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Ogodlne zasady bezpieczenstwa

Ten rozdziat zawiera wszystkie podstawowe zasady bezpieczenstwa,
ktére musza byc¢ przestrzegane przez personel obstugujacy jednostke
sterujgcq osig OptiMove CRO5.

Nalezy doktadnie zapozna¢ sie z rozdziatem ,Zasady bezpieczehstwa”
przed uruchomieniem jednostki sterujgcej osig OptiMove CRO05.

Symbole bezpieczenstwa (piktogramy)

Wszystkie warunki oraz ich znaczenie mozna odnalez¢ w
poszczegolnych instrukcjach obstugi urzadzen firmy ITW Gema. Nalezy
takze stosowac sie do zasad bezpieczenstwa zawartych w
poszczegolnych instrukcjach obstugi.

NIEBEZPIECZENSTWO!
Zagrozenie porazenia pradem lub uderzenia ruchomymi czesciami.

Rozwigzania: Smier¢ lub powazne obrazenia.

UWAGA!
Nieprawidtowe dziatanie moze prowadzi¢ do uszkodzenia lub
nieprawidtowego dziatania urzgdzenia. Rozwigzania: Lekkie obrazenia
lub uszkodzenie sprzetu.

e INFORMACJA!

1 Pomocnicze wskazéwki i informacje.

Zgodnos¢ uzycia

1. OptiMove CRO05 Jednostka sterujgca osig zostata
wyprodukowana wedtug najnowszych specyfikacji i zgodnie z
technicznymi zasadami bezpieczenstwa. Stuzy ona do transportu
farb proszkowych.

2. Kazde inne zastosowanie jest niezgodne z przeznaczeniem.
Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za wady wynikte na
skutek niewtasciwego uzytkowania pompy; odpowiedzialnosé
ponosi wytacznie uzytkownik. Jesli jednostka sterujgca osig
OptiMove CRO05 bedzie wykorzystywana do innych celéw niz
zostat przeznaczony, firma ITW Gema GmbH nie bedzie
ponosita za to odpowiedzialno$ci.

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia Ogolne zasady bezpieczenstwa ¢ 5
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Przestrzeganie wymaganych przez producenta zasad instrukcji
obstugi, serwisowania i konserwacji zapewni bezpieczenstwo
pracy. OptiMove CRO05 Jednostka sterujgca osig moze by¢
uruchamiana, uzywana i konserwowana tylko przez przeszkolony
i poinformowany o mozliwych niebezpieczenstwach personel.

Uruchomienie (wykonanie poszczegdlnych operaciji) jest
zabronione do czasu korncowego zmontowania jednostki
sterujgcej osig OptiMove CRO5 i jej okablowania zgodnie z
normg (98/37 EG). EN 60204 -1 (bezpieczenstwo obstugi
maszyn).

Nieautoryzowane modyfikacje w jednostce sterujgcej osig
OptiMove CRO05 zwalniajg producenta z odpowiedzialnosci za
wynikte szkody.

Przepisy zwigzane z zapobieganiem wypadkom, jak réwniez inne
ogolnie zasady bezpieczehstwa muszg by¢ przestrzegane.

Muszg by¢ przestrzegane takze regionalne przepisy
bezpieczenstwa.

Ochrona p. wybuchowa | Stopien ochrony Klasa temperatury

C € @ P54 T6 (strefa 21)
0102 Il (2) D T4 (strefa 22)

Techniczne zasady bezpieczenstwa dla stacjonarnych
urzadzen do napylania farb proszkowych

Informacje ogdine

Urzadzenia elektrostatyczne firmy ITW Gema sg dopracowane
technicznie i bezpieczne w obstudze. Jednakze instalacja moze stwarzac¢
zagrozenie, gdy jest uzywana niezgodnie z przeznaczeniem. Nalezy
pamietaé, iz konsekwencjg tego moze by¢ zagrozenie dla zycia lub
odniesienie obrazen, a takze uszkodzenie urzadzenia lub innych maszyn
lub spowodowanie obnizenia efektywno$ci pracy urzadzenia.

1.

Urzadzenia do napylania farb proszkowych moga by¢ wtaczane i
obstugiwane tylko po doktadnym zapoznaniu sie z instrukcjg
obstugi. Nieprawidtowe uzycie podzespotéw sterujgcych moze
prowadzi¢ do wypadkow, uszkodzen i btednego dziatania.

Przed kazdorazowym wiaczeniem urzadzen nalezy sprawdzi¢
sprzet pod wzgledem bezpieczenstwa obstugi (nalezy to robic¢
regularnie)!

Dla zapewnienia bezpiecznej obstugi muszg by¢ przestrzegane
nastepujace przepisy zawarte w BGl 764 oraz DIN VDE 0147,
czesc 1.

Nalezy przestrzega¢ zasad bezpieczenstwa ustanowionych
lokalnie.

Przed przystapieniem do naprawy urzadzenia nalezy odtgczy¢
wtyczke od zasilania!l

Gniazda i wtyczki urzadzeh moga by¢ rozigczane tylko wtedy,
gdy jest wylgczone zasilanie.

6 e Ogodlne zasady bezpieczenstwa
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7. Przewody elektryczne pomiedzy jednostkg sterujgca, a
pistoletem powinny by¢ tak utozone, aby nie byty narazone na
uszkodzenia podczas pracy. Musi to by¢ wykonane zgodnie z
lokalnymi zasadami bezpieczenhstwa!

8. Nalezy uzywac tylko oryginalnych czesci zamiennych, poniewaz
czesci te zabezpieczajg przed wybuchem. W przypadku uzycia
nieoryginalnych czesci warunki gwarancji nie bedg
respektowane.

9. Jezeli urzadzenia firmy ITW Gema pracujg w potaczeniu z
urzadzeniami innych producentow, wtedy nalezy takze zwracac
uwage na ich zasady bezpieczenstwa.

10. Przed uruchomieniem nalezy zapoznac sie z instalacjq i
podzespotami obstugi! Jest zbyt p6Zzno na zapoznanie sie z
instrukcjami obstugi, podczas gdy urzadzenie juz pracuje!

11. Zachowac¢ ostroznos¢ podczas pracy z mieszanka farba
proszkowa/powietrze! Prawidtowe proporcje stezenia farby
proszkowej/powietrza grozg wybuchem! Nie pali¢ papieroséw
podczas operacji malowanial

12. Zgodnie z ogdlinymi przepisami dla instalacji do
elektrostatycznego napylania farb proszkowych osoby z
rozrusznikami serca nie powinny przebywac w strefie pola
elektrostatycznego, czyli w obszarze malowania! Osoby z
rozrusznikami serca nie powinny przebywac w strefie pola
elektrostatycznego, czyli w obszarze malowania!

UWAGA!

Uzytkownik ponosi odpowiedzialno$¢ za bezpieczng obstuge
urzadzen. Firma ITW Gema nie ponosi odpowiedzialnosci za zadne

konsekwencje wypadkow!

Bezpieczenstwo swiadomego dziatania

Kazda osoba odpowiedzialna za montaz, uruchomienie, obstuge i
naprawy urzgdzen musi doktadnie zapoznac sie z rozdziatem "Zasady
bezpieczenstwa". Operator musi zapewnié, ze uzytkownik przeszedt
odpowiednie szkolenie i jest Swiadomy grozacych mu niebezpieczenstw.

Urzadzenia sterujace muszg by¢ ustawione w strefie 22. Natomiast
pistolety proszkowe w strefie 21.

Urzadzenia do napylania farb proszkowych moga by¢ obstugiwane przez
tylko przez przeszkolony personel. Jakiekolwiek modyfikacje w
podzespotach elektrycznych moga by¢ wykonywane tylko przez
wykwalifikowang obstuge.

Nalezy bezwzglednie przestrzegaé procedur wytgczania w
poszczegolnych instrukcjach obstugi przy kazdej czynnosci montaz,
uruchomienie, ustawianie, praca, zmiany parametréw, dozér i naprawy.

Urzadzenia do napylania farb proszkowych mozna wytgczy¢ za pomocag
wytgcznika gtownego w przypadku wytaczenia bezpieczehstwa.
Poszczegdlne podzespoty powinny by¢ wytaczane podczas operacji za
pomocg odpowiednich wytacznikow.

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia Ogolne zasady bezpieczenstwa o 7
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Indywidualne zasady bezpieczenstwa dla
obstugujacej firmy lub/i personelu

1.

Wszystkie dziatania, ktére bedg miaty negatywny wptyw na
techniczne bezpieczenstwo urzadzen sg zabronione.

Powinien by¢ ustanowiony zakaz wstepu osobom
nieuprawnionym do strefy napylania farb proszkowych (jest to
uzycie urzadzenia niezgodnie z jego przeznaczeniem).

Przy kontaktach z niebezpiecznymi materiatami uzytkownik
powinien zapewni¢ niezbedne instrukcje w celu
wyszczegolnienia niebezpieczenstw dla ludzi i Srodowiska, a
takze niezbedne $rodki zapobiegawcze i reguty zachowan.
Instrukcje obstugi powinny by¢ napisane w prosty i zrozumiaty
sposob oraz w jezyku, ktéry uzywa personel. Instrukcje powinny
znajdowac sie w miejscu widocznym i w zasiegu obstugujacego
personelu, obstuga jest zobligowana do sprawdzania urzadzen
przynajmniej raz na jedng zmiane roboczg w celu wykrycia
uszkodzen lub nieprawidtowosci w pracy.

Obstuga jest zobligowana do sprawdzania urzadzenh
przynajmniej raz na jedng zmiane roboczg w celu wykrycia
uszkodzen lub nieprawidtowosci w pracy. Moze to mieé
bezposredni wptyw na bezpieczenstwo - nalezy niezwtocznie
sporzadzic raport o stanie urzadzen.

Obstuga musi by¢ pewna, ze urzadzenia elektrostatyczne firmy
ITW Gema znajdujg sie w dobrym stanie technicznym.

Uzytkownik powinien zapewni¢ obstudze specjalne ubrania
ochronne (np. maske do oddychania).

Obstuga zgodnie z wymogami musi zapewni¢ czysto$¢ w
obszarze urzadzenh malarskich i wokdt niego.

Zadne podzespoty bezpieczenstwa nie moga byé¢ demontowane.
Jezeli w przypadku przegladu lub naprawy istnieje potrzeba
zdemontowania jakiegos podzespotu bezpieczenstwa, to nalezy
zamontowac go niezwtocznie po wykonaniu czynno$ci
serwisowej. Wszystkie czynno$ci zwigzane z przegladem lub
serwisem moga by¢ wykonywane tylko po odtgczeniu zasilania
od urzadzen. Te czynnosci moze wykonywac tylko przeszkolony
personel.

Czynnosci takie, jak sprawdzanie fluidyzacji lub pomiary
wysokiego napiecia na pistoletach musza by¢ wykonywane
podczas pracy urzadzen.

Szczegdlne przypadki zagrozen

Energia elektryczna

Nalezy mie¢ na uwadze, iz przebywanie w poblizu wysokiego
napiecia/natezenia moze by¢ zagrozeniem dla zycia. Nie mozna otwierac
urzadzen podtaczonych do wysokiego napiecia - najpierw nalezy
odfaczyé wtyczke - w innym przypadku moze nastgpi¢ porazenie
elektryczne.

8 e Ogolne zasady bezpieczenstwa
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Proszek

Mieszanina proszek/powietrze jest wybuchowa, zapton moze nastgpic od
iskry. System wentylacji kabiny proszkowej musi by¢ sprawny i
efektywny. Zaleganie proszku na podtodze kabiny i wokét niej takze jest
potencjalnym zrédtem zagrozenia poslizgniecia sie.

tadowanie statyczne

tadowanie statyczne moze nie$¢ za sobg nastepujace konsekwencje:
natadowanie cztiowieka, szok elektryczny, iskrzenie. Nalezy unika¢
tadowanie innych przedmiotdw - patrz “Uziemienie".

Uziemienie

Wszystkie przewodzace elektrycznie czesci i urzadzenia znajdujace sie
w strefie pracy (zgodnie z DIN VDE 0745, cze$¢ 102) muszg by¢
uziemione 1,5 metra z kazdej strony oraz 2,5 metra wokét otworéw na
domalowywanie reczne. Wartos¢ rezystancji powinna wynosic¢ do 1
MOhm. Nalezy regularnie przeprowadza¢ pomiar uziemienia. Warunkiem
prawidtowej pracy jest pewnosé, iz detale sg uziemione prawidtowo.
Wszystkie miejsca styku pomiedzy detalem, zawieszka, a systemem
transportu muszg by¢ utrzymywane w nalezytej czystosci, wtedy bedzie
gwarancja prawidtowego przewodnictwa. Niezbedne urzgdzenia do
pomiaru rezystancji muszg by¢ w kazdej chwili gotowe do uzycia.

Sprezone powietrze

Przy dtuzszych przerwach w pracy lub przestojach, urzadzenia do
malowania muszg by¢ odmuchane sprezonym powietrzem. Istnieje
niebezpieczenstwo odniesienia obrazen w przypadku uszkodzonych
przewodow pneumatycznych lub w przypadku niekontrolowanego albo
niewfasciwego uzycia sprezonego powietrza.

Zgniatanie i ucinanie

Podczas operacji ruchome czesci mogg rozpoczaé prace w swojej
strefie. Tylko przeszkolony personel moze znajdowac sie w strefie pracy
ruchomych czeéci. Uzytkownik powinien ograniczy¢ dostep do tych stref
zgodnie z lokalnymi przepisami bezpieczenstwa.

Dostep w wyjatkowych okolicznos$ciach

Uzytkownik musi zapewni¢ zgodnie z lokalnymi przepisami, ze po
naprawie czesci elektrycznych lub po wznowieniu operacji, zostanie
ponownie ograniczony dostep do stref, w ktérych byly dokonywane
naprawy.

Zakaz wprowadzania modyfikacji i zmian w urzadzeniach

Ze wzgledow bezpieczenstwa zabrania sie wprowadzania jakichkolwiek
zmian i modyfikacji do elektrostatycznych urzadzen malarskich.

Nie mozna pracowac na niesprawnych urzgdzeniach, a uszkodzone
podzespoty musza zostaé niezwtocznie wymienione lub naprawione.
Nalezy uzywac tylko oryginalnych czesci firmy ITW Gemal W przypadku
uzycia nieoryginalnych czesci warunki gwarancji nie beda respektowane.

Naprawy mogg wykonywac tylko specjalisci lub serwis ITW Gema.
Nieautoryzowane zmiany i modyfikacje mogg prowadzi¢ do obrazen i
uszkodzenia urzadzen. W takim przypadku firma ITW Gema GmbH
uchyla gwarancje na urzadzenia.

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia Ogolne zasady bezpieczenstwa o 9
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Wymogi bezpieczenstwa dla elektrostatycznego
napylania farb

1.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

Urzadzenie moze stanowi¢ zagrozenie, jezeli nie bedg
przestrzegane warunki zawarte w instrukcji obstugi.

Wszystkie elektrostatycznie przewodzace czesci bedace w
odlegtosci 5 m od urzadzen malarskich, muszg by¢ uziemione.

Podtoga w miejscu pracy musi by¢ elektrostatycznie
przewodzgca (zwykty beton jest materiatem przewodzacym).

Personel obstugujacy musi nosi¢ buty przewodzace (np. ze
skorzanymi podeszwami).

Personel obstugujgcy musi trzymac pistolet gotg reka. W
przypadku uzycia rekawic, muszg by¢ one przewodzace.

Zatgczony przewdd uziemiajacy (w kolorze zielono/zottym) musi
zostac podigczony do uziemionej sruby na tylnim panelu
jednostki sterujgcej. Przewdd uziemiajacy musi posiadac
wiasciwe metaliczne pofgczenie z kabing proszkowa, systemem
odzysku farby, systemem transportu farby, oraz detalem do
malowania.

Przewody elektryczne oraz weze proszkowe musza by¢ utozone
w taki sposoéb, aby byty chronione przed uszkodzeniami
termicznymi i mechanicznymi.

Urzadzenie do malowania powinno mie¢ zasilanie dopiero po
wigczeniu kabiny proszkowej. W przypadku wytaczenia kabiny
zasilanie urzadzenia powinno zosta¢ odigczone samoczynnie.

Skutecznosc¢ podtaczen uziemieniowych powinna byé
sprawdzana raz w tygodniu (np. zawieszki, system transportu).
Wartos¢ rezystancji powinna wynosi¢ do 1 MOhm.

Jednostka sterujgca powinna by¢ wytgczona podczas
czyszczenia pistoletu lub wymiany dyszy.

Podczas pracy z chemicznymi srodkami czystosci moze wystgpic
ryzyko niebezpiecznych oparéw. Nalezy zapoznac sie z
instrukcjami stosowania tych srodkéw.

Nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami obstugi producenta i
ochrony srodowiska w przypadku rozlania srodkéw czystosci lub
rozsypania farby proszkowej.

W przypadku uszkodzenia jakiejkolwiek czesci pistoletu nie
mozna jej ponownie uzyc.

Dla wtasnego bezpieczenstwa nalezy uzywaé podzespotow
wykazanych w instrukcjach obstugi. Uzycie nieoryginalnych
czesci moze prowadzi¢ do ryzyka obrazen. Nalezy uzywac tylko
oryginalnych czesci firmy ITW Gema!

Naprawy moze wykonywac tylko specjalista. Pod zadnym
pozorem nie moze wychodzi¢ poza strefe pracy urzadzen - musi
by¢ zachowana ochrona przeciwwybuchowa.

Nalezy wyeliminowaé czynniki sprzyjajace nadmiernej
koncentracji farby w obrebie kabiny proszkowej lub strefy
napylania. System wentylacyjny musi by¢ wydajny, aby zapobiec
nadmiernej koncentracji farby, wiekszej o 50% od dolnej granicy
wybuchu (UEG) (UEG = max. dozwolona koncentracja
mieszaniny proszek/powietrze). Jezeli granica UEG jest
nieznana, wtedy nalezy uzy¢ wartosci 10 g/m?3.

10  Ogolne zasady bezpieczenstwa
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Podsumowanie zasad i regulacji

Ponizsza lista zawiera zbiér zasad i regulacji, ktérych nalezy
przestrzegac:

Wytyczne i regulacje niemieckiego stowarzyszenia

profesjonalistow

BGV A1 Regulacje podstawowe

BGV A2 Materiaty i urzgdzenia elektryczne

BGI 764 Elektrostatyczne naktadanie powtok

BGR 132 Wytyczne dla ochrony przed zaptonem przy tadowaniu
elektrostatycznym (Wytyczne “tLadowanie statyczne")

VDMA 24371 Wytyczne dla elektrostatycznego naktadania powtok
syntetycznych”

- czes¢ 1 Ogodlne wymagania
- czes$¢ 2 Przyktady uzycia

Ulotki
ZH 1/310 Ulotka dotyczaca uzycia narzedzi w strefie zagrozenia
wybuchem”
EN Normy Europejskie
RL94/9/EC Zblizenie praw panstw cztonkowskich w nawigzaniu do
urzadzen i systemow bezpieczenstwa dla ich uzycia w
miejscach o potencjalnym zagrozeniu wybuchem
EN 292-1 Bezpieczenstwo urzadzen 2
EN 292-2
EN 50014 do EN Elektryczne urzgdzenia do detekgiji, lokalizacji miejsca
50020, ident. z: zagrozenia wybuchem %
DIN VDE
0170/0171
EN 50 050 Urzadzenia elektryczne dla stref potencjalnie
wybuchow%/ch - Elektrostatyczne reczne urzgdzenia do
napylania )

EN 50 053, part 2 Wymagania do wyboru, instalacji oraz uzycia
elektrostatycznych urzadzen dla materiatéw palnych -
Reczne elektrostatyczne pistolety napylajace

EN 50 177 Stacjonarne urzadzenia do napylania palnych farb
proszkowych 2

PR EN 12981 Malarnie - Kabiny do napylania organicznych
sproszkowanych materiatéw - wymogi bezpieczenstwa

EN 60529, Zabezpieczenia typu IP: kontakt, inne materiaty ochrona

identyczna z: DIN przed wodg dla urzadzen elektrycznych 2

40050

EN 60 204 Regulacje VDE dla podnoszenia wartosci wysokiego

identyczna: DIN napiecia w urzadzeniach oraz praca urzadzen z

VDE 0113 nominalnym napieciem do 1000 V ¥

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia Ogolne zasady bezpieczenstwa o 11
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Regulacje VDE (Stowarzyszenie niemieckich inzynieréw)

DIN VDE 0100 Regulacje dla podnoszenia warto$ci wysokiego napiecia
w urzadzeniach z nominalnym napieciem do 1000 V 4)

DIN VDE 0105 Regulacje VDE dla pracy na urzadzeniach o wysokim
napieciu 4

part 1 Regulacje podstawowe

czesc 4 Dodatkowe wytyczne dla stacjonarnych
elektrostatycznych urzadzen napylajacych

DIN VDE 0147 Konfiguracja stacjonarnych elektrostatycznych urzadzen

czesc 1 napylajacych 4

DIN VDE 0165 Konfiguracja urzadzen elektrycznych zlokalizowanych w

strefach z niebezpieczenstwem wybuchu

*Zrodta:

" Carl Heymanns Verlag KG, Luxemburger Strasse 449, 5000 Kdln 41,
lub od odpowiedniego stowarzyszenia pracodawcéw

2 Beuth Verlag GmbH, Burgrafenstrasse 4, 1000 Berlin 30

% General secretariat, Rue Bréderode 2, B-1000 Bruxelles, albo
odpowiedni komitet narodowy

*) VDE Verlag GmbH, Bismarckstrasse 33, 1000 Berlin 12

Szczegodlne srodki bezpieczenstwa

- Prace instalacyjne wykonywane przez klienta, muszg by¢
wykonane zgodnie z lokalnymi przepisami

- Przed uruchomieniem malarni nalezy sprawdzi¢, czy zadne
obce przedmioty nie znajdujg sie w kabinie proszkowej lub
rurach odzysku (powietrze wejscia i wyjscia)

- Nalezy zwrdci¢ uwage, czy uziemienie podzespotéw zostato
wykonane zgodnie z lokalnymi przepisami

Szczegolne srodki bezpieczenstwa

1. Przed uruchomieniem nalezy sie upewni¢, czy uziemienie
zostato wykonane zgodnie z lokalnymi przepisami.

2. Sterownik OptiMove CR05 moze by¢ uruchamiany dopiero
po doktadnym zapoznaniu sie z tg instrukcjg obstugi.
Nieprawidtowa obstuga sterownika moze prowadzi¢ do
wypadkoéw lub uszkodzen na malarni.

3. UWAGA! Moc manipulatora znacznie przewyzsza site
cztowieka!
Wszystkie osi muszg by¢ zabezpieczone przed dostepem
podczas pracy (patrz lokalne przepisy bezpieczehstwa).
Nigdy nie stawac¢ pod wézkiem Z, kiedy manipulator nie jest
w ruchu!

4. Prace instalacyjne wykonywane przez uzytkownika musza
by¢ przeprowadzone zgodnie z lokalnymi przepisami
bezpieczenstwa.

5. Wtyczki pomiedzy sterownikiem OptiMove CRO05 i uktadem
zasilania manipulatora ZA04 moga by¢ roztgczane tylko,
kiedy zasilacz jest wylgczony.

12 ¢ Ogolne zasady bezpieczenstwa OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osia
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Kable tgczace pomiedzy manipulatorem, a sterownikiem
muszg by¢ utozone w taki sposéb, aby nie ulegty
uszkodzeniu podczas ruchu manipulatora. Musi to by¢
wykonane zgodnie z lokalnymi zasadami bezpieczenstwa!

Maksymalna gérna granica skoku manipulatora musi byé
ustawiona w odniesieniu do maksymalnej wysokosci
otwordéw w kabinie. JezZeli gorna granica skoku zostanie
ustalona btednie (zbyt wysoko), to moze to doprowadzic¢ do
uszkodzenia manipulatora lub/i kabiny!

Uwaga:

szczegolng uwage na ograniczanie drogi manipulatora (wiecej

Podczas probnego uruchomienia nalezy mie¢ pewnosg¢, ze
sterownik nie jest uszkodzony! Oznacza to, ze nalezy zwroéci¢

informacji w rozdziale ,,Parametr systemowy P1 - Ustawianie gornej
granicy skoku®).

10.

11.

Wartos¢ napiecia zasilajgcego jest gwarantowana dzieki
sterownikowi OptiMove CRO05. Napiecie zasilajgce wynosi
230 VAC i jest kontrolowane przez obwdd bezpieczenstwa.
W razie niebezpieczenhstwa napiecie zasilajgce silnika moze
zostac przerwane za pomoca wytgcznika bezpieczenstwa.

Przy naprawie manipulatora, kabiny oraz sterownika nalezy
odiaczy¢é manipulator od zasilania zgodnie z lokalnymi
zasadami bezpieczenstwal

Naprawy moga by¢ wykonywane jedynie przez
autoryzowany serwis ITW Gema. Nieautoryzowane zmiany i
modyfikacje moga prowadzi¢ do obrazen i uszkodzenia
urzadzen. W takim przypadku firma ITW Gema GmbH uchyla
gwarancje na urzadzenia.

Uzytkownik ponosi odpowiedzialno$¢ za bezpieczng obstuge
urzadzen. Firma ITW Gema GmbH nie odpowiada za zadne
skutki uszkodzen.

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia

Ogolne zasady bezpieczenstwa o 13






sTvGema

O tej instrukc;ji

Informacje ogéine

Niniejsza instrukcja obstugi zawiera wszelkie informacje, niezbedne do
pracy z OptiMove CRO05 sterownikiem manipulatora. Dzieki nim w
bezpieczny sposéb mozna przeprowadzi¢ uruchomienie, a takze w
optymalny sposéb uzytkowaé nowy system proszkowy.

Informacje dotyczace funkcjonowania poszczegdlnych podzespotow
systemu — manipulatoréw, kabin, jednostek sterujacych, pistoletow etc. —
mozna znalezé w poszczegdlnych instrukcjach obstugi dotyczacych tych
urzadzen.

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia O tej instrukcji o 15
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Opis urzadzenia

Wazne wskazowki

Panel operacyjny

_| "

Select

A -
l | A N W]

L ] 7
myGema OptiMove “

OptiMove CROS5 - panel operacyjny

1 Elementy sterowania i wy$wietlacze

2 Wigczanie/Wytgczanie

Zakres stosowania

OptiMove CRO05 Jednostka sterujgca osig jest przeznaczony do obstugi
jednego manipulatora w malarni do elektrostatycznego napylania farb
proszkowych. Kazde inne uzycie poza tym zakresem jest niepozadane.
Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za wynikfe z tego tytutu
uszkodzenia; cate ryzyko bierze na siebie uzytkownik!

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia Opis urzadzenia o 17
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Uruchomienie (np. poczatek zamierzonej operaciji) jest zabronione az do
upewnienia sie, czy sterownik i manipulator zostaty zainstalowane i
podtagczone zgodnie z wytycznymi (98/37/EC). Norma EN 60204-1
(bezpieczenstwo maszyn) musi by¢ takze przestrzegana.

W celu lepszego zrozumienia relacji i zasad malowania proszkowego
zaleca sie doktadne zapoznanie z instrukcjami obstugi i funkcjami innych
komponentow.

18 e Opis urzadzenia OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osia
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Parametry techniczne

sTvGema

OptiMove CRO05 Jednostka sterujaca osia

Informacje ogdlne

OptiMove CR05

llo$¢ osi na sterownik

1

Max ilo$¢ dostepny programéw 255
Max wysoko$¢ skoku (teoretyczna) 5m
Max predkosé 0.6 m/s
Min predkos¢ 0.08 m/s
Przyspieszenie 0.1-2.0 m/s?
Parametry elektryczne

OptiMove CR05

Znamionowe napigcie wejsciowe 230 VAC
Tolerancja +10% /-10%
Czestotliwosc 50/60 Hz
Warto$¢ wyjsciowa na elektrozaworze 24 VDC
Bezpiecznik F1 10 AT
Zuzycie energii 1.1 kW
Stopien ochrony IP54

Temperatura pracy

0 °C do +40 °C
(+32 °F do +104 °F)

Temperatura przechowywania

-20 °C do +70 °C
(-4 °F do +158 °F)

Wymiary

OptiMove CR05

Szerokos¢ 205 mm
Gtebokos¢ 180 mm
Wysokosé 175 mm
Waga: 2.4 kg

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia
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Budowa i funkcje

OptiMove CRO05 Jednostka sterujaca osig - struktura

OptiMove CRO05 Jednostka sterujgca osig jest zainstalowana na
przedniej $cianie lub na ptycie montazowej w szafy ICS.

7 Gema

§
Wil

l ]

OptiMove CR05 Jednostka sterujgca osig - struktura

Opis funkciji
Sterownik OptiMove CRO05 jest uzywany w systemie kontroli osi
manipulatora. Kompletny system sterowania osi sktada sie ze sterownika
OptiMove, przemiennika czestotliwo$ci oraz manipulatora z silnikiem AC.
Przemiennik czestotliwosci odbiera napiecie zasilajagce oraz kontroluje
sygnat bezposrednio ze sterownika OptiMove.

Sterownik OptiMove CRO05 posiada funkcje regulaciji i wizualizaciji, jest
odpowiedzialny za ustawienia pozycjonowania wozka poprzez
przeliczenie sygnatu przychodzacego z nadajnika przyrostowego
impulséw umiejscowionego w manipulatorze.

Silnik napedowy jest wyposazony w hamulec elektryczny. Kiedy
sterownik osi utrzymuje pozycje (0$ w bezruchu), hamulec jest
aktywowany, a przemiennik czestotliwosci zwolniony z odpowiednim
opoznieniem (silnik bez natezenia).

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia Budowa i funkcje e 21
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Konfiguracja

OptiMove

e

Aktualna wartosc "Pozycja"
nadajnika przyrostowego
impulséw

———————————————————— 5H6)

OptiMove CRO05 Jednostka sterujgca osig - konfiguracja

1 Pozgdana warto$¢ “Pozycja” 4 Przemiennik czestotliwosci
2 Regulator 5 Nadajnik przyrostowy impulséw
3 Pozadana wartos¢ “Predkosé¢” 6 Silnik AC

22 « Budowa i funkcje OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osia
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Elementy sterowania i wyswietlacze,
Tryby operacyjne

Wyswietlacze i przyciski

Urzadzenie jest obstugiwane za pomocg klawiatury membranowej z
wyswietlaczami. Wszystkie wyswietlacze (A1 — A3) sg 7-segmentowe, a
wszystkie diody LED sg zielone. W trybie recznym wszystkie funkcje
operacyjne moga by¢ wykonywane poprzez klawiature membranowg. W
trybie zdalnym sg dostepne tylko funkcje wizualizacji.

e} et et ®nP

_+ e} L . .

\-
A2 1 1
4 |

T5, T6 T7 T8 T9
Uwaga:
Przyciski powinny by¢ wciskane opuszkami palcéw, a w zadnym
razie paznokciami lub innymi ostrymi przedmiotami!

Wyswie

Znaczenie
tlacz

Wyswietlacz aktualnej wartosci (pozycja osi)
A1 Pozadana warto$¢ wejsciowa (gérna pozycja, predkosc¢ w gore,
czas przebywania, adres programu)

A2 Wyswietlacz aktualnej wartosci (predkos¢ osi)
Pozadana warto$¢ wejsciowa (dolna pozycja, predko$¢ w dot)

A3 Wyswietla wybrany numer programu lub kod btedu

OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osia Elementy sterowania i wyswietlacze, Tryby operacyjne ¢ 23
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Klucz Znaczenie

Start osi (T7)

Stop osi (T8)
przytrzymac 5 sekund = parametr systemowy

Start do punktu odniesienia (T9)

- Klucze do wprowadzania pozgdanych wartosci i parametrow
systemowych (zwiekszanie wartosci)
. Klucze do wprowadzania pozgdanych wartosci i parametrow
systemowych (zmniejszanie warto$ci)
T5, T6 Wprowadzanie numeru programu, potwierdzenie btedu
Select Aktywacja trybu wyswietlacza (wybor pozadanej wartosci

wejéciowej, diody LED 4 - LED 11)

LED4 LED6 LED8 zgainy
LED5 LED7 LEDQJ

@ LED 10
LED 11
A1
T t t nP
e B L

2~ - +

o— D
/

LED 3
myyGema OptiMove
LED12 LED13

LED Znaczenie
1 Tryb wartosci pozgdanej/aktualnej
2 (ciemna = tryb wartosci aktualnej / zielona = tryb wartosci
3 pozadanej )

411 Wyswietla wybor parametrow
12 Os ruszyta
13 Os zatrzymana
14 Odniesienie osi

Zdalny Zdalne, potautomatyczne, blokada klawiatury

18 Wiacznik zasilania w pozycji ON

24 « Elementy sterowania i wyswietlacze, Tryby operacyjne OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osia
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Tryby operacyjne

Ogodlnie
Na stero_wniku OptiMove CR05 mozna wybrac¢ nastepujace tryby
operacyjne:

Reczny

Zdalny

Pdtautomatyczny

Blokada klawiatury

Do sterownika OptiMove CR05 mozna wprowadzi¢ do 255 programéw
uzywajac niezbednych parametrow.

Tryb operacyjny - reczny

Tryb reczny pozwala operatorowi na start i wybor programu poprzez
panel. Dodatkowo operator ma mozliwos¢ zmiany programu lub
bezposredniej modyfikacji pracujgacego programu.

W tym trybie za pomocg panela mozna obstugiwaé nastepujace
wyswietlacze oraz funkcje operacyjne:

Wybdr numeru programu
Wybor trybu wejscia / tryb wyswietlacza

Ustawianie pozadanej wartosci w trybie wejscia (tylko w
trybie wahadtowym)

Start/Stop
Potwierdzanie komunikatéw btedéw

Wybér parametréw systemowych

Zdalny tryb operacyjny

W ,zdalnym” trybie operacyjnym sterownik jest kontrolowany przez CAN
bus lub DigitalBus.

Tylko ograniczone sterowanie jest mozliwe z panela, a mianowicie:

Wybér trybu wejscia / wyswietlanie trybu (wizualizacja
wartosci pozgdanych i aktualnych)

Potwierdzanie komunikatéw btedéw

O tym, Ze tryb zdalny jest aktywny informuje Swiecaca na zielono dioda
LED “Remote”.

W trybie zdalnym “klucze start i stop“ nie sg aktywne.

Blokada klawiatury

W trybie "blokada klawiatury®, panel sterownika zostaje zablokowany.
Aby to sie stato, parametr systemowy P9 musi by¢ poprawnie
ustawiony P9=1 (wiecej informacji, patrz ,Ustawianie parametrow
systemowych®). Jesli parametr systemowy jest tak ustawiony P9=1,
wtedy funkcja blokowania klawiatury moze by¢ aktywowana za pomocag

OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osia Elementy sterowania i wyswietlacze, Tryby operacyjne ¢ 25
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sygnatu cyfrowego. Jest to wyswietlane na panelu poprzez swiecenie na
zielono diody LED “Remote*.

Tylko ograniczone sterowanie jest mozliwe z panela, a mianowicie:
- Start, stop, punkt odniesienia osi

- Wybdr trybu wejscia / wyswietlanie trybu (wizualizacja
wartosci pozadanych i aktualnych)

- Potwierdzanie komunikatow btedow

26 ¢ Elementy sterowania i wyswietlacze, Tryby operacyjne OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osia
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Uruchomienie

Przytacza na tylnej scianie

OptiMove CRO5 - przytgcza na tylnej Scianie

21 Przytacze zasilania

2.2 Zasilanie - manipulator

2.3 Sygnaty kontrolne - manipulator
24 DigitalBus interfejs réwnolegty
25 CAN bus - Wejscie

2.6 CAN bus - Wyjscie

Podtgczenia kabli posiadajg rézne wtyki, dzieki temu nie moga byc¢
btednie podtgczone podczas montazu.

Uwaga:
Przed odtaczeniem kabli od gniazd nalezy zawsze wylaczy¢

urzadzenie i odtaczy¢ kabel od zasilania!

OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osig Uruchomienie o 27
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V 04/06

Przygotowanie do uruchomienia

A\

Informacje niezbedne do uruchomienia

Wszystkie osie zaprogramowane i oznaczone do wysyiki (manipulator-,
0$- oraz definicje adresu), jakkolwiek mozna je zaadoptowaé do
wymagan klienta.

Informacja:
Wszystkie zmieniane wartosci nalezy wpisa¢ do tabeli parametréw —
patrz dodatek!

Okablowanie i ekranowanie elektryczne

Wszystkie podigczenia do CAN Bus powinny byé wykonane zgodnie z
zataczonym schematem elektrycznym.

Uwaga:

Sterownik musi by¢ podtaczony do obwodu WYLACZNIKA
BEZPIECZENSTWA, np. przy uruchomieniu WYLACZNIKA
BEZPIECZENSTWA zostaje zalaczony hamulec manipulatora, a
sterownik zostaje odciety od zasilania.

Montaz i podtagczanie podzespotéw moze byc¢
wykonywane jedynie przez specjaliste elektronika.

Dla bezproblemowego dziatania z szybka transmisjg
danych wymagane jest prawidtowo wykonane
uziemienie. Warunkiem podstawowym jest jednolity
potencjat uziemienia.

Do okablowania zostaty uzyte specjalnie kable
ekranowane. Ekran kabla ma podtaczenia na obydwu
koncach do uziemienia.

Uwaga:

Obydwa konce ekranu kabla musza byé podtaczone do uziemienia,
w innym przypadku moga pojawi¢ sie nieprawidlowosci. Z tego
powodu moze zosta¢ zakiécona normalna praca urzadzenia.

Ustawianie parametrow systemowych

Sterownik OptiMove CRO05 jest zaadoptowany do typu manipulatora oraz
specyfikacji malarni za pomoca parametrow systemowych.

W zaleznosci od ustawien parametréw systemowych nalezy postepowac
w nastepujgcy sposob:

&

1. Wigczyé tryb parametru systemowego wciskajgc klucz ©ha
okoto 5 sekund.
Diody LED L1-L3 $wiecq

2. Wybra¢ pozadane parametry P1-P12 na wyswietlaczu A1 za

pomoca kluczy o lub L
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3. Ustawi¢ odpowiednig wartos¢ parametru na wyswietlaczu A2 za
pomoca kluczy o lub L
4. Wecisng¢ ...:?@"J, w celu opuszczenia trybu parametr systemowy
Parametr systemowy Wybor Znaczenie
P1: max pozycja dojazdu 0.00 - 5.00 [m] Gorna granica skoku

Warto$¢ domysina 0.30 m

P2: Tryb dziatania osi

1: dziatanie wahadtowe
2: Program sekwencyjny

3: Dziatanie potautomatyczne z
oscylacjg

4: Program sekw. X-GunClean

P3: Przyspieszenie

0.1-2.00 [m/s?]

przyrostowego impulsow

Wartos¢ domysina dla osi Z 750

Wartos$¢ domysina dla osi Z 1.50 0s-X:0.10
P4: max predkos¢ 0.08 — 0.60 [m/s]

Wartos$¢ domysina 0.60 0s-X: 0.10
P5: Wzmocnienie petli 10-100

Wartos¢ domysina 40
P6: Ustawienia nadajnika 10 — 1500 [Impuls/cm] 0s$-X: 1012

(wyswietlana jako .0.1.2)

P7: Kompensacja czasu opdznienia
zacisku hamulca [ ms ]

0 - 500 [ms]
Warto$¢ domysina 100

P8: Komunikacja

0: DigitalBus modut
1: CANOpen

Typ komunikaciji

P9: Blokada klawiatury

0: Blokada klawiatury nieaktywna
1: Blokada klawiatury aktywna

Aktywacja funkcji blokady
klawiatury poprzez zdalny
sygnat = wysoki (sygnat musi
by¢ dostepny)

Z wyjatkiem podczas: Start,
Stop, osiaganie punktu
odniesienia przez os,
potwierdzenie komunikatu
btedéw, wyswietlanie
pozadanej wartosci

P10: Tryb odniesienia

0: z czujnikiem zblizeniowym
1: dojazd do zderzaka gumowego

P11: Szybkos¢ transmisji CAN

0-7
3=125 k Bod

P12: CAN Adres

1: 1- 127 CAN Wezet ID

Pogrubienie: Wart. Domysine

Parametry systemowe s ustawione na wartosci domysine w fabryce.
Przy resetowaniu pamieci RAM, parametry systemowe zostang
ustawione na wartosci domysine.

A\

Uwaga:
Jezeli zostanie ustawiony nieprawidlowy parametr systemowy,
moze to doprowadzi¢ do uszkodzenia manipulatora lub/i kabiny!

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia
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Parametr systemowy P1 - Ustawianie gornej
granicy skoku

Jesli sterownik kontroluje prace oryginalnego manipulatora ITW Gema, to
wszystkie parametry systemowe sg juz ustawione na wartosci dla tych
Osi.

Jedyny parametr, ktéry musi by¢ ustawiony to gérna granica skoku.

Max wysokos$¢ skoku (max droga) jest ograniczona przez gérng granice
skoku. Max wysokos$¢ skoku jest limitowana przez odpowiednig
wysokos$é manipulatora lub przez wysokos¢ otworéw w kabinie.

Goérna granica skoku w sterowniku OptiMove CRO5 jest zawsze
ustawiona fabrycznie na wartos¢ 0.30 m.

W celu ustawienia gérnej granicy skoku (parametr systemowy 1), nalezy
postepowacé w nastepujgcy sposob:

©

1. Wigczy¢ tryb parametru systemowego wciskajac klucz 9 ha
okoto 5 sekund.
Diody LED L1-L3 $wiecq

2. Wybra¢ parametr P1 na wyswietlaczu A1 uzywajac kluczy

lub £
3. Ustawi¢ wartos¢ gornej granicy skoku na wyswietlaczu A2
uzywajac kluczy o lub L

Uwaga:

Nalezy zawsze zwrécié¢ uwage na pozycje pistoletéw i max
wysokosé otworéw w kabinie! Jezeli gérna granica skoku zostanie
ustalona btednie (zbyt wysoko), to moze to doprowadzié¢ do
uszkodzenia manipulatora lub/i kabiny!

4, Wecisngé @J w celu opuszczenia trybu parametr systemowy
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Dziatanie

Dziatanie sterownika manipulatora

Do 255 programéw mozna wprowadzi¢ lub/i wywota¢ w sterowniku
OptiMove CR05. Kazdy program zawiera dane na temat predkosci i
pozycji ruchu osi.

Wiaczanie sterownika manipulatora

1. Wecisnaé
Dioda LED nad kluczem zaswieca sie

Przy pierwszym wigczeniu urzadzenia wyswietlajg sie wybrane
ustawienia fabryczne:

XXX na wyswietlaczu A1 = wartos¢ dla pozycji
XXX na wyswietlaczu A2 = wartos¢ dla predkosci
XXX na wyswietlaczu A3 = numer programu
2. Wocisnaé
Urzadzenie wytgcza sie.

Po wylaczeniu urzadzenia (takze po odtaczeniu od zasilania) aktualne
ustawienia zostajg zachowane.

Dojazd do punktu odniesienia

W sterowniku OptiMove CR05 mozna wprowadzi¢ pozycje osi nawet
podczas pracy, jednak wtaczona o$ musi najpierw osiagna¢ punkt
odniesienia, nalezy to robi¢ po kazdym wigczeniu. Warunkiem wstepnym
musi byé pewnos¢, ze punkt odniesienia jest ustawiony poprawnie - patrz
odpowiednia instrukcja obstugi manipulatora.

Informacja:
o Nalezy osigga¢ punkt odniesienia zawsze po pojawieniu sie bledéw
1 (HO1, HO2, HO3, HO4). Kiedy oS juz znajduje sie w punkcie

odniesienia, nie mozna zrobi¢ tego po raz drugi chyba, ze pojawia
sie btedy.
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1. Wcisngé
Sterownik OptiMove wigcza sie.

Migajgca dioda LED klucza @ wskazuje, ze punkt referencyjny
nie zostat jeszcze osiggniety

2. Wcisngé @
O$ zaczyna dojazd do punktu odniesienia.

3. Na koncu drogi dojazdu dioda klucza @ gasnie, wtedy 0$
znajduje sie w punkcie odniesienia.

Informacja:
Jezeli o$ z czyms koliduje, pistolety sa zamontowane niewtasciwie
lub dolny punkt zwrotny znajduje si¢ za nisko, wtedy o§ mozna

zatrzymac przez wcisniecie klucza @' Przy ponownym wcisnieciu
tego klucza dojazd do punktu odniesienia bedzie kontynuowany.

Powyzsza procedura opisuje dojazd do punktu odniesienia w trybie
recznym. W trybie automatycznym dojazd do punktu odniesienia jest
uruchamiany przez Id. Nr 7 w DigitalBus i poprzez odpowiednie komendy
z CAN bus.

Start/stop manipulatora

1. Wigczy¢é manipulator (patrz takze "Wiaczanie sterownika
manipulatora")

2. W razie potrzeby zmieni¢ na inny program (patrz takze "Zmiana
programu")

3. Wecisngé o]

Manipulator wigcza sie i wybrany program jest aktywny.

Odpowiednia dioda LED zaswieca sie.

4. Wcisngé ...@
Manipulator zatrzymuje sie

- Wyswietlacz A1 pokazuje aktualng pozycje osi.
Odpowiednia dioda LED pozostaje nieoswietlona.

Zmiana programu

Program mozna wtaczaé z klawiatury (manualnie) lub za pomoca sygnatu
zewnetrznego. Ponadto program mozna zmieni¢ podczas pracy lub
postoju urzadzenia. W obu przypadkach modyfikacje zostajg zapisane w
pamieci programu, np. po kolejnym wiaczeniu sterownika OptiMove
CRO05 dostep do ostatnio otwartego programu bedzie mozliwy.

Jezeli program jest zmieniany podczas dzialania, o$ dojezdza do
konca ostatnio zapamietanej komendy, a nastepnie zaczyna ruch w
nowym programie (pozycje lub predkos¢) tylko przy zmianie
nastepnego cyklu.

32 ¢ Dzialanie
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1. Wybra¢ pozadany numer programu na klawiaturze Programu

uzywajac kluczy o lub L

- Dioda LED s$wieci przez 3 sekundy, a potem gasnie, np.
wybrany program zostat zaakceptowany. Nowy numer
programu jest wyswietlany na wyswietlaczu A3.

- Wyswietlacz A1 pokazuje pozycje osi. Odpowiednia
dioda LED pozostaje nieo$wietlona.

- Wyswietlacz A2 pokazuje predkos¢ osi. Odpowiednia
dioda LED pozostaje nieoswietlona.

Wyswietlanie czasu cyklu

(Mozliwe tylko w trybie wahadtowym / pétautomatycznym)

1. Start osi (patrz takze ,Start/stop manipulatora®)

2. Wcisngé " lub * na polu wyswietlacza A2 i przytrzymac
wcisniety.
Wyswietlacz A2 pokazuje czas cyklu sekwencji aktualnego
programu w sekundach (00.0 do 99.9). Jesli os jest
restartowana, wtedy czas cyklu 00.0 sekund jest wyswietlany.
Tylko, kiedy cykl (caty ruch wahadtowy) zostat uruchomiony
zostaje pokazany jego zmierzony czas, a potem uaktualniany z
kazdym kolejnym cyklem (ruch wahadtowy).

3. Odczytac czas cyklu i uzy¢ do wyliczenia w programie
optymalnej sinusoidy.

Edycja programu

W trybie programu Edit, wartosci parametréw wejsciowych moga by¢
wybierane lub zmieniane.

Y Informacja:
1 Wszystkie dane programu musza by¢ zdefiniowane. W tym celu
nalezy uzy¢ tabeli programu w DODATKU do tej instrukcji obstugi.

Programy powinny by¢ edytowane podczas dziatania i w czasie postoju

osi.
) Informacja:
1 Jesli parametr systemowy P2 jest ustawiony na "2" lub "4", wtedy
edycja jest mozliwa tylko w czasie postoju!

W obu przypadkach modyfikacje zostajg zapisane w pamieci programu,
np. po kolejnym wigczeniu sterownika OptiMove CR05 dostep do
ostatnio otwartego programu bedzie mozliwy.

Informacja:
Y Jesli program jest edytowany podczas dziatania, o$ ruszy zanim
1 stara komenda (ktora wciaz jest w pamieci) sie skonczy, a zacznie
sie cykl nowego programu (pozycje i predkosg¢).

Nie jest to mozliwe w trybie zdalnym!
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Tryby operacyjne osi

Ogodlnie

Sterownik moze by¢ dowolnie uzyty do wszystkich osi ITW Gema. Aby
dostosowac sie do réznych warunkéw, tryb operacyjny moze by¢
ustawiony w trybie parametru systemowego P2. Mozna wybraé
nastepujace tryby operacyjne osi:

Dziatanie wahadtowe

Program sekwencyjny

Dziatanie pétautomatyczne z oscylacjg
Program sekwencyjny X_GunClean

W kolejnych rozdziatach bedg doktadnie opisane rézne tryby operacyjne
osi.

Dziatanie oscylacyjne

W wahadtowym trybie dziatania, o$ wykonuje ciagty ruch skoku zgodnie z
ustawionymi parametrami. Za pomocg klawiatury w fatwy sposéb mozna
ustawi¢ funkcje startu i zatrzymania. Operator moze zobaczy¢ ustawienia
i aktualne dane bezposrednio na wyswietlaczu. We wszystkich

procesach operacyjnych mozna zapisa¢ do 255 réznych programéw.

Informacja:
1 Parametr systemowy P2 musi by¢ ustawiony na 1 (dziatanie
wahadtowe)!

Proces jest kontrolowany poprzez wyswietlacz. Wyswietlacz oferuje
nastepujace mozliwosci:

odniesienie osi

Start/Stop

Edycja programu

Wiaczanie programu

Wybér trybu wejsciowego/trybu wyswietlania

potwierdzanie komunikatow btedow
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Edytowanie/ustawianie
1. Na klawiaturze wybraé pozadany numer programu uzywajac

kluczy = lub * (patrz takze ,Zmiana programu®).
Wyswietlacz A3 pokazuje numer programu.

2. Wcisng¢ klucz Select:

Diody LED w polu wy$wietlaczy A1 i A2 oraz dioda LED ' i

e} ., . .
= Swieca na zielono

3. Wprowadzi¢ pozgdang warto$¢ dla gérnego punktu zwrotnego
na wyswietlaczu A1 uzywajac kluczy = lub .
4. Wprowadzi¢ pozadang wartos¢ dla dolnego punktu zwrotnego na

wyswietlaczu A2 uzywajac kluczy o lub 4

Informacja:

Jesli zostanie wybrana ta sama wartos¢ dla wprowadzenia gornej
oraz dolnej pozyciji, rezultatem bedzie komenda pozycjonowania,
tzn. os zatrzyma sie w tej pozycji.

5. Wocisng¢ klucz Select ponownie:
Diody LED *' i ** $wiecq na zielono
6. Wprowadzi¢ pozgdang warto$¢ dla predkosci do gory A1
uzywajac kluczy o lub L
7. Wprowadzi¢ pozgdang warto$¢ dla predkosci do dotu na
wyswietlaczu A2 uzywajac kluczy = lub 4
8. Wocisng¢ klucz Select ponownie, albo wcisngé Q. lub @' , W
celu opuszczenia trybu Edycja programu

Program sekwencyjny

Program sekwencyjny zostat stworzony do taczenia krokéw
poszczegolnych programéw. Kroki programowania sg wtedy
przetwarzane na specjalne zadanie. Program sekwencyjny moze sktadaé
sie z pojedynczego kroku programu, kiedy tylko jedna pozycja jest
potrzebna, np. przy pozycjonowaniu osi X.

Warunkiem wstepnym do ustawienia programéw sekwencyjnych
jest to, ze parametr systemowy P2 jest juz poprawnie ustawiony
P2=2 (patrz takze ,,Ustawianie parametréw systemowych”).

36 e Tryby operacyjne osi
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Struktura programowania krokowego (procedura

krokéw)
Wys(\:ngetla Parametr wej$ciowy Zakres wejsciowy
0.00 - P_max.
Procedura pozycji [ m ] (P_max. jest ustalone dla
parametru systemowego P1)
0.08 — V_ max.
Predkos¢ [m/s] (P_max. jest ustalone dla

parametru systemowego P4)

Czas przebywania w

A3

" 0-5.00
procedurze pozycji [ sek.
Kolejny adres programu 0-255
Wyswietlacz Numer programu 1-255

10.

Na klawiaturze wybrac¢ pozgdany numer programu uzywajac

kluczy = lub * (patrz takze ,Zmiana programu®).
Wyswietlacz A3 pokazuje numer programu.

Wcisng¢ klucz Select:

Dioda LED U Swieci na zielono. Dioda LED w strefie
wyswietlacza A1 takze swieci na zielono. Wyswietlacz A2 jest
catkowicie ciemny.

Wprowadzi¢ warto$¢ dla pozadanej pozycji na wyswietlaczu A1
uzywajac kluczy o lub L

Wecisng¢ klucz Select ponownie:
Dioda LED *' $wieci na zielono.

Wprowadzi¢ warto$¢ dla pozgdanej predkosci na wyswietlaczu
A1 uzywajac kluczy o lub B

Wcisna¢ klucz Select ponownie:
Dioda LED *' $wieci na zielono.

Wprowadzi¢ warto$¢ dla pozadanego czasu przestoju na
wyswietlaczu A1 uzywajac kluczy i lub 4

Wcisna¢ klucz Select ponownie:
Dioda LED *™ $wieci na zielono.

Wprowadzi¢ adres kolejnego programu na wyswietlaczu A1

uzywajac kluczy o lub L

0 = brak kolejnego kroku programu

Wcisng¢ klucz Select ponownie, albo wcisng¢
celu opuszczenia trybu Edycja programu

w
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Przyktad programowania: Pozycjonowanie

v=0.20

I
Ry
]

1.00

Program nr 1

cz

Wyswietla

Wartos¢
wejsciowa

1,00 m

0.20 m/s

Os

Przyktad programowania: Ruch oscylacyjny

=i 1.80
v=0.20

v =0.30

== .10

Program nr 1

Program nr 2

Wyswiet Wartos¢é Wartos¢é
lacz wejsciowa wejsciowa
0,10 m 1,80 m
0.20 m/s 0.30 m/s
Os Os
2 1
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Przyktad programowania z wykresem czasowym

P1 J, P2 vy P3 v P4 ¥ P5 v
1.00 2.50 1,50 3.50 1.00
0.25 0.50 0.20 0.40 0.50
0.00 3.00 2.00 0.00 0.00
2 3 4 5 2
L1 L L L L

S (m)

2.5 \ 7 =
[
' N
ARENETER

2.0 ! N

P3 i
P1 /

P5

O 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30 32 34 36 38
T (sec)
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Dzialanie po6tautomatyczne z oscylacjq

Ogdlnie tryb operacyjny ,,pétautomatyczne dziatanie oscylacyjne“
dziata na tej samej zasadzie, co standardowy program oscylacyjny.
Jakkolwiek 0§ mozna uruchamiaé i zatrzymywa¢ za pomoca sygnatu
kontrolnego. W trybie operacyjnym ruch oscylacyjny jest wykonywany
catkowicie, a dojazd osi zatrzymany w dolnym punkcie zwrotnym. W
rezultacie kontrola sekwencji wraz z uktadem rozpoznania detalu oraz
,start/stop osi“ moze by¢ realizowana w bardzo tatwy sposoéb.

Informacja:
Parametr systemowy P2 musi by¢ ustawiony na 3 (pétautomatyczne
dzialanie oscylacyjne), dioda LED ,,Remote" miga.

Start jest realizowany przez wtyk 3 na wtyku 2.1 "Mains connection" lub
przez interfejs rownolegly na wtyku 2.4 (wiecej wiadomosci, patrz
"Rozmieszczenie wtykdw"). Podczas dziatania 0o$ nie moze byé
zatrzymana poprzez klucz stop.

Tylko ograniczone sterowanie jest mozliwe z panela, a mianowicie:
- odniesienie osi
- edycja programu podczas ruchu osi
- wigczenie programu podczas ruchu osi

- wybdr trybu wejscia / trybu wyswietlacza (wizualizacja
wartosci pozadanych i aktualnych)

- potwierdzanie komunikatow btedéw

Edycja programu wymaga takich samych procedur jak standardowy tryb
poétautomatyczny.

Program sekwencyjny X_GunClean

W zaleznosci od funkciji i dziatania tryb operacyjny programu
sekwencyjnego X_GunClean bazuje na programie sekwencyjnym. Ten
program uzywany do czyszczenia pistoletéw z osig-X. Programy 1-253
pozwalajg na dojazd do réznych pozyciji. Dla tego programu, cyfrowe
wyjscie 2 zawsze pozostaje na ,niskim". Programy 254 oraz 255
uaktywniajg cyfrowe wyjscie 2 (patrz wykres). Z tymi dwiema
zaprogramowanymi pozycjami, operator posiada mozliwo$¢ wtaczenia
trybu czyszczenia pistoletéw.

Informacja:
Parametr systemowy P2 powinien by¢ ustawiony na 4 (Program
sekwencyjny X_GunClean)!

P2=4 X-GunClean

program sekwencyjny

Program 1 - 253

Start Stop

I Program 254 - 255

! ! przebywania | ! przebywania !
Start Pauza Start Stop Koniec

Edycja programu wymaga takich samych procedur jak program
sekwencyjny.

40 e Tryby operacyjne osi

OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osia



sTvGema

Ustawienia

Jesli obiekt jest zawieszony w kabinie, bytoby korzystnie dopasowac
goérny i dolny punkt zwrotny (lub pozycje drogi w programach
sekwencyjnych) bezposrednio do tego obiektu w procedurze Teach-In.
Mozna ustawi¢ parametry programu, aktualny program oraz zmiany
dojazdéw osi. Mozliwa jest takze zmiana numeru programu.

Tryb ustawiania z klawiatury (tryb wahadtowy /
poétautomatyczny)

N

1. Wcisng¢ klucz Select oraz klucz & jednoczesnie.
Odpowiednie diody LED migaja.

2. Wcisngé " lub * w strefie wyswietlacza A1, w celu
uruchomienia osi.
- dioda LED 1 miga
- Os dojezdza do gornego punktu zwrotnego
3. Ustawic gorny punkt zwrotny na wyswietlaczu A1 uzywajac
kluczy & jub 8.
- 0$ porusza sie z wprowadzonymi zmianami
- pozycja gérnego punktu zwrotnego jest zapisana
4, Wcisnaé = lub = w strefie wyswietlacza A2 aby uruchomié
0S.
- Dioda LED 2 miga
- Os$ dojezdza do dolnego punktu zwrotnego
5. Ustawic dolny punkt zwrotny na wyswietlaczu A2 uzywajac
Kluczy o lub .
- 0$ porusza sie z wprowadzonymi zmianami
- pozycja dolnego punktu zwrotnego jest zapisana

6. Wybrac pozgdany numer programu z klawiatury Program

uzywajac kluczy = lub * . Wyswietlacz A3 pokazuje numer
programu
7. Wocisng¢ @ w celu opuszczenia trybu parametr systemowy
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Tryb ustawiania z klawiatury (program
sekwencyjny)

N

1. Wcisng¢ klucz Select oraz klucz & jednoczesnie.
Odpowiednie diody LED migaja.

2. Wcisngé " lub £ w strefie wyswietlacza A1, w celu
uruchomienia osi.
- 0$ dojezdza do pozycji pierwszego kroku programu
3. Na wyswietlaczu A1, ustawi¢ odpowiednig pozycje uzywajac
kluczy = lub .
- dioda LED 1 miga
- 0$ porusza sie z wprowadzonymi zmianami
- pozycja pierwszego kroku programu jest zapisana

4. Wecisngc 7@ aby wybra¢ kolejny krok programu,
- wyswietlacz A3 pokazuje:
5. Wybra¢ pozgdany numer programu z klawiatury Program

uzywajac kluczy = lub . Wyswietlacz A3 pokazuje numer
programu

6. Powtorzyc¢ kroki 2 — 5 dla innych programéw

©

7. Wocisng¢ klucz B8 w celu opuszczenia trybu ,ustawienia”
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Resetowanie pamieci RAM

Po wykonaniu resetowania pamieci RAM wszystkie programy oraz
parametry systemowe zostajg ustawione na wartosci domysine.

Wywolywanie trybu resetowania pamieci RAM

1.

Wytaczy¢ sterownik manipulatora przez wcisniecie klucza

2.  Wcisng¢ i przytrzymac klucz @J w tym samym c__;zasie wiaczyé

sterownik kluczem '

sekund.

. Trzymaé wcisniety klucz o przez 10

Wartos¢ 255 pojawia sie na wyswietlaczu A3, a dioda LED L3
miga. Wszystkie pozostate wyswietlacze nie Swieca.

Wcisna¢ klucz ...:?@ |, w celu opuszczenia trybu resetowanie RAM.

Wartosci domysine po resetowaniu pamieci

RAM

Opis Wart. Domysine
Wartosci pozadane/sterujace
Dziatanie z oscylacja P2=1 lub P2=3
Goérny punkt zwrotny PO [m ] 0.30
Dolny punkt zwrotny PU [ m ] 0.00
Predkos$¢ — do gory [m/s] 0.20
Predkos$¢ — do dotu [m/s] 0.20
Parametr systemowy
P1: Max pozycja dojazdu P_max. 0.30
P2:  Tryb operacyjny 1
P3: Przyspieszenie [m /s’ ] 1.50
P4: Max predkos¢ V_max. 0.60
P5:  Wzmocnienie petli 40
P6: _Ustawignie nadajnika przyrostowego 750

impulséw [puls/cm]
P7: Kompensacja czasu opdznienia zacisku

hamulca [ ms ] 100
P8: Komunikacja 0
P9: Blokada klawiatury 0
P10: Tryb odniesienia 1
P11: Szybkos$¢ transmisji CAN 3
P12: CAN Adres 1

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia
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DigitalBus interfejs rownolegly

Zestawienie

Sterownik manipulatora jest podtagczony do sterownika nadrzednego
(PLC) poprzez DigitalBus. DigitalBus posiada 17 bitowy interfejs
réwnolegly. Interfejs posiada 15 cyfrowych wejs¢ oraz 2 cyfrowe wyjscia.
Wejscia cyfrowe przydzielone do data bus, sktadajg sie z 12 bitéw, a
przydzielone do control bus, sktadajg sie z 3 bitow.
Control bus 3 bit:

Control bus 3 bit: Axis Start
Strobe 1
Remote / manual
Wyjscia 2-bit Error
g

L
Progr. active
PLC Gontro | —
Axis Start

Digital Strobe 2
Input / Output Remote / manual
> E:;orr active
- gr.

OptiMove

=] OptiMove

<] Progr.active .

DigitalBus - zestawienie

Sterownik Data Bus

Transmisja danych ze sterownika wyzszego rzedu (PLC) do sterownika
manipulatora odbywa sie za pomocg data bus (12-bit) oraz control bus
(3-bit). Wszystkie dane oraz numery programu mogg by¢ transmitowane
z pierwszymi 9 bitami (bit 1-9) przez data bus w kodzie binarnym (zakres
wartosci 0-512). Numer identyfikacyjny jest transmitowany w kodzie
binarnym (zakres wartosci 0-7) z ostatnimi 3 bitami (bit 10-12) przez data
bus. Odbiér danych z data bus jest inicjowany przez negatywny bok
sterujgcego sygnatu strobujgcego.

Data Bus jest odczytywany trzykrotnie w celu potwierdzenia danych oraz
poréwnania wynikéw, po kazdym negatywnym boku “Strob“. Przy btedzie
ostatecznym cyfrowe wyjscie “Error” jest ustawione na wysoki, alarm
btedu H30 pojawia sie na wyswietlaczu A3.

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia
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Komendy sterowania

Data bus 12-bit (Wejscie)

Bit Funkcja
1 Zadana warto$¢, Program nr - Warto$¢ binarna 2° (=1)
2 Zadana warto$¢, Program nr - Warto$¢ binarna 2! (=2)
3 Zadana warto$¢, Program nr - Warto$¢ binarna 2? (=4)
4 Zadana wartos¢, Program nr -~ Wart. binarna 23 (=8)
5 Zadana wartos¢, Program nr~ Wart. binarna 2* (=16)
6 Zadana warto$¢, Program nr ~ Wart. binarna 2° (=32)
7 Zadana warto$é, Program nr Wart. binarna 2° (=64)
8 Zadana warto$¢, Program nr ~ Wart. binarna 2’ (=128)
9 Zadana wartos¢, Program nr -~ Wart. binarna 2° (=256)
10 AO: Numer identyfikacyjny Wartosé binarna 2° (=1)
11 A1: Numer identyfikacyjny Wartosé binarna 2' (=2)
12 A2: Numer identyfikacyjny Warto$¢ binarna 22 (=4)

Control bus 3 bit (Wejscie)

Bit Funkcja

13 Axis_Start / Axis_Start Pétautomat

14 Strobe (Transfer danych z data bus)

15 Zdalne, reczne/blokada klawiatury, reczne
Wyjscia 2-bit

Bit Funkcja

Btad _|
Os nie w punkcie odniesienia M

2 Program aktywny

Wyjscie cyfrowe 1
Dwie funkcje sg przypisane do wyjscia cyfrowego 1.

1. Po uruchomieniu impuls 0,1 s jest ustawiony na wyjsciu 1,
np. o$ musi osiggna¢ punkt odniesienia.

2. Ztozony komunikat btedu pokazuje wszystkie btedy dostepne
w sterowniku.

Wyjscie cyfrowe 1 = wysoki Ztozony komunikat btedu

Wyjscie cyfrowe 2 - Program_Active

Wyjscie cyfrowe Program_ Active wskazuje status operacyjny
manipulatora. Ponizszy diagram pokazuje, jak wyjscie reaguje w réznych
trybach operacyjnych:
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P2 =1 Dziatanie z oscylacja

P2 =2 Program sekwencyjny

P2 = 3 Dziatanie p6tautomatyczne z
oscylacja

P2 = 4 Program sekwencyjny
X-GunClean

V 04/06
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Start Stop
! ! przebywania ! ! przebywania |
Start Pauza Start Stop Koniec
Start Stop dolnego
punktu zwrotnego
] ] Program 1 - 253
Start Stop
J | ~ | —~ Program 254 - 255
I \ przebywania | | przebywania |
Start Pauza Start Stop Koniec

() Informacja:
Podczas dojazdu do punktu odniesienia, wyjscie zawsze pozostaje
na niskim poziomie!

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia
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Transmisja danych (Bit 1 - 9)

Dziatanie Progr.
Opis Zakres Rezolucj osc;ach szl;;:;n
wartosci a P2 = 1 P2 =2
P2=3 P2=4
Gorny punkt 0.00-5.00 0.01 X X
zwrotny (m)
Dolny punkt 0.00-5.00 0.01 X
zwrotny (m)
Predkos¢ - do 0.08-0.60 0.01 X X
gory (m/s)
Predkos¢ - do 0.08-0.60 0.01 X
dotu (m/s)
((Sas przebywania 0-5.00 0.01 X
Adres biezgcego 0-255 1 X
programu nP
Program nr 1-255 1 X X
Start dojazdu do
punktu 0-1 1 X X
odniesienia

X = jest uzywany w poszczegodlnych trybach

Identyfikacja (Bit 10 - 12)
Id. nr. Klasyfikacja

Goérny punkt zwrotny

Dolny punkt zwrotny

Predkos$¢ do gory

Predko$¢ na dot

Czas przebywania

Adres biezacego programu nP

Program nr

N|oja|h|lW[IN|[~]|O

Start dojazdu do punktu odniesienia
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Sekwencja sterowania - Wykres czasu

Sekwencja sterowania dla wigczania programu
(numer identyfikacyjny 6)

Data Bus DANE STABILNE DANE STABILNE
Sygnat strobujacy ‘ , ‘
A\ /! \ /!
Ts 220 ms Ts2100ms |  Ts220ms

! I
) I Odczyt i przetwarzanie |
OptiMove :

Ztozony komunikat btedu
niski: transmisja poprawna

Ztozony komunikat btedu
wysoki: transmisja btedna

Sekwencja sterowania dla parametru programu
(numery identyfikacyjne 0-5)

Data Bus DANE STABILNE DANE STABILNE
Sygnat strobujacy ; ‘ ‘
A\ /! \ /'
Ts220ms Ts 220 ms 3 Ts 220 ms

I
) I Odczyt i przetwarzanie |
OptiMove ‘

Ztozony komunikat btedu
niski: transmisja poprawna

Ztozony komunikat btedu
wysoki: transmisja btedna
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Opis oprogramowania

Dla kazdego sterownika OptiMove istnieje jeden sygnat strobujacy i jeden
sygnat btedu. Sygnaty danych i numer identyfikacyjny sygnatéw sg
uzywane w sposob ciggly we wszystkich sterownikach OptiMove.
Sterownik OptiMove przejmuje dane z negatywnego boku sygnatu
strobujgcego.

Wyjasnienie

Réwnoczesna transmisja identycznych danych do sterownikéw OptiMove
pojawia sie tylko na negatywnym boku sygnatu strobujacego.

Przykfad programu PLC:

Blok funkcjonalny - zestawienie

BEGIN

IFSTATE=0
THEN ELSE

set all strobes
STATE =1

IF STATE =1
THEN ELSE

IF start condition ok
THEM ELSE

STATE=2

IFSTATE =2

THEM ELSE

set data
set idMumber
reset strobe

When idMumber 6 corresponds to prgMumber

IF icdNumber = 6

THEM ELSE

IF time up 100ms IF time up 20ms

THEM ELSE THEM ELSE

State = 3 State =2

IFSTATE =23

THEM ELSE

set strobe
IF time up 20ms

THEM ELSE

STATE =1

EMD
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Przytacze cyfrowe CDO02 z opisem wtykéw

Interfejs pomiedzy sterownikiem OptiMove CRO05, a PLC przechodzi
przez przytacze cyfrowe CD02. Wszystkie réwnolegte sygnaty dla max.
12 jednostek sg przesytane przez specjalne wtyki.

Wiasciwe rozmieszczenie wtykow dla podtgczenia PLC jest
przedstawione na ponizszym schemacie:

X5 X4 X3 X2 X1
1-12 Sygnat Strobu 1-12 D8 1-12  Prog. aktywny 1-8/13-20 DO-D7 1: Uziom
13-24 Ruch osi 13-24 Zdalny/manual. 13-24 Btad/brak ref. 9-11/21-23 A0-A2 2:+24VDC
3: PE
X5 0 X4 0 X3 0 x20] [1,2,3]
X1

Nr. urzadzenia

O0O00O0O0
O 0O 00 0O

Przytacze cyfrowe CD0O2

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia
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Znaczenie

Sterownik OptiMove CRO05 jest standardowo wyposazony w interfejs
CAN bus i moze by¢ w tatwy sposob sterowany jako CANopen-Slave w
sieci z centralnym sterownikiem (Master).

Komunikacja pomiedzy poszczegdlnymi odbiornikami bierze miejsce w
sieci poprzez CAN bus, dlatego kazdy komponent powinien by¢
sklasyfikowany pod adresem poszczegodlnego odbiornika (Wezet-ID =
numer identyfikacyjny). Ustawienia szybkosci transmisji pozwalajg
zmieniac jej predkosc¢ (patrz takze ,Ustawienie szybkosci transmisji“).

Osprzet

Sterowniki OptiMove sg podtaczone kolejno do siebie oraz do
centralnego sterownika PLC za pomocg 4 zytowego kabla CAN bus.
Ostatni w kolejnosci odbiornik bus jest wyposazony w terminal ze
specjalnym opornikiem w celu poprawnego zakonhczenia sieci. Max ilos¢
odbiornikéw potaczonych w sieci wynosi 125.

Kabel CAN bus: Rozmieszczenie wtykéw

Wityk Sygnat Kolor
1 GND Biaty
2 24 VDC Brazowy
3 CAN H Zielony
4 CAN L Zoty

CAN bus kabel
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Ustawienie adresu uzytkownika (ID Numer)

1. Wiaczy¢ tryb parametru systemowego wciskajac klucz ...:@' ' na
okoto 5 sekund. Diody LED L1-L3 swiecg

2. Wybra¢ parametr P12 na wyswietlaczu A1 uzywajac kluczy

lub £
3. Wybrac¢ adres pomiedzy 1 i 127 na wy$wietlaczu A2 uzywajac
Kluczy = lub £F

4. Wocisnaé @J w celu opuszczenia trybu parametr systemowy

Uwaga:

Adres "0" nie moze by¢ NIGDY wybrany w parametrze systemowym
P12; adres musi by¢ unikalny i nie moze by¢ w konflikcie z
numerami juz istniejacych odbiornikéw.

Ustawienie szybkosci transmisji

©

1. Wiaczy¢ tryb parametru systemowego wciskajac klucz L] na
okoto 5 sekund. Diody LED L1-L3 swiecg

2. Wybra¢ parametr P11 na wyswietlaczu A1 uzywajac kluczy
lub
3. Woybra¢ wartos¢ pomiedzy 0 i 7 na wyswietlaczu A2 uzywajgc

Kluczy = jub £F

Szybkos$¢ transmisiji

Ustawiona wartos¢ P11 CAN

20 kBit/s

50 kBit/s

100 kBit/s

125 kBit/s (domysina)

250 kBit/s

500 kBit/s

800 kBit/s

N ojga|hlWwW|INMI~]|O

1 Mbit/s

Szybkos¢ transmisji jest ustawiona na 125 kbits jako warto$¢ domysina.
Ustawienia pozwalajg na uzycie max diugosci kabli okoto 500 m od
pierwszego do ostatniego odbiornika CAN bus. Przy zastosowaniu
dtuzszych kabli zmniejszy sie szybkos$¢ transmis;ji.

4. Wcisngé @J w celu opuszczenia trybu parametr systemowy

° Informacja:
1 Wiecej szczeg6téw na temat interfejsu CANopen zawarto w
oddzielnej instrukcji obstugi "Specyfikacje funkcji OM".
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Informacje ogéine

Wszystkie komunikaty btedéw sg wyswietlane jako kod (HO1 do H99) w 7
segmencie wyswietlacza A3 (w zaleznosci od numeru programu).

Po pojawieniu sie btedu w systemie nalezy wyeliminowac jego przyczyne

przed dalszg praca.

Po wyeliminowaniu btedu nalezy to potwierdzi¢ poprzez wcisniecie kluczy

lub &5 na wyswietlaczu Programowym.

Komunikaty btedéw

Numer Znaczenie Dziatanie
Os
) _ Wytacznik bezpieczenstwa
HO1 Gorny punkt zatrzymania (Parametr Os$ mozna przesuwac tylko do dotu
systemowy P1) przekroczony
Ustawi¢ punkt odniesienia osi
HO2 Blad $ledzenia zbyt duzy W zgleznos:m od wielkosci btedu predkos$¢
musi zosta¢ zredukowana
Wytacznik bezpieczehstwa
HO3 Uszkodzony kabel encodera B . )
Ustawi¢ punkt odniesienia osi
) i Wytacznik bezpieczenstwa
HO04 Zly kierunek obrotéw encodera B L )
Ustawi¢ punkt odniesienia osi
Pozadana pozycja przesuwu jest wigksza od
HO5 zdefiniowanego w programie punktu Ograniczy¢ pozycje przesuwu zgodnie z SP1
koncowego (Parametr systemowy P1)
Wytacznik bezpieczenstwa
HO6 Dolny punkt zatrzymania przekroczony Os$ mozna przesuwac tylko do goéry
Ustawi¢ punkt odniesienia osi
HO7 Czujnik zblizeniowy aktywuje sygnat podczas Nieosiaaniety punkt odniesienia
drogi do punktu odniesienia agniety p
Ho8 Czujnik zblizeniowy nie aktywuje zadnego Nieosiaaniety punkt odniesienia
sygnatu podczas drogi do punktu odniesienia agniety p
HO09 Wartos¢ predkosci wieksza niz SP4 Predkos$¢ zmniejszy¢ zgodnie z SP4
H10 Pozycja osi nie ustawiona poprawnie podczas Pozycja osi = Gorny punkt zatrzymania - O$
wytgczania mozna przesuwac tylko do dotu

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia
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Numer Znaczenie Dziatanie
Os
H11 Btad przemiennika czestotliwosci Whytacznik bezpieczenstwa
H12 Os nie ruszy bez ustawienia pktu. odniesienia
H13 0Os pie.que by§ usta_wio_na w.pun.kcie o
odniesienia, poniewaz juz w nim sie znajduje
H15 Wprowad;enie p.arame_zt_réw w programie
sekwencyjnym nie mozliwe podczas pracy
H16 Osi nie moz_nq urychomic’: podczas drogi do
punktu odniesienia
Osprzet
H20 24 VVDC Napigcie zasil. za wysokie (26.5 VDC) | Zatrzymanie osi (Delikatne zatrzymanie)
Wytacznik bezpieczehstwa
H21 24 VDC Napiecie zasil. za niskie (20.8 VDC) ggg‘g’iﬁtﬂgzg;j@ osi, aktualny numer programu
Zatrzymac system
H23 Niewtasciwa pamie¢ EEPROM Wprowadzi¢ konfiguracje fabryczng
DigitalBus
H30 Biad sprawdzania danych Dane odrzucone
H31 Dane poza zakresem wartosci Dane odrzucone
H32 Przekroczony odbior danych Dane odrzucone
CAN bus
H40 Permane.;ntn.y btad QAN bus (BUSOFF), np.
brak zasilania lub niepodigczony kabel
Ha1 Zbyt wiele btedéw podczas wysytania
(ERROR_PASSIVE)
H42 Przekroczony odbior
H43 Przekroczona wysytka
H44 Biad gtowny Zatrzymanie osi (Delikatne zatrzymanie)
H45 Dane poza zakresem wartosci Dane odrzucone
H46 Ustawiony niewtasciwy wezet ID set Wezet ID = 127
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Osprzet

Rozmieszczenie wtykow

Wtyk 2.1 : Przytacze zasilania

2.1
Mains connection Wtyk Funkcja
1 Potaczenie neutralne
H 2 Faza (230 VAC)
3 Start osi (230 VAC)
PE Uziemienie

Wtyk 2.2 : Zasilanie napedu

Wtyk Funkcja
1 Potaczenie neutralne
2 Faza
3 Niepodtaczony
PE Uziemienie

Wtyk 2.3 : Naped I/O

Wtyk

Funkcja

1

Uziemienie przemiennika czestotliwos$ci

24 V przemiennik czestotliwosci

Btad przemiennika czestotliwosci

Pozadana wartos¢ “Predkosé¢”

Praca silnika w prawo (GORA)

Praca silnika w lewo (DOL.)

Rezerwa

Rezerwa

Ol |N|oO|jO|d|W|N

24 VDC OptiMove

-
o

Hamulec silnika

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia
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11 Czujnik zblizeniowy

12 Rezerwa

13 B+

14 B-

15 A-

16 A+

17 O+

18 O-

19 Uziemienie OptiMove
Obudowa Ekran

Wtyk 2.4 : DigitalBus interfejs réwnolegty

Wtyk Bit Funkcja

Zadana warto$¢, Program nr - Warto$é
E DO .

binarna 1

Zadana warto$¢, Program nr - Warto$é
z D1 .

binarna 2

Zadana warto$¢, Program nr - Warto$é
E D2 .

binarna 3

Zadana warto$¢, Program nr - Warto$é
D D3 )

binarna 4

Zadana warto$¢, Program nr - Warto$é
I D4 )

binarna 5

Zadana warto$¢, Program nr Warto$é
F D5 )

binarna 6

Zadana warto$¢, Program nr Warto$é
G D6 .

binarna 7

Zadana warto$¢, Program nr Warto$é
C D7 )

binarna 1
K AO N_umer identyfikacyjny Wartosé

binarna 1

Numer identyfikacyjny Wartosé
K A1 .

binarna 2

Numer identyfikacyjny Wartosé
N A2 .

binarna 3
M 12 IN Start osi
A 13 1IN Strobe (Transfer danych z data bus)
S 14 IN Zdalny/manualny

Zadana warto$¢, Program nr - Warto$é
P D8 .

binarna 9
R GND_Zewn GND
S 10UT Bfad, brak odniesienia osi
z 20UT Program aktywny
U 24VDC_Zewn 24 VVDC wyjscia cyfrowe

Obudowa Ekran Ekran
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Wtyk 2.5 : CAN bus WEJSCIE
Wtyk Funkcja
1 GND
2 24 VDC
3 CAN_H
4 CAN_L
Obudowa Ekran
Wtyk 2.6 : CAN bus WYJSCIE
Wtyk Funkcja
1 GND
2 24 VDC
3 CAN_L
4 CAN_H
Obudowa Ekran
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Lista czesci zamiennych

Zamawianie czesci zamiennych

Podczas zamawiania cze$ci zamiennych do urzadzen malarskich nalezy
postepowac wedtug nastepujgcych zasad:

Podac¢ typ oraz numer seryjny urzadzenia

Poda¢ numer katalogowy, ilo$¢ oraz nazwe kazdej z czesci
zamiennych

Przykiad:

Typ OptiMove CRO05 Jednostka sterujgca osig,
Nr seryjny 1234 5678

Numer kat. 203 386, 1 sztuka, Klamra - @ 18/15 mm

Przy zamawianiu kabla lub weza nalezy podac jego dtugos¢. Czeéci, dla
ktérych nalezy podaé dtugos¢ sg zawsze oznakowane *.

Czesci zuzywajace sie eksploatacyjnie sg zawsze oznaczone #.

Wszystkie wymiary plastikowych wezy posiadajg oznakowang srednice
wewnetrzng i zewnetrzna;

Przykiad:

@ 8/6 mm, 8 mm srednica zewnetrzna / 6 mm Srednica wewnetrzna

UWAGA!

Nalezy uzywaé tylko oryginalnych cze$ci zamiennych, poniewaz
& czesci te zabezpieczaja przed wybuchem! Stosowanie czesci

nieoryginalnych bedzie prowadzito do utraty gwarancji ITW Gema!
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OptiMove CRO05 Jednostka sterujaca osia - Lista czesci

zamiennych

OptiMove CR05 Jednostka sterujaca osia - komplet 1001 752
Panel przedni kompletny (wraz z poz. 1, 2, 3i 4) 1001 914
1 Plyta gtbwna kompletna 1000 202
2 Plyta zasilajgca kompletna 1000 245
3 EPROM Prog. V x.x (oprogramowanie biezace) 1000 610
4  Plaska klawiatura z obramowaniem komplet 1000 581
8 Przylacze "DigitalBus" - komplet 1001 885
9 Przylacze "sygnaty kontrolne manipulatora" - komplet 1001 886
11 Zasilacz 24 VDC 389 277
11.1  Mini bezpiecznik - 4 AT do poz. 11 262 897
12 Przytacze "CAN-Bus IN" - komplet 1001 883
13 Przylacze "CAN-Bus OUT" - komplet 1001 884
21 Tuleja dystansowa 263 508
22  Zaslepka przeciwkurzowa 265 446
23  Zaslepka przeciwkurzowa 265 438
24  Przylacze "zasilanie manipulatora” - komplet 1001 888
25 Dioda do przekaznika 258 075
26  Gniazdo przekaznika 251135
27 Bezpieczny uchwyt dla gniazda bezpiecznika 1001 063
28 Przekaznik - 24 VDC 2UK (from serial number 15802.00175) 1002 915
28.1  Przekaznik - 24 VDC 1UK (until serial number 15802.00174) 1001 062
29 Bezpiecznik 10 AT 200 174
30 Wspornik bezpiecznika 200 131
Kabel zasilajacy do ZA06, dtugos¢ 20 m 1000 280
Kabel sygnatowy ZA06 - dtugos¢ 20 m 1000 281

Opcje dodatkowe (nie pokazane)
Przytacze cyfrowe CDO02 (interfejs CR05-PLC) 382 825
Kabel cyfrowy 19-zytowy - 1.50 m 1001 500
Kabel cyfrowy 19-zytowy - 3,50 m 1000 933
Kabel cyfrowy 19-zytowy - 4,50 m 1000 934
Kabel cyfrowy 19-zytowy - 5,50 m 1000 935
Kabel cyfrowy 19-zytowy - 6,50 m 1000 936
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OptiMove CRO05 Jednostka sterujaca osia - Lista czesci

zamiennych

Opcje dodatkowe (nie pokazane)

CAN hub - komplet 1001 787
CAN bus kabel - 0,50 m 1002 655
CAN bus kabel - 4,50 m 387 592
CAN bus kabel - 5,50 m 388 521
CAN bus kabel - 6,50 m 388 530
Opornik Bus Terminal 387 606

25,26, 27, 28, 28.1 \:—_

. €

1,21 — |

OptiMove CRO05 Jednostka sterujgca osig - Czes$ci zamiennych
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DODATEK tabela programu

Gorny Dolny
Prog. nr punkt punkt V Gora V por t* nP *
zwrotny zwrotny

O | N O g | WM =

-
o

-
-—

-
N

-
w

-
H

-
a

-
[=2]

-—
~

-
(=]

-
©

N
o

N
-

N
N

N
w

N
n

N
[3,]

N
o

N
~

N
-]

N
©

w
o

w
-

w
N

w
w

w
B

64 e Lista czesci zamiennych OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osia




V 04/06

sTvGema

35

36

37

38

39

40

41

42

43

44

45

46

47

48

49

50

101

102

103

104

105

106

107

108

109

110

111

112

113

114

115

116

117

118

119

120

X-Pozycja

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia

Lista czesci zamiennych ¢ 65




sTvGema v 04106

131

132

133

134

135

136

137

138

139

140

141

142

143

144

145

146

147

148

149

150

201

202

203

204

205

206

207

208

209

210

21

212

213

214

215

216

217

66 e Lista czesci zamiennych OptiMove CR06 Jednostka sterujaca osia




sTvGema

218

219

220

221

222

223

224

225

226

227

228

229

230

231

232

233

234

235

236

237

238

239

240

241

242

243

244

245

246

247

248

249

250

OptiMove CR06 Jednostka sterujgca osia Lista czesci zamiennych ¢ 67




	Instrukcja obslugi i lista czesci zamiennych
	Ogólne zasady bezpieczenstwa
	Symbole bezpieczenstwa (piktogramy)
	Zgodnosc uzycia
	Techniczne zasady bezpieczenstwa dla stacjonarnych urzadzen do napylania farb proszkowych
	Informacje ogólne
	Bezpieczenstwo
	dzialania
	Indywidualne zasady bezpieczenstwa dla obslugujacej firmy lub/ i personelu
	Szczególne przypadki zagrozen
	Energia elektryczna
	Proszek
	statyczne
	Uziemienie
	Sprezone powietrze
	Zgniatanie i ucinanie
	Dostep w wyjatkowych okolicznosciach
	Zakaz wprowadzania modyfikacji i zmian w urzadzeniach

	Wymogi bezpieczenstwa dla elektrostatycznego napylania farb
	Podsumowanie zasad i regulacji
	Wytyczne i regulacje niemieckiego stowarzyszenia profesjonalistów
	Ulotki
	EN Normy Europejskie
	Regulacje VDE (Stowarzyszenie niemieckich inzynierów)


	Szczególne
	bezpieczenstwa
	Szczególne
	bezpieczenstwa

	O tej instrukcji
	Informacje ogólne

	Opis urzadzenia
	Wazne wskazówki
	Panel operacyjny

	Zakres stosowania

	Parametry techniczne
	OptiMove CR05 Jednostka sterujaca osia
	Informacje ogólne
	Parametry elektryczne
	Wymiary


	Budowa i funkcje
	OptiMove CR05 Jednostka sterujaca osia - struktura
	Opis funkcji
	Konfiguracja


	Elementy sterowania i wyswietlacze, Tryby operacyjne
	Wyswietlacze i przyciski
	Tryby operacyjne
	Ogólnie
	Tryb operacyjny - reczny
	Zdalny tryb operacyjny
	Blokada klawiatury


	Uruchomienie
	Przylacza na tylnej
	Przygotowanie do uruchomienia
	Informacje niezbedne do uruchomienia
	Okablowanie i ekranowanie elektryczne

	Ustawianie parametrów systemowych
	Parametr systemowy P1 - Ustawianie górnej granicy skoku


	Dzialanie
	Dzialanie sterownika manipulatora
	Wlaczanie sterownika manipulatora
	Dojazd do punktu odniesienia
	Start/stop manipulatora
	Zmiana programu
	Wyswietlanie czasu cyklu
	Edycja programu

	Tryby operacyjne osi
	Ogólnie
	Dzialanie oscylacyjne
	Edytowanie/ustawianie

	Program sekwencyjny
	Struktura programowania krokowego (procedura kroków)
	Przyklad programowania: Pozycjonowanie
	Przyklad programowania: Ruch oscylacyjny
	Przyklad programowania z wykresem czasowym

	Dzialanie pólautomatyczne z oscylacja
	Program sekwencyjny X_GunClean
	Ustawienia
	Tryb ustawiania z klawiatury (tryb wahadlowy / pólautomatyczny)
	Tryb ustawiania z klawiatury (program sekwencyjny)

	Resetowanie pamieci RAM
	Wywolywanie trybu resetowania pamieci RAM
	Wartosci domyslne po resetowaniu pamieci RAM


	DigitalBus interfejs równolegly
	Zestawienie
	Sterownik Data Bus
	Komendy sterowania
	Data bus 12-bit (Wejscie)
	Control bus 3 bit (Wejscie)
	Wyjscia 2-bit
	Wyjscie cyfrowe 1
	Wyjscie cyfrowe 2 - Program_Active

	Transmisja danych (Bit 1 - 9)
	Identyfikacja (Bit 10 - 12)

	Sekwencja sterowania - Wykres czasu
	Sekwencja sterowania dla wlaczania programu ( numer identyfikacyjny 6)
	Sekwencja sterowania dla parametru programu ( numery identyfikacyjne 0- 5)

	Opis oprogramowania
	Blok funkcjonalny - zestawienie

	Przylacze cyfrowe CD02 z opisem wtyków

	CAN bus
	Znaczenie
	Osprzet
	Kabel CAN bus: Rozmieszczenie wtyków
	Ustawienie adresu uzytkownika (ID Numer)
	Ustawienie szybkosci transmisji


	Wyszukiwanie bledów
	Informacje ogólne
	Komunikaty bledów

	Osprzet
	Rozmieszczenie wtyków
	Wtyk 2.1 : Przylacze zasilania
	Wtyk 2.2 : Zasilanie napedu
	Wtyk 2.3 : Naped I/O
	Wtyk 2.4 : DigitalBus interfejs równolegly
	Wtyk 2.5 : CAN bus WEJSCIE
	Wtyk 2.6 : CAN bus WYJSCIE


	Lista czesci zamiennych
	Zamawianie czesci zamiennych
	OptiMove CR05 Jednostka sterujaca osia - Lista czesci zamiennych
	OptiMove CR05 Jednostka sterujaca osia - Lista czesci zamiennych
	DODATEK tabela programu


