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Zasady Bezpieczenstwa

1. Przed uruchomieniem Jednostki Sterowania Manipulatorem OptiMove 2 nalezy przeczyta¢
doktadnie niniejszqg instrukcje!
Niewfasciwa obstuga Jednostki Sterujgcej Manipulatora OptiMove 2 moze powodowac¢ 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
(Kiedy jednostka sterujaca jest wytaczana, wézek manipulatora sprowadzany jest automatycznie
do pozycji zerowej tzn. do absolutnie najnizszego punktu zwrotnego wozka).

3. Potaczenia pomiedzy jednostkg OptiMove 2, blokiem zasilania i osiami powinny by¢ odigczone jesli
jest ona wytgczana.

4. Przewody potgczeniowe pomiedzy blokiem zasilania i osiami manipulatora muszg by¢
poprowadzone w taki sposéb aby nie byty uszkodzone podczas jego pracy. Pamietaé nalezy
rowniez o przestrzeganiu lokalnych przepisdw bezpieczenstwa.

5. Gorny punkt zwrotny musi by¢ zawsze ustawiany do aktualnej wysokosci manipulatora. Zmiany w

systemie powinny by¢ regulowane przez przeszkolony personel. Niewtasciwe ustawienia wielkosci
skoku mogag powodowacé uszkodzenia manipulatora oraz kabiny.

6. Jednostka sterujgca OptiMove 2 i bloku zasilania musza by¢ odtgczone od sieci zasilajacej

stosownie do lokalnych przepiséw bezpieczenstwa przed wykonywaniem jakichkolwiek napraw lub
wymiany czesci.

OptiMove 2-AC
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Dane techniczne Jednostki Sterujacej OptiMove 2

Liczba osi na modut

Liczba osi obstugiwanych przez jednostke:
Maksymalna ilo§¢ programoéw:
Maksymalna dtugos¢ skoku (teoretyczna):
Bfad pozycjonowania:

Maksymalna predkos¢:

Minimalna predkosc:

Przyspieszenie:

Dostepne napiecia zasilania:

Tolerancja:
Czestotliwos¢ pradu:
Bezpieczniki:

Zapotrzebowanie mocy:
Zakres temperatur pracy:
Zakres temperatur przechowywania:
Stopien ochrony:
Wymiary:
Szerokos¢:
Gtebokosc¢:
Wysokosé:
Waga:

1
1
64
9,999 m
1 mm
0,6 m/s
0,05 m/s
1,5 m/s’
100V, 110V, 120V, 200V, 220V, 230V, 240V.
(Tak oznaczona konfiguracja wymaga zmian
w zespole zasilania PS 1)

10%

48 - 62 Hz

100 - 120V F1, F2 =10A F3 = 500mA
200-240V  F1,F2=5AF3=250mA

30 W (tylko jednostka sterujgca)
0°C do +40°C

-20°C do +70°C

IP 54

425 mm
270 mm
88 mm
6,2 kg

OptiMove 2-AC
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1. Jednostka Sterujgca OptiMove 2 do manipulatora

Uwaga!

Przeczytaj uwaznie catg instrukcje przed uruchomieniem jednostki sterujacej
oraz manipulatora!

Widok z przodu

1. Pola wyswietlaczy
2. Przyciski sterujgce
3. Wytacznik gtéwny (Off)

Rysunek 1

1.1 Cechy szczegdlne

Jednostka Sterowania Manipulatorem OptiMove 1 zostata skonstruowana zgodnie z wymaganiami
najnowszych technologii w sposéb zapewniajacy jej zaprogramowanie przez operatora.

Nowy sposob przedstawienia czynnosci zwigzanych z obstuga, upraszcza proces programowania,
utatwia spojrzenie na cato$¢ procesu i jest maksymalnie wygodny dla uzytkownika.

Cechy charakterystyczne:
Latwe i przejrzyste programowanie przy pomocy graficznego przewodnika
Mozliwo$¢ zapamietania do 64 programéw roboczych
Sterowanie reczne klawiaturg lub z zewnatrz poprzez cyfrowe sygnaty sterowania
Wszystkie ruchy osi sg swobodnie programowalne
Proste dopasowanie przez parametry systemowe
Dokfadne pozycjonowanie do 1 mm.
Sprzet dostepny w wersji w obudowie lub w skrzynce.
Napiecia zasilajgce: 110, 120, 220, 230 i 240 V

Uwagal! Przyciski powinny byé naciskane przy pomocy opuszkéw palcéw a w zadnych
okolicznosciach paznokciami lub twardymi przedmiotami!

OptiMove 2-AC
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1.2 Uktad sterowania osi zapomocg OPTIMOVE 2

Kompletny uktad sterowania osi sktada sie z jednostki OptiMove sterujgcej praca manipulatora,

przetwornika czestotliwo$ci i manipulatora z silnikiem pradu zmiennego.

Przetwornik czestotliwosci otrzymuje napiecie zasilania i sygnaty sterowania bezposrednio z jednostki

OptiMove sterujacej pracg manipulatora.

Sterownik OptiMove jest odpowiedzialny za dokfadne pozycjonowanie wozka
podnoszacego przez obrébke sygnatéw z nadajnika przyrostowego impulséow w

manipulatorze.

Manipulator

OptiMove
sterownik manipulatora  Przetwornik czestotliwosci
i ' (4 g
1 Predkos¢ by :
] g |- 3 U —
| i. — Teoretyczna 5 Sy I

wartos$¢

Pozycja- “AKTUALNA” wartos¢ z nadajnika przyrostowego

1. Pozycja "Teoretyczna" wartosé 4. Silnik pragdu zmiennego

2. Sterownik regulacyjny 5. Nadajnik przyrostowy impulsow
3. Przetwornik czestotliwosci

Rysunek 2
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2. Uruchomienie

2.1 Potaczenia kablowe uktadu sterowania osi i OptiMove 2

. '
OptiMove 2 ' 6 . PLC
L
- . -
1 ‘ 3 7 ' 1.Przytacze zasilania
2.Zasilacz

3.Sygnat sterowania
4.Podfgczenia manipulatora
5.Sygnat z nadajnika przyrostowego

impulséw
= 6.Sygnat sterujgcy dla sterownika
i 4 Manipulator z Zeantr;n_ego . L,
cz";?é‘:ﬂ:'skc' | l Isi.nikiem orestu 7.Nadajnik przyrostowy impulséw do

zmiennego

synchronizacji taktéw transportu

Wentylowana szafa sterujgca

Rysunek 3
Przytacza na tylnej sciance jednostki OptiMove 2

1. Gniazdo zasilania sieciowego 4. Sygnat sterujgcy gniazdo 18-wtykowe

2. Oprawki bezpiecznikéw F1, F2i F3. 5. Pokrywka nad przepustami kabli
3. Gniazdo do zasilacza

Rysunek 4

Przytgcza posiadajg inny ukfad wtykéw, wiec nie moga by¢ btednie potagczone przy montazu.

UWAGA! Przed odtaczeniem kabli od gniazd nalezy zawsze wylacznik giéwny ustawi¢ w
pozycji OFF i odtaczyé przewéd zasilajacy!

OptiMove 2-AC
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2.2 Rodzaje osprzetu OptiMove 2

Sterowanie OptiMove 2 mozna otrzymac¢ jako wersje w obudowie do zamontowania w
automatycznym systemie proszkowym, jak rowniez jako wersje w skrzynce do zabudowy w szafie
sterowniczej.

2.2.1 Wersja w obudowie OptiMove 2:

widok z przodu:

I .
1 o
"
°° — E@os =@
L 425 -
widok z tytu:
A 6 ) i
" @ - “ .
|
- 4725 >
Widok z gory:
(OO OHr m
f | afp OO ] il |
I |

Rysunek 5
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2.2.2 Wersja w skrzynce OptiMove 2

Wersja to bazuje na skrzynce 19 cali i nadaje sie do zabudowy w szafie sterowniczej w
specyficznych zastosowaniach klienta.

Widok z przodu:

482.6

=]

0
14 TE

300

Rys. 6

Mozna wbudowac w skrzynke 19 cali maksymalnie 5 jednostek (kart) sterujacych OptiMove 2.
Wyswietlacz z klawiaturg jest wbudowany w przednig czes¢ szafy i przytaczony wtyczkg X9. Do
wyswietlacza przedniego jest dostepna ramka do zabudowy. Wyswietlacz z klawiaturg jest identyczny
w przypadku wersji z obudowa.

OptiMove 2-AC 5
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2.2.3. Wyswietlacz przedni zramka do zabudowy (wersja skrzynkowa)

o

i
¥

a0

EI
©
=
40 31 31 3] 75
52,6
268,56
Wykroj w panelu przednim 80x 306 mm
Wymiary ramki zabudowy 116 x330 mm
Rys.7
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2.3 Wybor napiecia zasilania

Przed podtaczeniem jednostki OptiMove 2 do sieci, wbudowany do niej zasilacz powinien by¢
dostosowany do lokalnego napiecia sieci.

UWAGA'! Wahania napiecia w sieci w granicach 10% moga spowodowa¢ uszkodzenie
obwodow drukowanych karty i/lub elementéw elektroniki.

Napiecia do wyboru: 100, 110, 120, 220, 230i 240 V

Azeby dokonac¢ wyboru napiecia zasilania w sposéb prawidtowy nalezy postapi¢ w sposob
nastepujacy:

1. Usuna¢ wszystkie podtaczenia z tylnej $cianki urzadzenia i wysuna¢ jednostke z prowadnic
obudowy.

2. Odkreci¢ sruby szybkomocujace pokrywy czesci elektrycznej jednostki sterujgacej i ostroznie
odciagnaé¢

3. Mostki na 10 biegunowej wtyczce karty zasilacza musza by¢ poprawnie ustawione, stosownie do
wybieranego napiecia zasilania

(patrz rozdziat 5.3 zasilanie sieciowe POWER IN)

OptiMove 2-AC 7
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2.4 Ustawienie mostkéw na karcie sterujacej (PCB): (przy pradzie zmiennym).
Mostki na karcie sterujacej MICRO 3 sg ustawione fabrycznie.

Jesli karta MICRO 3 musi by¢ wymieniona, wszystkie mostki muszg by¢ sprawdzone i/lub zmienione
na pozycje odpowiadajgce ich prawidtowemu ustawieniu.

UWAGA'! Nieprawidlowe ustawienie mostkéw na karcie MICRO 3 moze doprowadzi¢ do
btednych operacji i/lub uszkodzenia elementéw elektroniki.

Ustawienie mostka
[]INT 0 o
. N 1 Ustawienie mostka
Mostek pozycja. B <
| & Mostek pozycja. A
L=< E=
il B X22 A
<C
Mostek pozycja. B | &
>
m
Mostek pozycja. B
[
Mostek pozycja. A A X25 B B X27 A
Mostek pozycja. A L
A X24 B
Mostek pozycja. B -
A X21B
Mostek pozycja. A m g
<
m
Rysunek 8
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2.5 Wyswietlacz i pole klawiszy

Pole wyswietlacza 1

Pole wyswietlacza 2

Pole wyswietlacza 3

Pole wyswietlacza 1
Pole wyswietlacza 2
Pole wyswietlacza 3

Rys. 9

Symbol dla aktualnego typu wskazania
Pokazuje aktualne numery programu lub numer parametru systemu
Wskazanie pozycji lub wskazanie wprowadzonej wartosci

OptiMove 2-AC

Wydanie 06/00



Wydanie 06/00

yrvGema

2.6.Znaczenie wskazywanych symboli

.Q

I 2o o

T O

Symbol programu (aktywnego)

Symbol programu (nieaktywnego)

Wydanie symbolu dla parametru systemowego - EDIT

Symbol btednych komunikatéow

Symbol pozycji

Symbol predkosci

Symbol predkosci wzglednej

Symbol czasu trwania

Symbol wigczenia punkt 1: wstawic¢ / cofng¢ wyjscie funkciji

Symbol wigczenia punkt 2; wstawi¢ / cofng¢ wyjscie funkcji

Nastepny adres programu (nastepny krok procedury)

Rysunek 10
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2.7 Symbole przyciskow

I Przycisk Funkcja
Przycisk START Os "Wigczona"
0 Przycisk STOP Os$ "Stop"
—
q"- Przycisk PUNKT ODNIESIENIA  Ruch do pkt. odniesienia
—
F Przycisk POTWIERDZENIE Potwierdzenie wszystkich btedéw z wyjatkiem E 10
| SR
+ Przycisk PLUS Zwiekszanie wartosci
| —
— Przycisk MINUS Zmniejszanie warto$ci
T Przycisk wyboru parametru, wybor kroku programu do goéry
Y
J' Przycisk wyboru parametru, wybor kroku programu do dotu
UWAGA!: Przyciski powinny by¢ naciskane przy pomocy opuszkéw palcéw i w zadnych

okolicznosciach paznokciami lub twardymi przedmiotami!

Rysunek 11
OptiMove 2-AC 11
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2.8 Kombinacje przyciskow

W takim przypadku nalezy najpierw nacisna¢ klawisz | F ' i wtym samym czasie inny przycisk.

RAM-Reset (zobacz dokfadny opis)

Q
1
1 @ Wersja oprogramowania (zobacz doktadny opis)

(104
(£ (o]
[F) (#]
() &
(E1[]
(£] &

Tryb ustawiania "ZAL"

Tryb ustawiania "WYL"

Edycja parametrow "ZAL"

Edycja parametrow "WYL"

Edycja parametrow systemu "ZAt"

Edycja parametrow systemu "WYL"

Rysunek 12

12

OptiMove 2-AC



sTrvGema

2.9 Resetowanie RAM

1. Przekre¢ wytacznik zasilania jednostki OptiMove 2 do pozycji OFF.

2. Przytrzymaj wcisniety przycisk "F” i przetacz wytacznik do pozycji ON.

3. Komunikat btedu E 11 pojawi sie na wyswietlaczu.

4. Podczas operacji RESET RAM wszystkie dane zostang utracone. Dlatego tez parametry pracy oraz
ograniczenia wysoko$ci podnoszenia muszg by¢ wprowadzone na nowo.

Azeby ustawi¢ wysoko$¢ graniczng manipulatora przyciski......... muszg by¢ wcidniete jednoczesénie.

Patrz 2.11 ,Ustawianie parametrow systemowych”, strona 14.

2.10 Sprawdzanie wersji oprogramowania
1. Ustawi¢ wytgcznik gtéwny jednostki OptiMove 2 w pozycji OFF,
2. Wcisng¢ przycisk |F | i ustawi¢ wigcznik gtéwny w pozycji ON

3. Pojawi sie nastepujacy obraz na wyswietlaczu: | F | 1]

T 1 1|

ric

4o

PRC Dznaczenie

301‘? 2: dla manipulatora na prad zmienny

Numer wers;ji

—  Wersja OptiMove

OptiMove 2-AC 13
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2.11 Ustawianie parametrow systemu

Jednostka OptiMove jest dostosowana do typu manipulatora i rodzaju lakierni proszkowej za pomoca
parametréw systemowych.

Ustawienia parametru systemu dla manipulatora

i Wys’wietlacz Znaczenie SPV ebvaane.
l e {| SP1| Gérna granica podnoszenia (m.) |0.1000-9.999 0.400
l‘_—:_ﬂg SP2| Potozenie punktu odniesienia | 0.050-0.500 0.050
| _H:_'Jg_ SP3| Dostosowanie nadajnika przyrostowego (impuls/ dm): 1-9999 1462
|4 {J 4| SP4/ Predkose max. (Mis) | 0.050-0.600 | 0.600
5[] 5| SP5| Predkosc min. (M/s) | 0.050-SP4 0.050
L[5 SP8| Przyspieszenie (ms’) | 0.700-2.500 | 1.500
!_“n 7 SP7| wzmocnienie kotowe (wsp6tczynnik) 400 - 800 600
ESB SP8 Wejscie alarmu - OFF (wytaczony) 0 0
- ON (wigczony) 1

Ustawianie parametrow systemowych dla synchronizacji taktow transportu

Wyswietlacz Znaczenie SPV L::;ar;vc'i::
H "_"5“ SP 9 | Dostosowanie nadajnika przyrostowego (impuls/dm) 1-9999 583
H ”L.I'l SP10 | Takt tancucha dla PLC (mm) 5-50 10

Parametry te sg fabrycznie nastawione na wartosci podstawowe. Po wykonaniu operacji RAM-Reset
parametry te wracajg do wartosci fabrycznych.

Dla manipulatorow z osiami Xi Y

Przy napedzie z przektadnig w stosunku 20:1 oraz kole wielowiericowym w stosunkiem 2:1 na osiach XiY
parametr systemowy musi by¢ ustawiony na 2488 impulséw/dm.
Maksymalna predko$¢ musi by¢ ograniczona do 0,35 m/s (SP4).

UWAGA! Bledne wprowadzenie tych parametrow moze doprowadzi¢ do uszkodzenia osi
i/lub kabiny.

14 OptiMove 2-AC
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2.11.1 Parametr systemowy 1: nastawienie gérnej granicy podnoszenia.

Jezeli sterowanie OptiMove 2 jest uzywane z manipulatorem ACR, to wszystkie parametry systemu sg juz
nastawione na wartosci tej osi.

Jedynym parametrem, ktéry powinien by¢ dostosowany, jest,gérna granica podnoszenia".

Ta granicg ogranicza sie max. wysokos¢ podnoszenia.

Te max. wysokos¢ ogranicza sie w zaleznosci od manipulatora lub od wysokosci szczeliny pistoletowej w
kabinie.

Gorng granice podnoszenia w jednostce OptiMove 2 nastawia sie fabrycznie zawsze na 0,400 m.

UWAGA! Gornagranica podnoszenia powinna by¢ nastawiona odpowiednio do
zastosowanego typu manipulatora maksymalnie na podang wysokos¢
podnoszenia. Jezeli ustawi sie blednag (za duza) wysokos¢, to moze dojs¢ do
uszkodzenia tego urzadzenia i kabiny!

W celu nastawienia gornej granicy podnoszenia (parametr systemowy 1) nalezy:

1. Umiesci¢ manipulator przy kabinie i potaczy¢ z OptiMove 2 (patrz potaczenia kabli na stronie 3).

2. Wigczy¢ OPTIMOVE 2 wytgcznikiem gtéwnym.
Na wyswietlaczu pokaze sie:

F"_." C 3
3. Nacisng¢ dowolny przycisk.
Nawyswietlaczu pokaze sie: E rf S

4. Wcisna¢ przyciski F| 1 ednoczesnie na ok. 3 sek. Sterownik OptiMove 2 przejdzie na poziom
.parametr systemu - EDIT"

Na wyswietlaczu pokaze sie:

o1
r 1

A rr
(LA

(Warto$¢ podstawowa)

5.Przyciskami + i —| moznaustawi¢ gérnagranice podnoszenia.

OptiMove 2-AC 15
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6. Jezeli konieczne jest edytowanie dalszych parametréw systemu, to mozna je wybraé¢ za pomoca
przyciskow [+] lub |_;|

7. Nacisng¢ réwnoczesnie przyciski F| _I
Sterowanie OptiMove 2 opuszcza parametr systemu ,,gérna granica skoku".
Na wyswietlaczu pokaze sie: _ .
E ‘ i
Ly

Nalezy od nowa zastartowa¢ ,dojazd do punktu odniesienia” @«

Jezeli parametry systemu powinny by¢ zmienione, to aktualne wartosci nalezy wpisa¢ do tabeli w Aneksie
B.

UWAGA! Blednie wprowadzone wartosci moga doprowadzié do uszkodzenia kabiny!

16 OptiMove 2-AC
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2.12.2 Parametr systemowy 2: Punkt odniesienia

Punkt odniesienia manipulatora wynosi zawsze 50 mm powyzej punktu zerowego.

Punkt ten nalezy ustali¢ na najnizszym potozeniu szczeliny na pistolety w kabinie i najnizszego punktu

zwrotnego manipulatora (w zaleznosci od zastosowania). Przy przesuwaniu czujnika zblizeniowego

przesuwa sie rowniez punkt odniesienia.

Dla wiekszosci zastosowan przestawianie tgcznika odniesienia nie jest potrzebne.
Jezeli jednak punkt zerowy musi by¢ przesuniety, to tylko ku goérze.
Potozenie przesunigecia mozna dowolnie wybra¢ miedzy gérng granica podnoszenia a punktem

zerowym.

UWAGA! Przesuniecie czujnika zblizeniowego w gore skraca skok podnoszenia.
Ta zmiana powinna by¢ bezwzglednie uwzgledniona przy ustalaniu gérnej granicy
podnoszenia!

UWAGA! Przesuniecie czujnika zblizeniowego moze doprowadzi¢ do uszkodzenia

urzadzenia i

kabiny. Przed kazdym przestawianiem tego czujnika nalezy

skontaktowac sie z punktem serwisowym ITW Gema!

Punkt odniesieniai punktzero

Goérna granica skoku - X. XXX m

Wodzek

Punkt odniesienia (czujnik zblizeniowy)-0.050 m
F

h

Punkt zero - 0.000m

Dojazd do punktu odniesienia urzadzenia podnoszonego uruchamia sie przyciskiem &«

Rysunek 13
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3. Programowanie OPTIMOVE 2

Oprogramowanie sterownika OptiMove 2 jest dla obstugujgcego podzielone na 5 pozioméw
programowania.

Poziomy:

STOP - zatrzymanie

START -praca

EDIT - edycja

SET UP - ustawianie

SYSTEM PARAMETER parametr systemowy

Kazdy z powyzszych poziomdéw ma przyporzgadkowane dokfadnie zdefiniowane funkcje.
Poszczegdlne poziomy moga by¢ wybierane za pomoca jednego lub kombinacji przyciskow.

Na nastepnej stronie jest przedstawiona graficznie ta struktura sterowania w postaci wykresu
syntaksowego.

Aby zrozumie¢ kroki programowania nalezy doktadnie zapoznac sie z tym wykresem.

18 OptiMove 2-AC
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Wykres pozioméw programowania

PO START
G UNJ‘.\ T | Select program number
5 @,
) ]_ i | select program number
<40
Axis "OFF" F Acknowledge error message
= Select
2 program s ; EDIT
2 e T | Select input parameter
= o 1 Program -
= [ ¥
% 2 EQIT P L | Select input parameter
5 B | IF|+ >
0 o L =+ | Increase valus
a 277
= 3
_ m ¥ = | Decrease value
(B = {\ F —_ ] e
I~ ] ckrawlad ; 840
Main switch L ::| J—F:eturn % F | Acknowledge error message
"ON' Jh 'STOF F + Mext program address
g [ when A=0
1 LT SET-UP
e % Pragran- | Mext input step
S "SET UP" :
™, Select input paramatar
(F[ 1] >
Select input parameter

Increase value

<_\[F O

Feturn to

Decreasa value

F | STOR F | Acknowledge error message
Acknow-
ledge SYSTEM PARAMETER
error Program- Selact systam parameter
oE] U

Select systermn parameter

{F 1‘[>

Increasa value

Cecrease value

Rysunek 14
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3.1 Powierzchnie programowania
3.1.1 START - Wiaczanie

Po wiaczeniu wytacznika gldwnego wyswietli sie ,PRC3”.

Po nacisnieciu dowolnego przycisku pokaze sie ,E 10” i moze sie rozpoczaé ruch do punktu
odniesienia.

Potem nastepuje automatyczne przejscie na poziom ,STOP”. Teraz mozna wybraé zgdany program.
Z poziomu ,STOP” mozna przej$¢ do poziomu ,START”, ,EDIT”, ,SET UP” lub ,SYSTEM
PARAMETER”.

START

Przez nacisniecie przycisku | | = przechodzi sie do poziomu ,START” i uruchamia wybrany program
ruchu.

Na poziomie ,START” mozna wybiera¢ numer programu przy manipulatorze bedacym w ruchu.
Przyciskiem 0 mozna ponownie zatrzyma¢ manipulator. Program przetgcza automatycznie do
poziomu ,STOP”.
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3.1.2 EDIT - Edycja

Przejscie z poziomu ,,STOP" do poziomu ,,EDIT” przez wcisniecie kombinacji przyciskéw
Na tym poziomie dostepne sg, nastepujace funkcje:
wybor parametréw ruchu za pomoca przyciskow | 1 i (4]

wartosci parametrow zwiekszac i zmniejszaé przyciskami + i|=
przyciskiem | mozna wybra¢ warto$¢ max. wybranego wprowadzanego parametru
przyciskiem 0 mozna wybra¢ wartos¢ min. wybranego wprowadzanego parametru

potwierdzi¢ zgtoszenia bteddw przyciskiem | F

kombinacje przyciskow mozna zmieniaé przy powigzaniach krokéw programu (A 0) do
nastepnego kroku. Jezeli brak kolejnego kroku (A=0), wtedy na wyswietlaczu pojawi sie END (koniec).

Aby ponownie przejs¢ na poziom programu ,STOP" nalezy nacisng¢ kombinacje przyciskow =
3.1.3 SET UP - Ustawianie

Na tym poziomie mozna krok po kroku wybiera¢ pozycje ruchu i edytowac. Tak, wiec mozna te pozycje
uzyskac bezposrednio na pokrywanym detalu metoda Teach - In.

Kombinacjg przyciskéw F! ! ' mozna przej$¢ z poziomu ,STOP" do poziomu ,SET UP” (ustawianie).
Os przemieszcza sie niezwtocznie do pierwszej aktualnie wskazanej pozyciji.

Do dyspozycji sg nastepujace funkcje:

startowac nowy krok przyciskiem 1| Jezeli nie ma takiego (A 0), to na wyswietlaczu pokazuje sie
»END" (koniec).

parametr ruchu wybra¢ przyciskiem 1 |_J-|

warto$ci parametru podwyzszy¢ 4 izmniejszy¢ — Os realizuje rownoczesnie wprowadzenie
korekty.

potwierdzi¢ komunikaty btedéw przyciskiem | F

Aby ponownie przejs¢ na poziom ,STOP" nalezy wcisna¢ kombinacje przyciskow | F 0

OptiMove 2-AC 21
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3.1.4 SYSTEM PARAMETER - Parametr systemowy

Poprzez kombinacje wciskania przyciskéw | F |‘|'_| nastepuje przejscie do poziomu parametréw
systemowych. Przyciskami |'|'_| i | 4] mozna wybra¢ zgdany parametr systemowy, a

przyciskiem + zwiekszy¢ go, za$ =2 zmniejszy¢.

Do opuszczania powierzchni parametrow systemowych stuzy kombinacja przyciskéw | F |_J-|

Aby ponownie znalez¢ sie na poziomie ,STOP” nalezy ponownie najecha¢ punkt odniesienia

przyciskiem -
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3.2 Budowa kroku programu

Krok programu sktada sie z nastepujacych parametrow:

Wskazanie

I 1

u

znaczenie

pozycja ruchu

predkosé

czas pobytu w pozycji ruchu

(licznik petli, sterowanie pistoletéw)

pkt wigczania 2 wyjscie funkcji
(licznik petli, sterowanie pistoletami)

(dla nastepnego kroku)

zakres wprowadzania

0.00-9.999m.

0.005-0.600 m/s

00.0-60.0sec

wstaw
wyjscie funkgcji

poz. wigczaniapkt wiaczenia 1

cofnij

000 - 1,999
Q.000-0.999
wstaw poz. wigczania
1.000-1.999
0.000-0.999
cofnij poz.
programoéw
programéw

0z. wigczania

wtgczaniaadresy
1-64: adresy

0: brak dalszego kroku programu

Program uzytkownika moze sktadac sie z pojedynczego kroku, jezeli nim ma sie najechac tylko jedng

pozycje.

Przez potaczenie kilku krokéw programu powstaje program przebiegu. Kroki programu realizuje sie
przy tym w okreslonej kolejnosci.

Zobacz przykfady programowania 3.3, strona 25.

OptiMove 2-AC

23

Wydanie 06/00



Wydanie 06/00

yrvGema

3.2.1. Parametry programu na wyswietlaczu

Fa]
Wskazanie UiU ". Symbol pozycji i numeru kroku programu
2004 Zadana pozycja
Wskazanie - ,_"]: i Symbol predkosci i numeru kroku programu
nama Zadana predko$¢
[Nl =TS
Wskazanie ¢ Symbol czasu przebywania i numer kroku
oot programu
SQS | Zadany czas przebywania w sekundach
Wskazanie :F'r".‘ [ Symbol punktu tgczenia 1 wyjscia funkgcji i
L numer kroku programu
_Er P stan wigczenia wyjscia funkcii 0/1
Lo !u. pozycja wtaczenia wyjscia funkcji
Wskazanie 3 ﬂ f' Symbol punktu tgczenia 2 wyjscia funkgiji i

numer programu
g |r|' stan wigczenia wyjscia funkcji 0/1
&) el pozycja wyjscia funkcji

Wskazanie E’S ! Symbol adreséw programoéw i numer kroku
' programu
E SGE Zadany adres kroku programu
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3.3 Przyktady programowania: pozycjonowanie

3.31 Przyktad pozycjonowania
Wskazanie Wartos¢ wprowadzona

U = 1.000m

- = 0.100 m/s

D = 0.00sec

F = 0.000

- = o000

H = ooooadres

m Stop w potozeniu=1.000 m.

Predkosc¢ przesuwu 'V =0.100 m/s

Start przy pozycji wyjsciowej

Rys. 15
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3.3.2. Przyktad programowania ruchéw wahadtowych

Program 1 Program 2
wskazanie wartos¢ wprowadzona wskazanie

L’, =0.010m

— =0.200m/s

=00.0sec

O

’C =0.000

q =0.000

F’) =0002 Adres

1)

(kolejny adres kroku programu 2)

Dojazd do punktu zwrotnego

Start programu krok 1
V=0.2m/s

Pozycja = 0.010 m

Rysunek 16

wartos¢ wprowadzona
11 _
U =2.000m

= =0.100m/s

=0.00sec

=0.000

=0.000

=0001 Adres
(kolejny adres kroku programu

D o Mo

Program 1/ Program 2

[ V=02 V=201

Prog. 2

26
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3.3.3. Wykres zaleznosci miedzy droga i czasem przykiad

Py [ P2de [Piy [ P2y [ P54
;‘_[, 1.000 2500 1.500 3500 1.000
e 0.250 0.500 0.200 0,400 0.500
D 0.0 3.0 2.0 0.0 0.0
F 0.000 1.000 1.000 1.000 0.000
q 0.000 1.000 1.000 1.000 0.000
’q 0002 0003 0004 0005 0002
L, 1 L1 Lyl L1 L,

P2

o

P5

o 2

Wyjscie funkgciji (F)

| (licznik petli, sterowanie pistoletow) | '|

4 B

8

10

12 14

16 18 20 22 24 26 28 30 32 34 36 3B

T (sec)

Program P1:pozycja startowa sekwencji programu
Program P2-P5:sekwencja programu

Rysunek 17
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3.3.4 Uzywane wyjscia funkcji

Wyjscie funkcji mozna w programie (kroku ruchu) ustawi¢ dwoma punktami taczenia i cofng¢. Pozycje
taczenia pierwszego punktu mozna wybraé¢ pomiedzy 0 a 999 mm po wejsciu w odpowiedni program.
Pozycje tgczenia drugiego punktu mozna wybra¢ pomiedzy O a 999 mm przed koricem
odpowiedniego programu.

Przyktad:
cClrl i .
_IQ_:_” Punkt tgczenia programu 1
l"l ,"IS‘E‘ w programie 1 wyjscie funkcji po 100 mm ustawia sie na 1 (wysokie)
‘ Q|_ﬁ _-' punkttgczenia 2 program 1
oo
M Cirn 500 mm przed zakonczeniem programu 1 ustawia sie wyjscie funkcjina 0
‘U ‘ b [ P prog e wyj j
(Niskie)
Wysokie
Wyjscie funkc;ji
Niskie
100 mm_, ' :
| . ' |
A A
Start programu 1 Koniec programu 1
Rysunek 18
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3.4 Przetaczanie programu

Mozna tego dokonac recznie klawiaturg lub zewnetrznymi sygnatami sterowania.

Jezeli przetaczenie programu nastapi przy ruchomej osi, to nie zatrzymuje sie ona i niezwtocznie realizuje
nowy krok programu. Przy zmianie predkosci uwzglednia sie tworzenie ,obrazu rampy" na detalu.

Jezeli zmiane programu wprowadza sie w fazie przyspieszania lub hamowania, to tworzenie sie "rampy"
ze starego programu bedzie tak dtugo trwato, az ,rampa" nastepnego programu zostanie uformowana. Na
wskazniku (wyswietlaczu) numer programu zostanie od razu uaktualniony.

OptiMove 2-AC 29
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3.5Ciagtos¢

Aby program przebiegu sktadajacy sie z kilku krokéw mogt by¢ realizowany ciggle w pewnej
kolejno$ci, to w zaleznosci od predkosci ruchu powinna byé utrzymana minimalna odlegto$¢é miedzy

pozycjami ruchu.

Jezeli te pozycje sg zbyt blisko siebie, to ze wzgledu na maksymalne dopuszczalne przyspieszenia nie

mozna osiggna¢ predkosci ruchu.

Dlatego nastgpi przerwa w ciggtym przebiegu ruchu i pokaze sie w wyswietlaczu N. CO. (nie ciggtos¢).

Dla odlegto$ci minimalnej DS pomiedzy dwoma kolejnymi pozycjami $1iS2 obowigzuje:

DS=S2-81 * V22
a

Przyktad: przyspieszenie

krok programu P1:

krok programu P2:

a=1.5m/s? (parametr systemowy SP 6)
V1 =0.2m/s
S1=1.000m
V2 =04 m/s
S2 =1.008 m

DS=52-51=1.008 m-1.000=0.008m

V2 (0.4 m/s)

a 1.5 m/s?

0.16 mé/s®

1.5 m/s?

nS < V2° = Ciaglosé jest mozliwa

d

Ciagtosé jest mozliwadla S2 = 0.107 m

=T F M

30
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Ciagtos¢ mozliwa

A V, osigga sie pomiedzy pozycjami S,i S, p$=82-81 * Va2
vl -
Ve, N
vi|

Ciagtos¢ niemozliwa

DS=S2-81 < V22

a
VA
V2|
S e i —————
’;' V, mozna osiggng¢ pomiedzy pozycjami S,i S,
#*

v8, D
V1|

Jrrs s

: ! t
| P1 | P2 | P3 >
--- > - - >

V, nie mozna osiagng¢ pomiedzy pozycjami ruchu S,i S,
Nie mozna zrealizowac¢ ruchu w sposaéb ciggty
Na wyswietlaczu pojawia sie wskazanie podczas P2 n.CO (nieciggtos¢)

Rysunek 19
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4. Praca automatyczna przez wysterowanie zewnetrzne

4.1 Dziatanie

Funkcje OptiMove 2 moga by¢ uruchomione poprzez cyfrowe sygnaty sterujgce sterowania
zewnetrznego.

Zmiana z pracy recznej poprzez klawiature na sterowanie automatyczne poprzez wejscia i wyjscia
cyfrowe odbywa sie poprzez zajecie jednego z tych wejsé.
Po dokonaniu przetgczenia klawiatura jest zablokowana.

Pole klawiszy nie jest teraz aktywne, jedynie jest mozliwe potwierdzanie komunikatoéw btedow za
pomoca przycisku ........ccccceeeveeneeennn.

4.2 Zmiana ze sterowania recznego na automatyke
Zmiane te wprowadza sie sygnatem sterujagcym MAN/AUTO.
MAN/AUTO = High (wysoko) => automatyka

MAN/AUTO = Low (nisko) => recznie
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4.2 Dojazd do punktu odniesienia przez zewnetrzne wysterowanie

Poprzez wyjscie cyfrowe START REF na logiczne High (wysokie) zostaje wywotany ruch do punktu
odniesienia jeszcze nie odniesionej osi.
Czy os jest juz odniesiona, mozna stwierdzi¢ przez wyjscie odniesienia ERROR REF.

ERRORREF

High (wysoko) o$ jest odniesiona

ERRORREF

Low (nisko) o$ jeszcze nie jest odniesiona

4.4 Wybor programu przez wysterowanie z zewnatrz

Do wybierania numeru programu jest do dyspozycji 6 wej$¢é cyfrowych (2°, 2", 2% 2° 2* 2°).

Wszystkie numery programow sg binarnie kodowane (64 mozliwosci).

Przytozony kod odpowiada zgdanemu numerowi kodu.

Przyporzadkowanie pomiedzy kodem binarnym (dwéjkowym) a numerem
Programu

25 24 2° 22 2 2° | Prog. No
0 0 0 0 0 64
0 0 0 0 1 1
[0 0 0 0 1 0 2
0 0 0 0 1 1 3
0 0 0 1 0 0 4
0 0 0 1 0 1 5
0 0 0 1 1 0 6
0 0 0 1 1 1 7
0 0 1 0 0 0 8
1 1 1 1 1 1 63
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Przytozony kod numeru programu zostaje wczytany przez ujemng krawedz sygnatu sterowania
STROB i uaktywniony.

Dla wigczenia programu muszg by¢ uzyskane przebiegi czasowe wg ponizszego rysunku.

Dane 27/2° : i
< Dane stabilne >
Sygnat f
strobujacy i
N Y
Lt 3
<« > <« »
t1 czas przygotowania minimalnie 0,5 m/s
t2 czas trwania sygnatu minimalnie 1,0 m/s
T3 czas utrzymywania minimalnie 0 m/s
Rysunek 20
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4.5 Starti stop przez wysterowanie zewnetrzne

Przez wejscia cyfrowe START/STOP-URP i START/STOP-LRP mozna uruchomié¢ lub zatrzymac

aktualny program.

Dalej pozycje zatrzymania lub jej kombinacje mozna sterowac:

LRP: dolny punkt zwrotny
URP: gérny punkt zwrotny

START/STOP-URP | START/STOP-LRP | Funkcja

0 0 oS zatrzymuje sie

1 1 os startuje
uruchomiona os$ zostaje

1 0 zatrzymana w gérnym punkcie
zwrotnym
uruchomiona o$ zostaje

0 1 zatrzymana w dolnym punkcie
zwrotnym

STOP URP i STOP LRP sa realizowane, gdy aktualny program przebiegu tworzy zamknietg petle

programu.

Goérne i dolne punkty zwrotne sg definiowane nastepujaco:

LRP: najnizsza pozycja petli programu
URP: najwyzsza pozycja petli programu

OptiMove 2-AC
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4.6 Wejscie alarmu

Przez cyfrowe wejscie alarmu EMERGENCY STOP zostaje oddzielony od zespotu sterowania
OptiMove 2 silnik zasilacza i niezwtocznie uruchomiony wytacznik bezpieczenstwa.
Funkcja ta moze by¢ zwolniona przez parametr systemowy SP 8.

EMERGENCY STOP = Low => 0s zablokowana, meldunek btedu
EMERGENCY STOP = High => praca normalna

UWAGA! Tego wejscia nie wolno uzywaé jako wylacznika awaryjnego dla ochrony oséb,
poniewaz funkcja ta zgodnie z oprogramowaniem jest realizowana poprzez
elektronike (EN 60 20 4).

4.7 Wyijscie funkcji

Wyjscie cyfrowe FUNCTION-OUT mozna uruchomié lub cofngé programem
ruchu.
Stan wtgczenia koresponduje z wartoscig parametru programu F aktywnego kroku
programu.

ParametrprogramuF=0 => FUNCTION OUT = Wysoki

ParametrprogramuF=1=>  FUNCTIONOUT = Niski

4.8 ,,Program Run"

Poprzez wyjscie cyfrowe ,PROGRAMM RUN" mozna stwierdzi¢, czy o$ realizuje program.

Jezeli zostaje uruchomiony program, to zostaje uruchomione wyijscie cyfrowe ,PROGRAMM RUN"
(wysokie). Pozostaje tak dtugo czynne (aktywne), az aktualny program nie bedzie miat kolejnych
programéw, a jego czas przebywania jeszcze nie uptynat. Z chwilg osiggniecia ostatniej pozyciji i
uptywu tego czasu wyjscie ,PROGRAMM RUN" przestaje by¢ aktywny.

PROGRAMMRUN= LOW=> o0$w stanie zatrzymania
najazd na punkt odniesienia
pracaustawcza

Start programu nie majgcego kolejnego programu i czasu przebywania, a aktualna pozycja osi jest
réwna pozycji programowe;.

PROGRAMMRUN= HIGH=> o0$w sianie uruchomionym

Start programu nie majacego kolejnego programu, lecz majgcego czas przebywania i aktualna pozycja
osi jest réwna pozycji programowej. Po uptywie tego czasu zostaje skasowane wyjscie ,Program Run".
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4.9 Sktadowy komunikat btedéw

Wyjscie cyfrowe ERROR GENERAL sygnalizuje przez ,LOW" na wyj$ciu, ze sterowanie osi znajduje
sie w trybie edytowania parametréw systemowych lub stop.
Wyjscie cyfrowe ERROR GENERAL sygnalizuje dodatkowo nastepujace zgtoszenia btedow:

EO8: EPROM zostat btednie wyswietlony (btad zbiorczy préb)
EOQ9: EMERGENCY STOP (stop awaryjny) wtaczony
E11: RAM - Reset zrealizowany
E12: utrata danych (btad zbiorczy préb)
E20: przejechane potozenie koncowe software (oprogramowania)
E21: btad nadazny (pozycji) za duzy
E24. btad nadajnika przyrostowego
zerwanie kabla sygnat Alub B albo A+B
E25: btedny kierunek obrotow
sygnaty nadajnika przyrostowego A i B zamienione
ERROR GENERAL = Low => istnieje btad
ERROR GENERAL = High => praca normalna

(Patrzréwniez Rozdz. 7 Komunikaty btedéw)

OptiMove 2-AC
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5. Podtaczeniairozmieszczenie wtykow

Sterowanie osi OptiMove 2 mozna otrzyma¢ w dwoéch wersjach (hardware). Standartowo dostarcza
sie w obudowie wsuwanej. Wersja druga nie ma obudowy i jest przewidziana do bezposredniej
zabudowy w szafie sterowniczej. Zewnetrzne sygnaty sterujagce w obu wariantach wykonania mogq
by¢ przytaczone na tylnej powierzchni (BP 1 dla wersji z obudowg / BP 2 dla wersji do zabudowania w

szafie sterowniczej).

5.1 Wersjaw obudowie

Przytacza na BP 1 (wersja w obudowie)

CONTROL - IHPUT - OUTPLIT L

SYNCH
— KE 5
e

5 RS- 472
T2

s i | e |
1]
(X RES |

|
I

tor

i
L=

=2
(=]
= |
o}

[0x

. oe
21

|z

adl Iz

| 1| oReE
1) ]

— POWER TN
‘ i
POS l ________
GEMA
VOLETATIE

Opis potagczeh PCB

1. x1: zasilanie pradem (POWERIIN)

2.x2: uchwycenie pozycji (POS)

3.x3: sygnaty napedu (DRIVE)

4. x4: seryjne ztacze standartowe RS-422 (SINEC-L1)

5. x5: synchronizacja (SYNCH)

6. x6: sygnaty sterowania zzewnatrz (CONTROL - INPUT - OUTPUT)

Rysunek 21
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5.2 Montaz w szafie sterujacej

Przylacza na BP2 (wersja do zabudowy w szafie)
Karta elektroniczna jest zamontowana pionowo w szafie sterowniczej:

x1: zasilanie pradem (POWER IN)

x2: sygnaty napedu (DRIVE)

x2: uchwycenie pozycji (POS)

x4: seryjne ztgcze standartowe RS-422 (SINEC-L1)

x5: synchronizacja (SYNCH)

x6: sygnaty sterowania zzewnagtrz(CONTROL - INPUT - OUTPUT)

X6 x9: przytacz wyswietlacza (DISPLAY)
_l|!- .:-: .I_,I
X2 X3
X9
I | ' NETISRANNUNG
Iy F-HGH YOLTAGE
£ FENSION
X4 .
X5 e
M = lane
R F l_"u'l.'l‘.ulrrn“i. “'m.“i
X1

Rysunek 22
OptiMove 2-AC 39

Wydanie 06/00



Wydanie 06/00

sTvGema

5.3 Zasilanie sieciowe POWERIN (BP1-,BP2 X1)

Rozmieszczenie wtykéw dla zasilania sieciowego jest identyczne dla obu wersji osprzetu (hardware).
Tylko w wersji z obudowg istnieje juz zabezpieczenie dla zespotu sterowania i zasilania (mocy). W
wersji bez obudowy zabezpieczenie powinno by¢ zrealizowane przez inwestora analogicznie do
schematu potgczen wersji z obudowg z odpowiednimi wersjami bezpiecznikéw F1 do F3.

X1 POWER IN POWER SUPPLY

Piyta tylna X1
Sie¢ N P Mostek X1 BR1 BR2 BR3 BR4
100 2 4 3-8/59 ON OFF ON OFF
110 2 4 3-8/59 OFF ON OFF ON
120 2 6 7-10/3-8 OFF ON OFF ON
200 2 9 4-8 ON OFF ON OFF
220 2 9 4-8 OFF ON OFF ON
230 2 9 6-8 OFF ON OFF ON
240 2 10 6-8 OFF ON OFF ON

Przytgcze przewodu uziemienia.

Przyktad: dla napiecia sieciowego 220 V.

X1
PE 1
N 2
3 MostkiBR 1doBR 4 sg
A naKkarcie elektronicznej POWER SUPPLY
. utozone jak nastepuje:
Mostek (4-8) . BR1 = OFF
BR2=0ON
7 BR3=OFF
8 BR4=0ON
B 9
10
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5.4 Cyfrowe zewnetrzne sygnaty sterowania (CONTROI - INPUT-OUTPUT)

Wtyki oraz ich rozmieszczenie dla cyfrowych sygnatéw sterowania i kontrolnych dla obu wariantow

osprzetu (hardware) jest identyczne:
Wersjaz obudowg

powierzchnia tylnaBP1 wtyk X6

Wersjabezobudowy  powierzchniatylna BP2 wtyk X6

Rozmieszczenie wtykow X6 CONTROL-INPUT-OUPUT

INPUT

i Ekran kabla wejsciowego
2 GND uziemienie dla wejscia (24 V)
3 Prog. 2°
4 Prog. 2!
5] Prog. 22
6 Prog. 2°
7 Prog. 2¢
8 Prog. 2%
9 Sygnat Strobujacy
10 Start Ref.
11 Start / Stop - URP
12 Start / Stop - LRP
13 Sync - ON
24 Emergency Stop wytacznik bezpieczenstwa
25 Man. / Auto.
26 Rezerwa

OUTPUT
14 Ekran kabla wejsciowego
15 +24 'V dla wyjscia
16 Zegar transportu
17 Sygnat zegara
18 Funkcja zewnetrzna
12 Os$ w ruchu
20 Btad sktadowy
21 Btad Ref.

OptiMove 2-AC
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5.4.1 Wejscia i wyjscia sygnatow cyfrowych

23 |—--)—

21 -}

20 | =)
19 | =

18 | -
17 | =

16 | =
15 -} —

26 | =D

14 | -

25 | -
24 | -

13 | -

11 -

-y
[==]
4

Sterowanie Wejscie/Wyjscie

= N W s gD N @O

LEMEELRERLEERL L gy

Rysunek 23

Error ref.
Error general
Axis moving
Function OUT

Conveyor Preceding sign ,

Conveyor cycle time
24 V ext.

Reserve
Man./Auto.
Emergency Stop
Synch ON
Start/Stop LRP
Start/Stop URP
Start ref.
Strobe

p2’

p2*

P2’

P2’

P2’

p2"

GND ext.

Sterowanie wyj$¢

Sterowanie wejs¢

42
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5.4.2 Potaczenia elektryczne wyjscia sygnatéow cyfrowych

Wyjscia cyfrowe sg zaprojektowane na prad staty 24 Vi pracujg jako galwanicznie oddzielone

wyjscia PNP.
Przykfad potaczenia: — — — —
| PRC3 |
(Cyfrowe wyjscia) |
+24V Do Wyjscia X6: 15
+24 V | | |
(Zasilanie urzadzen) B

Uce | Ak |

E X6:16 ‘

GND23V *~ — | < —
(Zasilanie urzadzen) iL | |
_!.._

* | |
|Wyjécie PLC | | |
| | o -, 3 |

Dane techniczne wyj$¢ cyfrowych:

Maksymalne napiecie kolektora emitora:

Max. prad obcigzenia

U,.max.=35V
-U,.max.=6V
I,max = 30 mA

Max. napiecie szczatkowe nad przetgczonym wyjsciem z max. pragdem obcigzenia:

UCEsatmax =1,1V
Max. prad szczatkowy przy zablokowanym wyjsciu:

ICEOmax = 500A

Wazne! *Obcigzenia indukcyjne powinny by¢ okablowane cztonem o ruchu swobodnym

(jatowym).

Na przykfad diodg krzemowag typu 1N4004 lub podobna.

OptiMove 2-AC
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5.4.3. Przytacze elektryczne wejscia cyfrowego

| ] | egrPc |

PRC3
| Cyfrowe wyjscie | ‘ ‘
Wyjscie PLC ‘ ] Th- ‘

| | | |
| ' |l L —

- Wiacznik lub PNP wyijscie
L X-E . 26 do + 24V Zewnetrzne

+24V/2.8

| X6 :

o

| ‘ | 24V Zasilanie
] 24V zewnetrzne urzadzen

| X6:2 Uziemienie wejscie

Dane techniczne wej$¢ cyfrowych:
wartos¢ znamionowa: 24V =

dla sygnatu ,0”: 0-16 V
(ujemne napiecie wejs¢, max. 10V

dla sygnatu ,1” 14-30 V
(30 V trwale, max. 35V dla t<100m/s)

Prad wejsciowy: typowy 4,8 mA (przy 24 V)

Rysunek 25
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5.5 Przytacze nadajnika przyrostowego dla synchronizacji- SYNCH

Synchronizacja transportu i manipulatora jest nie mozliwa przy wersji OptiMove 2 zasilanej prgdem
zmiennym. Mozna sterowac¢ cyklami transportu (+ lub -) za pomoca sterownika nadrzednego.

Wersja z zabudowa;: powierzchnia tylna BP 1 wtyk X5

Wersjabez obudowy:  powierzchniatylna BP 2 wtyk X5

Zajetos¢ wtyku X5 SYNCH:

Przytacze X5 Funkcja

1 przytacze ekranu kabla SHIELD
2 napiecie odniesienia sygnatu COMMON
3 sygnat nadajnika przyrostowego Ch. B
4 sygnat nadajnika przyrostowego Ch. A
5 wyjscie zasilania GND OUT
6 wyjscie zasilania 24 V OUT
7 wyjsScie zasilania GND IN
8 wyjscie zasilania 24V IN

Dla wszystkich synchronizujgcych osi sygnaty nadajnika przyrostowego powinny byé potgczone z
transporterem tahcuchowym poprzez wtyk X 5.

Zasilanie tego nadajnika odbywa sie przez wtyk X5 pierwszego sterowania OptiMove 2.

Zasilanie napieciem zewnetrznego nadajnika przyrostowego odbywa sie przytgczeniami X5.7 i X5.8.

Na przytaczach X5.5 i X5.6 jest do dyspozycji przefiltrowane napiecie 24 V i moze by¢ teraz
prowadzone przewodami sygnatowymi w kablu do nadajnika przyrostowego.

OptiMove 2-AC 45
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5.5.1 Specyfikacja elektryczna nadajnika przyrostowego dla synchronizacji (odliczanie taktéw
transportu).

Dla synchronizacji jest przewidziany nadajnik przyrostowy z zasilaniem 24 V. Wejscia sygnatéw dla
synchronizacji powinny by¢ wysterowane przez stopien Pull Down. Dlatego tez nadajnik przyrostowy
powinien wykazywac¢ wyjscie NPN lub przeciwtaktowe.

Zasada wysterowania wejscia SYNCH:

" ereal ]
| | |
| X2 COMMON (+24V) | |
— | T
4; TS | | Ulu U.-.l |
X5:3 B i
— L ChB ° - t
= . r | ._.I:__{_,]n | | |
. | -
. X5:4 | I ch A | Evaluation ‘
- 4 ) | |
Synch inputs | | ‘ ' | ‘

galvanically isolated ! - 1
Ly an opto-coupler | | ‘

GND 24V (X5/7)

Dane techniczne wyj$¢ synchronizaciji:
Drogitaczenia:

Uihrin = 16,0V

Ullmax = 3’5 V
Typowy prad wejsciowy z Ul = 24V

I = 5,3mA

Ityp

Max. napiecie wejsciowe:
u = 30V

IHmax

(30V ciagte, max. 35V dlat<100 ms)

Max. ujemne napigcia wejsciowe:
= 5V

Ihmax

Rysunek 26
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5.5.2 Przyklad przytaczenia synchronizacji kilku osi

o~
L oo
| BP1 or BP2 | g
s Zajetosc X5 tylko ocena sygnatow
| OptiMove 2 Axis control | S| o « nadajnika przyrostowego
o otgczenie petlowe).
© 8| 5|5 (pota petiowe)
| ]
ol
| < |
g — =k T
wn
| ] .
- - - ‘D
I = s
| EMC ~ |
_|_aFILTEFl»J_!_;&
| o |
= | m| <
= Zajeto$¢ X5 zasilaniem nadajnika
E przyrostowego i ocena jego
o sygnatow. Napiecie zasilania jest
o filtrowane przez X5/5 do X5/8
(ochrona EMC).
| BP1 or BP2 |
nadajnik przyrostowy
| OptiMove 2 Axis control ‘
) = iy
R [ == F~F
| | rJ\\ +24V (COMMON)
| ™ | ChB 2.0
- 1 ChA 20
[ < | |
[ GND
L
| |
- ©
| [_ > [EMIC ] ~ GND (24 W)
|| JFLTER, | m' +24V /4.2

* Ekranowanie kabla krétkiego i utozonego oddzielnie nie jest konieczne. W przypadku utozenia go w
kanale jest bezwzglednie konieczne.

Rysunek 27
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5.6 Pozycjonowanie -POS

Do przytaczy wtykowych przytacza sie nadajnik przyrostowy i fgcznik odniesienia do uchwycenia
pozyciji.

Rozmieszczenie wtykow wersji w obudowie X2 POS

X2 Uchwycenie pozyciji (POS)

Nr przylacza Rozmieszczenie
BA GND 24 V POS
6B + 24 V POS
TA Ch. B
7B Ch, A
gA Ref. Point

Oznaczenie wtyku z X2 POS: widok z przodu

X2 POS
| L |
A EEEEBsEEES

E ® BB BN NN
1234587889

Typ wtyku: Connectral Seria 320, 18 biegunowy, dwurzedowy

Rysunek 28

Rozmieszczenie wtykéw wersja bez obudowy

X2 Uchwycenie pozycji (POS)
Nr przyfacza Rozmieszczenie
1 Shigld
2 Ch. A
3 Ch. B
4 Ch. Z*
5 Ref. Point
B GND 24 V POS
7 GND 24V POS
8 +24 'V POS
g +24 'V POS
Case Shield Typ wtyku: wtyk D-sub

9-biegunowy zenski
*Sygnaty oznaczone gwiazdka nie sg oceniane
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5.7 Sterowanie napedem DRIVE

Do tych przytaczy wtykowych przytacza sie sygnaty sterowania dla zespotu mocy PRP 1
Rozmieszczenie wtykdw wersji z obudowg X3 DRIVE

Przytacze X3 Funkcja
1A Uziemienie analogowe wersji zadanej
1B Sygnat analogowy wartosci zadanej
2A Sygnat kierunku obrotéw -
2B Sygnat kierunku obrotéw +
3A Sygnat uruchamiania - PRP 1
3B Sygnat uruchamiania + PRP 1

Oznaczenie wityku z X3 DRIVE: widok z przodu

Typ wtyku: Koncentryczna 320, 18 wtykdw, 2 rzedy.

K DRIVE
L] | ; L

Al mm me meeEw
flemesaeenenn

{23i46678%

Rysunek 29

ANA GND
ANA OUT
-50A
+S0A
-RUN
+BUN

Rozmieszczenie wtykow wersji bez obudowy

X2 pozycjonowanie - DRIVE

Nr przylacza

Rozmieszczenie

o0~ U f b —

Przyktad: SOR Case

Shield
+ Ready *
+ RUN
+ SOR
ANA OUT
- Ready *
- RUN
-SOR
ANA GND
Shield

Typ wtyku: wtyk D-sub
9-biegunowy zenski

oddzielony galwanicznie
przez transoptor

*Sygnaty oznaczone gwiazdka nie sg oceniane

BACKPLANE BF 2 X2 |
| 4 {+50R)
=l
galvar !.i-:-:tl getran 1
dureh Opto-Kopnlar

8iSORN |

Rysunek 30
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5.8 Przylacze wyswietlacza klawiatury

Jest ono mozliwe tylko w wersji bez obudowy na powierzchni tylnej (BP 2)

Rozmieszczenie wtykow wersji bez, obudowy X9 DISPLAY

Przytacze nr Oznaczenie
Powierzchnia tylna 2 przytacza
1 Shield
2 VCC
3 SELECT 1
4 SELECT 2
5 ENABLE
6 DATA
7 CLOCK
8 KEY
9 VCC
10 VCC
11 GND
12 GND
13 GND
14 GND
15 GND

Typ wtyku: 15 - biegunowy, zenski

50
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6. Synchronizacja

6.1 Dziatanie

Na transporterze jest zamontowany nadajnik przyrostowy do uchwycenia pozycji tancucha. Pozycja ta
zostaje wczytana przez sterowanie osi OptiMove 2 i stuzy jako warto$¢ zadana pozyciji dla
synchronizowanej osi.

Dalej pozycje fancucha normuje sie i udostepnia do sterowania zewnetrznego jako sygnat TAKT
LANCUCHA.

Maksymalna dopuszczalna predkos¢ tancucha wynosi 6 m/min.

kierunek ruchu

Nadajnik przyrostowy impulséw

‘ < 7 Gfowny sygnat sterujacy
O'élz‘ | /'| I\ Sterowanie
silnikiem PRC 3 zewnetrzne
naprad | \I—V na przykfad. PLC

zZmienny

Rysunek 31
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6.2 Uruchomienie synchronizacji

Sterowanie osi OPTIMOVE 2 posiada w wykonaniu standartowym cate ,hardware" dla synchronizacji. Do
uruchomienia nalezy tylko zamontowac nadajnik na transporterze i potaczy¢ go z napieciem statym 24 V.
(Patrz 6.3 Dane techniczne nadajnika przyrostowego).

Do zasilania mozna uzy¢ zasilacz typu PS 2 (346 160). W wersji z obudowg jest przewidziane miejsce na
montaz. W wersji bez obudowy jest przewidziane miejsce do wsuniecia (9 TE/4,5 cm).

4
\'L
\\ .—ﬂ_—i
o \"ﬂ'_\- E s
& BN ol
L] 1 ,
I = - 11 |
‘— i ] 1] i- [ A j
_ |_|'_ |_||_ Bé |“|I'_
A= = =
== |
| e e i I ! yith
A e i, i Tll£
- .;..--... ! ..' :i:'. i : i | .: '[.. I_.‘if..s'. l.i 4 ol
3 2 5 1

1. Zasilanie dodatkowe dla SYNCH (PS 2, nr zam. 346 160)
2. Jednostka zasilajaca dla OPTIMOVE 2 (PS 1)

3. Karta komputerowa MICRO 3

4. Powierzchnia tylna BP 1

5. Wyswietlacz przedni do OPTIMOVE 2

Rysunek 32
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6.2.1 Rozmieszczenie wtykéw dla zasilania dodatkowego PS 2 dla SYNCH

32 28 0|9 |8 |7 |6 |5]|4|3]|2]1

alb

Przytacze wtykowe na 24 V Przytacze dla zasilania
pradu statego sieciowego i wyboru napigcia
Wtyk i jego zajetosc jest identyczna
+24V: 28abi28c jak tego na powierzchni BP 1 lub BP
GND24Y:31ci32c 2 (patrz rozdziat 5.1)
Rysunek 33

Typ wtyku dla pradu statego 24 V:
Widok z przodu (listwa wtykowa)

Przytacze - seria 320, 10 wtykowe / 2 rzedowe

Rozmieszczenie: 1A: +24V (odpowiada 28 c)
5A; GND 24V (odpowiada 32 c)

A

B

thm u
L B

]
]
1

ME .
W e .
= m .

Rysunek 34
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6.3 Dane techniczne nadajnika przyrostowego

Dla dokfadnego uchwycenia pozycji tancucha nalezy tak wybra¢ rozwigzanie nadajnika (liczba
impulséw/obrét), aby zgadzato sie z przetozeniem mechanicznym (zebnik) liczbg przyrostéw na dm drogi

w obszarze 500 - 999 imp/dm. Zwykle stosuje sie nadajnik z 2000 przyrostami na obrét. Odpowiada to ok.
2,5do 5 obrotow watka na metr.

adapter watka

(zewn. @12 mm, plyta podktadka

waek "apfsd” transportera  wew. ©8 mm) kohnierzowa  Sprzegta zaslepka z tworzywa
mm

C . ©4 mm sruba imbusowa
pierscieh zaciskowy Nadajnik
! 1
o 2a
- -
watek dgzony 12 mm —:——F-r— b | ] 2b

ptyta kotnierzcowa —————

1 =sprezyna momentu obrotowego

2a = koniec momentu obrotowego w potozeniu promieniowym
lub

2b = w potozeniu osiowym

Nadajnik przyrostowy impulséw (widok z przodu)

Rysunek 35
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6.3.1 Wytyczne do montazu nadajnika przyrostowego

Nadajnik jest dostarczany przez firme ITW Gema.

W celu zagwarantowania prawidtowego jego dziatania, a tym samym catej instalacji, nalezy przestrzegac¢
co nastepuje:

nigdy nie montowa¢ nadajnika na watku silnika, lecz na watku napedowym transporteral!

montowac go mozliwie blisko wejscia do kabiny

jezeli transporter ma sprzegto poslizgowe, to nadajnik tak montowac, aby w przypadku zatrzymania
sie fancucha przecigzonego nadajnik rowniez zatrzymat sie

Nadajnik montuje sie albo bezposrednio, albo poprzez adapter na watku transportera (patrz Rys. 36).
Jeyeliwauek fransportera nie ma "8 mm, to moyna zamdwid inny adapter.Rysunek 36

ST 36 (42| 10-17, )
110 9, i T loia] M 40 (47}
o L.pin ol cylpin
R ﬂ:i %T e 0:.' 24x20
o o -_‘Q_.__:_.‘ |
=
3 I\ = N i
i W @
X I = nétiges e >
1 Spiel »2
\M 3 necessary play =2 y
- _.8.. —L—
Rysunek 36
UWAGA! Nie mocowac¢ nigdy nadajnika dodatkowo na uchwycie (kotnierzitd.) jezeli jest
zamontowany na watku.

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

Obracaniu sie nadajnika zapobiega sprezyna (ramie) momentu obrotowego (1) lub zakonczenie
momentu obrotowego (2) umocowane do kotnierza i majace wybranie w obudowie. Najlepiej przykleic¢
klejem cyjano-akrylowym do kotnierza nadajnika obrotéw (np. Sicomet 50 lub Loctite 406). Zamkniecie
momentu obrotowego mozna zamocowac tak promieniowo (2a) jak i osiowo (2b).

Przytacze elektryczne do nadajnika za pomocg dostarczonej wtyczki (Rys. 36a)

@215
=n
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Typ 1042 36/1P64/ prosta do kabla 5 x 0,34mm’

Rysunek 36a
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6.4 Parametry systemowe dla synchronizacji

Dla uruchomienia synchronizaciji trzeba nastawi¢ parametry systemowe SP10, SP 11 i SP 12. Informacja
natentematwrozdziale 2.12.

Nastawialne parametry systemu

Wskazanie Dane osi SPV Default
Ll S 5‘ SP 9 Dopasowanie nadajnika przyrost.(impuls/dm) 1-9549 583
4 IIS SP10 Takt taricucha dla SPS (mm) 5-50 10

Ustalone podczas uruchamiania wartosci parametrow systemowych wolno zamieni¢ tylko po
uzgodnieniu z serwisem firmy ITW Gema.
Aktualne wartosci nalezy wpisa¢ do tablicy w zatgczniku.

Przyktad dopasowania nadajnika przyrostowego SP 10

obserwowana dtugosc¢ [

i i P P T DT N P
GO G IO IEICR IO HEEECIBIEIREEEOIDIE NG B EEEEE)

tancuch transportu

TSV zebnik z potgczonym kotnierzem nadajnika przyrostowego

Obserwowana dtugo$c¢: | (m)

Liczba ogniw tancucha na obserwowanej dtugosci: N
Liczba zebdw kota zgbatego: n

Zdolnos¢ rozdzielcza nadajnika przyrostowego: A (™/ n)

SP9=N x A x 0.1

n |
Przyktad: [|=1.97 m E N=80
n=12
A =200 "/n
SP9= 08 x 2000 Ine X 0.1m = 676,8 Inc_
12 1.97 m dm dm

Warto$¢ wprowadzona dla parametrow systemu 9 = 677

Wydanie 06/00
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6.5 Cyfrowe sygnatly sterowania dla synchronizaciji

6.5.2 Wyjscia taktéw transportu

OptiMove 2 udostepnia dwa wyjscia cyfrowe sygnatu do sterowania przebiegu, ktérym mozna uchwyci¢
pozycje fancucha transportera.

Sato:

CLOCKCONYEYOR: takttancuchawmm
(uruchamiany przez SP 10)

CLOCK SIGN: znak taktu

Nawejsciu CLOCK CONYEYOR jestimpuls o statej dlugosci 25 ms na odcinek ustalony
przez parametr systemowy SP 10.

Wyjsciem CLOCK SIGN mozna uchwycié¢ kierunek ruchu.

Uktad moze pracowac przy max. predkosci tancucha 6m/min

OptiMove 2-AC 57
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Wyijscia taktow transportu - wykresy

Kolejnos¢ impulséw na wyjsciu CLOCK CONVEYOR

CLOCKCONVEYOR

Przy max. predkoscitancucha 6 m/min

CLOCKSIGN

Stan wtgczenia wyjscia CLOCK SIGN:

high

25 ms

CLOCKSIGN =low => tancuch transportera porusza sie do tytu

CLOCK SIGN =1lhigh => tancuch transportera porusza sie do przodu

Rysunek 38
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7. Meldunki btedéw

EO1: niedopuszczalny przycisk
Komunikat ,,E01 " pokaze sie po przycisnieciu niedozwolonego przycisku.
Moze to nastgpi¢ przy zablokowanej klawiaturze lub nacisnieciu przycisku na poziomie
programu, gdzie jestto zabronione. ,,E01” Swieci tak dtugo, jak dtugo istnieje nacisk.

Potwierdzenie:  niepotrzebne

EO08: pokaze sie, gdy suma kontrolna EPROM nie zgadza sie w EPROM z suma rzeczywistg
programu roboczego.

Potwierdzenie: zadne
Przyczyna: EPROM zostat Zle wypalony
Dziatanie: zatozy¢ nowy EPROM

E09: uruchomione zewnetrzne wejscie alarmu/ 0$ zablokowana przez cyfrowe wejscie sterowania
LEMERGENCY STOP"

Potwierdzenie:  niepotrzebne

Przyczyna: wysterowuje sie EMERGENCY STOP lub uruchamia sie go parametrem
systemowym SP8

E10: nie osiggniety punkt odniesienia
Przy wtagczeniu sterowania osi pokaze sie E10. Oznacza to, ze punkt odniesienia wykrycia pozyciji

nie zostat jeszcze zapamietany. Nacisnieciem mozna spowodowac ruch punktu odniesienia, jak
réwniez wejsciem cyfrowym ,ruch punktu odniesienia"”

Potwierdzenie: reczny ruch punktu odniesienia przyciskiem.
Automatycznie nalezy wysterowac¢ wejscie sterowania ,,START REF"

E11: wykonano RAM Reset

Potwierdzenie:  przez aktualizacje parametréw systemu (patrz rozdziat2.11)
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E12:

E20:

E21:

E22:

E24:

nie nastawione parametry systemowe (SP)

E12 pokaze sie, jezeli suma kontrolna nie zgadza sie dla wszystkich parametrow systemu. W
przypadku btedu taduje sie warto$ci parametréw systemowych wartosciami Default

Potwierdzenie: nacisnieciem przycisku wykonuje sie RAM Reseti pokazuje sie E11

Przyczyna: wymiana zespotu RAM
utrata danych w RAM

przejechane potozenie koncowe software (synchronizacja)

E20 pokaze sie, gdy aktualna pozycja osi jest wieksza od zdefiniowanego potozenia krancowego
Software (= gérna granica skoku + 10 mm).

Bfad ten moze wystapi¢ tylko podczas synchronizacji

Potwierdzenie: nacisnieciem przycisku

Przyczyna: droga osi przy synchronizacji znajduje sie poza max. droga (SP1, SP2)

Bfad pozycjonowania za duzy
Potwierdzenie: nacisnieciem przycisku
Przyczyna:

-brak sygnatu z nadajnika przyrostowego

-0$ najechata zderzak mechaniczny (btedne nastawienie SP 1)
-brak wartosci zadanej (ANA, GND, ANA OUT) na generatora czestotliwosci

Bfad nadajnika przyrostowego impulsow
Potwierdzenie:  nacis$nieciem przycisku

Przyczyna: nadajnik przyrostowy impulséw podtaczony niewtasciwie

ten meldunek wystepuje przy btedzie nadajnika przyrostowego
(zerwanie kabla, sygnat AlubBwzgl. A + B)

Potwierdzenie:  przez nacisniecie przycisku

Przyczynabtedu: brak sygnatéw nadajnika przyrostowego

60
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E25: wystepuje, gdy jestzmieniony kierunek obrotéw uchwycenia pozyciji
Potwierdzenie:  przez nacisniecie przycisku

Przyczynabtedu: zamieniony sygnatnadajnika przyrostu AiB

END: Brakdalszego kroku programu

Jezeli na poziomie programu 3 (STEP) ma by¢ wywotany przez przycisk nastepny krok, a brak

nastepnego kroku programu, to pokaze sie ,END" az do ponownego zwolnienia odpowiedniego
przycisku

n.Co: Brak,kontynuacji’.
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Notes:
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