
  

  

Komunikacja – przykład 
 

Cobot spawalniczy ABB z kontrolerem Omnicore, korzystający z protokołu  EthernetIP, 

spawarka TPS 400/i wyposażona w interfejs RI FB/Inside Ethernet 

1. Ustawienia adresu IP, maski sieci i bramki za pomocą aplikacji WEB Smart Manager 

(zakładka Interface). Powyższe wartości można wprowadzić również za pomocą  

DIP-switch na interfejsie – szczegóły w instrukcji obsługi interfejsu. 

Kolejne etapy integracji systemu realizowane są na Teach Pendant robota lub jak  

w analizowanym przypadku, przez aplikacje robota – ABB RobotStudio. 

 

 

 

 

 

 



  

  

2. Podłączamy przewód sieciowy do gniazda MGMT kontrolera Omnicor. Do gniazda 

Ethernet Switch podłączony jest przewód służący do komunikacji z interfejsem 

spawarki. 

 

 

3. Po otwarciu oprogramowania RobotStudio wybieramy menu File, zakładkę Online  

i następnie klikamy One Click Connect. 

 

 



  

  

 

4. W oknie kontrolera wybieramy I/O Engineering 

 

 

5. Z listy rozwijanej po lewej stronie wybieramy EtherNetIP -> ioFronius TPSi 

 

 

 

 



  

  

 

6. Wprowadzamy adres IP kontrolera robota 

 

UWAGA!!! Adres IP kontrolera robota oraz adres IP interfejsu spawarki muszą być z 

tej samej puli adresów, różnica w ostatniej liczbie/cyfrze. 

7. W ostatnim kroku, wgrywamy plik EDS  
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