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2. Versionshistorie

Version | Anderungen Datum
1.0.0 | Initiale Version 05.11.2020
1.0.1 | 1. Uberarbeitung 15.01.2021
1.0.2 | Aktualisiert auf FW 1.02 19.02.2021
1.0.4 | Aktualisiert auf FW 1.04 15.10.2021
1.0.5 | Aktualisiert auf FW 1.05 15.12.2022
1.0.6 | Aktualisiert auf FW 1.06 06.05.2023

3. Funktion und bestimmungsgemaBer Gebrauch

Der ToolConnector ist zum Betrieb an einem Staubli Roboter der Baureihe TS2 vorgesehen. Die
Montage, der Anschluss und der Betrieb missen entsprechend dieser Betriebsanleitung erfolgen.
Die Komponente stellt keine Sicherheitsfunktionen im Sinne der Personen- oder Maschinensicher-
heit zur Verfiigung. Funktionale Sicherheit muss durch libergeordnete Systeme sichergestellt wer-

den.

Jede Benutzung Gber den Rahmen dieser Betriebsanleitung hinaus, ist als nicht bestimmungsge-

maRk anzusehen.

Elektrische und mechanische Arbeiten diirfen nur durch qualifiziertes Personal durchgefiihrt wer-

den.
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4. Inbetriebnahme

Als Mindestvoraussetzung fiir die Inbetriebnahme sind folgende Punkte anzusehen, die im Handbuch Teil | Me-

chanik beschrieben sind:

e  Mechanischer Anbau an den Roboter

e  Elektrischer Anschluss Versorgungsspannungen (Netzteil X200)
e  Elektrischer Anschluss EtherCAT (Mainboard EtherCAT in)

e Pneumatischer Anschluss Versorgungsdriicke (P1/P2)

e  Elektrischer Anschluss Sensoren / Aktoren

e Installierte Version der Staubli Robotics Suite (SRS)

4.1. Installation der Geratebeschreibungsdatei (ESI)
Damit das Gerat in die Steuerung eingebunden werden kann, muss die Geratebeschreibungsdatei (ESI-File) in
das System importiert werden. Dies ist eine XML-Datei mit dem Namen TC-TS2-Vx.xx wobei x.xx die Version
darstellt. Legen Sie die Datei in einem Verzeichnis auf lhrem Rechner ab.

Je nach verwendetem Tool ist das Vorgehen leicht unterschiedlich. Einzelheiten entnehmen Sie bitte der jewei-

ligen Dokumentation.

Hier beschreiben wir die Einbindung exemplarisch am internen EtherCAT Bus der CS9 (J206) mit dem Tool
SyCon.net der Staubli Robotics Suite (SRS 2019). Voraussetzung ist, dass sie bereits ein System mit einer CS9

Steuerung angelegt haben.

Offnen Sie nun die E/A-Verwaltung in SRS:
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2. E/A Verwaltung auswahlen

auf.v anzeigen .
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sie einen Rechtsclick in das Fenster aus um eine
weitere E/A-Karte hinzuzufiigen.

2. Linksclick auf E/A-Karte hinzufigen

1. Rechtsclick

3. Auswahl EtherCAT-Master - J206
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4. Auswahl Sycon

5. Linksclick OK
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SyCon will be started to create J206 master configuration
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Jog-Moai

Wenn der EtherCAT Master bereits existiert,
flhren sie einen Rechtsclick auf diesen aus. FAeelang Sodrchirs |SAeingin e
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2. Linksclick auf Edit board —,
B Editboard

3. Auswahl Sycon
\ SyCon Twincat

]Em SyCon will be started to create J206 master configuration

4. Linksclick OK

Nun 6ffnet sich SyCon.net. Wahlen sie Netzwerk -> Geratebe- 3 SYCON.net - [J206_ETHERCAT_J206_ECM.spj]

SChreibUng importieren: ” Datei Ansicht Gerdt | Metzwerk | Extras  Hilfe
” ” 2t = ” 2% Buslinie hinzufigen
| netProject

E||:| Projekt: J206_ETHEI
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N Projektdaten drucken...
2 Mame Anderungsdatum Typ
" X TC-TS2-V1.00xml 16.12.2020 07:51 XML-

Schnellzugriff

Desktop
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Nach dem erneuten Laden des Gerdtekataloges steht ihnen das Device TC-TS2 nun zur Verfligung und kann in
Ihre Konfiguration eingefligt werden.
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4.2. Bedienelemente

4.2.1. Displays

Der ToolConnector verfigt Gber 2 1“-Graphicdisplays zur Anzeige von Statusinformationen und Men{s.
Auf jeder Gehauseseite befindet sich ein Display (A / B).

Uber eine Screen-Saver Funktion schalten sich die Displays nach einer einstellbaren Zeit ohne Bedienung selb-
standig aus oder werden gedimmt (abschaltbar).

4.2.2. Fernbedienung

Fir die Inbetriebnahme wird die IR-Fernbedienung bendtigt.
Im spateren Automatikbetrieb ist die Fernbedienung nicht erforderlich

Die Fernbedienung ist nicht codiert und kann fiir jeden ToolConnector TC-TS2 ver-
wendet werden. Bei mehreren ToolConnectoren in unmittelbarer Nahe ist darauf
zu achten, dass das richtige Gerat bedient wird.

Ab Auslieferdatum 01/2023 wird der ToolConnector mit der neuen Fernbedienung
RC2 ausgeliefert. Die Fernbedienung RC2 verfligt Gber zuséatzliche Tasten, die Gber
das Roboterprogramm gelesen werden kénnen. Die Fernbedienungen sind in Be-
zug auf die Bedienung des ToolConnectors identisch. Beim mehrfachen Driicken
der OK Taste erkennt der ToolConnector die verwendete Fernbedienung. Die RC2
ist ab FW 1.04 einsetzbar. Uber das Setup Menii kann ab FW 1.05 eine Voreinstel-
lung des Fernbedienungstyps vorgenommen werden.

Der Sensor befindet sich auf dem Mainboard in Gehdusehalfte A oben.
Die Bedienung ist auch bei geschlossenem Geh&duse moglich, erfordert jedoch ein RC 1 (bis 12/2022) RC 2 (ab 01/2023)
Zielen auf den Sensor.

Displays

Sensor fir IR-Fernbedienung




4.3. Einschalten

Durch Anlegen der Spannung V1 an den Steckverbinder X200 wird der ToolConnector eingeschaltet.
Der Bootvorgang dauert etwa 1 Sekunde. Wahrend dieser Zeit erscheint auf beiden Displays der Startbild-
schirm.

Hier kann die aktuelle Firmware Version abgelesen werden. e

(R A

Ist der Bootvorgang erfolgreich, das heifdt es wurden alle Parameter gelesen und
alle Komponenten erfolgreich initialisiert, schaltet der ToolConnector sich direkt
in den Automatik-Modus und ist betriebsbereit. Die akustische Riickmeldung er-
folgt Giber 1 kurzen Piepton. Ist der Bootvorgang nicht erfolgreich, springt der
ToolConnector in den Setup-Modus (2 kurze Pieptone).

Mode # Fieldbus
buto Init

X

4.4, Status Displays

Auf den beiden Displays ist der obere Bereich als Statusdisplay ausgefiihrt. Hier werden aktuelle Zustande an-
gezeigt:

Display A Display B
Zustand

Statusdisplay ——— Versorgung Ausgange

Betriebsart /

Made 1eldbus Hnul

futo OF « Y-

O Betriebsart

Feldbus

Dieser Anzeigenteil ist in allen Betriebsarten gleich.

4.5. Betriebsarten

Der ToolConnector verfiigt Giber 4 Betriebsarten

Betriebsart Name
Auto Automatikbetrieb
Manu Manuelle Funktionen
Setup Einstellungen, Fehleranzeige
Test Testfunktionen

4.5.1. Automatikbetrieb

Der Automatikbetrieb ist die Standard-Betriebsart. Neben den Statusinformationen wird der aktuelle Zustand
durch drei Piktogramme signalisiert:

Run Wait Error

Mode 12l dbus Mode =* Fieldbus Mode 1eldbus

butao OF futo Init tuto  EREOR

O X ®



Run Alle Funktionen aktiv, kein Fehler, Feldbus im OP-Modus
Wait Feldbus nicht im OP-Modus, kein Signalaustausch
Error  Es liegt ein Fehler vor, kein Signalaustausch

4.6. Manueller Modus

Der manuelle Modus wird vom Automatikbetrieb aus aufgerufen. Um Fehlbedienungen zu verhindern wird der
Moduswechsel durch eine Tastenfolge auf der Fernbedienung durchgefihrt.

Driicken sie folgenden Tasten der Reihe nach . . .

Hierdurch gelangen Sie in den manuellen Modus.

Navigation:
Mit den Tasten @@ navigieren sie durch das Menii
Mit . wahlen sie einen Meniipunkt aus.

Mit @ springen sie zum Anfang des Meniis.

iEEE 1eldbus=s
Sprung zum M=y OF
Automatik-Modus . % hito
go i |:|1 1.3- ] ;_E
Sprung zum
Setup-Modus
Statusanzeige
Digitale E/A Status
Dig. I/0
Simulation
Digitale E/A A
g / oimul a
Dig.
Sprung zum
Test-Modus ¢

4.6.1. Statusanzeige digitale E/A

Uber diese Funktion kénnen sie sich den Status der digitalen E/A-Signale anzeigen lassen.
Mit . verlassen sie die Funktion wieder.

Display A Display B

Signal inaktiv /

Signal aktiv



4.6.1. Simulation digitale E/A

Uber diese Funktion kénnen sie Eingangs- und Ausgangssignale simulieren. Die Simulation der Einginge erfolgt
in Richtung der Steuerung, d.h. die tatsdchlichen Daten von den Eingdngen werden tberschrieben. Die Simula-
tion der Ausgdnge Uberschreibt die Daten von der Steuerung uns schaltet die Ausgange direkt. Wenn diese
Funktion aktiv ist, ist die direkte Verbindung zwischen Klemmen und Steuerung unterbrochen. Nach Verlassen
der Funktion werden die Daten sofort aktualisiert.

Mit . verlassen sie die Funktion wieder.

Die Ein- und Ausgange sind in vier Gruppen zu je 8 Bit aufgeteilt. Es ist jeweils nur eine Gruppe aktiv. Die aktive
Gruppe ist invertiert dargestellt.

Zwischen den Gruppen wechseln sie mit @ und @

Innerhalb der aktiven Gruppe kdnnen sie die einzelnen Signale mit den Tasten @ umschalten.
Die Taste @ schaltet die ganze Gruppe um.

Display A Display B

Aktive Gruppe

Signal aktiv. —» ] < Signal inaktiv



4.7. Setup Modus

Der Setup-Modus wird vom manuellen Modus aus aufgerufen.
Navigation:

Mit den Tasten @@ navigieren sie durch das Menii.

Mit . wahlen sie einen Menlipunkt aus.

Mit @ springen sie zum Anfang des Mends.

Innerhalb der Untermeniis kdnnen Werte durch @ @ verdndert werden. Bei numerischen Werten kann eine
Direkteingabe durch . @ @ . erfolgen. Durch . wird der Wert (lbernommen. Durch Betédtigen von
oder @ wird das Untermenii ohne Ubernahme des Wertes verlassen.

Mlocde l1eldbus
Sprung zum Setup OF
Manuellen Modus F

Manual
1'rgn to manual mode

Made 1eldbus
Systeminforma- Setup OF
tionen anzeigen -
g ry Infa
1'r shiaw em infa
Mode 1eldbus
Fehlerliste Setup ERROER

anzeigen a Frror

List (1)

Ladt die Standardwerte in den Speicher

Laden mit .
Abbruch mit @ @ oder .

Werte werden nur durch diese Funktion
Einstellungen Setup OF dauerhaft gespeichert.

Speichern mit .

Werkseinstellungen

Laden

Speichern

Abbruch mit @ @ oder .
System neu Neustart mit .
starten Abbruch mit @ @ oder .

Werte zwischen 15 ... 255
Display Kontrast Standardwert: 127

einstellen

Miode

Setup OF

Bildschirmschoner
Zeit einstellen

Aus, 1 min ... 5 min
Standardwert: 1 min

10



Bildschirmschoner
Modus einstellen

Blank schaltet das Display aus
Dim dimmt das Display
Standardwert: Blank

Made 1=ldbus
Setup OF 50uS, 100usS, 400pS, 800uS,
Filter digitale A& . 1.6mS, 3.2mS, 12.8mS, 20mS
Eingdnge einstellen Dlg".. Inputs Standardwert: 1,6mS
gang v Filter ~ ’
- Anderungen werden erst nach Neustart wirksam
Made 1=ldbus
netup 0P
Ausgénge bei Bus- . Yes behdlt die Ausganszustande bei
fehler beibehalten Eeep Outputs No Setzt die Ausgénge auf 0

EtherCAT Station ID

¥ on FBE lo:

Moce leldbus

cetup OF
Fy

Standardwert : Yes

Werte : 0...65535

St

Standardwert : 1

v

Ab Firmware 1.05:
Mode # Fieldbus
Setup Init
Fernbedienungs- rFY
Typ setzen

S=t RO Werte: 1,2
S Standardwert : 2

4.8. Test Modus

Der Test-Modus wird vom manuellen Modus aus aufgerufen.
Er bietet Untermenis fir den Baugruppentest.

Navigation:
Mit den Tasten @@ navigieren sie durch das Menii.
Mit . wabhlen sie einen Menlipunkt aus.

Mit @ springen sie zum Anfang des Menis.

Mode leldbus
Sprung zum est  Init
Manuellen Modus ik N
M arnl ::11

v go Lo manuwal mode

Wechsel zwischen den Tests mit @ @
Test 1: Wechsel Geschwindigkeit mit @ @

Test 3: Wechsel Farbe mit @ @
Wechsel Helligkeit mit . und .

LED Tests

Display Tests Wechsel zwischen den Tests mit @ @

11



Key Tests

5. Prozessdaten

Verlassen des Tests mit . . .

5.1. Eingdnge (ToolConnector -> Steuerung)

Im Eingangsbereich Gbertragt der ToolConnector Daten an die Steuerung. Diese sind in den Felbusobjekten
0x1Axx angeordnet.

Es sind folgende Prozessdatenobjekte (PDO) vorhanden:

Zeigt die Keycodes der Fernbedienung an

PDO Objekt(e) Linge Name Pflicht-
objekt
0x1A00 6000 2 Byte Statuswort X
0x1A01 6001 2 Byte DI16 Eingangsdaten
0x1A02 6002 2 Byte Keycode
Summe 6 Byte

5.1.1. Statuswort (0x6000)

Das Statuswort libermittelt den Status des ToolConnectors. Das Statuswort ist bitadressierbar.

Bit Name Datentyp Funktion

0 Mode_Auto Bit ToolConnector im Automatikmodus

1 Mode_Manu Bit ToolConnector in einem manuellen Modus (Manu/Setup/Test)
2 StatusBit03 Bit --

3 StatusBit04 Bit --

4 StatusBit05 Bit --

5 StatusBit06 Bit --

6 StatusBit07 Bit

7 StatusBit08 Bit

8 VOutl_OK Bit Versorgungsspannung Ausgange 1-8 OK (VOutl >16V)
9 VOut2_0OK Bit Versorgungsspannung Ausgange 9-16 OK (VOut2 >16V)
10 StatusBitll Bit

11 StatusBit12 Bit

12 StatusBit13 Bit

13 StatusBit14 Bit

14 StatusBitl15 Bit

15 Error Bit Fehlerstatus

12




5.1.1. DI16 (0x6001)

In diesem Wort befinden sich die Daten des DI16 Eingangsmoduls. Das Wort ist bitadressierbar.

Bit Name Datentyp Funktion
0 DI1 Bit Digitaleingang 1
1 DI2 Bit Digitaleingang 2
2 DI3 Bit Digitaleingang 3
3 DI4 Bit Digitaleingang 4
4 DI5 Bit Digitaleingang 5
5 DI6 Bit Digitaleingang 6
6 DI7 Bit Digitaleingang 7
7 DI8 Bit Digitaleingang 8
8 DI9 Bit Digitaleingang 9
9 DI10 Bit Digitaleingang 10
10 DI11 Bit Digitaleingang 11
11 DI12 Bit Digitaleingang 12
12 DI13 Bit Digitaleingang 13
13 DI14 Bit Digitaleingang 14
14 DI15 Bit Digitaleingang 15
15 DI16 Bit Digitaleingang 16

5.1.2. Keycode (0x6002)

In diesem Wort kdnnen Informationen zu gedriickten Tasten abgerufen werden. Im niederwertigen Byte (LSB)
werden die Tastencodes der Fernbedienung wiedergegeben. Im héherwertigen Byte (MSB) ist der Status der
Taste SW1 auf dem Mainboard codiert. Die Daten werden immer Ubertragen, auch wenn die Tastencodes vom
ToolConnector zur Bedienung ausgewertet werden. Der Tastencode wird mindestens 500ms Ubertragen. Bei
dauerhaft gedrickter Taste so lange, wie die Taste gedruickt ist.

Im Automatikmodus werden nur die Tasten .,. und ® vom ToolConnector fiir die Modus-Umschaltung aus-
gewertet. Alle anderen Tasten sind frei verwendbar.

RC1 RC?2

Taste Keycode (LSB) Taste Keycode (LSB) Taste Keycode (LSB) Taste Bit (MSB)

® 1(0x01) [ << ] 1(0x01) 20 (0x14) swi1 0

® 2 (0x02) 2 (0x02) © 21 (0x15) - 1

) 3 (0x03) A 3 (0x03) [ ] 22 (0x16)* - 2

(v 4 (0x04) v 4 (0x04) [ ] 23 (0x17)* - 3

) 5 (0x05) < 5 (0x05) [ 24 (0x18)* - 4

» 6 (0X06) > 6 (0X06) [ ) 25 (0x19)* - 5

(oK) 7 (0x07) OK 7 (0x07) aa 26 (Ox1a) - 6

(0) 10 (Ox0a) [0 | 10 (Ox0a) [ ] 27 (0x1b) - 7

(1) 11 (0xOb) 11 (0x0b) 28 (0x1c)

(2 12 (0x0c) [ 2 | 12 (0x0c) [ ) 29 (Ox1d)

(3 13 (0x0d) ED 13 (0x0d) () 30 (Ox1e)

(@) 14 (OxOe) [ 14 (OxOe) © 31 (0x1f)

(5 15 (0x0f) [ 5 ] 15 (0x0f) ® 32 (0x20)

@ 16 (0x10) [ 6 ] 16 (0x10) @ 33 (0x21)

1; Egzig 1; Egzii * nicht bei allen RC2 verfigbar

(9) 19 (0x13) E» 19 (0x13)

13



5.2. Ausgdnge (Steuerung -> ToolConnector)

Im Ausgangsbereich libertrdgt die Steuerung Daten an den ToolConnector. Diese sind in den Felbusobjekten
0x16xx angeordnet.

Es sind folgende Prozessdatenobjekte (PDO) vorhanden:

PDO Objekt(e) Linge Name Pflicht-
objekt
0x1600 7000 2 Byte DO 16 Ausgangsdaten
0x1601 7001 25 Byte | Geh&use-LEDs
0x1602 7002 1 Byte Buzzer
Summe | 28 Byte

5.2.1. DO16 (0x7000)
In diesem Wort befinden sich die Daten fiir das DO16 Ausgangsmodul. Das Wort ist bitadressierbar.

Bit Name Datentyp Funktion
0 DO1 Bit Digitalausgang 1
1 D02 Bit Digitalausgang 2
2 D03 Bit Digitalausgang 3
3 DO4 Bit Digitalausgang 4
4 DO5 Bit Digitalausgang 5
5 DO6 Bit Digitalausgang 6
6 DO7 Bit Digitalausgang 7
7 D08 Bit Digitalausgang 8
8 D09 Bit Digitalausgang 9
9 D010 Bit Digitalausgang 10
10 DO11 Bit Digitalausgang 11
11 D012 Bit Digitalausgang 12
12 D013 Bit Digitalausgang 13
13 DO14 Bit Digitalausgang 14
14 DO15 Bit Digitalausgang 15
15 DO16 Bit Digitalausgang 16

5.2.2. Gehduse LEDs (0x7001)

Uber dieses Datenobjekt werden die Geh3use-LEDs angesteuert. In jedem Deckel befinden sich 12 LEDs (optio-
nal).

Im Deckel der Eingangsseite (A) befinden sich die LEDs 1...12 im Deckel der Ausgangsseite (B) die LEDs 13...24.
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Byte Name Datentyp Funktion
0 LED1 UINT8 LED 1 Farb-/Funktionswert
1 LED2 UINT8 LED 2 Farb-/Funktionswert
2 LED3 UINT8 LED 3 Farb-/Funktionswert
3 LED4 UINT8 LED 4 Farb-/Funktionswert
4 LED5 UINT8 LED 5 Farb-/Funktionswert
5 LED6 UINT8 LED 6 Farb-/Funktionswert
6 LED7 UINT8 LED 7 Farb-/Funktionswert
7 LED8 UINT8 LED 8 Farb-/Funktionswert
8 LED9 UINT8 LED 9 Farb-/Funktionswert
9 LED10 UINT8 LED 10 Farb-/Funktionswert
10 LED11 UINT8 LED 11 Farb-/Funktionswert
11 LED12 UINT8 LED 12 Farb-/Funktionswert
12 LED13 UINT8 LED 13 Farb-/Funktionswert
13 LED14 UINT8 LED 14 Farb-/Funktionswert
14 LED15 UINT8 LED 15 Farb-/Funktionswert
15 LED16 UINT8 LED 16 Farb-/Funktionswert
16 LED17 UINT8 LED 17 Farb-/Funktionswert
17 LED18 UINT8 LED 18 Farb-/Funktionswert
18 LED19 UINT8 LED 19 Farb-/Funktionswert
19 LED20 UINT8 LED 20 Farb-/Funktionswert
20 LED21 UINT8 LED 21 Farb-/Funktionswert
21 LED22 UINT8 LED 22 Farb-/Funktionswert
22 LED23 UINT8 LED 23 Farb-/Funktionswert
23 LED24 UINT8 LED 24 Farb-/Funktionswert
24 Brightness UINT8 Helligkeitswert fir alle LEDs in % 0...100 (Werte > 100 => 100%)

Es konnen fiir jede LED vordefinierte Farb- und Funktionswerte vergeben werden. Der einzutragende Wert

setzt sich aus der Summe eines Farb- und eines Funktionswertes zusammen.

Ist der Brightness Wert 0, leuchtet keine LED !

Farbwerte:
Wert Farbe

0 LED aus
1 Rot
2 Grin
3 Blau
4 Gelb
5 Orange
6 Pink
7 Weil
8 -
9 -

Funktionswerte:

Wert Funktion | Frequenz | Duty-Cycle Phase
0 Statisch 100% 1/1
10 Blinken 0.5Hz 50% 1/2
20 Blinken 0.5Hz 50% 2/2
30 Blinken 1Hz 50% 1/2
40 Blinken 1Hz 50% 2/2
50 Blinken 2Hz 50% 1/2
60 Blinken 2Hz 50% 2/2
100 | Blinken 1Hz 25% 1/4
110 | Blinken 1Hz 25% 2/4
120 | Blinken 1Hz 25% 3/4
130 | Blinken 1Hz 25% 4/4
140 | Blinken 2Hz 25% 1/4
150 | Blinken 2Hz 25% 2/4
160 | Blinken 2Hz 25% 3/4
170 | Blinken 2Hz 25% 4/4

Die Funktionswerte erlauben verschiedene Leuchtmuster. So ist es moglich, durch entsprechende Kombination,
bewegte Animationen zu generieren ohne dynamisch Werte schreiben zu miissen.

Beispiele:

Die Werte 51, 63 fur aufeinanderfolgende LEDs ergeben einen rot/blau Wechselblinker mit 2Hz .

Die Werte 102, 112, 122, 132 fir aufeinanderfolgende LEDs ergeben ein griines 1Hz Lauflicht mit 4 Phasen.
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5.2.3. Buzzer (0x7002)

Uber dieses Datenobjekt kann der akustische Signalgeber im ToolConnector angesteuert werden.

Byte Name Datentyp Funktion

0 Buzzer UINT8 Funktionswert

Durch Schreiben des jeweiligen Funktionswertes in das Datenobjekt wird ein entsprechendes akustisches Signal
ausgelost. Der Signalwechsel auf den neuen Wert startet die Funktion. Durch Schreiben des Wertes 0 wird die
Funktion sofort beendet.

Funktionswerte:

Wert Signal
0 Signal aus

1..10 1...10 Pieptone (lang, 2 Signale/sec)

11..20 1...10 Pieptone (kurz, 5 Signale/sec)

31..40 Dauersignal fiir 1...10s
97 Pieptone (lang, 2 Signale/sec) kontinuierlich
98 Pieptone (kurz, 5 Signale/sec) kontinuierlich
99 Dauersignal

Alle anderen | Keine Funktion
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