Instrukcja obstugi i lista cze$ci zamiennych

CR 03 Gematic

Jednostka sterujgca pracq manipulatora
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WAZNE:

Ta dokumentacja opisujgca dziatanie CR 03
Gematic - jednostki sterujacej
manipulatorem wraz z wersjg.
oprogramowania 2.01. Fxx. jest dostarczana
razem z tym urzadzeniem.

Numer wersji; patrz Parametr SP2 w
rozdziale ,Parametry Globalne”.
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O tej instrukcji

Ta instrukcja obstugi zawiera wszystkie wazne informacje niezbedne do obstugi jednostki sterujacej
manipulatorem CR 03 Gematic. Instrukcja bedzie bezpiecznym przewodnikiem w procesie instalaciji,
dajac jednoczesnie wskazowki do optymalnego dziatania nowej jednostki sterujgcej manipulatora.

W odpowiednich dokumentacjach mozna znalez¢ informacje o podstawach funkcjonowania
poszczegolnych komponentéw systemu manipulatorach, kabinach, sterownikach pistoletow, etc.

Piktogramy

NIEBEZPIECZENSTWO! Zagrozenie porazenia prgdem badz ruchomymi czgsciami.
Mozliwe konsekwencje: Smier¢ lub powazne obrazenia.

& UWAGA! Nieprawidtowe dziatanie moze prowadzi¢ do uszkodzenia lub

nieprawidtowego dziatania sterownika lub manipulatora.
Mozliwe konsekwencje: Lekkie obrazenia lub uszkodzenie

sprzetu.
®
1 INFO! Pomocnicze wskazowki i informacije.
CR 03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem 5

V. 02/02



yrvGema

1 Zasady Bezpieczenstwa

1. Przed uruchomieniem CR 03 - Jednostki Sterowania Manipulatorem nalezy przeczyta¢ doktadnie
niniejszg instrukcje!
Niewtasciwa obstuga Jednostki Sterujgcej Manipulatora OptiMove 1 moze powodowa¢ wypadki, a
niewtasciwa praca manipulatora rowniez i uszkodzenie kabiny.

2. WAZNE: Silnik napedowy manipulatora znacznie przekracza site cztowieka!
Podczas pracy elementy ruchome osi manipulatora powinny by¢ chronione przed dostepem
obstugujacych. Nie stawa¢ pod wozkiem manipulatora nawet wtedy, kiedy nie jest jeszcze w ruchu.

3. Potaczenia pomiedzy jednostka, blokiem zasilania i osiami powinny by¢ odtaczone, jesli jest ona
wytgczana.

4. Przewody potgczeniowe pomiedzy blokiem zasilania i osiami manipulatora muszg by¢
poprowadzone w taki sposob aby nie byty uszkodzone podczas jego pracy. Pamieta¢ nalezy
réwniez o przestrzeganiu lokalnych przepiséw bezpieczenstwa.

5. Goérny punkt zwrotny musi by¢ zawsze ustawiany do aktualnej wysokosci manipulatora. Zmiany w
systemie powinny by¢ regulowane przez przeszkolony personel. Niewtasciwe ustawienia wielkosci
skoku moga powodowacé uszkodzenia manipulatora oraz kabiny.

6. Manipulator, kabina i jednostka sterujaca i muszg by¢ odtaczone od sieci zasilajgcej zgodnie z
lokalnymi przepisami bezpieczenstwa przed wykonywaniem jakichkolwiek napraw lub wymiany
czesci.

7. Nalezy uzywa¢ tylko oryginalnych czesci zamiennych ITW Gema. Uszkodzenia powstate w wyniku
uzywania nieoryginalnych czesci nie bedg usuwane w ramach gwaranc;ji.

8. Naprawy moga by¢ wykonywane jedynie przez Centrum Serwisowe ITW Gema. Nieautoryzowane
naprawy mogg prowadzi¢ do obrazen lub uszkodzenia urzadzenia. W takim przypadku gwarancja
ITW Gema AG bedzie niewazna.

Uruchomienie testu serwonapedu potwierdzi sprawnos$¢ urzadzenia. W
j szczegolnosci nalezy zwroci¢ uwage na zakres skoku manipulatora.

Chcemy zwréci¢ uwage na fakt, iz kupujacy jest samodzielnie odpowiedzialny
za bezpieczne dziatanie urzadzen. ITW Gema nie ponosi odpowiedzialnosci za
zadne wynikle uszkodzenia.

11 Przeznaczenie uzycia

CR 03 Gematic - jednostka sterujgca praca manipulatora jest sterownikiem wspétpracujacym z
jednym lub wiecej manipulatorami napedzanymi elektrycznie. Uruchomienie (np. start do okreslonego
dziatania) jest zakazany do czasu, kiedy jednostka sterujgca i manipulator zostang zainstalowane i
podtaczone zgodnie z Wytycznymi Urzadzen (98/37/EG). Nalezy takze przestrzega¢ EN 60204-1
(Bezpieczehstwo pracy na urzgdzeniach).
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2 CR 03 Gematic jednostka sterujaca manipulatorem.

Jednostka sterujgca CR 03 Gematic posiada mozliwosé zaprogramowania sekwencji ruchu dla max.
8-miu osi, z podziatem kolejnosci ruchu dla poszczegdlnych osi. Daje to mozliwos¢ petnej kontroli przy
malowaniu detali przestrzennych.

2.1 Charakterystyka specjalna

Specjalna charakterystyka sktada sie z:

Mozliwos¢ przytaczenia do 8-miu nowych regulatorow napedu do pozycjonowania osi.
Mozna kontrolowac ilo$¢ osi liniowych. Ruch jest ustalany oddzielnie dla
poszczegolnych osi zgodnie z sekwencjg wybrang przez operatora w zaleznosci od
ilosci zdefiniowanych manipulatoréw.
0O$ moze by¢ zsynchronizowania ze stacjg za pomocg zewnetrznego nadajnika
przyrostowego (przyrost 5 VDC). Synchronizacja pozyc;ji i predkosci odbywa sie
jednoczesnie. Rozktad nadajnika przyrostowego moze by¢ dopasowany.
Mozliwos¢ kompensacji bledu napedu transportu przez wptyw predkosci osi Z.
Zaprogramowane osie powodujg ukierunkowanie stacji.
Kazda 0§ moze by¢ pozycjonowana recznie poprzez panel sterujacy.
Sterowanie przemiennika czestotliwosci ma miejsce poprzez CAN Bus.
Sterowanie jednostka sterujacg CR 03 Gematic poprzez panel sterujacy.
Sterowanie jednostka sterujgcg CR 03 Gematic jest niezalezne od jezyka dzieki
zastosowaniu piktogramoéw.
Jest mozliwe, aby wigczy¢ inne osie, przetaczy¢ moc lub zmieni¢ predkos¢ w
Okreslonej pozycji przy osi bedacej w ruchu w programie sekwenciji.

CR 03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem 7
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2.2 Definicja CR 03 Gematic jednostka sterujaca manipulatorem.

Mozna ustawia¢ programy dla osi Z i X za pomocg CR 03 Gematic jednostka sterujgca manipulatorem
dla odpowiednich ruchdw osi przy stacjach. Te programy moga by¢ ustawiane w sposoéb prosty za
pomoca niezbednych parametrow.

Program osi Z startuje ciagta oscylacja ruchu osi Z.
Program osi X kompletny mechanizm postepowy osi Z.
Program 3-D start wg kolejnosci krokéw programu.

CR 03 Gematic jednostka sterujgca manipulatorem moze obstugiwac osie, ktére sg regulowane przez
przemiennik czestotliwosci. Przemiennik czestotliwosci jest zdefiniowany (wg opisu w rozdziale ,3.1.3
Ustawianie adresu osi na module CAN”) w sieci CAN poprzez wezet ID (numer osi lub numer
identyfikacyjny).

2.3 Rozmieszczenie podzespotéw
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3 Uruchomienie

3.1 Przygotowanie do uruchomienia

3.3.1 Instalacja elektryczna i pojecie ekranowania

Wszystkie moduty CAN Bus sg podtaczone zgodnie z zatagczonymi schematami.

Sterownik manipulatora musi by¢ podtaczony do WYLACZNIKA BEZPIECZENSTWA,
np., uruchomienie WYLACZNIKA BEZPIECZENSTWA spowoduje wigczenie hamulca
manipulatora i odciecie doptywu napiecia do sterownika.

Montaz i podtgczenie elektrycznego oprzyrzadowania moze wykonywac jedynie
specjalista elektronik.

Dla zapewnienia prawidtowej transmisji danych nalezy sprawdzi¢ prawidtowosc¢
uziemienia. Preferowane jest noszenie specjalnego ubrania odprowadzajgcego potencijat
elektryczny.

Do instalacji nalezy uzywac jedynie ekranowanych kabli. Ekran kabla powinien by¢
podtaczony obydwoma koncami za pomoca zaciskdw do uziemienia.

Skutecznos¢ podtaczenia obydwu koncéw ekranu kabla powinna by¢ sprawdzana tak
czesto, jak to mozliwe w przeciwnym razie moze to zaktécié prawidlowa prace
urzadzenia.

3.1.2 Mocowanie nadajnika przyrostowego impulséw (Encoder) do transportu
Nadajnik przyrostowy impulsow jest dostarczany przez firme ITW Gema.

W celu zapewnienia prawidtowego dziatania nadajnika przyrostowego impulséw i catej kabiny
lakierniczej nalezy spetni¢ ponizsze zalecenia:

Nigdy nie montowac¢ nadajnika przyrostowego impulséw na watku silnika, jedynie na
watku napedowym transportu.

Nadajnik przyrostowy impulséw montowac jak najblizej wejscia do kabiny.

Jezeli nadajnik przyrostowy impulséw bedzie zamontowany za pomocg wysuwanego
sprzegta, nalezy to zrobi¢ tak, aby w momencie zatrzymania transportu np. z powodu
przetadowania zatrzymat sie rowniez nadajnik przyrostowy impulsow.

Unika¢ uderzania w obudowe nadajnika przyrostowego impulséw. Nieprawidtowy montaz
moze prowadzi¢ do pekniecia szklanej czesci w nadajniku przyrostowym impulséw lub do
uszkodzenia watka na nadajniku.

Unikac¢ osiowych i promieniowych odksztatceh na watku nadajnika przyrostowego
impulsow.

Kabel zasilajacy i sterujgcy powinny by¢ potaczone w pary.

Ostona ekranu kabla Bus (w catym przekroju) powinna by¢ podigczona do nadajnika
przyrostowego impulséw poprzez przepust PG.

Nadajnik przyrostowy impulséw musi by¢ uziemiony przez obudowe.

Uzy¢ odpowiednio dopasowanego mocowania do zamontowania nadajnika przyrostowego
impulséw.

CR 03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem 9
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Nadajnik montuje si¢ albo bezpourednio, albo poprzez adapter na watku transportera (patrz rysunek
ponizej). Jezeliwatek transportera nie ma "8 mm, to mozna zaméwié¢ inny adapter.

Nie mocowacé nigdy nadajnika dodatkowo na uchwycie (kotnierzitd.), jezeli jest

zamontowany na watku.
Réwniez nie na zupeilnie wspoétosiowych walkach! W ewentualnie innych
sposobach montazu zasiegna¢ opinii serwisu firmy ITW Gema.

Watek napedowy
transportu
(#8 mm)

Adapter watka
(zewn €12 mm/wewn.2 8 mm)

—— Kotnierz

Trzpien z otworem
812 mm

Pierscien mocujacy |

Obracaniu sie nadajnika zapobiega sprezyna (ramie) momentu obrotowego (1) lub zakonczenie
momentu obrotowego (2) umocowane do kotnierza i majgce wybranie w obudowie. Najlepiej przyklei¢
klejem cyjano-akrylowym do kotnierza nadajnika obrotéw (np. Sicomet 50 lub Loctite 406).

Przytacze elektryczne do nadajnika za pomoca dostarczonej wtyczki.

Szybkos¢ transmisji ID Numer
S1-1 do S1-3 S1-4, S2-1 do S2-4

R
ST EEEER

-N-N-N-N-T.N.¥.]
- X-N-N-N-N -]

Opornik koncowy -] Zasilanie
Lacze danych ] A tacze danych
chN L,CAyN H | J ~ CAN_L, CAN_H
Para 2 - Para 1
e —
[ |
7
PG 9
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3.1.2.1 Ustawianie rezystancji koncowej

W celu zapewnienia prawidtowego dziatania systemu Bus poczatkowy i koncowy uzytkownik musi by¢
podtaczony za pomoca kabla 120 Ohm. Rezystancja koncowa jest wigczana lub wytaczana za pomoca 2
stykowego wigcznika DIP zgodnie z konfiguracjg CAN Bus.

OoN
TH H Nadajnik impulséw jako uzytkownik X w sieci CAN.
1 2

TH E Nadajnik impulséw jako uzytkownik korncowy w sieci CAN.

3.1.2.2 Ustawianie szybkosci transmisji i adresu uzytkownika (ID numer)
Ustawianie szybkosci transmisji odbywa sie za pomoca 3-ch wtgcznikéw DIP po lewej stronie.

Szybkos¢ transmisji jest ustawiona standardowo na 125 kBits. To ustawienie pozwala na uzycie kabla o
max. dtugosci do 500 m od pierwszego do ostatniego uzytkownika CAN Bus. W przypadku uzycia
dtuzszego kabla nalezy zmniejszy¢ szybkos$¢ transmisji.

Wartos¢ dziesietna Szybkosé transmisji
na 3 wiaczniki DIP S (kBit / s)
10
20
50
125
250
500
800
1000

w
=
i
"y
T
1
%]
w
.
1
Lo

alo|a|oalo|ale
alalo|lo)-=l-|lolo

MmN =IO

Ustawienie adresu uzytkownika (ID numer) odbywa sie za pomocg 5-ciu wigcznikéw DIP po prawe;j
stronie. Nadajnik impulséw musi by¢ ustawiony na 32 numer ID. W ten sposob wartosci od 1 do 32 sg
dostepne. Jezeli wartos¢ jest ustawiona na ,0”, wtedy numer ID rozmieszczenia jest wybierany poprzez
Bus.

125 kBits/s
32

Numer ID

ON ; ON
f! ; E:; ?! ; g ; Szybkosé transmisji

S1 S2

CR 03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem 11
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3.1.3 Ustawianie adresu osi (ID numer) namodule CAN

1. Adres osi moze by¢ ustawiony na module CAN.
Modut komunikacyjny dla osi Zi osi X znajduje sie wewnatrz manipulatora ZA 02.

,g/
{1

|1 4

2. Dostepne sg adresy pomiedzy 1i15, np. pomiedzy 1i F mozna ustawi¢ za pomoca przycisku
kodujgcego S1 na gérze modutu komunikacyjnego.

Nigdy nie ustawiaé adresu 0. Adres nie moze kolidowaé z numerami innych

dziatajacych osi.
Przycisk S2 jest fabrycznie zasloniety plakietka i ustawiony w pozycji 4, ktéra nie
moze by¢ zmieniana.

3.1.4 Ustawianie adresu uzytkownika (ID numer) na panelu jednostki Gematic
Poniewaz panel przedni jednostki Gematic jest takze zintegrowany z siecig CAN Bus to adres
uzytkownika nr 62 jest zarezerwowany dla panelu.

Wprowadzanie adresu odbywa sie recznie bezposrednio na panelu (patrz takze rozdziat 6.1.1.1.1
Numer ID, szybko$¢ transmisji, ustawianie kontrastu).

12 CRO03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem
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4 Jednostka sterujaca
4.1 Panel operacyjny

Panel operacyjny jest odpowiedzialny za sterowanie i monitorowanie pracy manipulatora. Wyswietlacz
jestmonochromatyczny LCD o rozkiadzie 240 x 64 punktow.

Nastepujace funkcje moga by¢ obstugiwane poprzez panel operacyjny:

Wybér trybéw operacyjnych sterownika manipulatora

Starti stop programu przesuwu w recznym trybie operacyjnym

Wskazywanie btedéw napieciowych i komunikatéw ostrzegawczych

Ustawianie parametrow sterowania

Ustawianie prostych programoéw przesuwu i programéw sekwencyjnych ,Stacji”.

® ®
1 @)
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4.2 Specjalne klucze funkcyjne

Klucze funkcyjne powinny by¢ wciskane jedynie opuszkami palcéw, ale w zadnym
wypadku paznokciami lub innymi ostrymi przedmiotami!

Klucze funkcyjne F1 F5
Klucze funkcyjne pozwalajg na wprowadzanie trybéw dziatania oraz funkcji z menu.
Odpowiednie funkcje sg wyswietlane w dolnej cze$ci wyswietlacza LCD.

Klucze do wyboru osi A1 A8
Te klucze pozwalajg wybiera¢ osie lub stacje. Po wcisnieciu klucza zostaje wyswietlona
informacja na temat aktualnej osi lub stacji. W menu osi takim, jak parametry osi mozna
wykona¢ selekcje lub deselekcje osi. W menu stacji takim, jak Sterowanie Reczne lub
Automatyczne mozna dokonac selekcji lub deselekc;ji staciji.
W zaleznosci od selekcji lub deselekcji osi odpowiedni klucz musi by¢ wcisniety przez dtuzej
niz 1 sekunde. Stan osi jest wskazywany przez odpowiednig diode LED.
Wocisniecie klucza na krocej niz 1 sekunde spowoduje przejscie z jednej osinainna.

Klucz A9 (opcja)
Ten klucz pozwala na wigczanie lub wytaczanie jednostek sterujacych OptiTronic
podtaczonych do CAN Bus. Pozgdany program, ktéry jest aktywowany na jednostce
OptiTronic moze by¢ wybrany na jednostce Gematic sterujgcej manipulatorem. Klucz musi
zostac wcisniety na dtuzej niz 1 sekunde. Zaswieci sie dioda klucza.

Klucz SHIFT n
Ten klucz pozwala na przetaczenie klawiatury pomiedzy zwyktg a numeryczng. W kazdej
chwili wcisniecie klucz spowoduje przetgczenie do przodu lub do tytu pomiedzy tymi stanami.
Dioda przy kluczu SHIFT $wieci kiedy druga funkcja jest aktywna.

Klucze kursora ! oraz ‘
Za pomoca tych kluczy mozna przetaczaé pola wejsciowe. Wartosci moga by¢ wprowadzane,
kiedy wejscie jest aktywne.

Klucze numeryczne (druga funkcja)
Klucze numeryczne pozwalajg wprowadzaé wartosci w odpowiednie pola wej$ciowe poprzez
potaczenie znaku poprzedzajgcego (+ lub -) oraz punktu dziesietnego.

Klucz DELETE (kasowanie) 0
Pole wejsciowe jest kasowane za pomoca tego klucza.

KluczENTER (wejscie) .
Okno wejsciowe jest otwarte lub warto$¢ wejsciowa jest zachowana w pamieci po wcisnieciu
tegoklucza.

Klucz ESCAPE (wyjscie) .
Ten klucz zamyka aktualny obraz, pozwala na przejscie do nastepnego otwartego okna lub
zamyka wejscie bez zapamietania wartosci, kiedy wejscie zostato otwarte poprzez Enter.

Klucz HELP (pomoc) !
Po wcisnieciu tego klucza operator bedzie miat dostepny tekst pomocniczy.

14
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4.3 Funkcje diod LED

Dioda LED klucza SHIFT
Ta dioda wskazuje stan wigczenia klawiatury. Dioda zaswieca sig, kiedy druga funkcja jest
aktywowana; jest to dezaktywowane poprzez przypisanie zwyklej klawiatury. Wartosci
numeryczne mogag by¢ wprowadzane przy aktywnym kluczu SHIFT.

ZielonadiodaLED Klucze osiA1-A8
Tadioda LED wskazuje trzy stany osi:

- Dioda LED btyska = Os$wybrana, tzn. ze 0§ zostata wybrana i przemiennik
czestotliwosci jest w trybie czuwania.

- Dioda LED s$wieci = Os pracuje, tzn. ze odpowiednia 0$ jest w ruchu.

- Dioda LED gasnie = Deselekcja osi

Zielonadioda LED Klucze osi A9 (opcja)
Tadioda LED wskazuje stan jednostki OptiTronic sterujacej pistoletem:

- Dioda LED swieci = Jednostka OptiTronic jest aktywna, pistolety napylajg proszek
- Dioda LED gas$nie = Jednostka OptiTronic zostata wylagczona
- Dioda LED btyska = Jednostka OptiTronic zostata wybrana i moze by¢ witgczana za

pomoca klucza A9

Czerwonadioda LED Klucze osi A1-A8
Tadioda swieci, gdy wystapi btgd w sterowaniu osi.

DiodaLEDnr1
24VDC
Tadioda kontroluje i wskazuje, czy panel sterujacy jest wigczony i potaczony z PLC.

DiodaLED nr2
Btad
Ta dioda wskazuje stan btedéw na wyswietlaczu gtdwnym. JeZeli btgd zostat poprawiony lub
potwierdzony wtedy dioda gasnie.
Po wiaczeniu jednostki Gematic sterujgcej manipulatorem dioda zaczyna swieci¢ i gasnie tylko
po wykonaniu przesuwu do punktu odniesienia.

DiodaLED nr3
Help? (pomoc)
Ta dioda zaczyna swiecic¢ po tym, jak operator wcisnie klucz Help, w celu uzyskania tekstu
pomocniczego. Po powrocie do normalnego stanu obrazu dioda ponownie gasnie.

Dioda LED nr4
Zielona (Prawa gérna)
Ta dioda gotowos¢ osi do dziatania co oznacza, ze pozycja jest wyregulowana a hamulce
zostaty zwolnione.

CR 03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem 15
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5 Tryby dzialania

Na jednostce sterujgcej Gematic mozna wybierac nastepujace tryby dziatania:
Przesuw do punktu odniesienia
Sterowanie reczne
Sterowanie automatyczne
Edytor programu przesuwu
Serwis /uruchomienie / Parametry

Poziom dziatania w jednostce sterujgcej Gematic jest ustawiany za pomoca piktograméw, dzieki temu
tylko najwazniejsze parametry sa wyswietlane, a operator ma do nich szybki dostep.

Normalnie sterowanie jest w referencyjnym trybie dziatania po wiaczeniu jednostki lub restarcie
urzadzenia. Tryby dziatania sg wybierane na panelu. Przetgczanie jest mozliwe w aktualnie aktywnym
trybie dziatania, np. po zakohczeniu dziatania sterowania automatycznego.

Normalnie zmiana trybéw jest mozliwa wtedy, kiedy osie sg nieruchome.

Ruch osi moze zosta¢ zatrzymany w zaleznosci od rodzaju trybu dziatania. Istnieja dwie mozliwosci
zatrzymania osi:

Natychmiastowe zatrzymanie (poprzez klucz wytacznika bezpieczehstwa)

Przerwanie programu to znaczy, ze nastepny start program rozpocznie od poczatku.

Program nr 64 dla osi Z lub program nr 164 dla osi X jest wybierany przy wykryciu zaprzeczenia bocznego
IN10.

Sterownik manipulatora podczas pracy moze byc¢ tylko w jednym trybie dziatania. Tryb dziatania ma
zastosowanie do wszystkich osi, ktore sg obstugiwane przez manipulator.

16 CRO03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem
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5.1 Ustawienie odniesienia

W jednostce sterujacej Gematic mozna wprowadzi¢ pozycje kazdej indywidualnej osi podczas dziatania,
wszystkie aktywne osie muszg znalez¢ sie w punkcie odniesienia za kazdym razem po wigczeniu.
Warunkiem wstepnym jest prawidtowe ustawienie punktu odniesienia patrz takze do odpowiednich
instrukcji opisujgcych dziatanie osi.

1. Wiaczy¢ Gematic sterownik manipulatora
Po wiaczeniu wyswietlacz pokaze bazowe menu.
Symbol (D) oznacza, ze punkt odniesienia nie zostat jeszcze osiggniety.
Diody LED nawszystkich podtaczonych osiach (A1) btyskaja.

4V & g ‘
i 3
)
o @ B @&

FRR ED EEE
7 el
HEE PE E=EE
mwGema  Gemaric

2. Woeisnagéklucz F1
Sterownik rozpoczyna przesuw do punktu odniesienia na podtagczonych osiach; po zdefiniowaniu
sekwencji zostanie to zachowane. Jezeli nie wszystkie osie byty zdefiniowane w jednym czasie,
wtedy mozna dokonaé deselekcji osi poprzez wcisniecie odpowiedniego klucza A.

L ]
1 Osie, ktore sg definiowane w granicach stacji nie moga by¢ wybierane!

Jesli jedna z osi spowoduje kolizje lub, jesli pistolety sg zamontowane nieprawidtowo lub, jesli
dolny punkt zwrotny jest usytuowany zbyt nisko wszystkie osie mogg zosta¢ zatrzymane przez
wecisniecie klucza funkcyjnego F2 @i

3. Po osiggnieciu punktu odniesienia zostanie wyswietlony symbol «~ , natomiast jesli wszystkie
osie osiggna punkt odniesienia to zgasnie dioda LED 2.

Ve .Y

Fine}

o @ g

1\
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5.2 Obstuga tryburecznego
Obstuga reczna pozwala operatorowi na wybor i wigczanie programu przesuwu na panelu.
Dodatkowo operator ma mozliwos¢ zmiany numeru programu bezposredniej modyfikaciji
pracujgcego programuw osi Z, X lub 3D.
W tym trybie dziatania poszczegdlne osie mogg by¢ selekcjonowane lub deselekcjonowane za
pomoca selekcyjnego klucza A osi. Kazda 0§ musi by¢ zdefiniowana (patrz rozdziat 5.5.1.2 Parametr
osi={E=)) wraz z adresem osi CAN Bus.
1. Wigczy¢ przesuw do punktu odniesienia (patrz rozdziat 5.1 Ustawienie odniesienia)
Na wyswietlaczu pojawi sie nastepujacy komunikat przy probie wyboru trybu recznego bez
wczesniejszego zdefiniowania punktu odniesienia osi:

NOTE!
Reference point not set.

2. Wcisngc¢klucz F5 @ tak czesto, az symbol @..dla trybu recznego nie pojawi sie na
wyswietlaczu.

i—é >
A v
S

©» @

3. Woecisng¢kluczENTER

Wyswietlacz zmienia obraz na ,tryb reczny”.

IV DC F: 8 T

3 i-ri 0 W

o @ ' 8 @

o Wskazuije aktualny tryb dziatania
A Aktualna stacja
Aktualny numer programu Z (1...100) lub
Aktualny numer programu 3D (201...255)
101 Aktualny numer programu X (101...200)

18
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a9

Aktualny numer programu na jednostce sterujgcej OptiTronic.

(Opcja)

Kiedy klucz A9 jest wcisniety wszystkie sterowniki OptiTronic podigczone do
CAN Bus zostajg wtgczone ze zmienionym numerem programu. Dioda klucz
zaczyna Swiecié.

Klucz F1: Startujg wszystkie wybrane osie.

Klucz F2: Wszystkie osie zatrzymuja sie.

Klucze osi A1-A... Swiecq diody przy zdefiniowanych osiach.
Wcisng¢ na krotko klucz F4: Otwiera sie edytor programu z numerem

programu w wybranym polu =

Wcisng¢ na 1 sekunde klucz F4: Otwiera sie edytor programu dla programow
posuwu (patrz rozdziat 5.4 Edytor programu dla programéw przesuwu).

5.2.1 Uruchomienie programoéw przesuwu

1. Przejs¢do obrazu trybu recznego N

2. Wocisng¢ klucze A1-A...nastepujaco, w zaleznosci od sprawdzenia programy osi bedg
wyznaczane w kazdym przypadku. Obszar wyswietlacza jest oznaczony (na ciemno) z odpowiednim
numerem programu. Klucze osi sg fabrycznie przypisane dla poszczegdélnych osi, np.:

A1=0$8Z, StacjaA

A2=0$Z, StacjaB

A3=0$X, StacjaA

A4=05X, StacjaB

3. Worazie potrzeby zmieni¢ na inny program (dodatkowo patrz rozdziat 5.2.2 Zmiana programu)

4. Wrazie potrzeby osie mozna selekcjonowaé lub deselekcjonowac za kluczami osi A1-A.

5. WeisnackluczF1: ¢ Wszystkie wybrane osie startujg

6. Wocisngcklucz F2: KT Wszystkie wybrane osie zatrzymujq sie

5.2.2 Zmiana programu

Zmiana programu moze by¢ dokonana podczas dziatania lub przerwy w pracy. W obydwu przypadkach
zmiany sg dokonywane w pamieci programu, np. po kolejnym wznowieniu startu jednostki sterujgce;j
Gematic ostatnio wprowadzone programy osi sg znowu dostepne.

1

Jezeli zmiana programu jest dokonywana podczas dziatania, o$ wykonuje droge
ostatniego polecenia do konca i przechodzi na nowy program (pozycje lub
predkosé) tylko przy nastepnejzmianie cyklu.

1. Wocisng¢ nastepujacy klucz osi.
A1=08Z, StacjaA
A2=0$Z, StacjaB
A3=08X, StacjaA
A4=0s$X, StacjaB

CR 03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem 19
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Obszar wyswietlacza jest oznaczony (na ciemno) z odpowiednim numerem programu.
LUB

Przetaczenie pomiedzy obszarami wyswietlacza dla osi X i osi Z moze by¢ wykonywane za pomocag

kluczy . i'

o @& P g @

1. Weiskac¢klucz +lub tak czesto, az pojawi sie pozagdany numer programu.
LUB

Woeisna¢klucz SHIFT ﬂ i za pomoca kluczy numerycznych wybra¢ pozgdany numer programu.
Btednie wprowadzone wartosci moga by¢ skasowane za pomoca klucza DELETE [

2. Wocisna¢kluczENTER . i wprowadzona wartos¢ zostaje zachowana.

20 CRO03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem
V. 02/02



smvGema

5.2.3 Edycja programu

Programy obydwu osi Z oraz X moga by¢ edytowane podczas dziatania lub podczas przerwy w pracy. W
obydwu przypadkach zmiany sg dokonywane w pamieci programu, np. po kolejnym wznowieniu startu
jednostki sterujacej Gematic ostatnio wprowadzone programy osi sg znowu dostepne.

Programy staciji, ktére sktadajg sie z krokéw programowych dla obydwu osi (Z oraz X) mogg by¢ takze
edytowane.

= Jezeli zmiana programu jest dokonywana podczas dziatania, o$ wykonuje droge
1 ostatniego polecenia do konca i przechodzi na nowy program (pozycje lub
predkosé) tylko przy nastepnejzmianie cyklu.

1. Wcisng¢ nastepujacy klucz osi.
A1=08Z, StacjaA
A2=0$Z, StacjaB
A3=0$X, StacjaA
A4=0s$X, StacjaB

Obszar wyswietlacza jest oznaczony (na ciemno) z odpowiednim numerem programu.

2. Wcisng¢ na krotko klucz F4 E
Bezposredni edytor programu do wyboru pola " jest otwarty wraz z odpowiednimi
parametrami, ktére mogg by¢ edytowane 0$ Z jest edytorem dla osiZ, a 0$ X jest edytorem dla osi
X.

5.2.3.1 Bezposredni edytor programu dla programéw osi Z

¢ & @ .
Mvec F 3 "

F 1050 mm A-Z

¥ 10 mm =3

F 350 mm/s

F Gorna pozycjaw mm

* Dolna pozycjaw mm

F Predkos$¢ osiw mm/s

A-Z Opis osii rozmieszczenie na staciji

3 Numer aktywnego programu (patrz takze rozdziat 5.4 Edytor programu dla

programow przesuwu)

Klucz F1 Wybrana oS startuje

Klucz F2 Wybrana os zatrzymuje sie

Klucz|# Os$ wybrana za pomocag kluczy A1-A8 przesuwa sie w pozytywnym kierunku
CR 03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem 21
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Klucz B Os$ wybrana za pomocg kluczy A1-A8 przesuwa sie w negatywnym
kierunku

Pole wejsciowe pozycji jest aktywne, aktualna pozycja jest wyswietlana po wcisnieciu
klucza Ilub @ Jezeli zostanie wcisniety p6zniej, wtedy wyswietlana wartosé
zostaje przyjeta.
1. Przetaczanie pomiedzy polami wejsciowymi nastepuje po wcisnieciu kluczy kursora .
lub
Wybrane pole wejsciowe jest oznaczone na ciemno.
2. Przytrzymac wcisniete przyciski + lub -, az pozadana wartos¢ zostanie osiggnieta
LUB
Wcisng¢ klucz SHIFTEd i za pomoca kluczy numerycznych wybraé pozadany numer
programu. Btednie wprowadzone warto$ci moga by¢ skasowane za pomoca klucza
¥ DELETE
LUB
Przytrzymacé wciéniete klucze 8 lub B | az pozadana pozycja zostanie osiagnieta
Jezeli ta sama wartos¢ jest wybrana do wprowadzenia gérnej i dolnej pozycji, jest
to wynik polecen pozycjonowania, np. o$ zatrzymuje sie w tej pozycji.

3. Wcisng¢kluczENTER . i wprowadzona warto$¢ zostaje zachowana.

4, Wcisng¢ kluczESCAPE . aby powrdci¢ do obrazu recznego trybu dziatania.

5.2.3.2 Bezposredni edytor programu dla programéw osi X

Mypt FiN L 4
=5} 850 mm
F 150 mm/s
| Pozycja celuw mm
F Predkos¢ osiw mm/s

A-X  Opis osiirozmieszczenie na stacji
102 Numer aktywnego programu (patrz takze rozdziat 5.4 Edytor programudla

programéw przesuwu)
KluczF1 Wybrana os startuje
KluczF2 Wybrana os zatrzymuje sie

Kiucz® 0g wybrana za pomocag kluczy A1-A8 przesuwa sie w pozytywnym
Kierunku
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Klucz: - Os wybrana za pomocag kluczy A1-A8 przesuwa sie w negatywnym kierunku

Pole wejsciowe pozycji jest aktywne, aktualna pozycja jest wyswietlana po wcisnieciu
klucza ® Iub B Jezeli zostanie wcisniety pozniej, wtedy wyswietlana wartos$é
zostaje przyjeta.

1. Przefgczanie pomiedzy polamiwejsciowymi nastepuje po wcisnieciu kluczy kursora !
lub |

Wybrane pole wejsciowe jest 0znaczone na ciemno.
2. Przytrzymaé wcisniete przyciski + lub -, az pozgdana warto$¢ zostanie osiggnieta

LUB

Wcisng¢ klucz SHIFTﬂi za pomocg kluczy numerycznych wybraé pozadany numer programu.
Btednie wprowadzone wartosci moga by¢ skasowane za pomoca klucza [# DELETE

LUB
Przytrzymac wcisniete klucze . Iub- , az pozgdana pozycja zostanie osiggnieta

Jezeli ta sama wartos¢ jest wybrana do wprowadzenia goérnej i dolnej pozyciji, jest
to wynik polecen pozycjonowania, np. o$ zatrzymuje sie w tej pozyciji.

3. Wcisng¢ kluczENTER . i wprowadzona warto$¢ zostaje zachowana.

4. Wcisna¢kluczESCAPE . aby powrdci¢ do obrazu recznego trybu dziatania.
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5.3 Obstuga trybu automatycznego il

Wybor i start programu dla manipulatora ma miejsce w automatycznym trybie dziatania poprzez
sterowanie kabiny.

Tryb automatyczny sktada sie z nastepujacych funkcji:

Wybér/ Start/ Stop poszczegdlnych programéw dla odpowiednich staciji jest
dokonywany poprzez interfejs.
Podglad stanu stacji odbywa sie poprzez panel sterujacy.

Na zyczenie uzytkownika moze zosta¢ zainstalowane specjalne sterowanie wyzszego rzedu. Wtedy
klawiatura sterownika Gematic bedzie dezaktywowana po przejsciu na tryb ,automatyczny” i tylko wtedy
jest mozliwa zmiana numeréw programow, wejscie w edycje programéw oraz wcisniecie klucz
funkcyjnego STOP.

Ten tryb dziatania jest poddawany selekciji lub deselekcji poprzez interfejs I/O. Patrz aneks w zatgczeniu.
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5.4 Edytor programu dla programoéw przesuwu E,_: N

Po wcisnieciu klucza F4 El na 2 sekundy w jednym z obrazéw dziatania, wtedy edytor dla proramu
przesuwu otworzy sie automatycznie.

LS . &
0
-l

Otwarte menu dla wszystkich zachowanych programoéw z listy w zaleznosci od aktualnie
pracujacego programu (patrz ponizej).
0  Otwarte menudla nowo przygotowanych programow (patrz ponizej).
»  Otwarty dialog dla ponownie ustawianego programu. To otwiera menu
selekcji dla wszystkich zachowanych programéw (patrz ponizej).
o Polewejsciowe dla numeru programu

¥

Jezeli numer programu inny niz ,,0” jest wyswietlany na polu wejsciowym, wtedy
wyswietlany program zostaje otwarty bezposrednio po wcisnieciu kluczaF1.

¥ Klucze numeryczne Bezposrednie wejscie w numer programu z aktywnym kluczem
SHIFT.
Zamkniecie edytora programu i powrét do obrazu.
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=
5.4.1 Pracanaistniejacych programach lh'

Wszystkie programy zachowane w PLC sg dostepne w menu listy programéw. Dodatkowo do numeréw
programéw dodano wiecej danych okreslajacych typ programu (X, Z, Program staciji), dtugos¢ programui
pojemnos¢ pamieci.

1. Wywotaé edytor dla programéw przesuwu
|
2. Wocisng¢klucz F1 = (kiedy program numer 0 jest wyswietlany na polu wejsciowym).

Dostepne jest menu do wyboru istniejacych programéw w zaleznosci od pracy istniejacego
programu.

Typprogramu Z=program osiZ.
X =program osi X oraz
3D = program staciji.
1 Numer programu 1 3 cyfrowy.
SIZE Dtugos¢ programuw liniach
SEG Programy sgzachowywane w blokach pamieci do 256 linii.
Kilka programow jest zapisanych blokowo.
Indeks obszaru pamieci jest tu przedstawiony.
327: Wskazuje, jak wiele linii programu jest catkowicie zajetych w pamieci blokowe;j.

3. Listajestdostepnapo wcisnieciu kluczy kursora @ ! Jezelilista jest dtuzsza niz 6 programéw
obraz nawyswietlaczu bedzie przewijany.
Wybrany program jest oznaczony na ciemno.

LUB

Wcisng¢ klucz SHIFT.m i wprowadzi¢ pozgdang warto$¢ za pomocg kluczy numerycznych.
Program w menu jest wy$wietlany po wprowadzeniu 3 cyfrowego numeru. Wszystkie programy
sq wysSwietlane jako ,000”. Wszystkie programy z numerem Oxx sg wySwietlane po
wprowadzeniu ,,0”, wszystkie programy startujg z wyswietlonym 12x etc. po wprowadzeniu
»12...7. Takiwyb6ér moze by¢ dokonywany zaleznie od numeru programu.

4. Wcisng¢kluczENTER . Otwiera sie odpowiedni edytor programu (Z, X, 3D).
5. Edytuj program (patrz takze rozdziat 5.2.3 Edycja programu).
6. Wcisngé klucz ESCAPE . w celu wyjscia z obrazu edytora programu.
26 CRO03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem
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5.4.2 Przygotowanie nowego programu D

1. Wywotaé edytor programu dla programow przesuwu
2. Wprowadzi¢ numer programu w pole wejsciowe
3 Wcisng¢kluczF2. [3

Menu do przygotowania nowego programu jest otwarte.

MVDC X 1
— O
=
- I 4
4, Wcisng¢ klucz dla pozgdanego typu programu.

=  Powcisnigciu kluczafunkcyjnego F1 otwiera sig bezposredni edytor dla
programoéw osi X.
I  Powcisnieciu klucza funkcyjnego F2 otwiera sie bezposredni edytor dla
programow osi Z.
% Powcisnieciu klucza funkcyjnego F3 otwiera sie bezposredni edytor
zorientowany liniowo dla programow stacji.
8  Numerprogramu.

Jezeli juz umieszczony numer programu zostat wprowadzony, wtedy umieszczony
program moze by¢ otwarty przez edytora o tym samym typie programu, przez ktérego byt
utworzony.

Podczas préby otwierania istniejgcego programu za pomocag niepoprawnego typu
programu na wyswietlaczu pojawi sie nastepujacy komunikat:

NOTE!
Program already exists!

Organizacja pamieci programu wyglgda nastepujgco:

1 100 Programy Z

62 64 Przedefiniowane programy posuwu

62 Pozycja Z dla czyszczenia wewnetrznego

63 Pozycja Z dla czyszczenia zewnetrznego

64 Pozycja Z wyjscia

101 200 dla programéw X

160 Os X: przesuw negatywny za pomocg interfejsu I1/0
161 Os X: przesuw pozytywny za pomocg interfejsu I/0
162 Pozycja X dla czyszczenia wewnetrznego

163 Pozycja X dla czyszczenia zewnetrznego

164 Pozycja X startu

201 250 3D lub dowolny uzytek

1 Programy 64 i 164 w potaczeniu z PLC sg wywotywane poprzez numer programu 0
lub negatywne wejscie boczne 10.9.
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5.4.2.1 Edytor dla programéw osiZ z

Funkcje klawiatury sg identyczne z bezposrednim edytorem programu (patrz rozdziat 5.2.3.1). Program
jest przechowywany w istniejgcym menu.

Standardowe wartosci sa przyjete jako wartosci podstawowe; wartosci wejsciowe dla pozycji gérnej,
dolnej oraz predkosci sa sprawdzane z ich warto$ciami maksymalnymi zdefiniowanymi w parametrach
osi (patrzrozdziat5.5.1.2 Parametr osi =d%l)

5.4.2.2 Edytor dla programéw osi X =

Funkcje klawiatury sg identyczne z bezposrednim edytorem programu (patrz rozdziat 5.2.3.2). Program
jest przechowywany w istniejacym menu.

Standardowe wartosci sa przyjete jako wartosci podstawowe; wartosci wejsciowe dla pozycji gérnej,
dolnej oraz predkosci sg sprawdzane z ich wartosciami maksymalnymi zdefiniowanymi w parametrach
osi (patrzrozdziat 5.5.1.2 Parametr osi @)

5.4.2.3 Edytor dla programéw stacji TZ'.

Programy stacji przedstawiajg ogodlnie sekwencjonowane programy, ktére sg opisane w rozdziale
5.4.2.3.1. Programy sg przygotowywane na tym poziomie w edytorze programu, ktéry oferuje wszystkie
mozliwosci programowania stacji. Edytor programu przedstawia program jako liste linii programowych. Te
linie sg przetwarzane zgodnie z sekwencjg listy. Jest mozliwe wejscie i skasowanie linii programu
(komendy) gdziekolwiek z edytorem programu. Kazda komenda moze by¢ umieszczana w oddzielnym
menu.

5.4.2.3.1 Struktura programu stacji

Funkcja jednostki Gematic jest sterowanie osiami, ktdre sg potgczone ze stacjami o okreslonej sekwengiji
ruchéw zadanych przez operatora.

Stacja skfada sie doktadnie z jednej osi, ktora jest podtgczona do sterowania. Przy redukcji stacji do osi,
istnieje takze mozliwo$¢ przygotowania programéw dla poszczegdlnych osi, ktére moga by¢ tadowane i
przenoszone niezaleznie od siebie.

Program stacji sktada sie z poszczegdlnych linii programu. Kazda linia programu sktada sie zkomendy. Te
komendy pozwalajg na wychodzenie komend ruchéw do stacji osi na jednej stronie, a na drugiej
sterowanie sekwencjg programow. Nastepujgce podstawy zostaty zdefiniowane jako funkcjonalnosé
programow stacji:

Program stacji przedstawia zatgczong kolejno$¢ ruchow staciji, ktora jest wybieranai
startowana przez operatora za pomoca sterowania wyzszego rzedu.
Jedna lub wiecej osi stacji moze by¢ pozycjonowana w jednym kroku. Poszczegdlne osie
stacji mogg by¢ programowane za pomoca odpowiednich funkcji i zaleznosci (np.
Kontynuacja programu, kiedy wszystkie osie sg w pozyciji).
Pozycjonowanie osi moze by¢ podzielone na poszczegodlne kroki, pomiedzy ktérymi inne
osie sg startowane lub jest przetgczane zasilanie. Dzigki mozliwosci zmiany predkosci ruch
osijestnieprzerwany.
Synchroniczny posuw stacji moze by¢ startowany lub zatrzymywany w programie stacji.
Osie, ktore sg zsynchronizowane z napedem transportu sg okreslone w parametrach osi.

Program stacji sktada sie maksymalnie z 255 linii programu. Kazda linia programu skfada sie z komendy
do sterowania osig, organizacjg sekwencji programu lub przetaczania zasilania. Kazdy program stacji jest
inaczej zdefiniowany poprzez dowolnie wybierany numer programu. Programy sg zbudowane w taki
sposob,
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aby dostepna pamie¢ byta wykorzystana w optymalny sposéb. Numer przechowywanych programéw
zalezy od wielkosci programow i parametrow.

5.4.2.3.2 Przygotowanie programow stacji

Wszystkie programy stacji muszg odpowiadaé strukturze opisanej powyzej. Te struktury sg przygotowane
i zarzgdzane za pomocag Wizard (wewnetrzny podprogram edytora linii), gdzie zamiast rozktadu sktadni
sq wprowadzane parametry ruchu. Programy dla ztozonej kolejnosci ruchéw sa przygotowywane
wewnetrznie.

1. Wcisng¢ klucz funkcyjny F3 E',. w menu ,, Tworzenie nowego programu”.
Liniowo zorientowany edytor dla programow stacji jest otwarty. Linie programoéwtworzace liste sg
standardowym widokiem edytora programu dla programéw staciji.

Mvoo & 1

Program 220

1 rcg nd

2. Wcisna¢ klucz F3 w celu wprowadzenia nowej linii programu.
LUB

Wcisng¢ klucz ENTER .aby wejs¢ do menu ,Szczegoty polecen” (patrz rozdziat
5.4.2.3.6 Edytor szczegbtéw polecen).

3. Wykonac polecenia (patrz ponizej)

4. Wcisnag¢klucz ESCAPE-
Menu ,szczegdty poleceh” jest zamkniete i wraca do liniowo zorientowanego edytora.

Lista moze by¢ wybierana za pomoca kluczy kursora ‘ i '
Jeslilista jest dtuzsza niz 6 linii wtedy widom bedzie przewijany.
Wybrana linia jest oznaczona na czarno.

Wcisnag¢ klucz F2 w celu skasowania zaznaczonej linii.

5. Wcisng¢ ponownie klucz ESCAPE..
Edytor jest zamkniety natomiast otwarty jest obraz ostatnio przygotowywanego
programu.
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Numer programu, ktory jest ustawiany

o Potwierdzenie ustawianego programu z wyswietlonym numerem.
Po potwierdzeniu program jest akceptowany w liscie programu.
Ry Przerwanie bez zachowania programu w pamieci.

Powrét do obrazu ,,Edytor programéw posuwu”.

5.4.2.3.3 Definicja programu linii

Programy stacji jednostki sterujacej Gematic sg zapisane w prostym liniowo zorientowanym jezyku
programowym

Linia programu sktada sie doktadnie z jednej akcji, ktéra jest wykonywana podczas przejscia do tego
kroku. Poszczegdlne linie programu sg kolejno przetwarzane. Dodatkowo polecenia pozwalajg na
synchronizacje kolejnosci programu w przypadkach takich, jak czasy przestoju, pozycje osi oraz
powtarzanie petli.

Numer linii programu jest zmienny, ale ograniczony liczbg 256. Program jest zorganizowany jako prosty

potaczona lista linii programu. Na przykiad, nastepujace cyfry przedstawiajg strukture sekwenciji linii
programu:

4VDC rs '
Program 220 ?5
000: SyncOn

001: GoAbs Z +1200 250
003: SetOut 2 ON

Polecenie
To pole zawiera instrukcje programu. Dostepne sg nastepujace polecenia:

Polecenia dla pozycjonowania osi

GoAbs Pozycja osiw pozycji bezwzglednej
GoCont Start skoku w ruchu ciggtym
Golnkr Przyrostowa pozycja osi (rozmiar fancucha)
30 CRO03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem

V. 02/02



smvGema

31

Polecenia dlarozszerzonego sterowania (zsynchronizowany posuw, ustawianie wyjs¢...)

SyncON Start zsynchronizowanego posuwu

SyncOF Zakonczenie zsynchronizowanego posuwu

SetOut Ustawianie wyjscia

SetSem Ustawienie zwolnienia stacji
Polecenia dla synchronizacji sekwencji

WaitTi Oczekiwanie na jedng przerwe w czasie (w jednostkach 100 ms)

WaitPnt Oczekiwanie na sygnat sprzezenia zwrotnego sterowania osi krzywki

WaitTrsOczekiwanie na pozycjonowanie osi bedacych w ruchu

LoopSt Start programu petli z n powtdérzeniami

LoopEnd Zakonhczenie programu petli

Os
To pole skiada sie z liter identyfikacyjnych osi z mozliwoscig sterowania. Rozmieszczenie
fizycznych osi ma miejsce w Parametrach systemu osi. Przygotowane programy moga by¢
transmitowane do innych stacji bez dostosowywania numerdw osi takich, jak przypisanie Z
dlaosiZ.

Dystans
Polecenia dla pozycjonowania celu pozycji osi (bezwzglednie lub narastajgco) sg
wyswietlane tutajjako dystans w mm.

Predkos¢
To pole zawiera predkos¢ wraz z osiami do pozycjonowania. Jednostkiw mm/s.

Wyjscie
Numer wyjscia jest wprowadzany tutaj poleceniami do ustawiania wyjs¢.

Poziom
Poziom wyjscia 1/0 przy przetgczaniu wyjsé.

5.4.2.3.4 Opis polecen
5.4.2.3.4.1 Polecenia dla pozycjonowania osi

GoAbs Pozycja osiw pozycji bezwzgledne;.
To polecenie rozpoczyna bezwzgledne pozycjonowanie osi. Program
przetwarzajgcy nie czeka, az pozycja zostanie osiagnieta, wiec osobne osie
pozornie zaczynajg przesuw w tym samym czasie; za pomocg tego polecenia
mozna rozpoczgg¢ ciagtg prace. Ustawienie i monitorowanie posredniej pozycji z
WaitPoint jest mozliwe po wprowadzeniu tego polecenia.

GoCont Start skoku w ruchu ciggtym.
To polecenie rozpoczyna ruch skoku, ktéry sktada sie z ciggtego ruchu w gére i
na dét w przemienniku czestotliwosci. Parametry punktu kohcowego, predkosci
sg zdefiniowane w programie. Ruch jest przerywany jedynie programem stopu
poprzez panel lub interfejs.

Golnkr Przyrostowa pozycja osi (rozmiartancucha)
To polecenie rozpoczyna przyrostowe pozycjonowanie osi. Program
przetwarzajacy nie czeka, az pozycja zostanie osiggnieta, wiec osobne osie za
pomoca tego polecenia moga rozpoczaé ciggta prace.
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5.4.2.3.4.2 Polecenia dla rozszerzenia kontroli

SyncOn

SyncOf

SetOut

SetSem

Start zsynchronizowanego posuwu
Poszczegdlne osie rozpoczynajg zsynchronizowany posuw

Zakonczenie zsynchronizowanego posuwu
Zsynchronizowany posuw poszczegolnych osi zostaje zatrzymany

Ustawianie wyjscia

To polecenie powoduje przetaczanie sygnatu. Kazda stacja posiada
16 logicznych wyjsé, ktére moga by¢ przetagczane w sekwencji
programu. Te sygnaty mogg by¢ ustawiane na wyjsciach urzadzenia
lub oznaczeniach w konfiguracji sterownika.

Ustawienie zwolnienia stacji

5.4.2.3.4.3 Polecenia dla synchronizacji sekwencji procesu

WaitTi

WaitPnt

WaitTrs

LoopSt

LoopEnd

Oczekiwanie na przerwe w czasie

Polecenie WaitTi wstawia jeden czas gotowosci n x 100 ms do
sekwencji programu. Program ciggle przetwarza polecenie po minieciu
tego czasu.

Oczekiwanie na pozycje posrednig,

To polecenie pozwala na synchronizacje sekwencji programu dla
nadrzednej pozycji osi. To polecenie ustawia przesytang pozycje
bezwzgledng w pozycji posredniej na osi oraz czeka na sprzezenie
sygnatu zwrotnego z potwierdzeniem nadrzednej pozycji osi. Polecenie
daje efekt tylko po uprzednim wprowadzeniu GoAbs. Polecenia, ktére
nastepujg po poleceniu WaitPoint sg przetwarzane tylko wtedy, kiedy
pozycja osi byta nadrzedna.

Oczekiwanie na pozycjonowanie osi bedgcych w ruchu

Polecenie musi by¢ wprowadzone ilekro¢ polecenia GoAbs lub Golnkr
dla pozycjonowania osi byty w oczekiwaniu. Bez tego polecenia
uruchomienie pozycjonowania z nastepnym poleceniem bedzie
natychmiastowy. Polecenie nastepujace po WaitTrs bedzie wykonane,
jesli wszystkie osie stacji bedg znajdowaty sie w pozadanej pozyciji. O$
przesuwajgca sie z opoznieniem nie moze by¢ zatrzymana, jesli to
bedzie uzywane w nastepnej kolejnosci.

Start programu petli z n powtérzeniami

To polecenie rozpoczyna program petli stosownie do nastepnej petli.
Mozliwe jest ustawienie do 9 programow petli. Poszczegdlne poziomy
petli sg zdefiniowane przez indeks petli. Liczba powtdrzen petli jest
zmienna, cyfra 0 powoduje kontynuacije petli.

Zakonczenie programu petli
To polecenie wskazuje koncowy punkt programu petli (nastepny po).
Potaczenie ze stosownym LoopSt jest wykonane poprzez indeks petli.

32

CRO03 Gematic Jednostka Sterujgca Manipulatorem
V. 02/02



smvGema

5.4.2.3.5 Przyktady programowania z wykresem sciezek czasu

Numer linii
programu Polecenie Szczeguly polecen
000: GoAbs Z +1000 250
001: LoopSt 1 0
oo0z2: GoAbs Z +2500 500
003: SetOut 1 ON
004: WaitTrs
005: WaitTi 30
006: GoAbs Z +1500 200
007 : WaitTrs
008: WaitTi 20
009: GoAbs Z +3500 400
010: WaitTrs
011-: SetoOut 1 OFF
012: GoAbs Z +1000 500
013: WaitTrs
014: LoopEnd 1
015: ProgEnd
Numer linii programu
001 012
0o2 00e& 0os 013 001 004
ooo 004 005 |007 oog| 010 014 |002 005 | 006
3500 A ‘
3000 ‘
2500 1 L8
o ! N
! Ay
' N
_. 2000 / 1 e
E ;' [*
E / N
1500
I
1
1
1000
Petla
500
0
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30 32 34 36 38
(sec)
(003 011 003
wysokie [ 1 T/ TTTTTTTTT7T
L Wyijscie funkciji (F) )
Niskie
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5.4.2.3.6 Edytor,,szczeg6téw polecen”
1.

Lista liniowo zorientowanego edytora dla programow stacji moze by¢ wybrana poprzez

klucze kursora . i' przy zaznaczonej linii pozgdanego programu.
Jezelilista jest dtuzsza niz 6 linii wtedy obraz na wy$wietlaczu bedzie przewijany.

g & @ ®
E FS 1]

Program 220

002: ProgEnd

Wecisng¢kluczENTER .

Edytor ,szczegbtdéw polecen” jest otwarty i polecenia z max. 5 parametrami sg pokazane naliscie

L O b
Program 220
Gahba
Axie : I
Abpolute position (mm)

1200
Speed (mm/m} : 250

Lista moze by¢ przesuwana za pomoca kluczy kursora . i ' w zaleznosci od oznaczenia
pozadanej linii.

® | W tym widoku mozna zmienia¢ jedynie polecenie lub parametry. Zmienne
1 parametry sa wyswietlane w zaleznosci od aktualnego polecenia.

Wecisna¢kluczENTER .

Polecenie lub parametr, kiéry ma by¢ zmieniony zostaje oznaczony.

3.

¢ & @ ®
MvBe & 1
Program 220

Frogram command
Axis ] Z
Abaolute position (mm) H
Speed (mm/s) 250

1200
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5. Wybra¢ pozadane polecenie lub parametr kluczami kursora ! i .

Po wcisnieciu klucza ENTER przy zmianie polecenia przejscie wyswietlanego parametru do
niedawno wybieranego polecenia odbywa sie automatycznie.

Wprowadzenie parametréw zalezy od rodzaju danych parametru. Wyszczegdlniono tu
nastepujace rodzaje:

Numer Bezposrednie wejscie kluczy numerycznych.
Kursor goéra/dot zmniejsza lub zwieksza ustawiang
wartosc.

Wybor Wybér parametru w ustawieniach prostego
tekstu jest dostepny za pomoca kluczy kursora.
Program Boole'a Ustawienia dwojkowe sg
reprezentowane za pomocg wartosci TRUE/FALSE,
ktére sg dostepne za pomoca kursora pomiedzy tymi
dwiema warto$ciami.

Podczas wprowadzania obok kluczy kursora nastepujace klucze funkcyjne sg stale aktywne:

Klucz SHIFT Jest aktywowany automatycznie, kiedy
wartosci numeryczne majg by¢é wprowadzone w pole
wejsciowe.
Klucze numeryczne Pozwalajg na wprowadzenie
wartoéci numerycznych z aktywnym kluczem SHIFT
. Zamyka wejscie bez zapisania warto$ci w pamieci.
Jesli wejscie zostato otwarte za pomocg ENTER lub
zamkniete edytorem parametru jezeli zadne wejscie
mnie jest aktywne.
Kasuje pole wejsciowe, np. parametr numeryczny
jest ustawiony na 0 i parametr wyboru jest w
pierwszej opcji wyboru.
Klucze + / - Pozwalajg na wejscie do znakéw
poprzedzajacych za pomoca warto$ci numerycznych
w negatywnym zakresie wartosci.

6. Wocisnaé klucz ENTER . w zalezno$ci od zamknigcia wejscia i zachowania
Wprowadzanych warto$ci.

e & r

Program 220
d Golnkr
Achee H Z
Incremental pos. (mm) ' +200
Speed (mm/s)

50
7. Wocisna¢ klucz ESCAPE. .
Menu ,szczegdtow polecen” jest zamkniete i powraca do liniowo zorientowanego
edytora tekstu. .

8. Wocisna¢ ponownie klucz ESCAPE
Edytor jest zamkniety, a obraz do zachowania programu jest otwarty.
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5.4.3 Usuwanie programu. x|

Wywota¢ Edytor programu dla programoéw przesuwu (wcisnac¢ i przytrzymac klucz F4 na
1 sekunde w menu gtéwnym).

LN B ¢
0
s

Otwiera sie menu dla wyboru zapisanych naliscie programoéw, aby skasowac istniejacy
program. Jezeli numer programu zostat wprowadzony, program moze by¢ skasowany
bezposrednio.

2. Wocisng¢kluczF3 }:

VD & ]
Z 5 SIEE: 2 SEG: 0 X
Z & SIZE: 2 SEG: 0
I 7 SIEZE: 2 SEG: 0 323
z 8 SIEE: 2 SEG: 0

Typ programu ,Z” =programosiZ, ,X” = program osi X, ,3D” =
program stacji

1 1 lub 3 cyfrowy numer programu

SIZE Dtugos$¢ programuw liniach

SEG Programy sgzapisywane w pamieci blokowejw 256 liniach.
Kilka programoéw jest zapisanych w bloku. Jest tu wyswietlany
indeks bloku pamieci.

323: Wskazanie, jak wiele linii programu w catkowitej pamieci bloku
jest zajetych.

. Ten obraz jest opuszczany po wcisnieciu klucza ESCAPE.

Lista moze by¢ przegladana za pomoca kluczy kursora ‘ i ' Jezelilista jest
dtuzsza niz 6 programow, wtedy bedzie ona przewijana.

Wybrany program jest oznaczony na ciemno.

LUB

Wcisng¢ klucz SHIFTE i wprowadzi¢ pozadang wartos¢ za pomoca kluczy
numerycznych. Program w menu jest wyswietlany po wprowadzeniu 3 cyfrowego

numeru. Wszystkie programy sgq wys$wietlane jako ,,000”. Wszystkie programy z
Numerem Oxx sg wy$wietlane po
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wprowadzeniu ,,0”, wszystkie programy startujgq z wyswietlonym 12x etc. po wprowadzeniu
»12...7. Takiwybor moze by¢ dokonywany zaleznie od numeru programu.

1. Wcisng¢kluczENTER .
Otwiera sie do skasowania wybranego programu.

4 vVDe & T
s %
'\/-’ X
55 Numer programu, ktéry ma by¢ kasowany. Zmiany sg tutaj juz
niemozliwe. Program jest wybierany w nadrzednym menu.
~ Potwierdzenie kasowanego programu z wyswietlonym

numerem. Po potwierdzeniu program jest usuwany z listy
programu, a inne programy zachowujg swoje numery. Przerwa
moze zosta¢ wypetniona nowym programem.

*. Przerwanie bez skasowania programu z pamieci.
Powrét do obrazu ,,Edytor programéw posuwu”.
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5.5 Serwis.

Wszystkie niezbedne do dziatania parametry mogg by¢ wprowadzone w serwisowym trybie dziatania.
Wszystkie parametry sg reasumowane na liscie w zaleznosci od ich znaczenia. Te listy sg dostepne w
podmenu. Sa to:

Parametry globalne = Parametr systemowy lakierni (klucz F1)
Parametr Osi = Podstawowy parametr osi (klucz F2)
Parametr stacji = Definicja stacji (manipulatorow) (klucz F3)
Uktad rozpoznania detalu (opcja) (klucz F4)

Py Programowania parametréw lub programéw dokonuje sie za pomocga panela sterowania.
Tryb dzialania jest wybierany poprzez hasto. Podczas programowania wywolywanie osi
1 jest niemozliwe. Po opuszczeniu trybu serwisowego w razie potrzeby nalezy zrestartowac¢

oprogramowanie.
1. Wecisnagc¢klucz F2 @ w celu zatrzymania wszystkich pracujgcych osi.

2. Wocisng¢klucz F5 na okoto 5 sekund, az pojawi sie obraz z hastem. Na wyswietlaczu pojawi sie
nastepujacy komunikat przy probie przetaczenia z trybu serwisowego przed zatrzymaniem osi:

NOTE!
Axes still running!

3. Wprowadzi¢ czterocyfrowe hasto uzytkownika za pomoca kluczy numerycznych i potwierdzi¢
kluczem ENTER . Wyswietli sie obraz serwisowy.

Dostep do parametrow danych sterownika Gematic jest niemozliwy bez wprowadzenia
poprawnego czterocyfrowego hasta.

EL 4 ¥

& 1=

@ Obraz do zmian w ,parametrze globalnym”.
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5.5.1 Ustawianie parametréow

Obraz do zmianw ,parametrze osi”.

Obraz do zmian w ,parametrze stac;ji”.

Obraz do zmian w ,parametrze edytora uktadu rozpoznania detalu” (opcja).
Opuszczenie trybu dziatania ,Serwis” i przejscie do menu bazowego.

Tryb serwisowy uruchamia sie automatycznie jesli jakis btad pojawi sie podczas tadowania danych lub po

otrzymaniu komunikatu btedu.

Parametry sterownika Gematic sg rozdzielane na parametry urzadzenia, osi i stacji oraz sg

reasumowane do odpowiednich

rejestrow parametrow. Wszystkie rejestry parametrow sg

programowane w edytorze parametréw programu.

Wprowadzenie parametrow zalezy od rodzaju danych parametru. Wyszczegdlniono tu nastepujace

rodzaje:

Numer Bezposrednie wejscie kluczy numerycznych. Kursor
gora/dot zmniejsza lub zwieksza ustawiang wartosé.

Wybér parametru w ustawieniach prostego tekstu jest
dostepnyza pomoca kluczy kursora.

Program Boole'a Ustawienia dwdéjkowe sg reprezentowane za
pomoca wartosci TRUE/FALSE, ktére sg dostepne za pomoca
kursora pomiedzy tymi dwiema wartosciami.

Nastepujace klucze funkcyjne sg aktywne:

Jezeli

Kursor gora/dét Przegladanie wartosci parametréw przy
otwartym wejsciu lub przegladanie w liscie parametrow.

lista jest dtuzsza niz 6 parametréw, wtedy obraz moze by¢é
przewijany.

Enter Otwarte wejScie parametru, na ktérym jest kursor lub
zamykanie wejscia z wartoscig zapisang w pamieci. Jesli
cyfrowe warto$ci sg wprowadzane w pole wejsciowe klucz
SHIFT zostaje automatycznie aktywowany na otwartym
wejsciu.

Klucze numeryczne Pozwalajg na wprowadzanie
cyfrowych wartosci przy aktywnym kluczu SHIFT.

ESC Zamyka wejscie bez zachowania wartosci w pamieci, jesli
wejscie bylo otwarte za pomocg Enter lub zamyka edytor
parametru jesli zadne wejscie nie jest aktywne.

A1-A8 Pozwala na wybdr odpowiednich osi lub stacji za
pomoca otwartego edytora parametru. Przetgczanie pomiedzy
osiami lub stacjami odbywa sie za pomocg otwartego edytora
parametru. Odpowiednie diody LED A1-A8 sa aktywne
podczas wyboru.

Delete Kasowanie pola wejsciowego, np. parametr cyfrowy
jest ustawiony na 0 i wybdr parametru jest pierwszg opcjg
wyboru.

Klucz +/ - Pozwalaj na wejscie do znakéw poprzedzajacych za
pomocg wartosci numerycznych w negatywnym zakresie
wartosci.
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5.5.1.1 Parametr globalny @

Wszystkie parametry globalne sg przedstawione w menu service/global i mogg by¢ edytowane przez
operatora. Te parametry sg definicjami i ustawieniami, ktére odnosza sie do sterownika Gematic oraz
innych podtgczonych podzespotow. Sa to:

Parameter: Global {E}
S8P1 Language selection 1 German
8P2 Firm ware Version: K. XAKKK
SP3 Conveyor speed (mm/min) 1 HUHK
SP4 Increments per Meter 1 81520
SP5 Conveyor preceding sign E FALSE
SPé Distance per pulse (mm) : 10

SP7 Maximum number of axes

SP2 Maximum number of stations

SPY9 Number of powder guns E XX

S8P10 Gap control 1 FALSE

SP11 Common Program Number 1 TRUE

8P1l2 Timeout CAN Module (=) E 30
SP1Wyboérjezyka

Ta wartos¢ okre$la jezyk na wyswietlaczu. Mozna wybierac nastepujace jezyki:
Niemiecki, Angielski, Francuski, Hiszpanski, Wtoski i Portugalski.

SP2 Wersja oprogramowania sprzetu
Pokazuje aktualng wersje oprogramowania w urzadzeniu (tylko wyswietla).

SP3 Predkos¢ transportu (mm/min)
Warto$¢ dla predkosci transportu. Ta wartos¢ jest niezbedna, kiedy transport tanncuchowy nie
jest dopasowany generatorem impulséw (Encoderem), wtedy sterownik moze przeliczyé
prawidtowg sekwencje.

SP4 Przyrost na dwa metry
Z tym parametrem sterownik Gematic moze odlicza¢ i wyswietla¢ impulsy (narastajgco) z

generatora impulséw zgodnie ze zdefiniowanymi relacjami pomiedzy impulsami transportu i
droga przesuwu w impulsach/mm.

Procedura:

1.  Odmierzy¢ dystans dwéch metrow na transporcie.

2. Okresli¢ punkt odniesienia (np. hak)

3. Wiaczyé transportiwybrac¢ niskg predkosé.

4. Kiedy punkt identyfikacyjny osiggnie potozenie startowe wcisng¢ klucz ENTER. Wigcza

sie stoper i odlicza tylko wartosci dodatnie. Jesli sg wyswietlane wartosci negatywne jest
to wskazéwka, ze nadajnik impulséw obraca sie w ztym kierunku. Zmiana kierunku
obrotéw generatora impulséw za pomocg Parametru SP5.

5. Kiedy punkt identyfikacyjny osiggnie koniec odmierzonego dystansu wcisna¢ ponownie
klucz ENTER i nastepuje wyjscie z procedury odliczania.

6. Wyswietlana warto$¢ jest automatycznie akceptowana jako warto$¢ parametru.
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Sp5 Znak poprzedzajacy dla tancucha generatora impulsow
Dostosowanie kierunku obrotéw generatora impulsow

SP6 Dystans naimpuls (mm)
Wartosc¢ dla dlugosciimpulsu

SP7 Maksymalnailo$¢ osi
Wartos¢ dlailosci dostepnych osi (1-8)

SP8 Maksymalna ilo$¢ stacji
Wartosc¢ dlailosci zdefiniowanych stacji (1-8)

SP9 Maksymalnailosé pistoletow
Wartos¢ dlailosci dostepnych pistoletow

SP10 Sterowanie uktadu rozpoznawania detali

Wybér dostepnej opcji funkciji sterowania ,Uktad rozpoznawania detalu” patrz takze
oddzielna instrukcja obstugi.

FALSE = aktywne sterowanie manipulatora (sterowanie lokalne lub zewnetrzne)

TRUE = aktywne sterowanie uktadu rozpoznawania detalu.

SP11Wspoélny numer programu

Ten parametr jest zdefiniowany, jesli wszystkie stacje moga by¢ sterowane za pomocg
jednegoitego samego numeru programu.

FALSE = oddzielne numery programow sg uzywane do kazdej stacji.

TRUE =te same numery programéw sg uzywane na wszystkich stacjach.

Sp12 Czas przerwy dla modutu(éw) CAN

Warto$¢ niezbednego czasu dla lakierni do uruchomienia, az wszystkie osie zostang
zaakceptowane p ie¢ CAN Bus. Warto$¢ 40 (sekund) powinna by¢ wprowadzona dla 6
0sizgory.

5.5.1.2 Parametr osi. -=|j§:l

Wszystkie parametry poszcze
przez operatora.
Mozna zdefiniowac tylko tyle o

ch osi sg przedstawione w menu definicji osi i moga by¢ edytowane

dyto zdefiniowanych w Parametrach globalnych.

Parameter: A:

8P20 Maximun
8P21 Max. Sg
8P22 Max. Ac
8P23 Axia ac
8P24 Drift ¢
8P25 8ynchrc
8P26 Byncror
8P27 Syncror
8P28 Directi

: =)

ticn (mm) : 800
(mm/s) = 750

ation (mm/s2) 1000
ea CAN-Bus : 1
satien on ] FALSE
avel released ] FALZE
1

1

travel : i

Parametry bazowe osi sg ws.youumi specyficznymi definicja mi osi oraz ustawieniami, np. dane do

uruchomienia Przetwornika czestotliwosci, ustawienia CAN i parametry wewnetrzne.

Kazda o$ jest okreslona indeksem wewnetrznym 1-8. Nastepujgce parametry moga by¢ zdefiniowane dla

osi 1-8:
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SP20 Pozycja maksymalna (w mm)
Wartos¢ dla gornej granicy pozyciji bezwzglednej na osi w mm. Punkt oznaczony jest
punktem odniesienia z pozycjq Sciezki dostepu 0.

SP21 Predko$é maksymalna (w mm/s)
Wartos¢ dla maksymalnej ustawionej predkosci osi w mm/s. Specyfikacja odnosi sie do
wyjscia napedu (pistolet proszkowy lub uzupetnienie) osi linearnej. Predko$¢ maksymalna
jest przyjmowana automatycznie z najwiekszymi wartosciami.

SP22 Przyspieszenie maksymalne (w mm/s)
Warto$é dla maksymalnego ustawionego przyspieszenia osi w mm/s’. Specyfikacja odnosi
sie do przyspieszenia osi, w momencie zatrzymywania si¢ i startu w punktach zwrotnych.

SP23 Adres osiw CAN Bus
Ten parametr definiuje numer ID wezta osi, od ktdérym jest zaadresowany Przemiennik
czestotliwosci w sieci CAN Bus.

Zazwyczaj sg zdefiniowane nastepujace adresy osi:

Stacja Opis osi Adres osi
A Z 1
B 2
A X 3
B X 4
C Z 5
D Z 6
Cc X 7
D X 8

SP24 Kompensacja przesuwu
Kompensacja przesuwu pozwala na ustawianie predkosci osi Z do przesuwu predkosci
transportu fancuchowego. Celem jest utrzymanie statej predkosci malowania. Jezeli detal
przemieszcza sie szybciej niz ruchy stacji, wtedy ruch w goére i w dét pistoletéw powinien
zostac przyspieszony tak, aby grubos$¢ warstwy pozostata niezmieniona. Opcjonalnie mozna
dopasowac predkos¢ osi do tanncuch napedowego.

SP25 Synchronizacja zwolnienie/blokada
Teoretycznie kazda 0$ moze by¢ zsynchronizowana transportem tancuchowym. Od tej opciji
zalezy, ktére osie powinny byé szczegdlnie zsynchronizowane. Praktycznie 0$ Y na stacji jest
zsynchronizowana z transportem tancuchowym w zaleznosci od gotowosci do malowania
detalu w ruchu. Stacja i detal powinny w systemie przemieszczac sie z tg samag predko$cia.
Sterowanie zsynchronizowanego ruchu odbywa sie poprzez Przetwornik czestotliwosci,
natomiast sterownik PLC jedynie wydaje polecenia start/stop.
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SP26 Wspotczynnik przetozenia dla zsynchronizowanego przesuwu MUL
Odpowiedni wspotczynnik predkosci musi byé ustawiony dla zsynchronizowania osi z
transportem tancuchowym, ktoéry mniej wiecej przedstawia stosunek predkosci generatora
impulséw do Sciezki dostepu osi. Ten wspotczynnik jest niezbedny dla Przetwornika
czestotliwosci do zsynchronizowania przesuwu.

SP27 Wspotczynnik przetozenia dla zsynchronizowanego przesuwu DIV
SP28 Kierunek przesuwu

Zmiany kierunku przesuwu osi.

5.5.1.3 Parametr stacji

Wszystkie parametry poszczegdlnych stacji sgq przedstawione w menu definicji stacji i mogg by¢
edytowane przez operatora.

Mozna zdefiniowa¢ tylko tyle staciji, ile byto zdefiniowanych w Parametrach globalnych. Tylko tyle osi
mozna przypisac do staciji, ile byto zdefiniowanych w Parametrach globalnych.

Parameter: Station 1

SP30 Station Designation

SP31 Number of axes per Station
SP32 Number of guns per Station
SP33 Number of rows of guns
SP34 Distance between guns. (mm) 2 400

RN e D

Z Axis allocation
X Axis allocation

Y Axis allocation

I = S

U Axis allocation
1st Ref. of the axis : -
2nd Ref. of the axis g -
3rd Ref. of the axis - -
4th Ref. of the axis F -

Stacja przedstawia kombinacje, co najmniej 1, do maksimum 8 osi ha manipulatorze. Stacja posiada
zdefiniowana strukture osi, ktére sg opisane zgodnie z ich przestrzennym rozmieszczeniem literami X, Y,
Zdlatrzech osibazowych; U, V, W dla osi koncowego pozycjonowania; A, B, C dla osi obrotowych. Mozna
zdefiniowa¢ maksymalnie 12 stacji, ktére sg opisane za pomoca indeksu 1-12.

Stacje definiuja nastepujace parametry:

Nazwa Opis stacji (A, B, C, D, E, F, G, H, |, J, K, L)Odpowiedni jest standard
indeksu(2=B,3=C...)
Dodatkowa nazwa Dodatkowa nazwa dla programowanych stacji = Stacja jak opis osi lub

puste miejsca (X, Y, Z,U,V, W, A, B, C) Standardowe odwzorowanie,,,,

Sekwencja osi dla przesuwu do punktu referencyjnego (np. X, Z,Y)
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6. Komunikaty
6.1 Komunikaty btedéw

Btedy, ktore beda identyfikowane przez PLC sg wyswietlane na panelu i muszg by¢ potwierdzane przez
operatora. W zaleznosci od btedu sekwencja przetwarzania jest przerywana lub kontynuowana bez
przerywania.

Btedy sprzetu lub oprogramowania
Btad zasilania

Zbytwysokie natezenie rozigczenie
Zbytwysokie napiecie roztgczenie
Roztaczenie

Rozigczenie

Przegrzanie silnika

CDD przegrzanie

CDD EEPROM btad

CDD parametr btad

Btad zmiennopozycyjny

CDD sekcja zasilania

CDD btad zewnetrzny

CDD oprogramowanie

CDD modut opciji 1

CDD modut opcji 2

CDD uktad alarmowy

CDD uktad alarmowy

CDD pamig¢ FLASH

Analiza generatoraimpulséw
Samo ustawianie

CDD btad zasilania

Btad analizy generatora impulséw
taczenie pozadanej wartosci
Zmiana przetgcznika granicznego
Nastepujacy btad

Rozrézniane sg nastepujace typy btedow:

WYLACZENIE AWARYJNE poprzez wytgcznik
WYLACZENIE AWARYJNE za pomocg wylgcznika ,grzybkowego” prowadzi do
natychmiastowego zatrzymania urzadzenia, poniewaz ten sygnat jest wbudowany
konstrukcyjnie i zatrzymuje wszystkie Przemienniki czestotliwo$ci. Zostaje to rozpoznane
przez PLC i przechodziw stan poczatkowy z odpowiednim komunikatem btedu.

WYLACZENIE AWARYJNE poprzez panel sterujacy
Kontrolowane zatrzymanie stacji jest realizowane przez funkcje stop ze sterownika, wtedy
wszystkie osie przesuwaja sie do punktu odniesienia. Od tego czasu PLC pokazuje bazowe
menu trybu dziatania i wskazuje to wytaczenie jako btad.

Btad CAN Bus
Wadliwe Bus przeszkadza w sterowaniu podtgczonego osprzetu i powoduje zmiane na stan
btedu. Stacje zostajg zatrzymane.
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Btad Przemiennika czestotliwosci lub osi.
Komunikat btedu z Przemiennika czestotliwosci btgd odpowiednich staciji i jest wyswietlany
na panelu. Zostaje zatrzymana sekwencja programu staciji.

Btad programu PLC
W przypadku btedu programu PLC sterownik przechodzi w stan bledu i przerywa
przetwarzanie programu (np. przekroczony czas cyklu). Urzadzenia nalezy zatrzymac
WYLACZNIKIEM BEZPIECZENSTWA, wtedy stacje zatrzymajg sie. Wyswietli sie
komunikat w przypadku btedu komunikacji CAN.
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6.1.1 Eliminowanie btedéw na panelu jednostki

Blad

Mozliwa przyczyna

Rozwiazanie

Wyswietlacz panela
przedniego jest
zupetnie ciemny
lub zupetnie jasny
po wigczeniu

Uszkodzony panel przedni

Wymienic

Kabel CAN Bus nie
podtgczony lub ztamany

Podtaczy¢ lub wymieni¢

Brak opornika koncowego

Dotaczy¢

Brak zasilania

Sprawdzi¢ zasilanie

Nieprawidtowy kontrast

Ustawi¢ kontrast (patrz ponizej

Po wigczeniu w gornej
komdérce wyswietlacza
pojawi sie

Kabel CAN Bus nie
podtgczony lub ztamany

Podtaczy¢ lub wymienié

“Gema Terminal xx.xx.xx”

Brak opornika koricowego

Dotaczy¢

Numer ID na panelu
nie jest 62

Ustawi¢ poprawny numer ID
(patrz ponizej)

Szybkos¢ transmisji nie
wynosi 125 kBd

Ustawi¢ poprawng szybkosc¢
transmisji (patrz ponizej)

CPU nie startuje

Patrz takze “Optyczny stan
wys$wietlacza na module CPU”

6.1.1.1 Numer ID, szybko$¢ transmisji, ustawianie kontrastu

1. Przytrzymac wcisniety klucz A9 i wigczy¢ sterownik Gematic.
2. Wcisng¢kluczENTER .
Kursor przesuwa sie z jednego parametru na drugi.
3. Zmiana odpowiednich wartosci parametréw za pomoca kluczy kursora ! i'
CAN Node ID (numer ID) = 62
Baud rate (szybkos¢ transmisji) = 125kBd
Contrast (kontrast) = okoto 10 15
4. Wytgczy¢ sterownik
Zapisac ustawione wartosci.
. Przez wcisniecie klucza HELP l wszystkie trzy wartosci parametru wracaja do
1 ustawien fabrycznych.
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6.1.2 Optyczny status wyswietlacza na module CPU

Podstawowy stan dziatania oraz btedy sg wskazywane przez diody LED na przednim panelu modutu

CPU.
—11992992999993999¢§
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W STATUS

LED 1 - Zielona Q Aktywne napiecie 24 V

LED 2 -Zjelona Q Aktywna komunikacja CAN Bus

LED 3 -Zielona Q PLC / oprogramowanie w porzadku

. Btad lub PLC zatrzymane bez zachowania programu
LED 4 -Czerwona Q W pamieci

PLC zatrzymane z programem w pamieci.

LED 4 -Czerwona Powtérzyé start PLC (patrz ponizej)

Definicja diod: ®Dioda nie wieci QDioda $wieci £+ Dioda btyska

6.1.2.1 Start PLC przy migajacej diodzie LED 4 (czerwona)

1. Wecisnac¢klucz S
Dioda LED 3 swieci (na zielono)

2. Kiedydioda LED 3 $wieci (na zielono), wcisng¢ ponownie klucz S
PLC startuje.
6.1.2.2 Wgrywanie nowego oprogramowania

1. Wecisnac¢klucz S
Diody LED 45 Swiecg
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2. Kiedy diody LED 4 i 5 $wiecg, wcisng¢ ponownie klucz S
Diody LED 4 i 5 zaczynaja btyska¢ (przemiennie 1:1)

3. Wprowadzi¢ nowe oprogramowanie i wcisng¢ klucz S
Diody LED4i5gasng
6.1.3 Modut komunikacyjny CM-CAN2-wyswietlanie statusu diodg LED
Modut komunikacyjny CM-CAN2 posiada dwie diody (LED H4 i H5) dla diagnostyki

systemu.
Za pomoca tych diod mozna rozpoznaé rézne stany Bus.

H4 - Czerwona| H5 -Zielona CM-CAN2 Stan Bus
0 o Zanik zasilania 24 V do modutu lub wytaczony naped
Stan operacyjny:
] ]
komunikacja SDO oraz mozliwa komunikacja PDO.
7 Pierwsza inicjalizacja: Parametr opisujgcy modut przemiennika
5 10Hz ++ 10Hz jest odczytywany przez modut opciji (okoto 20 sek)
o “ 104 Modut komunikacyjny czeka, az jednostka napedowa bedzie
) 2 | gotowa do dziatania
0 .+ 10Hz | Stan przedoperacyjny: mozliwa komunikacja SDO.
° 1 10Hz | Btad (btad NMT stan przedoperacyjny)

Definicja diod: ®Dioda nie $wieciC) Dioda $wiecii.t Dioda btyska
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6.1.4 Wyszukiwanie i eliminacja btedow na przemienniku czestotliwosci

Kiedy btedy pojawig sie podczas dziatania jest to wskazywane przez btyskajaca czerwong diode LED
(H1) na sterowniku serwomechanizmu. (Kody btyskania; patrz tabela ,Diody Emitujgce Swiatto”)

6.1.4.1 Diody LED

Trzy stany diod czerwona (H1), zétta (H2), i zielona (H3) mozna zaobserwowaé w
prawym gornym rogu sterownika serwomechanizmu.

Stan urzadzenia LED (H1) LED LHZ} LED (H3)
Czerwona Zofta Zielona

Zasilanie wtaczone Q @] L]
Gotowy sterownik serwonapedu »

(ENPO set) 9 b .
Mozliwa kontrola Q I ]

Btad {1 ( dioda mryga ) 0 ®
Warunek (w stanie “gotowosci”) . L .
Warunek (w stanie "mozliwej kontroli”) L 8. L

Definicja diod: ®Dioda nie wieci (Dioda $wieci % iDioda btyska
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6.1.4.2 Komunikaty btedéw

Jesli podczas dziatania pojawia sie btedy jest to wskazywane przez btyskajacg czerwong diode LED (H1)
na sterowniku serwomechanizmu. Jezeli jednostka wyswietlacza (klawiatura) jest podigczona, wskazuje
to rodzaj btedu jako skrot.

Kod
btyskania Klawiatura e PP .
c_zenlvonej wysyz\llie:jlacza Nr odpowiedzi Objasnlenle Powod/pomoc
diody LED H1
Rozne e
1% komunikaty 0-5 Patrz tabela
. .. | Sprawdzi¢ zasilanie. Takze zdarza sie na
2 E-OFF ! Podnapiecie odcigcie krotko przy normalnym wytaczeniu.
Zbyt wysokie Krotkie spiecie, btad uziemienia: sprawdzi¢
natezenie odciecie |potaczenia kabli, cewke silnika, neutralny
3 E-OC 3 przewodnik i uziemienie (patrz takze

rozdziat ,Instalacja”). Btedne uruchomienie
urzadzenia: sprawdzi¢ parametry kontroli
petli. Sprawdzi¢ ustawienie rampy.

Zbyt wysokie Zbyt wysokie napiecie zasilania: Sprawdzi¢
natezenie odciecie |napigcie zasilania. Restartowac urzadzenie.
Zbyt wysokie napiecie moze byé

Ax E-OV 3 spowodowane sprzezeniem zwrotnym od
silnika (ponownie przeczace dziatanie):
Powolne hamowanie ramp. Jezeli to niemozliwe
uzy¢ opornika hamujacego.

Ochrona silnika Silnik przecigzony (po | x t monitoring):
X E-OLM 3 odciecie Jesli to mozliwe, zwolnié predkosé cykli.
Sprawdzi¢ wymiary silnika.

y Ochrona urzadzenia|Urzadzenie przecigzone: Sprawdzi¢ wymiary.
e i * | odciecie Jesli to moZliwe uzy¢ dtuzszego przyrzadu.

Zbyt wysoka Silnik PTC podtaczony prawidtowo?:
temperatura silnika | Silnik PTC prawidtowe ustawienie oceny?

L BTN 3 Silnik Przecigzony?
Pozwoli¢ na ostygniecie silnika. Sprawdzi¢ wymiary.
Przegrzanie Temperatura otoczenia zbyt wysoka:
. sterownika Polepszy¢ wentylacje w szafie sterujacej.
Bx E-OTI 3 serwonapedu Przetadowanie podczas

przesuwu/hamowania: Sprawdzi¢
wymiary lub uzy¢ opornika hamujacego.

Tabela A.1 Komunikaty btedéw/kody btyskania
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6.1.4.3 Odpowiedz biedu

Jesli podczas dziatania pojawia sie btedy wtedy sterownik serwonapedu odpowiada za sekwencje funkgciji
specjalnych. Jest to rozmieszczone w odpowiednich numerach odpowiedzi.

Tabela odpowiedzi btedu

Numer .
odpowiedzi Funkcja
0 Wskazuje btad wtedy, kiedy nie ma dalszej odpowiedzi (warunek)
1 Wskazuje btad i roztacza zasilanie
Wskazuje btad, szybko zatrzymuje i czeka na odwotanie sygnatu
2 startu
3 Wskazuje btad, roztacza zasilanie i zabezpiecza przed
automatycznym ponownym witgczeniem "
Wskazuje btad, szybko zatrzymuje, czeka na odwotanie sygnatu
4 startu i zabezpiecza przed automatycznym ponownym witgczeniem "
Wskazuje btad, roztacza zasilanie i czeka na skasowanie btedu;
5 skasowanie btedu jest mozliwe przez definitywne odciecie zasilania.

6.1.4.3.1 Kasowanie btedow (po wyeliminowaniu przyczyn)
Kasowanie btedéw z numerem odpowiedzi od 1 do 4:

Potwierdzenie btedu na panelu sterujgcym

6.1.4.3.2 Kasowanie btedéw z numerem odpowiedzi:

Btedy z numerem odpowiedzi 5 sg powaznymi btedami urzadzenia. Mozna je skasowac jedynie przez
wytgczenie napiecia zasilajgcego (siec lub 24 V) i ponowne jego wigczenie.

Btedy w przetgczaniu zasilania

Btad Powéd Pomoc
Wigczone zasilanie. Jezeli przetgczanie jest zbyt] Po kilkuminutowej fazie
Sterownik serwonapedu nie| czeste urzadzenie zaczyna | przestoju urzadzenie jest
pokazuje zadnej by¢ chronione przed ponownie gotowe do pracy.
odpowiedzi (diody LED systemem poprzez wysoko
nie swiecq). oporowg izolacje.
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6.2 Ostrzezenia

Ostrzezenia sg notatkami dla operatora w zaleznosci od wskazan niepoprawnego wejscia. Wszystkie
parametry sg sprawdzane podczas programowania sterownika Gematic i kiedy granica wejscia
odpowiednich limitowanych wartosci (zgodnie z definicjg parametru) jest akceptowana jako wartosé. W
tym samym czasie wychodzi odpowiednie ostrzezenie, aby uswiadomi¢ operatora o nieprawidtowym
wejsciu. Tylko poprawne wejscia moga by¢ akceptowane.

Oprogramowanie jest rozmieszczone w taki sposéb, zeby operator tylko przesytat odpowiedzi do
sterownika (np. zmiana trybu lub program startu). Sterownik decyduje, czy odpowiedz jest przesytana w
aktualnym stanie jednostki. Jesli to nie moze byé wykonane, wyswietli sie odpowiednie ostrzezenie.

Jesliwystapi ostrzezenie, zostanie ono pokazane na wyswietlaczu.

Ostrzezenie musi by¢ potwierdzone. Potem ostatnio pokazany obraz pojawia sie na wyswietlaczu.
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7. Lista czescizamiennych

7.1 Spos6b zamawiania czesci

Podczas zamawiania czesci zamiennych do urzadzen aplikacyjnych nalezy postepowa¢ weditug
nastepujacych zasad:

1. Podaétyp oraz numer seryjny urzadzenia.
2. Podac¢ numer katalogowy, ilo$¢ oraz nazwe kazdej z czesci zamiennych.

Przyktad:
1. Typ CR 03 Gematic, Nr seryjny: XXX XXX
2. Nr katalogowy: 221 872, 1 sztuka, Bezpiecznik 2 AT

Podczas zamawiania przewodu elektrycznego, weza proszkowego lub powietrznego nalezy podaé
jego dtugosé.

Numery czesci zamiennych, ktérych ilo§¢ mierzona jest w metrach sg oznaczone * na liscie czesci
zamiennych.

Czesci fatwo zuzywajace sie sg zawsze oznaczone symbolem #.

Wszystkie srednice wezy proszkowych i powietrznych wykonanych z tworzywa sktadajg sie z dwéch
oznaczen: $rednicy zewnetrznej oraz srednicy wewnetrzne;.

Przyktad: @ 6 /8 = srednica zewnetrzna wynosi 8 mm, a $rednica wewnetrzna wynosi 6 mm.
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Czesci zamienne
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ANEKS A tabela parametréw systemowych
Nowe wartosci parametréw sterownika Gematic wpisa¢ dla pdzniejszego odniesienial!

Parametry Globalne @

Parametr Zakres Domyslnie Jednostki
Niemiecki
Angielski
Wybér jezyka Francuski L ;
SP1 Hiszpanski | Niemiecki
Wihoski
Portugalski
SP2 Wersja oprogramowania 1.01T06 -
SP3 Predkos¢ transportu mm/min
Przyrost na 1000 — :
SP4 2 metach 2097152 g
Znak poprzedzajacy Encoder e
Dostosowanie kierunku obrotow rue f
SP5 generatora impulséw False LA
SP6 Odlegtos¢ na puls 10-100 20 mm
SP7 llos¢ osi 0 -
SP8 llo$é stacji
SP9 llos¢ stacji 0 -
Sterowanie uktadu rozpoznania True /
SP10 | pia TDC i OptiMatic 2 FALSE BOOL
False
Wspoélny numer True /
SP11 e False FALSE BOOL
Czas przerwy dla modutu CAN
SP12 Czas dla zaakceptowania wszystkich osi 20-80 30 5
w sieci CAN-Bus
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Parametry osi @

Wartosci A1 - A4

200 200 1000 1000 0-9999 mm
SPz0 Max. Pozycja
1000 1000 200-2000 mmis*
SP22 IMax. Przyspieszenie
1 2 3 4
S5P23 Adres osi
mmes
sppa |Kompensacja FALSE | FALSE | FALSE FALSE | True /Falke | BOOL
przesuwu wiaczona
Sp25 Synchronizacja FALSE | FALSE FALSE FALSE True /False | BOOL
przesuwu zwolnion
1 1 1 1 +/-1-32767 INT
SP26 jSynchronizacja MU
1 1 1 1 1-65535 UINT
SP27 1Synchronizacja DIV —
1 1 1 1 0-1 UINT
SP28 }Kierunek przesuwu
Wartos¢ A5 - A8
» Op 0O A 0 AG O A 0 A ano
Sp20 : 200 200 1000 1000 0-9999 mm
Max. Pozycja
750 750 200 200 5-50 mm/s
Sp21 Max. Predko$é
1000 1000 Mot relevant | Motrelevant | 200-2000 mm/s?
S5pP22 c )
Max. Przyspieszenie
5 G 7 8
SP23 :
Adres osi mm/'s
sP24 |Kompensacja FALSE | FALSE FALSE FALSE True [False | BOOL
przesuwu wiaczona
sp25s | Synchronizacja FALSE | FALSE | FALSE FALSE | True/False | BOOL
przesuwu zwolnion
1 1 1 1 +/-1-32767 INT
SR2E Synchronizacja MU
1 1 1 1 1-65535 UINT
SR Synchronizacja DIV
1 1 1 1 0-1 UINT
SP28 I Kierunek przesuwu
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Parametry stacji

Wartosci A1 A4

Parametr Wartos¢A1 WartoS¢A2 WartoS¢A3 Wartos¢A4 Zakres Jednostki
SP30 Opis sacji
A-J -
2 2 2 2 -
SP31 llosé osi na stacje
14 -
SP32 |llosé¢ pistoletéw na stacje -
SP33 |llosé rzedéw pistoletow
0 0 0 0 1-32 -
- . 400 400 400 400 100-2000 mm
SP34 Odleglo_sc_ pomle’dzy
rzedami pistoletow T
1 2 0 0 -
Przydziat osi Z
1-8 -
0 0 3 4 .
Przydziat osi X
1-8 -
0 0 0 0 -
Przydziat osi Y
1-8 -
0 0 0 0 -
Przydziat osi U
1-8 -
1-sze odniesienie osi : : _ : _
= : = : ZIXYiu -
2-gie odniesienie osi _ : : i :
= - = - ZIXiYiu -
3-gie odniesienie osi
= - - - ZIXYiu -
4-gie odniesienie osi - : - - -
- - - - ZIXYIJ -
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Wartos¢ A5 - A8

Parametr Wartos¢A5 WartoS¢A6 WartoS¢A7 Wartos¢A8 Zakres Jednostki
SP30 Opis sacji
A-J -
2 2 2 2 -
SP31 llosé osi na stacje
14 -
SP32 |llosé¢ pistoletéw na stacje -
SP33 |llosé rzedéw pistoletow
0 0 0 0 1-32 -
- . 400 400 400 400 100-2000 mm
SP34 Odleglo_sc_ pomle’dzy
rzedami pistoletow T
1 2 0 0 -
Przydziat osi Z
1-8 -
0 0 3 4 .
Przydziat osi X
1-8 -
0 0 0 0 -
Przydziat osi Y
1-8 -
0 0 0 0 -
Przydziat osi U
1-8 -
1-sze odniesienie osi : : _ : _
- - - - ZIXYiu -
2-gie odniesienie osi _ : : i :
= - = - ZIXiYiu -
3-gie odniesienie osi
= - - - ZIXYiu -
4-gie odniesienie osi - : - - -
- - - - ZIXYIJ -
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ANEKS B

ProgNo

Automatic
StoppInProg

Interfejs I/0O tabelarozmieszczenia

I/01 =Warto$¢ binarna 1

IN8 =Wartos¢ binarna 128

Numer programu

Przetaczenie na tryb automatyczny
Wywotywanie programu 64 dla Zi 164 dla X

Start Start osi
Synchron Start osi zsynchronizowany z transportem fancuchowym
Strobe Numery programu obecne przy wejsciach I/O1 IN8 (zakres wartosci binarnej
= Numer programu 1-255) sg wczytywane, kiedy 24 V sygnat (wysoki) idzie do 0
V (niski) (= negatywny bok).
Start Ref Odniesienie osi
Ready Os gotowa
Running Os pracuje (jest w ruchu)
Ref Ok Os jestw punkcie odniesienia
FktBit Funkcja bitowa
To wyjscie jest ustawione na wysokie lub niskie, kiedy instrukcja ,SetOut 1 ON”
lub ,,SetOut 1 OFF” jest wprowadzona do programu staciji.
Wejscie | Funkcja Nr koncowy VXl Funkcja Nr koncowy
/01 —-IN8 |Prog No 38-45 /015 Pulse 52
IN9 Automatic 46 /016 PreSign 53
IN10 StoppInProg 47
IN21 A-Z Start 60 /017 A-Z Ready 56
IN22 A-Z Synchron 61 1018 A-Z Running 57
IN23 A-Z Strobe 62 /019 A-Z Ref Ok 58
IN24 A-Z Start Ref 63 /020 A-Z FkiBit 59
IN25 B-Z Start 64 /029 B-Z Ready 68
IN26 B-Z Synchron 65 11030 B-Z Running 69
IN27 |B-Z Strobe 66 /031 |B-Z Ref Ok 70
IN28 B-Z Start Ref 67 /032 B-Z FkiBit 71
Wejscie | Wyjscie Q
Rozszerzenie plyty Rozszerzenie plyty
IN5 A-X Start 42 /01 A-X Ready 38
ING A-X_ Synchron 43 IVO2 A-X_ Running 39
IN7 A-X_ Strobe 44 /O3 A-X Ref Ok 40
IN8 A-X_ Start Ref 45 [{oL! A-X_ FkiBit 41
IN9 B-X Start 46 /013 B-X Ready 50
IN10 B-X Synchron 47 11014 B-X Running 51
IN11 B-X Strobe 48 /015 B-X Ref Ok 52
IN12 B-X Start Ref 49 /0186 B-X FkiBit 53
IN21 C-Z Start 60 /017 C-Z Ready 56
IN22 C-Z Synchron 61 /018 C-Z Running 57
IN23 C-Z Strobe 62 /019 C-Z Ref Ok 58
IN24 C-Z Start Ref 63 /020 C-Z FkiBit 59
IN25 C-X Start 64 /029 C-X Ready 68
IN26 C-X Synchron 65 /030 C-X Running 69
IN27 C-X Strobe 66 /031 C-X Ref Ok 70
IN28 C-X Start Ref 67 /032 C-X FkiBit 71
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Dokumentacja sterownika Gematic CR 03

© Prawa autorskie 2000 ITW Gema AG. Wszystkie prawa zastrzezone.

Publikacja chroniona prawem autorskim. Kopiowanie bez autoryzacji jest
niedozwolone. Zadna z cze$ci tej publikacji nie moze by¢ reprodukowana, kopiowana,
ttumaczona lub transmitowana w jakiejkolwiek formie, ani w catosci ani czesciowo bez
pisemnej zgody firmy ITW Gema AG.

OptiTronic, OptiGun, EasyTronic, Easyselect, EasyFlow i SuperCorona sg
zarejestrowanymi znakami towarowymi firmy ITW Gema.

OptiMatic, OptiMove, OptiMaster, OptiPlus, OptiMulti i Gematic sg znakami
towarowymi firmy ITW Gema.

Wszystkie inne nazwy produktéw sg znakami towarowymi lub zarejestrowanymi
znakami towarowymi ich poszczegdlnych wtascicieli.

W tej instrukgciji jest zrobione odniesienie do réznych znakéw towarowych i
zarejestrowanych znakéw towarowych. Takie odniesienia nie oznaczaja, ze
producenci o ktérych mowa aprobujg lub sg w jakikolwiek sposob zwigzani przez te
instrukcje. Usitujemy zachowac zapis ortograficzny znakéw towarowych i
zarejestrowanych znakow towarowych wiascicieli praw autorskich.

Cata nasza wiedza i informacje zawarte w tej publikacji byty aktualizowane i wazne w
dniu oddania do druku. Firma ITW Gema nie ponosi odpowiedzialnosci gwarancyjnej
odnosnie interpretacji zawartosci tej publikacji, rezerwuje sobie prawo do rewizji
publikacji oraz do robienia zmian jej zawarto$ci bez wczesniejszego zawiadomienia.

Wydrukowano w Szwaijcarii

ITW Gema AG
Movenstrasse 17
CH-9015 St. Gallen
Switzerland

Tel.: (+41) 71-313 83 00
Fax: (+41) 71-313 83 83
E-mail: info@itwgema.ch
Home page: www.itwgema.ch

EKO-BHL Spétka z o.0.
Ul. Potczynska 89
01-301 Warszawa

Polska

Tel.: (+48 22) 664 54 24

Fax: (+48 22) 664 43 93

E-mail: tuszko@eko-bhl.pl

Strona internetowa: www.eko-bhl.pl
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