-painike 8. ICSP-ohjelmointiliitin (PROG)
4. Virtakytkin 9. Virransyottoliitin (DC24V)

5. 1

Hataseis-painike 0. Liittimien suojatulpat

kuva 2 (optionaaliset lisdvarusteet)

11. Painikkeen suojakehys
12. Kulmakiinnike

Tyyppikilpi sijaitsee MCC-XRP1:n pohjapuolella.

MCC-XRP1 kayttéohje
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6 Sallitut kayttokohteet

MCC-XRP1 on tarkoitettu ohjaamaan paineilmaventtiilien kautta sellaisia
alle 5 barin paineilmaverkosta paaasiallisen tehonsa saavia koneita,
joiden ei katsota aiheuttavan vakavan vammautumisen riskia ja joiden
turvallisuustason vaatimus on enimmilldan PLb, SIL1. (Kts. EN ISO
13849-1).

Tyypillisia kayttokohteita voivat olla esimerkiksi kasikayttdisten vivustojen
korvaajiksi tarkoitetut koneet, joilla osia liimataan tai painetaan yhteen
paineilmasylintereitd kayttaen.

Alipaine-ejektorien kaytté osana konetta on sallittu.

MCC-XRP1:ta voidaan myo6s kayttda paineilmasylinterien avulla
tapahtuvaan leikkaamiseen, muovaamiseen, tyssdamiseen tai
vastaavaan tyypillisesti vaaralliseksi luokiteltavan toiminnon toteuttavaan
koneeseen, mikéli kone voidaan suunnitella siten, ettei aiemmin mainittu
turvallisuustason vaatimus PLb, SIL1 ylity.

Esimerkkina edellisesta voisi olla kone, jossa kayttaja asettaa kappaleen
sita kuljettavaan kelkkaan ja tyypillisesti S2-tason vaarallisena pidetty
toimenpide suoritetaan kayttajaa taydellisesti suojaavien kiinteiden
suojien sisdpuolella. Talléin MCC-XRP1:een mahdollisesti ohjelmoitua
turvaavaa toiminnallisuutta kdytetddn ainoastaan suojaamaan kayttajaa
likkuvan kelkan liikkeilta, joiden ei ole arvioitu voivan aiheuttaa vakavan
vammautumisen vaaraa, eli taso PLb, SIL1 ei ylity.

MCC-XRP1 kayttéohje
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7 Tuotteen valmistajalta asennusluvan vaativat
kayttokohteet

o Koneet, joissa paineilmaa kaytetdan pydrittdmaan turbiinia tai
mita tahansa akselia, jonka kierrosluku ylittaa 600 RPM ja
akseliteho on suurempi kuin 100 W.

¢ Koneet, joiden paineilmasylinterin paineenalaisen kammion koko
on suurempi kuin 1 litra.

o Koneet, joihin on liitetty askelmoottori, servo, solenoidi tai

vastaava ei-paineilmalla-toimiva -apulaite kdantéa, paikoitusta,
lukitusta tai vastaavaa toimintoa varten.

8 Erikseen kielletyt kayttokohteet

e Rajahdysvaarallisissa tiloissa olevat koneet (ATEX).

¢ Koneissa, joiden turvallisuustason vaatimus on suurempi kuin
PLb, SIL1 (EN ISO 13849-1).

e Henkildnostimissa.
e Liikkuvissa koneissa / ajoneuvoissa.

e Koneissa, joiden paaasiallinen energia on jokin muu kuin alle 5
bar paineilma (esimerkiksi hydraulipumppu, sahkdmoottori).

o Liitettvaksi koneisiin ja koneyhdistelmiin, joiden ohjaamiseen
kaytetdan MCC-XRP1:n lisaksi esimerkiksi ohjelmoitavia
logiikoita, tietokoneita tai vastaavia ohjausjarjestelman
moduuleita.

MCC-XRP1 kayttéohje
12 A5-202509 001

Copyright © Total Robotics Oy 2025. All rights reserved.



9 Riskin arviointi

MCC-XRP1:n asentamisen edellytyksena on se, ettd koneen valmistaja
suorittaa kaikilta osin konedirektiivin ja siihen soveltuvan standardin
edellyttdman riskin arvioinnin niin, ettd se kattaa myds ennen
kayttéonottoa tdssad dokumentissa vaaditut testit.

10 Asennus ja kytkenta
10.1 Asennus

Noudata naitd asennusohjeita huolellisesti valttaaksesi MCC-XRP1:n
vikaantumisen tai toimintahairion.

10.1.1 Asennus- ja ympadristoolosuhteet

Kun olet asentamassa MCC-XRP1:t4, varmista, etta sita kaytetaan
naiden rajojen sisalla:

ympariston lampdtila: +5 — +40°C

ympariston kosteus: 10-95 % RH (25 °C:ssa, ei kondensoituva)
saastumisaste (pollution degree): 2

ala kaytd MCC-XRP1:ta seuraavissa ymparistdissa, joissa on:

- suoraa auringonvaloa.

- nopeita lampétilanmuutoksia, jotka aiheuttavat kondensaatiota.

- paikoissa, joissa on syttyvia tai syovyttavia kaasuja.

- ilmassa on polya, metallihiukkasia tai suoloja.

- paikoissa, joissa kasitellaan bensiinia, maalinohenteita, alkoholia tai
muita orgaanisia liuottimia tai vahvoja alkalisia liuoksia, kuten
ammoniakkia tai natriumhydroksidia.

- tarinda, iskuja tai vesipisaroita.

- voimansiirtolinjoja, suurjannitelaitteita, virtakaapeleita, teholaitteita,
radioldhettimia tai muita vastaavia laitteita, jotka tyypillisesti
aiheuttavat suuria kytkenta-/induktiopiikkeja. Pida vahintadan yhden
metrin etaisyys naiden laitteiden ja MCC-XRP1:n valilla.

MCC-XRP1 kayttéohje
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10.1.2 Staattinen sahko

Ennen kuin ryhdyt asentamaan ja kosketat MCC-XRP1:t& kosketa aina
ensin maadoitettua metallia purkamaan mahdollisesti tuottamasi
staattinen sahkd. Varo etenkin staattisen sahkdn purkautumista
asennuksen aikana mahdollisesti avoinna oleviin liittimiin 6-9 ja sulje aina
lopuksi kayttamattémat liittimet naiden liittimien mukana tulevilla
suojatulpilla (katso “Osien nimitykset — kuva 1”).

Kaytossa MCC-XRP1 suositellaan asennettavaksi esimerkiksi
antistaattisella pinnoitteella varustetulle tyopdydalle kayttajan kayttaessa
samanaikaisesti antistaattista ranneketta, jolla estetdan staattisen sahkén
purkaantuminen MCC-XRP1:een tai mahdollisesti koneella valmistettaviin
sahkaisiin komponentteihin tai kokoonpanoihin, esimerkiksi piirilevyt.

10.2 Suojat

Varusta kone aina maaraysten mukaisin suojin.
10.3 Kytkennat

Kayta anturien ja paineilmaventtiilien kytkemisessa hyvalaatuisia johtoja,
jotka kestavat mm. mahdollista johtojen taivuttelua/taipumista.

Kytkemiseen kaytetyt liittimet 16ydat manuaalin kohdasta “Osien
nimitykset” ja niitd vastaavat pinnijarjestyksen kohdasta “Tekniset tiedot”.

10.3.1 Kayttojannite

MCC-XRP1 tarvitsee toimiakseen 24 V hyvalaatuista tasavirtaa
virtalahteelta, jonka tehontuotto on kulutukseen nahden riittava,
tyypillisesti 2-4 ampeeria.

MCC-XRP1 on suojattu sisaisella 1.25 A:n hitaalla sulakkeella, joka ei ole
vaihdettava.

MCC-XRP1 kayttéohje
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10.3.2 Lahdot

MCC-XRP1 voidaan kytked ohjaamaan suoraan maksimissaan viittd 24 V
paineilmaventtiilid, joiden virrankulutus on pienempi kuin teknisissa
tiedoissa annetut raja-arvot (150 / 500 mA).

MCC-XRP1
+24V

Connector pin 6

+ -§ Pneumatic

GND mosfer Connector pin 1-5 |- valve coil

Huom. Paineilmaventtiileissé on oltava ns. flyback-diodi suojaamassa
elektroniikkaa kelalta tulevaa induktiopiikkia vastaan.

10.3.3 Tulot

MCC-XRP1:een voidaan kytked maksimissaan nelja 24 V PNP-tyyppista
anturia, joiden virrankulutus on pienempi kuin teknisissa tiedoissa annetut
raja-arvot (50 / 150 mA).

MCC-XRP1
104V Connector pin 6 +
GND Connector pin 5 ~

Input :’Opfo Connector pin 1-4 Sensor

Huom. Tulot ovat optoerotettuja MCC-XRP1:n prosessorin 5 V
kéyttéjénnitteeseen néhden.
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10.3.4 ICSP-ohjelmointiliitin

Kyseinen liitin on tarkoitettu pelkastaan MCC-XRP1:n ohjelmointiin.
Emme missaan olosuhteissa suosittele niiden takana olevien 1/O-
porttien/pinnien (MISO, MOSI, SCK, 5 VDC) kayttéa muuhun
tarkoitukseen, koska niita ei ole erikseen suojattu esimerkiksi
ylikuormitukselta. Laitteen sisdinen 24V / 5V jannitteenalennin on
maksimiteholtaan 2 W.

10.4 Sulkuventtiili, 6ljyn- ja vedenerotin

Konedirektiivin maaraysten mukaan koneessa pitaa olla aina
manuaalinen sulkuventtiili, jolla kone voidaan irrottaa paineilmaverkosta
esimerkiksi huollon ajaksi.

Huom. sulkuventtiili voi olla esimerkiksi pikaliitin.

Sulkuventtiilin lisdksi koneeseen suositellaan asennettavaksi 6ljyn- ja
vedenerotin seka tarvittaessa paineenalennusventtiili, jolla kayttépaine
voidaan saataa 5 bariin tai sen alle.

10.5 Sahkoisesti ohjattujen venttiilien rakenne

MCC-XRP1:n 1ahd6t ovat NPN-tyyppid (maadoittavia). Varmista, etta
kayttdmissasi paineilmaventtiileissa kela on galvaanisesti erillaan
venttiilin muista metalliosista eika tahaton kytkeytyminen ole mahdollista
edes huollon tai muun vastaavan toimenpiteen aikana.

MCC-XRP1 kayttéohje
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10.6 Paaventtiili

TARKEAA: Paaventtiilia ei saa ikina kytkea suoraan mihinkédan MCC-
XRP1:n jannitelahteeseen niin, ettei kyseisen venttiilin aktivoitumista
voida hallita ohjelmallisesti MCC-XRP1:n [ahd6n kautta.

TARKEAA: Asenna koneeseen 3/2-tyyppinen paaventtiili ja ohjelmoi
painikkeisiin kaynnistyksen yhteyteen turvallinen paaventtiilin 1ahdoén
aktivointiehto, jotta koneen kaynnistyessa voidaan valttaa
ennakoimattoman vaaratilanteen synty, kun paineilmaverkon ilma
“ryntad” koneen paineilmajarjestelmaan ja paineilmasylinterit siirtyvat
akisti venttiilien osoittamaan alku- / oletusasentoihinsa.

Samalla suosittelemme kayttamaan pehmokaynnistyksella varustettua
Soft Start-up -paaventtiilia, koska alussa sylinterien manniltd puuttuu
vastapaine eivatka sylintereihin tyypillisesti nopeutta rajoittamaan
asetetut vastusvastaventtiilit toimi.

Huomaa, etta Soft Start-up -pehmokaynnistysventtiilin hitaalla
avautumisnopeudella voidaan osin hillitd koneen paineenalaisten
kammioiden tayttymisnopeutta, mutta sylinterien ja mekanismien kitka
maarittdd sen, missa vaiheessa paineen noustessa manta / mannat
lahtevat liikkeelle, eli tapahtuma voi koneesta riippuen olla edelleen
vaarallinen ja vaatia muita suojaavia toimenpiteita konetta
suunniteltaessa.

10.7 MCC-XRP1:n sijoittelu ja kiinnitys

MCC-XRP1 tulee sijoittaa siten, ettad se on helposti kayttajan
kaytettavissa eika siihen voi kohdistua iskua tai putoavia esineita, ja
kayttdymparistd on siisti eikd ulkopuolisilla ole pddsya MCC-XRP1:n
painikkeisiin tai mahdollisuutta sijoittua koneen vaaralliseksi katsotulle
alueelle konetta kaytettdessa.

Huom. Tarvittaessa MCC-XRP1 voidaan varustaa erikseen tilattavilla
painikkeiden oikea/vasen suojakehyksillé ja kiinnittdd koneeseen tai
tybpdytéén kotelon péihin asennettavilla kulmakiinnikkeilléd néiden
mukana tulevia asennusohjeita noudattaen.

Optionaaliset lisdvarusteet 16ydét sivulta 10, kuva 2.

MCC-XRP1 kayttéohje
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11 Ohjelmointi

MCC-XRP1 ohjelmoidaan ICSP-ohjelmointiliittimen (liitin 8, PROG) kautta
ja edellyttaa kattavaa tietoa ATMega328P-AU:n ohjelmoinnista C-kielella

ja ICSP-rajapintaa kayttaen.

Huom. tulot 3-4 on kytketty keskeytystuloihin PD2, PD3.

11.1 ATMega328P-AU Pinout

Port (Arduino) Kohde Huom

PD5 5 #1 vasen painike input, active LOW
PD6 6 #1 painikkeen vasen LED output, active HIGH
PD7 7 #3 option-painike input, active LOW
PBO 8 #3 painikkeen option LED output, active HIGH
PB1 9 #2 oikea painike input, active LOW
PB2 10 #2 painikkeen oikea LED output, active HIGH
PCO A0 #612ht6 1 (GX12, pin 1) output, active HIGH
PC1 A1 #612ht6 2 (GX12, pin 2) output, active HIGH
PC2 A2 #6 1ahtd 3 (GX12, pin 3) output, active HIGH
PC3 A3 #6 lahtd 4  (GX12, pin 4) output, active HIGH
PC4 A4 #61ahtd 5 (GX12, pin 5) output, active HIGH
PDO 0 #7 tulo 1 (GX12, pin 1) input, active HIGH
PD1 1 #7 tulo 2 (GX12, pin 2) input, active HIGH
PD2 2 #7 tulo 3 (GX12, pin 3) input, active HIGH
PD3 3 #7 tulo 4 (GX12, pin 4) input, active HIGH
PB3 11 #8 MOSI (GX12, pin 4) programming

PB4 12 #8 MISO (GX12, pin 3) programming

PB5 13 #8 SCK (GX12, pin 2) programming

PC6 #8 RESET (GX12, pin 1) programming

MCC-XRP1 kayttéohje
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11.2 Muuttujat, ohjelman alustus

Suosi ohjelmointitapaa, jossa dynaamisen muistin (SRAM) kaytto pysyy
koko ohjelmakierron ajan turvallisissa rajoissa, ja ettéd ohjelman alussa
nimetaan selkeasti tarvittavat globaalit muuttujat, vakiot ja maaritelldaan
tulot seka Iahdot.

11.3 Asetusfunktio (setup)

o alusta kaikki tarvittavat tulot ja [ahdot.

e |ue eepromilla oleva vikamuisti ja esta koneen kayttd, mikali
tarpeellista.

e lue antureilta tiedot koneen sylinterien asennosta ja esta koneen
kayttd, mikali sita ei voi turvallisesti kaynnistaa.

o laadi sellainen paaventtiilin aktivointiehto, jonka toteutuessa paine on
turvallista kytkea paalle.

11.4 Ohjelmakierto (padohjelma)
11.4.1 Tyokierron kdynnistys- ja lopetusehto

Maarittele tydkierron kaynnistys- ja lopetusehdot mahdollisimman
huolellisesti ja vaadi, etta kaynnistysehdoiksi maaritellyt ehdot ovat
voimassa kyllin pitkdan tai muilla tavoin varmenna, ettei kayttajalla ole
mahdollisuuksia paasta vaara-alueelle koneen ollessa edelleen
vaarallisen tyokierron vaiheessa.

11.4.2 Turvarajat ja vaaratilanteiden tarkkailu

TARKEAA: Mikali koneen turvallisuutta halutaan parantaa erillisen
turvarajan tai turvarajojen kaytdlla, niin kyseiset turvarajat suositellaan
kytkettdvan MCC-XRP1:n prosessorin keskeytystuloihin (PD2, PD3)
tulojen liittimen #7 kautta (pinnit 3, 4) ja ne on linkitettdva paaohjelmaan
keskeytysrutiinilla niin, ettd se suoritetaan valittémasti, oli kone missa
tyokierron vaiheessa tahansa.
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11.4.3 Vika- ja virhetilanteiden tarkkailu

Laadi padaohjelma siten, etta se sisaltda funktion, joka tarkkailee
mahdollisia koneen vika- ja virhetilanteita, painikkeiden jumittumista, tai
antureiden hajoamista soveltuvissa kohdin tydkiertoa. Koneen vika- tai
virhetilanteiden tarkkailu pitda kuitenkin olla ylimaarainen turvallisuutta
lisdava toimenpide ja kaytettyjen komponenttien seka ratkaisujen niin
luotettavia, ettd ne kestavat koko koneen kaavaillun huoltojakson tai
elinian.

Huomaa, etté koneen vika- tai virhetilanne vaatii lahes poikkeuksetta
ohjelmallisen pikapyséytyksen seké vika- tai virhekoodin tallennuksen
vikamuistiin, jotta koneen kéytté voidaan estaé siihen asti, kunnes syy on
tutkittu ja korjattu asianmukaisesti huoltohenkil6stén toimesta.

11.4.4 Ohjelmallinen pikapysaytys

Tarvittaessa ohjelmallista pikapysaytysta tee koneesta aina ensin
vaaraton de-aktivoimalla paaventtiili ja vasta sitten mahdolliset muut
toimenpiteet, esimerkiksi pikapysaytyksen aiheuttaneen syyn tallennus
vikamuistiin.

11.5 Vapaan muistin maaran mittaaminen (SRAM)

Suosittelemme, ettd ohjelmaan lisatdan testaamisen ajaksi vapaan
dynaamisen muistin maaraa mittaava koodi, arvot tallennetaan
eepromille ja luetaan sielta erilliselld mikrokontrollerilla ohjelmaporttia
kayttéden esimerkiksi SoftwareSerial-funktiota hyddyntaen.

Tutustu myds Arduinon MemoryFree-kirjastoon.

11.6 Eeprom-muistin kaytto

Huomaa ohjelmaa laatiessa, etta ATMega328P-AU:n valmistajan
mukaan eeprom-muistiin voidaan kirjoittaa arvoja luotettavasti 100 000

write/erase-syklia. Lukukertojen maaraa ei ole rajoitettu, mutta huomioi
tdma write/erase-rajoitus jo testiohjelmaa laatiessa.
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11.7 Vikakoodista ilmoittaminen ja tyhjentaminen

Vikakoodista (virhetilanteesta) voidaan indikoida kayttajaa esimerkiksi
vilkuttamalla painikkeiden ledeja tietyssa koneen kayttéohjeessa
mainitussa jarjestyksessa, mutta niiden painaminen ei saa poistaa
vikakoodia muistista eika sallia koneen kdytt6a ennen kuin kone on
tarkistettu koneen huollosta vastaavan henkildn toimesta.

Suositeltavin tapa vikakoodin poistamiseksi on ladata MCC-XRP1:een
valiaikaisesti erillinen ohjelma, joka nollaa kyseisen koodin ja takaa
samalla sen, etta vian aiheuttanut tekija tutkitaan asianmukaisesti
huoltohenkildstdn toimesta.

12 Testaus
Ennen kayttdonottoa koneelle pitda tehda minimissaan alla luetellut testit.
12.1 Koneen kdynnistyksen testaus

Testaa, ettei kone kaynnisty ennalta-arvaamattomasti ja vaarallisesti
normaalin sammutuksen, sahkdkatkon tai pikapysaytyksen jalkeen.

12.2 Koneen sammutuksen testaus

Testaa, ettd kone menee taysin paineettomaksi (ja jannitteettomaksi)
virtakytkimen painamisen jalkeen.

12.3 Tyokierron testaus

Testaa, ettei tydkiertoa saa kadynnistettyd tahattomasti ja etta
kaynnistysehdoiksi maaritellyt ehdot ovat voimassa kyllin pitkdan tai
muilla tavoin on varmennettu, ettei kayttajalla ole mahdollisuuksia paasta
vaara-alueelle koneen ollessa mahdollisesti vaarallisen tyokierron
vaiheessa.
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12.4 Painikkeiden 1-3 testaus

Testaa, ettd ne toiminnot, jotka kyseisiin painikkeisiin on mahdollisesti
ohjelmoitu, toimivat moitteetta eivatka aiheuta vaaratilanteita missdan
ohjelma- tai tydkierron vaiheessa.

12.5 Painikkeiden epanormaalin tilan havaitsemisen testaus

Testaa, ettd ohjelma tarkkailee ja toimii kaikilta osin suunnitellulla tavalla,
mikali se havaitsee ohjelmakierron aikana painikkeiden epanormaalin
tilan esimerkiksi painikkeen hajoamisen, pohjaan juuttumisen tai jonkin
muun syyn takia.

12.6 Antureiden epanormaalin tilan havaitsemisen testaus

Testaa, ettd ohjelma tarkkailee ja toimii kaikilta osin suunnitellulla tavalla,
mikali se havaitsee ohjelmakierron aikana anturien epanormaalin tilan
esimerkiksi anturin hajoamisen seurauksena.

12.7 Ohjelmallisen pikapysadytyksen testaus

Testaa, ettd ohjelma toimii kaikilta osin suunnitellulla tavalla, mikali se
havaitsee ohjelmallista pikapysaytysta vaativan asian.

12.8 Vikamuistin testaus

Testaa, ettd vikamuistiin tallennettu vika- tai virhekoodi estaa
suunnitellusti koneen kayton myds kaynnistyksen yhteydessa.

12.9 Testiraportti ja sdéannénmukaisen huollon seka testauksen
suunnitelma

Tee tehdyista testeista testiraportti ja laadi testi- ja huoltosuunnitelma,
jolla voidaan monitoroida ja varmistaa koneen turvallinen toiminta
tuotannon aikana.
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13 Tekniset tiedot

13.1 Liitinpaneeli

13.1.1 Kuva liitinpaneelista

Output3 OQutput4 OCuiputs Inpu13 Input 4 MISC MOSI —

|

Output 2 Qutput 1 +24V \npuf‘i \npuH + 4\/ GND SCK ResekND GND +24V

13.1.2 Lahtodjen liitin (OUT)

Pin | Nimi Arvo Huom.
1 Lahto / output 1 NPN (< 150 mA) *)

2 Lahto / output 2 NPN (< 150 mA) *)

3 Lahto6 / output 3 NPN (< 150 mA) *)

4 Lahto / output 4 NPN (< 150 mA) *)

5 Lahto / output 5 NPN (< 150 mA) *)

6 +24 V DC Max 500 mA

*) Kutakin 1&2ht6a voidaan kuormittaa 150 mA asti, mikali kaikkien 1aht6jen
yhteenlaskettu kuormitus jaa alle 500 mA.

23
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13.1.3 Tulojen liitin (IN)

Pin | Nimi Arvo Huom.

1 Tulo / input 1 PNP (< 50 mA) Optoerotettu
2 Tulo / input 2 PNP (< 50 mA) Optoerotettu
3 Tulo / input 3 PNP (< 50 mA) Optoerotettu
4 Tulo / input 4 PNP (< 50 mA) Optoerotettu
5 maa / GND Ground

6 +24 VDC Max 150 mA *)

*) Yhteenlaskettu virrankulutus ei saa kuitenkaan ylittda 150 mA.

13.1.4 ICSP-ohjelmointiliitin (PROG)

Pin Nimi Arvo Huom.

1 Reset Reset ICSP

2 SCK SCK ICSP

3 MISO MISO ICSP

4 MOSI MOSI ICSP

5 maa / GND Ground ICSP

6 +5VDC Power input ICSP
13.1.5 Virransyo6ttoliitin (DC 24V)

Nimi Arvo Huom.

+24 VDC 24VDC, 2 A Keskipinni

- GND Ground

MCC-XRP1 kayttéohje
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13.2 Tekninen taulukko

Ominaisuus Arvo

Kayttéjannite 24 - 26V DC

Sisdinen sulake 1.25 A, hidas

24V [/ 5V sisdinen muunnin max 2W

Virrankulutus ilman kuormaa | <20mA

Prosessori ATMega328P-AU, Atmel
Prosessorin kellotaajuus 16 MHz

Ohjelmoaintikieli C

Lahdot 5 kpl, NPN, 24V

Tulot 4 kpl, 24V, PNP, optoerotetut
Lahtdjen liitin GX12, 6 pin

Tulojen liitin GX12, 6 pin

ICSP-liitin GX12, 6 pin

Virransyéttéliitin

DC Power Connector 5.5 x 2.1

Painikkeiden ledit

ohjelmoitavat

Painikkeiden 1-2 vari

punainen *)

Painikkeen 3 vari

vihred *)

Painikkeet 1-3

NO, sulkeutuva, 1 000 000 kytkentaa

Virta- / kdynnistyskytkin (4)

NO, sulkeutuva, lukittuva, 100 000 kytkentaa

Hataseis-painike (5)

NC, avautuva, lukittuva, 100 000 kytkentaa

Pituus 313 mm (+/- 1mm)

Leveys 64 / 72 mm (+/- 1mm)

Korkeus 25 /45 mm (+/- 1mm)

Paino 395 g (+/- 20g)

Kayttdlampdtila +5 — +40°C

Kayttoymparistod kts. Asennus- ja ympéristoolosuhteet

Kotelointiluokka

IP50

Varastointilampétila

+5 - +50°C

*) kustomoitavissa (punainen, keltainen, vihred, sininen, valkoinen).
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14 EU-vaatimustenmukaisuusvakuutus

Vakuutamme taten, etta C €

Machine Control Console MCC-XRP1

Tayttda konedirektiiviin 2006/42/EY sovellettavat vaatimukset edellyt-
téen, ettd tuote asennetaan ja otetaan kayttéon tuotteen mukana seu-
raavien ohjeiden mukaisesti.

Tuote tayttdd myoés EMC-direktiivin 2014/30/EU vaatimukset.

Tuote on suunniteltu soveltaen harmonisoituja standardeja niilta osin,
jotka ovat tarkoituksenmukaisia tuotteen kannalta: EN ISO 13849-1,
SFS-EN ISO 13850, SFS-EN ISO 4414, SFS-EN 1037 + A1

Tuotetta ei saa ottaa kayttddn ennen kuin todetaan, ettd kone, johon
tama tuote liitetdan, tayttda kone- ja EMC-direktiivien vaatimukset
(2006/42/EY, 2014/30/EU).

Jos tuotteeseen tehdaan muutoksia, ei tama vakuutus ole voimassa.

Total Robotics Oy
Tuupikkalantie 2
25210 Vartsala
Finland

Uusin kayttdohje saatavilla osoitteesta:
https://www.totalrobotics.fi/manuals.html

CE-vaatimustenmukaisuusvakuutus saatavilla osoitteesta:
https://www.totalrobotics.fi/docs/eu/CE-MCC-XRP1_en.pdf

RoHS-todistus saatavilla osoitteesta:
https://www.totalrobotics.fi/docs/eu/RoHS-MCC-XRP1_en.pdf
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15 Yhteystiedot

Total Robotics Oy
Tuupikkalantie 2
25210 Vartsala
www.totalrobotics.fi
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