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Zasady Bezpieczeñstwa

1. Przed uruchomieniem Jednostki Sterowania Manipulatorem OptiMove 2 nale¿y przeczytaæ 
dok³adnie niniejsz¹ instrukcjê!

    Niew³aœciwa obs³uga Jednostki Steruj¹cej Manipulatora OptiMove 2 mo¿e powodowaæ wypadki, a 
niew³aœciwa praca manipulatora równie¿ i uszkodzenie kabiny.

2. WA¯NE: Silnik napêdowy manipulatora znacznie przekracza si³ê cz³owieka!

    Podczas pracy elementy ruchome osi manipulatora powinny byæ chronione przed dostêpem 
obs³uguj¹cych. Nie stawaæ pod wózkiem manipulatora, nawet wtedy kiedy nie jest jeszcze w ruchu 
(Kiedy jednostka steruj¹ca jest wy³¹czana, wózek manipulatora sprowadzany jest automatycznie 
do pozycji zerowej  tzn. do absolutnie najni¿szego punktu zwrotnego wózka).

3. Po³¹czenia pomiêdzy jednostk¹ OptiMove 2, blokiem zasilania i osiami powinny byæ od³¹czone jeœli 
jest ona wy³¹czana.

4. Przewody po³¹czeniowe pomiêdzy blokiem zasilania i osiami manipulatora musz¹ byæ 
poprowadzone w taki sposób aby nie by³y uszkodzone podczas jego pracy. Pamiêtaæ nale¿y 
równie¿ o przestrzeganiu lokalnych przepisów bezpieczeñstwa.

5. Górny punkt zwrotny musi byæ zawsze ustawiany do aktualnej wysokoœci manipulatora. Zmiany w 
systemie powinny byæ regulowane przez przeszkolony personel. Niew³aœciwe ustawienia wielkoœci 
skoku mog¹ powodowaæ uszkodzenia manipulatora oraz kabiny.

6. Jednostka steruj¹ca OptiMove 2 i bloku zasilania musz¹ byæ od³¹czone od sieci zasilaj¹cej 
stosownie do lokalnych przepisów bezpieczeñstwa przed wykonywaniem jakichkolwiek napraw lub 
wymiany czêœci.
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Dane techniczne Jednostki Steruj¹cej OptiMove 2

Liczba osi na modu³ 1
Liczba osi obs³ugiwanych przez jednostkê:         1
Maksymalna iloœæ programów: 64
Maksymalna d³ugoœæ skoku (teoretyczna):          9,999 m
B³¹d pozycjonowania:                                            1 mm
Maksymalna prêdkoœæ:                                         0,6 m/s
Minimalna prêdkoœæ:                                              0,05 m/s

2Przyspieszenie:                                                     1,5 m/s
Dostêpne napiêcia zasilania:                                100V, 110V, 120V, 200V, 220V, 230V, 240V.

(Tak oznaczona konfiguracja wymaga zmian 
w zespole zasilania PS 1)

Tolerancja:                                                                      10%
Czêstotliwoœæ pr¹du:                                                       48 - 62 Hz      
Bezpieczniki:                                              100 - 120 V      F1, F2 =10A F3 = 500mA  

           200 - 240V      F1, F2 = 5A F3 = 250mA      
Zapotrzebowanie mocy:                                          30 W   (tylko jednostka steruj¹ca)

0 0Zakres temperatur pracy:                                        0 C do + 40 C
0 0Zakres temperatur przechowywania:                      -20 C do +70 C 

Stopieñ ochrony:                                                     IP 54
Wymiary: 

Szerokoœæ:                                         425 mm
G³êbokoœæ:                                         270 mm
Wysokoœæ:                                          88 mm
Waga:                                    6,2 kg
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1. Jednostka Steruj¹ca OptiMove 2 do manipulatora

Uwaga!
Przeczytaj uwa¿nie ca³¹ instrukcjê przed uruchomieniem jednostki steruj¹cej 
oraz manipulatora!

Widok z przodu

1. Pola wyœwietlaczy
2. Przyciski steruj¹ce
3. Wy³¹cznik g³ówny (Off)

Rysunek 1

1.1 Cechy szczególne

Jednostka Sterowania Manipulatorem OptiMove 1 zosta³a skonstruowana zgodnie z wymaganiami 
najnowszych technologii w sposób zapewniaj¹cy jej zaprogramowanie przez operatora.
Nowy sposób przedstawienia czynnoœci zwi¹zanych z obs³ug¹, upraszcza proces programowania, 
u³atwia spojrzenie na ca³oœæ procesu i jest maksymalnie wygodny dla u¿ytkownika.

Cechy charakterystyczne:
! £atwe i przejrzyste programowanie przy pomocy graficznego przewodnika
! Mo¿liwoœæ zapamiêtania do 64 programów roboczych
! Sterowanie rêczne klawiatur¹ lub z zewn¹trz poprzez cyfrowe sygna³y sterowania
! Wszystkie ruchy osi s¹ swobodnie programowalne
! Proste dopasowanie przez parametry systemowe
! Dok³adne pozycjonowanie do 1 mm.
! Sprzêt dostêpny w wersji w obudowie lub w skrzynce.
! Napiêcia zasilaj¹ce: 110, 120, 220, 230 i 240 V

 Uwaga! Przyciski powinny byæ naciskane przy pomocy opuszków palców a w ¿adnych 
okolicznoœciach paznokciami lub twardymi przedmiotami!
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1.2 Uk³ad sterowania osi za pomoc¹ OPTIMOVE 2

Kompletny uk³ad sterowania osi sk³ada siê z jednostki OptiMove steruj¹cej prac¹ manipulatora,
przetwornika czêstotliwoœci i manipulatora z silnikiem pr¹du zmiennego. 

Przetwornik czêstotliwoœci otrzymuje napiêcie zasilania i sygna³y sterowania bezpoœrednio z jednostki

OptiMove steruj¹cej prac¹ manipulatora.

Sterownik OptiMove  jest odpowiedzialny za dok³adne pozycjonowanie wózka 

podnosz¹cego przez obróbkê sygna³ów z nadajnika przyrostowego impulsów w 

manipulatorze.

1. Pozycja  "Teoretyczna" wartoœæ                      4. Silnik pr¹du zmiennego
2. Sterownik regulacyjny 5. Nadajnik przyrostowy impulsów
3. Przetwornik czêstotliwoœci

Rysunek 2

Manipulator

Przetwornik czêstotliwoœci
OptiMove
sterownik manipulatora

Teoretyczna
wartoœæ

Prêdkoœæ

Pozycja- “AKTUALNA” wartoœæ z nadajnika przyrostowego
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2. Uruchomienie

2.1 Po³¹czenia kablowe uk³adu sterowania osi i OptiMove 2 

                                                         

                                                         1.Przy³¹cze zasilania
                                        2.Zasilacz

                                                        3.Sygna³ sterowania
                                                                    4.Pod³¹czenia manipulatora

                                                                                  5.Sygna³ z nadajnika przyrostowego               
                                                                                                 impulsów

                                                                                             6.Sygna³ steruj¹cy dla sterownika 
                                                                                                 zewnêtrznego

                                                                                             7.Nadajnik przyrostowy impulsów do 
                                                                                                synchronizacji taktów transportu

            

                                                     Rysunek 3

Przy³¹cza na tylnej œciance jednostki OptiMove 2

1. Gniazdo zasilania sieciowego 4. Sygna³ steruj¹cy  gniazdo 18-wtykowe
2. Oprawki bezpieczników  F1, F2 i F3.              5. Pokrywka nad przepustami kabli
3. Gniazdo do zasilacza

Rysunek 4

 
Przy³¹cza posiadaj¹ inny uk³ad wtyków, wiêc nie mog¹ byæ b³êdnie po³¹czone przy monta¿u.

UWAGA! Przed od³¹czeniem kabli od gniazd nale¿y zawsze wy³¹cznik g³ówny ustawiæ w 
pozycji OFF i od³¹czyæ przewód zasilaj¹cy!

Przetwornik
czêstotliwoœci

Manipulator z
silnikiem pr¹du
zmiennego

Wentylowana szafa steruj¹ca

W
y
d

a
n

ie
 0

6
/0

0



4                                                                                                                                        OptiMove 2-AC

2.2 Rodzaje osprzêtu OptiMove 2

Sterowanie OptiMove 2 mo¿na otrzymaæ jako wersjê w obudowie do zamontowania w 
automatycznym systemie proszkowym, jak równie¿ jako wersjê w skrzynce do zabudowy w szafie 
sterowniczej.

2.2.1 Wersja w obudowie OptiMove 2:

widok z przodu:

widok z ty³u:

Widok z góry:

Rysunek 5

W
y
d

a
n

ie
 0

6
/0

0



OptiMove 2-AC                                                                                                                                        5

2.2.2 Wersja w skrzynce OptiMove 2

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

Widok z przodu:

Rys. 6

Mo¿na wbudowaæ w skrzynkê 19 cali maksymalnie 5 jednostek (kart) steruj¹cych OptiMove 2.
Wyœwietlacz z klawiatur¹ jest wbudowany w przedni¹ czêœæ szafy i przy³¹czony wtyczk¹ X9. Do 
wyœwietlacza przedniego jest dostêpna ramka do zabudowy. Wyœwietlacz z klawiatur¹ jest identyczny 
w przypadku wersji z obudow¹.
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2.2.3. Wyœwietlacz przedni z ramk¹ do zabudowy (wersja skrzynkowa)

Wykrój w panelu przednim 80 x 306 mm

Wymiary ramki zabudowy 116 x 330 mm

Rys. 7
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2.3 Wybór napiêcia zasilania 

Przed pod³¹czeniem jednostki OptiMove 2 do sieci, wbudowany do niej zasilacz powinien byæ 
dostosowany do lokalnego napiêcia sieci.

UWAGA ! Wahania napiêcia w sieci w granicach 10% mog¹ spowodowaæ uszkodzenie 
obwodów drukowanych karty i/lub elementów elektroniki.

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

A¿eby dokonaæ wyboru napiêcia zasilania w sposób prawid³owy nale¿y post¹piæ w sposób 
nastêpuj¹cy:
1. Usun¹æ wszystkie pod³¹czenia z tylnej œcianki urz¹dzenia i wysun¹æ jednostkê z prowadnic 
obudowy.
2. Odkrêciæ œruby szybkomocuj¹ce pokrywy czêœci elektrycznej jednostki steruj¹cej i ostro¿nie 
odci¹gn¹æ
3. Mostki na 10 biegunowej wtyczce karty zasilacza musz¹ byæ poprawnie ustawione, stosownie do 
wybieranego napiêcia zasilania

(patrz rozdzia³ 5.3  zasilanie sieciowe POWER IN)
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2.4 Ustawienie mostków na karcie steruj¹cej (PCB): (przy pr¹dzie zmiennym).

Mostki na karcie steruj¹cej MICRO 3 s¹ ustawione fabrycznie.

Jeœli karta MICRO 3 musi byæ wymieniona, wszystkie mostki musz¹ byæ sprawdzone i/lub zmienione 
na pozycje odpowiadaj¹ce ich prawid³owemu ustawieniu.

UWAGA ! Nieprawid³owe ustawienie mostków na karcie MICRO 3 mo¿e doprowadziæ do 
b³êdnych operacji i/lub uszkodzenia elementów elektroniki.

Mostek pozycja. B

Mostek pozycja. B

Mostek pozycja. A

Mostek pozycja. A

Mostek pozycja. A

Mostek pozycja. B

Mostek pozycja. B

Mostek pozycja. A

Ustawienie mostka

Ustawienie mostka

Rysunek 8
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2.5 Wyœwietlacz i pole klawiszy

Rys. 9

Pole wyœwietlacza 1 Symbol dla aktualnego typu wskazania
Pole wyœwietlacza 2 Pokazuje aktualne numery programu lub numer parametru systemu
Pole wyœwietlacza 3 Wskazanie pozycji lub wskazanie wprowadzonej wartoœci 

Pole wyœwietlacza 1

Pole wyœwietlacza 2

Pole wyœwietlacza 3
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2.6. Znaczenie wskazywanych symboli

Symbol programu (aktywnego)

Symbol programu (nieaktywnego)

Wydanie symbolu dla parametru systemowego - EDIT

Symbol b³êdnych komunikatów

Symbol pozycji

Symbol prêdkoœci

Symbol prêdkoœci wzglêdnej

Symbol czasu trwania

Symbol w³¹czenia punkt 1: wstawiæ / cofn¹æ wyjœcie funkcji

Symbol w³¹czenia punkt 2: wstawiæ / cofn¹æ wyjœcie funkcji

Nastêpny adres programu (nastêpny krok procedury)

Rysunek 10
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2.7 Symbole przycisków

                   

                            Przycisk                                       Funkcja
                         
                        Przycisk START                              Oœ "W³¹czona"

                        

Przycisk STOP                                Oœ "Stop"
                 
                 

Przycisk PUNKT ODNIESIENIA      Ruch do pkt. odniesienia

                        Przycisk POTWIERDZENIE            Potwierdzenie wszystkich b³êdów z wyj¹tkiem E 10

                        Przycisk PLUS                                 Zwiêkszanie wartoœci
 

                        Przycisk MINUS                               Zmniejszanie wartoœci

                        Przycisk wyboru parametru, wybór kroku programu do góry
                        

                        Przycisk wyboru parametru, wybór kroku programu do do³u

UWAGA!: Przyciski powinny byæ naciskane przy pomocy opuszków palców i w ¿adnych 
okolicznoœciach paznokciami lub twardymi przedmiotami!

Rysunek 11
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Rysunek 12

2.8 Kombinacje przycisków

W takim przypadku nale¿y najpierw nacisn¹æ klawisz       i w tym samym czasie inny przycisk.

RAM-Reset (zobacz dok³adny opis)

Wersja oprogramowania (zobacz dok³adny opis)

Tryb ustawiania "ZA£"

Tryb ustawiania "WY£"

Edycja parametrów "ZA£"

Edycja parametrów "WY£"

Edycja parametrów systemu  "ZA£"

Edycja parametrów systemu  "WY£"
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2.9 Resetowanie RAM

1. Przekrêæ wy³¹cznik zasilania jednostki OptiMove 2 do pozycji OFF.
2. Przytrzymaj wciœniêty przycisk ”F” i prze³¹cz wy³¹cznik do pozycji ON.
3. Komunikat b³êdu E 11 pojawi siê na wyœwietlaczu.
4. Podczas operacji RESET RAM wszystkie dane zostan¹ utracone. Dlatego te¿ parametry pracy oraz 

ograniczenia wysokoœci podnoszenia musz¹ byæ wprowadzone na nowo.

A¿eby ustawiæ wysokoœæ graniczn¹ manipulatora przyciski.........musz¹ byæ wciœniête jednoczeœnie.

Patrz 2.11 „Ustawianie parametrów systemowych”, strona 14.

2.10 Sprawdzanie wersji oprogramowania

1. Ustawiæ wy³¹cznik g³ówny jednostki  OptiMove 2 w pozycji OFF,

2. Wcisn¹æ przycisk         i ustawiæ w³¹cznik g³ówny w pozycji ON

3. Pojawi siê nastêpuj¹cy obraz na wyœwietlaczu:

PRC              Dznaczenie

2: dla manipulatora na pr¹d zmienny

Numer wersji

Wersja OptiMove
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2.11 Ustawianie parametrów systemu

Jednostka OptiMove jest dostosowana do typu manipulatora i rodzaju lakierni proszkowej za pomoc¹ 
parametrów systemowych.

Ustawienia parametru systemu dla manipulatora

Wyœwietlacz Znaczenie
Ustawienia
fabryczne

Górna granica podnoszenia (m.)

Po³o¿enie punktu odniesienia

Dostosowanie nadajnika przyrostowego (impuls/ dm)

Prêdkoœæ max. (M/s)

Prêdkoœæ min. (M/s)

2Przyspieszenie (m/s )

Wzmocnienie ko³owe (wspó³czynnik)

Wejœcie alarmu - OFF (wy³¹czony)
                          - ON (w³¹czony)

Ustawianie parametrów systemowych dla synchronizacji taktów transportu

Wyœwietlacz Znaczenie
Ustawienia
fabryczne

Dostosowanie nadajnika przyrostowego (impuls/dm)

Takt ³añcucha dla PLC (mm)

Parametry te s¹ fabrycznie nastawione na wartoœci podstawowe. Po wykonaniu operacji RAM-Reset 
parametry te wracaj¹ do wartoœci fabrycznych.

Dla manipulatorów z osiami X i Y

Przy napêdzie z przek³adni¹ w stosunku 20:1 oraz kole wielowieñcowym w stosunkiem 2:1 na osiach X i Y  
parametr systemowy musi byæ ustawiony na 2488 impulsów/dm.
Maksymalna prêdkoœæ musi byæ ograniczona do 0,35 m/s (SP4).

UWAGA!   B³êdne wprowadzenie tych parametrów mo¿e doprowadziæ do uszkodzenia osi 

i/lub kabiny.
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2.11.1 Parametr systemowy 1: nastawienie górnej granicy podnoszenia.

Je¿e i sterowanie OptiMove 2 jest u¿ywane z manipulatorem ACR, to wszystkie parametry systemu s¹ ju  

nastawione na wartoœci tej os

Jedynym parametrem  który powinien byæ dostosowany, jest górna granica podnoszenia". 

T¹ granic¹ ogranicza siê max  wysokoœæ podnoszenia. 

Tê max  wysokoœæ ogranicza siê w zale¿noœci od manipulatora lub od wysokoœci szczeliny pistoletowej w 

kabinie.

Górn¹ granicê podnoszenia w jednostce OptiMove 2 nastawia siê fabrycznie zawsze na 0,400 m.

UWAGA!   Górna granica podnoszenia powinna byæ nastawiona odpowiednio do 

zastosowanego typu manipulatora maksymalnie na podan¹ wysokoœæ 

podnoszenia. Je¿eli ustawi siê b³êdn¹ (za du¿¹) wysokoœæ, to mo¿e dojœæ do 

uszkodzenia tego urz¹dzenia i kabiny!

W celu nastawienia górnej granicy podnoszenia (parametr systemowy 1) nale¿y:

1. Umieœciæ manipulator przy kabinie i po³¹czyæ z OptiMove 2 (patrz po³¹czenia kabli na stronie 3).

2. W³¹czyæ OPTIMOVE 2 wy³¹cznikiem g³ównym.
Na wyœwietlaczu poka¿e siê:

3. Nacisn¹æ dowolny przycisk. 
Na wyœwietlaczu poka¿e siê:

4. Wcisn¹æ przyciski ednoczeœnie na ok. 3 sek. Sterownik OptiMove 2 przejdzie na poziom 
„parametr systemu - EDIT"

Na wyœwietlaczu poka¿e siê:

(Wartoœæ podstawowa)

5.Przyciskami        i        mo¿na ustawiæ górn¹ granicê podnoszenia.

l ¿

i. 

, „

.

.

.......    
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6. Je¿eli konieczne jest edytowanie dalszych parametrów systemu, to mo¿na je wybraæ za pomoc¹ 
przycisków lub

7. Nacisn¹æ równoczeœnie przyciski
Sterowanie OptiMove 2 opuszcza parametr systemu „górna granica skoku". 
Na wyœwietlaczu poka¿e siê:

Nale¿y od nowa zastartowaæ „dojazd do punktu odniesienia”

Je¿eli parametry systemu powinny byæ zmienione, to aktualne wartoœci nale¿y wpisaæ do tabeli w Aneksie 

B.

UWAGA!   B³êdnie wprowadzone wartoœci mog¹ doprowadziæ do uszkodzenia kabiny!

........ ....... 

..................    
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2.12.2 Parametr systemowy 2: Punkt odniesienia

Punkt odniesienia manipulatora wynosi zawsze 50 mm powy¿ej punktu zerowego.

Punkt ten nale¿y ustaliæ na najni¿szym po³o¿eniu szczeliny na pistolety w kabinie i najni¿szego punktu 
zwrotnego manipulatora (w zale¿noœci od zastosowania). Przy przesuwaniu czujnika zbli¿eniowego 
przesuwa siê równie¿ punkt odniesienia. 
Dla wiêkszoœci zastosowañ przestawianie ³¹cznika odniesienia nie jest potrzebne. 
Je¿eli jednak punkt zerowy musi byæ przesuniêty, to tylko ku górze. 
Po³o¿enie przesuniêcia mo¿na dowolnie wybraæ miêdzy górn¹ granica podnoszenia a punktem 
zerowym.

UWAGA!   Przesuniêcie czujnika zbli¿eniowego w górê skraca skok podnoszenia. 
Ta zmiana powinna byæ bezwzglêdnie uwzglêdniona przy ustalaniu górnej granicy 
podnoszenia!

UWAGA!  Przesuniêcie czujnika zbli¿eniowego mo¿e doprowadziæ do uszkodzenia
urz¹dzenia i kabiny. Przed ka¿dym przestawianiem tego czujnika nale¿y 
skontaktowaæ siê z punktem serwisowym ITW Gema!

Punkt odniesienia i punkt zero

Górna granica skoku - X.XXX m

Wózek

Punkt odniesienia (czujnik zbli¿eniowy)-0.050 m

Punkt zero - 0.000m

Dojazd do punktu odniesienia urz¹dzenia podnoszonego uruchamia siê przyciskiem

Rysunek 13
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3. Programowanie OPTIMOVE 2

Oprogramowanie sterownika OptiMove 2 jest dla obs³uguj¹cego podzielone na 5 poziomów 
programowania.

Poziomy:

!   STOP - zatrzymanie
!   START - praca
!   EDIT - edycja
!   SET UP - ustawianie
!   SYSTEM PARAMETER  parametr systemowy

Ka¿dy z powy¿szych poziomów ma przyporz¹dkowane dok³adnie zdefiniowane funkcje.
Poszczególne poziomy mog¹ byæ wybierane za pomoc¹ jednego lub kombinacji przycisków.

Na nastêpnej stronie jest przedstawiona graficznie ta struktura sterowania w postaci wykresu 
syntaksowego.
Aby zrozumieæ kroki programowania nale¿y dok³adnie zapoznaæ siê z tym wykresem.
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Wykres poziomów programowania

Rysunek 14
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3.1 Powierzchnie programowania 

3.1.1 START - W³¹czanie  

Po w³¹czeniu wy³¹cznika g³ównego wyœwietli siê „PRC3”.
Po naciœniêciu dowolnego przycisku poka¿e siê „E 10” i mo¿e siê rozpocz¹æ ruch do punktu 
odniesienia. 
Potem nastêpuje automatyczne przejœcie na poziom „STOP”. Teraz mo¿na wybraæ ¿¹dany program.
Z poziomu „STOP” mo¿na przejœæ do poziomu „START”, „EDIT”, „SET UP” lub „SYSTEM 
PARAMETER”.

START
Przez naciœniêcie przycisku przechodzi siê do poziomu „START” i uruchamia wybrany program 
ruchu.
Na poziomie „START” mo¿na wybieraæ numer programu przy manipulatorze bêd¹cym w ruchu.
Przyciskiem mo¿na ponownie zatrzymaæ manipulator. Program prze³¹cza automatycznie do 
poziomu „STOP”. 

.........

.......
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3.1.2 EDIT - Edycja

Przejœcie z poziomu „STOP" do poziomu „EDIT” przez wciœniêcie kombinacji przycisków  

Na tym poziomie dostêpne s¹, nastêpuj¹ce funkcje:

 wybór parametrów ruchu za pomoc¹ przycisków  i 

 wartoœci parametrów zwiêkszaæ i zmniejszaæ przyciskami  i 

 przyciskiem  mo¿na wybraæ wartoœæ max. wybranego wprowadzanego parametru

 przyciskiem mo¿na wybraæ wartoœæ min. wybranego wprowadzanego parametru

 potwierdziæ zg³oszenia b³êdów przyciskiem

 kombinacjê przycisków  mo¿na zmieniaæ przy powi¹zaniach kroków programu (A  0) do 
nastêpnego kroku. Je¿eli brak kolejnego kroku (A=0), wtedy na wyœwietlaczu pojawi siê END (koniec).

Aby ponownie przejœæ na poziom programu „STOP" nale¿y nacisn¹æ kombinacjê przycisków

3.1.3 SET UP - Ustawianie

Na tym poziomie mo¿na krok po kroku wybieraæ pozycje ruchu i edytowaæ. Tak, wiêc mo¿na te pozycje 
uzyskaæ bezpoœrednio na pokrywanym detalu metod¹ Teach - In.

Kombinacj¹ przycisków mo¿na przejœæ z poziomu „STOP" do poziomu „SET UP” (ustawianie). 
Oœ przemieszcza siê niezw³ocznie do pierwszej aktualnie wskazanej pozycji.

Do dyspozycji s¹ nastêpuj¹ce funkcje:

 startowaæ nowy krok przyciskiem Je¿eli nie ma takiego (A  0), to na wyœwietlaczu pokazuje siê 
„END" (koniec).
 parametr ruchu wybraæ przyciskiem i       
 wartoœci parametru podwy¿szyæ i zmniejszyæ Oœ realizuje równoczeœnie wprowadzenie 
korekty.
 potwierdziæ komunikaty b³êdów przyciskiem

Aby ponownie przejœæ na poziom „STOP" nale¿y wcisn¹æ kombinacjê przycisków

..........

........ ..........

............ ............

...............

.................

.............

.................

...........

...........

.........
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3.1.4 SYSTEM PARAMETER - Parametr systemowy

Poprzez kombinacjê wciskania przycisków nastêpuje przejœcie do poziomu parametrów 

systemowych. Przyciskami i mo¿na wybraæ ¿¹dany parametr systemowy, a 

przyciskiem  zwiêkszyæ go, zaœ zmniejszyæ.

Do opuszczania powierzchni parametrów systemowych s³u¿y kombinacja przycisków

Aby ponownie znaleŸæ siê na poziomie „STOP” nale¿y ponownie najechaæ punkt odniesienia 

przyciskiem

..................

....... .........

.......... ..................... 
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3.2 Budowa kroku programu 

Krok programu sk³ada siê z nastêpuj¹cych parametrów:

Wskazanie     znaczenie                             zakres wprowadzania

pozycja ruchu 0.00 - 9.999m.

prêdkoœæ 0.005-0.600 m/s

czas pobytu w pozycji ruchu 00.0-60.0 sec

wstaw poz. w³¹czaniapkt w³¹czenia 1 
wyjœcie funkcji 

(licznik pêtli, sterowanie pistoletów)

cofnij poz. w³¹czania

wstaw poz. w³¹czania
pkt w³¹czania 2 wyjœcie funkcji 
(licznik pêtli, sterowanie pistoletami)

cofnij p o z .  w ³ ¹ c z a n i a a d r e s y  
programów   1-64: adresy 
programów

(dla nastêpnego kroku)   0:    brak dalszego          kroku programu

Program u¿ytkownika mo¿e sk³adaæ siê z pojedynczego kroku, je¿eli nim ma siê najechaæ tylko jedn¹
pozycjê.
Przez po³¹czenie kilku kroków programu powstaje program przebiegu. Kroki programu realizuje siê
przy tym w okreœlonej kolejnoœci.

Zobacz przyk³ady programowania 3.3, strona 25.
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3.2.1. Parametry programu na wyœwietlaczu

Wskazanie Symbol pozycji i numeru kroku programu

¯¹dana pozycja

Wskazanie Symbol prêdkoœci i numeru kroku programu

¯¹dana prêdkoœæ

Wskazanie Symbol czasu przebywania i numer kroku 
programu

¯¹dany czas przebywania w sekundach

Wskazanie Symbol punktu ³¹czenia 1 wyjœcia funkcji i 
numer kroku programu
stan w³¹czenia wyjœcia funkcji 0/1
pozycja w³¹czenia wyjœcia funkcji

Wskazanie Symbol punktu ³¹czenia 2 wyjœcia funkcji i 
numer programu
stan w³¹czenia wyjœcia funkcji 0/1
pozycja wyjœcia funkcji

Wskazanie Symbol adresów programów i numer kroku 
programu

¯¹dany adres kroku programu
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3.3 Przyk³ady programowania: pozycjonowanie
3.3.1 Przyk³ad pozycjonowania

Wskazanie Wartoœæ wprowadzona

= 1.000 m

= 0.100 m/s

= 0.00 sec

= 0.000

= 0.000

= 0000 Adres

Stop w po³o¿eniu = 1.000 m.

Prêdkoœæ przesuwu V = 0.100 m/s

Start przy pozycji wyjœciowej

Rys. 15
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3.3.2. Przyk³ad programowania ruchów wahad³owych

Program 1 Program 2

wskazanie wartoœæ wprowadzona wskazanie wartoœæ wprowadzona

= 0.010 m = 2.000 m

= 0.200 m/s = 0.100 m/s

= 00.0 sec = 0.00 sec

= 0.000 = 0.000

= 0.000 = 0.000

= 0002 Adres = 0001 Adres
(kolejny adres kroku programu 2) (kolejny adres kroku programu 

1)

Dojazd do punktu zwrotnego Program 1/ Program 2

Start programu krok 1

Pozycja

Rysunek 16
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3.3.3. Wykres zale¿noœci miêdzy drog¹ i czasem  przyk³ad

Wyjœcie funkcji (F)

(licznik pêtli, sterowanie pistoletów)

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

Rysunek 17

W
y
d

a
n

ie
 0

6
/0

0



28                                                                                                                                      OptiMove 2-AC

3.3.4 U¿ywane wyjœcia funkcji

Wyjœcie funkcji mo¿na w programie (kroku ruchu) ustawiæ dwoma punktami ³¹czenia i cofn¹æ. Pozycjê 
³¹czenia pierwszego punktu mo¿na wybraæ pomiêdzy 0 a 999 mm po wejœciu w odpowiedni program. 
Pozycjê ³¹czenia drugiego punktu mo¿na wybraæ pomiêdzy O a 999 mm przed koñcem 
odpowiedniego programu.

Przyk³ad:

Punkt ³¹czenia programu 1

w programie 1 wyjœcie funkcji po 100 mm ustawia siê na 1 (wysokie)

punkt ³¹czenia 2 program 1

500 mm przed zakoñczeniem programu 1 ustawia siê wyjœcie funkcji na 0 

 (Niskie)

Wysokie

Niskie Niskie

Wyjœcie funkcji

Start programu 1 Koniec programu 1

Rysunek 18
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3.4 Prze³¹czanie programu

Mo¿na tego dokonaæ rêcznie klawiatur¹ lub zewnêtrznymi sygna³ami sterowania. 

Je¿eli prze³¹czenie programu nast¹pi przy ruchomej osi, to nie zatrzymuje siê ona i niezw³ocznie realizuje 
nowy krok programu. Przy zmianie prêdkoœci uwzglêdnia siê tworzenie „obrazu rampy" na detalu. 

Je¿eli zmianê programu wprowadza siê w fazie przyspieszania lub hamowania, to tworzenie siê "rampy" 
ze starego programu bêdzie tak d³ugo trwa³o, a¿ „rampa" nastêpnego programu zostanie uformowana. Na 
wskaŸniku (wyœwietlaczu) numer programu zostanie od razu uaktualniony.
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3.5 Ci¹g³oœæ

Aby program przebiegu sk³adaj¹cy siê z kilku kroków móg³ byæ realizowany ci¹gle w pewnej 
kolejnoœci, to w zale¿noœci od prêdkoœci ruchu powinna byæ utrzymana minimalna odleg³oœæ miêdzy 
pozycjami ruchu.

Je¿eli te pozycje s¹ zbyt blisko siebie, to ze wzglêdu na maksymalne dopuszczalne przyspieszenia nie 

mo¿na osi¹gn¹æ prêdkoœci ruchu. 

Dlatego nast¹pi przerwa w ci¹g³ym przebiegu ruchu i poka¿e siê w wyœwietlaczu N. CO. (nie ci¹g³oœæ). 

Dla odleg³oœci minimalnej DS pomiêdzy dwoma kolejnymi pozycjami S1 i S2 obowi¹zuje:

Przyk³ad:   przyspieszenie     

krok programu P1:  

krok programu P2:  

(parametr systemowy SP 6)

Ci¹g³oœæ jest mo¿liwa 

Ci¹g³oœæ jest mo¿liwa dla S2
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Ci¹g³oœæ mo¿liwa

V  osi¹ga siê pomiêdzy pozycjami S i S2 1 2 

Ci¹g³oœæ niemo¿liwa  

V  mo¿na osi¹gn¹æ pomiêdzy pozycjami S i S2 1 2

V  nie mo¿na osi¹gn¹æ pomiêdzy pozycjami ruchu S i S2 1 2

Nie mo¿na zrealizowaæ ruchu w sposób ci¹g³y
Na wyœwietlaczu pojawia siê wskazanie podczas P2 n.CO (nieci¹g³oœæ)

Rysunek 19
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4. Praca automatyczna przez wysterowanie zewnêtrzne

4.1 Dzia³anie

Funkcje OptiMove 2 mog¹ byæ uruchomione poprzez cyfrowe sygna³y steruj¹ce sterowania 
zewnêtrznego.

Zmiana z pracy rêcznej poprzez klawiaturê na sterowanie automatyczne poprzez wejœcia i wyjœcia 
cyfrowe odbywa siê poprzez zajêcie jednego z tych wejœæ. 
Po dokonaniu prze³¹czenia klawiatura jest zablokowana. 

Pole klawiszy nie jest teraz aktywne, jedynie jest mo¿liwe potwierdzanie komunikatów b³êdów za 
pomoc¹ przycisku ............................

4.2 Zmiana ze sterowania rêcznego na automatykê

Zmianê tê wprowadza siê sygna³em steruj¹cym MAN/AUTO.

MAN/AUTO = High (wysoko) => automatyka 

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

Poprzez wyjœcie cyfrowe START REF na logiczne High (wysokie) zostaje wywo³any ruch do punktu 
odniesienia jeszcze nie odniesionej osi. 
Czy oœ jest ju¿ odniesiona, mo¿na stwierdziæ przez wyjœcie odniesienia ERROR REF.

ERROR REF = High (wysoko)  oœ jest odniesiona

ERROR REF = Low (nisko)  oœ jeszcze nie jest odniesiona

4.4 Wybór programu przez wysterowanie z zewn¹trz

0 1 2 3 4 5Do wybierania numeru programu jest do dyspozycji 6 wejœæ cyfrowych (2 , 2 , 2 , 2 , 2 ,2 ).

Wszystkie numery programów s¹ binarnie kodowane (64 mo¿liwoœci). 

Przy³o¿ony kod odpowiada ¿¹danemu numerowi kodu.

Przyporz¹dkowanie pomiêdzy kodem binarnym (dwójkowym) a numerem
Programu
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Przy³o¿ony kod numeru programu zostaje wczytany przez ujemn¹ krawêdŸ sygna³u sterowania 
STROB i uaktywniony.
Dla w³¹czenia programu musz¹ byæ uzyskane przebiegi czasowe wg poni¿szego rysunku.

t1 czas przygotowania  minimalnie 0,5 m/s
t2 czas trwania sygna³u  minimalnie 1,0 m/s
T3 czas utrzymywania  minimalnie 0 m/s

Dane

Sygna³
strobuj¹cy

Dane stabilne

Rysunek 20
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4.5 Start i stop przez wysterowanie zewnêtrzne

Przez wejœcia cyfrowe START/STOP-URP i START/STOP-LRP mo¿na uruchomiæ lub zatrzymaæ
aktualny program.

Dalej pozycjê zatrzymania lub jej kombinacje mo¿na sterowaæ:

LRP: dolny punkt zwrotny 
URP: górny punkt zwrotny

Funkcja

oœ zatrzymuje siê

oœ startuje

uruchomiona oœ zostaje 
zatrzymana w górnym punkcie 
zwrotnym

uruchomiona oœ zostaje 
zatrzymana w dolnym punkcie 
zwrotnym

STOP URP i STOP LRP s¹ realizowane, gdy aktualny program przebiegu tworzy zamkniêt¹ pêtlê 
programu.

Górne i dolne punkty zwrotne s¹ definiowane nastêpuj¹co:

LRP: najni¿sza pozycja pêtli programu 
URP: najwy¿sza pozycja pêtli programu
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4.6 Wejœcie alarmu

Przez cyfrowe wejœcie alarmu EMERGENCY STOP zostaje oddzielony od zespo³u sterowania
OptiMove 2 silnik zasilacza i niezw³ocznie uruchomiony wy³¹cznik bezpieczeñstwa.
Funkcja ta mo¿e byæ zwolniona przez parametr systemowy SP 8.

EMERGENCY STOP = Low => oœ zablokowana, meldunek b³êdu 
EMERGENCY STOP = High => praca normalna

UWAGA! Tego wejœcia nie wolno u¿ywaæ jako wy³¹cznika awaryjnego dla ochrony osób, 

poniewa¿ funkcja ta zgodnie z oprogramowaniem jest realizowana poprzez 

elektronikê (EN 60 20 4).

4.7 Wyjœcie funkcji

Wyjœcie cyfrowe FUNCTION-OUT mo¿na uruchomiæ lub cofn¹æ programem
ruchu.
Stan w³¹czenia koresponduje z wartoœci¹ parametru programu F aktywnego kroku
programu.

Parametr programu F = 0  =>      FUNCTION OUT  =    Wysoki 

Parametr programu F = 1 =>      FUNCTION OUT  =    Niski

4.8 „Program Run"

Poprzez wyjœcie cyfrowe „PROGRAMM RUN" mo¿na stwierdziæ, czy oœ realizuje program.
Je¿eli zostaje uruchomiony program, to zostaje uruchomione wyjœcie cyfrowe „PROGRAMM RUN" 
(wysokie). Pozostaje tak d³ugo czynne (aktywne), a¿ aktualny program nie bêdzie mia³ kolejnych 
programów, a jego czas przebywania jeszcze nie up³yn¹³. Z chwil¹ osi¹gniêcia ostatniej pozycji i 
up³ywu tego czasu wyjœcie „PROGRAMM RUN" przestaje byæ aktywny.

PROGRAMM RUN =    LOW =>   oœ w stanie zatrzymania
najazd na punkt odniesienia
praca ustawcza 

Start programu nie maj¹cego kolejnego programu i czasu przebywania, a aktualna pozycja osi jest 
równa pozycji programowej.

PROGRAMM RUN =    HlGH =>   oœ w sianie uruchomionym

Start programu nie maj¹cego kolejnego programu, lecz maj¹cego czas przebywania i aktualna pozycja 

osi jest równa pozycji programowej. Po up³ywie tego czasu zostaje skasowane wyjœcie „Program Run".
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4.9 Sk³adowy komunikat b³êdów

Wyjœcie cyfrowe ERROR GENERAL sygnalizuje przez „LOW" na wyjœciu, ¿e sterowanie osi znajduje 
siê w trybie edytowania parametrów systemowych lub stop. 
Wyjœcie cyfrowe ERROR GENERAL sygnalizuje dodatkowo nastêpuj¹ce zg³oszenia b³êdów:

E08: EPROM zosta³ b³êdnie wyœwietlony (b³¹d zbiorczy prób)

E09: EMERGENCY STOP (stop awaryjny) w³¹czony

E11: RAM - Reset zrealizowany

E 12: utrata danych (b³¹d zbiorczy prób)

E20:         przejechane po³o¿enie koñcowe software (oprogramowania)

E21:          b³¹d nad¹¿ny (pozycji) za du¿y

E24:          b³¹d nadajnika przyrostowego
zerwanie kabla sygna³ A lub B albo A+B

E25:          b³êdny kierunek obrotów
sygna³y nadajnika przyrostowego A i B zamienione

ERROR GENERAL =    Low =>   istnieje b³¹d 

ERROR GENERAL =    High  =>  praca normalna

(Patrz równie¿ Rozdz. 7 Komunikaty b³êdów)
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5. Pod³¹czenia i rozmieszczenie wtyków

Sterowanie osi OptiMove 2 mo¿na otrzymaæ w dwóch wersjach (hardware). Standartowo dostarcza 
siê w obudowie wsuwanej. Wersja druga nie ma obudowy i jest przewidziana do bezpoœredniej 
zabudowy w szafie sterowniczej. Zewnêtrzne sygna³y steruj¹ce w obu wariantach wykonania mog¹ 
byæ przy³¹czone na tylnej powierzchni (BP 1 dla wersji z obudow¹ / BP 2 dla wersji do zabudowania w 
szafie sterowniczej).

5.1 Wersja w obudowie

Przy³¹cza na BP 1 (wersja w obudowie)

Opis po³¹czeñ PCB

1. x1: zasilanie pr¹dem (POWER IN)
2. x2: uchwycenie pozycji (POS)
3. x3: sygna³y napêdu (DRIVE)
4. x4: seryjne z³¹cze standartowe RS-422 (SINEC- L1)
5. x5: synchronizacja (SYNCH)
6. x6: sygna³y sterowania z zewn¹trz (CONTROL - INPUT - OUTPUT)

Rysunek 21
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5.2 Monta¿ w szafie steruj¹cej

Przy³¹cza na BP2 (wersja do zabudowy w szafie)

Karta elektroniczna jest zamontowana pionowo w szafie sterowniczej:

x1: zasilanie pr¹dem (POWER IN)
x2: sygna³y napêdu (DRIVE)
x2: uchwycenie pozycji (POS)
x4: seryjne z³¹cze standartowe RS-422 (SINEC- L1)
x5: synchronizacja (SYNCH)
x6: sygna³y sterowania z zewn¹trz (CONTROL - INPUT - OUTPUT)
x9: przy³¹cz wyœwietlacza (DISPLAY)

Rysunek 22
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5.3 Zasilanie sieciowe POWER IN (BP1-, BP2  X1)

Rozmieszczenie wtyków dla zasilania sieciowego jest identyczne dla obu wersji osprzêtu (hardware).

Tylko w wersji z obudow¹ istnieje ju¿ zabezpieczenie dla zespo³u sterowania i zasilania (mocy). W

wersji bez obudowy zabezpieczenie powinno byæ zrealizowane przez inwestora analogicznie do

schematu po³¹czeñ wersji z obudow¹ z odpowiednimi wersjami bezpieczników F1 do F3.

X1 POWER IN
 P³yta tylna  X1

POWER SUPPLY

Sieæ Mostek X1

Przy³¹cze przewodu uziemienia.

Przyk³ad: dla napiêcia sieciowego 220 V. 

Mostki BR 1 do BR 4 s¹
na karcie elektronicznej POWER SUPPLY
u³o¿one jak nastêpuje:

BR 1 = OFF 
BR 2 = ON 
BR 3 = OFF 
BR 4 = ON

Mostek (4-8)
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5.4 Cyfrowe zewnêtrzne sygna³y sterowania (CONTROI - INPUT- OUTPUT)

Wtyki oraz ich rozmieszczenie dla cyfrowych sygna³ów sterowania i kontrolnych dla obu wariantów
osprzêtu (hardware) jest identyczne:
Wersja z obudow¹         powierzchnia tylna BP1 wtyk X6 
Wersja bez obudowy      powierzchnia tylna BP2 wtyk X6

Rozmieszczenie wtyków X6 CONTROL-INPUT-OUPUT   

Ekran kabla wejœciowego

GND  uziemienie dla wejœcia (24 V)

Sygna³ Strobuj¹cy

Start Ref.

Emergency Stop  wy³¹cznik bezpieczeñstwa

Rezerwa

Ekran kabla wejœciowego

+24 V dla wyjœcia

Zegar transportu

Sygna³ zegara

Funkcja zewnêtrzna

Oœ w ruchu

B³¹d sk³adowy

B³¹d Ref.
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5.4.1  Wejœcia i wyjœcia sygna³ów cyfrowych

S
te

ro
w

a
n

ie
 W

e
jœ

ci
e

/W
yj

œc
ie

S
te

ro
w

a
n

ie
 w

e
jœ

æ
S

te
ro

w
a

n
ie

 w
yj

œæ

Rysunek 23

W
y
d

a
n

ie
 0

6
/0

0



OptiMove 2-AC                                                                                                                                      43

5.4.2 Po³¹czenia elektryczne wyjœcia sygna³ów cyfrowych

Wyjœcia cyfrowe s¹ zaprojektowane na pr¹d sta³y 24 V i pracuj¹ jako galwanicznie oddzielone
wyjœcia PNP.

Przyk³ad po³¹czenia:

Dane techniczne wyjœæ cyfrowych:

Maksymalne napiêcie kolektora  emitora: U max. = 35 Vce 

- U max. = 6 Vce 

Max. pr¹d obci¹¿enia I max = 30 mAl 

Max. napiêcie szcz¹tkowe nad prze³¹czonym wyjœciem z max. pr¹dem obci¹¿enia:

UCEsatmax = 1,1 V

Max. pr¹d szcz¹tkowy przy zablokowanym wyjœciu:

ICEOmax = 500A

Wa¿ne! *Obci¹¿enia indukcyjne powinny byæ okablowane cz³onem o ruchu swobodnym 
(ja³owym).

Na przyk³ad diod¹ krzemow¹ typu 1N4004 lub podobn¹.

(Zasilanie urz¹dzeñ)

(Zasilanie urz¹dzeñ)

Do Wyjœcia

Wyjœcie PLC 

(Cyfrowe wyjœcia)
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5.4.3. Przy³¹cze elektryczne wejœcia cyfrowego

Dane techniczne wejœæ cyfrowych:

wartoœæ znamionowa:     24 V = 
dla sygna³u „0”:               0-16 V
(ujemne napiêcie wejœæ, max.   10V

dla sygna³u „1”               14-30 V
(30 V trwale, max. 35 V dla t<100m/s)

Pr¹d wejœciowy:       typowy 4,8 mA (przy 24 V)

Rysunek 25

Cyfrowe wyjœcie

Wyjœcie PLC

W³¹cznik lub PNP wyjœcie
do + 24V Zewnêtrzne

24V Zasilanie
zewnêtrzne urz¹dzeñ

Uziemienie wejœcie
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5.5 Przy³¹cze nadajnika przyrostowego dla synchronizacji - SYNCH

Synchronizacja transportu i manipulatora jest nie mo¿liwa przy wersji OptiMove 2 zasilanej pr¹dem 

zmiennym. Mo¿na sterowaæ cyklami transportu (+ lub -) za pomoc¹ sterownika nadrzêdnego.

Wersja z zabudow¹:  powierzchnia tylna BP 1 wtyk X5

Wersja bez obudowy:  powierzchnia tylna BP 2 wtyk X5

Zajêtoœæ wtyku X5 SYNCH:

przy³¹cze ekranu kabla         
napiêcie odniesienia sygna³u
sygna³ nadajnika przyrostowego
sygna³ nadajnika przyrostowego
wyjœcie zasilania
wyjœcie zasilania
wyjœcie zasilania
wyjœcie zasilania

Przy³¹cze X5 Funkcja

Dla wszystkich synchronizuj¹cych osi sygna³y nadajnika przyrostowego powinny byæ po³¹czone z 
transporterem ³añcuchowym poprzez wtyk X 5.
Zasilanie tego nadajnika odbywa siê przez wtyk X5 pierwszego sterowania OptiMove 2.
Zasilanie napiêciem zewnêtrznego nadajnika przyrostowego odbywa siê przy³¹czeniami X5.7 i X5.8.
Na przy³¹czach X5.5 i X5.6 jest do dyspozycji przefiltrowane napiêcie 24 V i mo¿e byæ teraz 
prowadzone przewodami sygna³owymi w kablu do nadajnika przyrostowego.
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5.5.1 Specyfikacja elektryczna nadajnika przyrostowego dla synchronizacji (odliczanie taktów 
transportu).

Dla synchronizacji jest przewidziany nadajnik przyrostowy z zasilaniem 24 V. Wejœcia sygna³ów dla 
synchronizacji powinny byæ wysterowane przez stopieñ Pull  Down. Dlatego te¿ nadajnik przyrostowy 
powinien wykazywaæ wyjœcie NPN lub przeciwtaktowe.  

Zasada wysterowania wejœcia SYNCH:

Dane techniczne wyjœæ synchronizacji:
Drogi ³¹czenia:

        U =  16,0 VIhmin 

         U =   3,5 VIlmax 

Typowy pr¹d wejœciowy z UI =   24 V
 I =   5,3 mAItyp 

Max. napiêcie wejœciowe:
                      U =     30 VIHmax             

(30 V ci¹g³e, max. 35 V dla t<100 ms)

Max. ujemne napiêcia wejœciowe:
U =     5 VIhmax   

Rysunek 26
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5.5.2 Przyk³ad przy³¹czenia synchronizacji kilku osi

Zajêtoœæ X5 tylko ocena sygna³ów 
nadajnika przyrostowego 
(po³¹czenie pêtlowe).

Zajêtoœæ X5 zasilaniem nadajnika 
przyrostowego i  ocena jego 
sygna³ów. Napiêcie zasilania jest 
filtrowane przez X5/5 do X5/8 
(ochrona EMC).

nadajnik przyrostowy

* Ekranowanie kabla krótkiego i u³o¿onego oddzielnie nie jest konieczne. W przypadku u³o¿enia go w 
kanale jest bezwzglêdnie konieczne.

Rysunek 27
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5.6 Pozycjonowanie - POS

Do przy³¹czy wtykowych przy³¹cza siê nadajnik przyrostowy i ³¹cznik odniesienia do uchwycenia 

pozycji.

Rozmieszczenie wtyków wersji w obudowie X2 POS

X2 Uchwycenie pozycji (POS)

Nr przy³¹cza Rozmieszczenie

Oznaczenie wtyku z X2 POS: widok z przodu

Typ wtyku: Connectral Seria 320, 18 biegunowy, dwurzêdowy

Rysunek 28

Rozmieszczenie wtyków wersja bez obudowy

X2 Uchwycenie pozycji (POS)

Nr przy³¹cza Rozmieszczenie

Typ wtyku: wtyk D-sub
9-biegunowy ¿eñski

*Sygna³y oznaczone gwiazdk¹ nie s¹ oceniane
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5.7 Sterowanie napêdem  DRIVE

Do tych przy³¹czy wtykowych przy³¹cza siê sygna³y sterowania dla zespo³u mocy PRP 1
Rozmieszczenie wtyków wersji z obudow¹ X3 DRIVE

Przy³¹cze X3 Funkcja

Uziemienie analogowe wersji zadanej
Sygna³ analogowy wartoœci zadanej
Sygna³ kierunku obrotów -
Sygna³ kierunku obrotów +
Sygna³ uruchamiania - PRP 1
Sygna³ uruchamiania + PRP 1

Oznaczenie wtyku z X3 DRIVE: widok z przodu

Typ wtyku: Koncentryczna 320, 18 wtyków, 2 rzêdy.

Rysunek 29

Rozmieszczenie wtyków wersji bez obudowy

X 2  pozycjonowanie - DRIVE

Nr przy³¹cza Rozmieszczenie

Typ wtyku: wtyk D-sub
   9-biegunowy ¿eñski

Przyk³ad: SOR

oddzielony galwanicznie 
przez transoptor

*Sygna³y oznaczone gwiazdk¹ nie s¹ oceniane

                                                                         Rysunek 30
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5.8 Przy³¹cze wyœwietlacza klawiatury

Jest ono mo¿liwe tylko w wersji bez obudowy na powierzchni tylnej (BP 2)

Rozmieszczenie wtyków wersji bez, obudowy X9 DISPLAY

Przy³¹cze nr
Powierzchnia tylna 2

Oznaczenie
przy³¹cza

Typ wtyku: 15 - biegunowy, ¿eñski
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6. Synchronizacja

6.1 Dzia³anie

Na transporterze jest zamontowany nadajnik przyrostowy do uchwycenia pozycji ³añcucha. Pozycja ta 
zostaje wczytana przez sterowanie osi OptiMove 2 i s³u¿y jako wartoœæ zadana pozycji dla 
synchronizowanej osi.
Dalej pozycjê ³añcucha normuje siê i udostêpnia do sterowania zewnêtrznego jako sygna³ TAKT 
£AÑCUCHA. 
Maksymalna dopuszczalna prêdkoœæ ³añcucha wynosi 6 m/min. 

kierunek ruchu

Nadajnik przyrostowy impulsów

G³ówny sygna³ steruj¹cy

Sterowanie 
zewnêtrzne
na przyk³ad. PLC

Oœ z 
silnikiem
na pr¹d 
zmienny

Rysunek 31
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6.2 Uruchomienie synchronizacji

Sterowanie osi OPTIMOVE 2 posiada w wykonaniu standartowym ca³e „hardware" dla synchronizacji. Do 

uruchomienia nale¿y tylko zamontowaæ nadajnik na transporterze i po³¹czyæ go z napiêciem sta³ym 24 V.

(Patrz 6.3 Dane techniczne nadajnika przyrostowego). 

Do zasilania mo¿na u¿yæ zasilacz typu PS 2 (346 160). W wersji z obudow¹ jest przewidziane miejsce na 

monta¿. W wersji bez obudowy jest przewidziane miejsce do wsuniêcia (9 TE/4,5 cm).

1. Zasilanie dodatkowe dla SYNCH (PS 2, nr zam. 346 160)
2. Jednostka zasilaj¹ca dla OPTIMOVE 2 (PS 1)
3. Karta komputerowa MICRO 3
4. Powierzchnia tylna BP 1
5. Wyœwietlacz przedni do OPTIMOVE 2

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

Przy³¹cze wtykowe na 24 V 
pr¹du sta³ego

+24V:     28 a/b i 28 c 
GND24Y: 31 c i 32 c

Przy³¹cze dla zasilania
sieciowego i wyboru napiêcia
Wtyk i jego zajêtoœæ jest identyczna 
jak tego na powierzchni BP 1 lub BP 
2 (patrz rozdzia³ 5.1)

Rysunek 33

Typ wtyku dla pr¹du sta³ego 24 V:
Widok z przodu (listwa wtykowa)

Przy³¹cze - seria 320, 10  wtykowe / 2  rzêdowe

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

Rysunek 34
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6.3 Dane techniczne nadajnika przyrostowego

Dla dok³adnego uchwycenia pozycji ³añcucha nale¿y tak wybraæ rozwi¹zanie nadajnika (liczba 
impulsów/obrót), aby zgadza³o siê z prze³o¿eniem mechanicznym (zêbnik) liczb¹ przyrostów na dm drogi 
w obszarze 500 - 999 imp/dm. Zwykle stosuje siê nadajnik z 2000 przyrostami na obrót. Odpowiada to ok. 
2,5 do 5 obrotów wa³ka na metr.

waek napêdu transportera 
 8  mm

adapter wa³ka 
(zewn.    12 mm, 
wew.    8 mm)

p³yta 
ko³nierzowa

podk³adka 
sprzêg³a zaœlepka z tworzywa

pierœcieñ zaciskowy
Nadajnik

  4 mm œruba imbusowa

wa³ek d¹¿ony   12 mm

p³yta ko³nierzowa

1 = sprê¿yna momentu obrotowego 
2a = koniec momentu obrotowego w po³o¿eniu promieniowym
lub 
2b = w po³o¿eniu osiowym

Nadajnik przyrostowy impulsów (widok z przodu) 

Rysunek 35
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6.3.1 Wytyczne do monta¿u nadajnika przyrostowego

Nadajnik jest dostarczany przez firmê ITW Gema. 
W celu zagwarantowania prawid³owego jego dzia³ania, a tym samym ca³ej instalacji, nale¿y przestrzegaæ 
co nastêpuje:

 nigdy nie montowaæ nadajnika na wa³ku silnika, lecz na wa³ku napêdowym transportera!
 montowaæ go mo¿liwie blisko wejœcia do kabiny
 je¿eli transporter ma sprzêg³o poœlizgowe, to nadajnik tak montowaæ, aby w przypadku zatrzymania   
siê ³añcucha przeci¹¿onego nadajnik równie¿ zatrzyma³ siê

Nadajnik montuje siê albo bezpoœrednio, albo poprzez adapter na wa³ku transportera (patrz Rys. 36). 
Jeýeli waùek transportera nie ma ̈ 8 mm, to moýna zamówiã inny adapter.Rysunek 36

UWAGA!   Nie mocowaæ nigdy nadajnika dodatkowo na uchwycie (ko³nierz itd.) je¿eli jest 
zamontowany na wa³ku.
Równie¿ nie na zupe³nie wspó³osiowych walkach! W ewentualnie innych 
sposobach monta¿u zasiêgn¹æ opinii serwisu firmy ITW Gema.

Obracaniu siê nadajnika zapobiega sprê¿yna (ramiê) momentu obrotowego (1) lub zakoñczenie 
momentu obrotowego (2) umocowane do ko³nierza i maj¹ce wybranie w obudowie. Najlepiej przykleiæ 
klejem cyjano-akrylowym do ko³nierza nadajnika obrotów (np. Sicomet 50 lub Loctite 406). Zamkniêcie 
momentu obrotowego mo¿na zamocowaæ tak promieniowo (2a) jak i osiowo (2b). 

Przy³¹cze elektryczne do nadajnika za pomoc¹ dostarczonej wtyczki (Rys. 36a)

2 Typ 10 42 36 / IP64/ prosta do kabla 5 x 0,34mm

Rysunek 36a

Rysunek 36
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6.4 Parametry systemowe dla synchronizacji

Dla uruchomienia synchronizacji trzeba nastawiæ parametry systemowe SP10, SP 11 i SP 12. Informacja 
na ten temat w rozdziale 2.12.

Nastawialne parametry systemu

Wskazanie Dane osi

Dopasowanie nadajnika przyrost.(impuls/dm)

Takt ³añcucha dla SPS (mm)

Ustalone podczas uruchamiania wartoœci parametrów systemowych wolno zamieniæ tylko po 
uzgodnieniu z serwisem firmy ITW Gema. 
Aktualne wartoœci nale¿y wpisaæ do tablicy w za³¹czniku.

Przyk³ad dopasowania nadajnika przyrostowego SP 10

obserwowana d³ugoœæ

³añcuch transportu

zêbnik z po³¹czonym ko³nierzem nadajnika przyrostowego

Obserwowana d³ugoœæ: l (m)
Liczba ogniw ³añcucha na obserwowanej d³ugoœci: N
Liczba zêbów ko³a zêbatego: n

Ink Zdolnoœæ rozdzielcza nadajnika przyrostowego: A ( / n)

Przyk³ad

Wartoœæ wprowadzona dla parametrów systemu 9 = 677

Rysunek 37
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6.5 Cyfrowe sygna³y sterowania dla synchronizacji

6.5.2 Wyjœcia taktów transportu

OptiMove 2 udostêpnia dwa wyjœcia cyfrowe sygna³u do sterowania przebiegu, którym mo¿na uchwyciæ 
pozycjê ³añcucha transportera.

S¹ to:

CLOCK CONYEYOR:    takt ³añcucha w mm
(uruchamiany przez SP 10)

CLOCK SIGN: znak taktu

Na wejœciu CLOCK CONYEYOR jest impuls o sta³ej d³ugoœci 25 ms na odcinek ustalony
przez parametr systemowy SP 10.
Wyjœciem CLOCK SIGN mo¿na uchwyciæ kierunek ruchu.

Uk³ad mo¿e pracowaæ przy max. prêdkoœci ³añcucha 6m/min
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Wyjœcia taktów transportu - wykresy

Kolejnoœæ impulsów na wyjœciu CLOCK CONVEYOR

CLOCK CONVEYOR

Przy max. prêdkoœci ³añcucha 6 m/min

CLOCK SIGN

Stan w³¹czenia wyjœcia CLOCK SIGN:

CLOCK SIGN = low   => ³añcuch transportera porusza siê do ty³u

CLOCK SIGN = lhigh => ³añcuch transportera porusza siê do przodu

Rysunek 38
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7. Meldunki b³êdów

E01:   niedopuszczalny przycisk
Komunikat „E01 " poka¿e siê po przyciœniêciu niedozwolonego przycisku. 
Mo¿e to nast¹piæ przy zablokowanej klawiaturze lub naciœniêciu przycisku na poziomie 
programu, gdzie jest to zabronione. „E01” œwieci tak d³ugo, jak d³ugo istnieje nacisk.

Potwierdzenie:      niepotrzebne

E08:  poka¿e siê, gdy suma kontrolna EPROM nie zgadza siê w EPROM z sum¹ rzeczywist¹
programu roboczego.

Potwierdzenie:       ¿adne

Przyczyna:   EPROM zosta³ Ÿle wypalony

Dzia³anie:    za³o¿yæ nowy EPROM

E09: uruchomione zewnêtrzne wejœcie alarmu / oœ zablokowana przez cyfrowe wejœcie sterowania 
„EMERGENCY STOP"

Potwierdzenie:      niepotrzebne

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

E10:  nie osi¹gniêty punkt odniesienia
Przy w³¹czeniu sterowania osi poka¿e siê E10. Oznacza to, ¿e punkt odniesienia wykrycia pozycji 
nie zosta³ jeszcze zapamiêtany. Naciœniêciem mo¿na spowodowaæ ruch punktu odniesienia, jak 
równie¿ wejœciem cyfrowym „ruch punktu odniesienia"

Potwierdzenie: rêczny ruch punktu odniesienia przyciskiem.
 Automatycznie nale¿y wysterowaæ wejœcie sterowania „START REF"

E11: wykonano RAM Reset

Potwierdzenie:      przez aktualizacjê parametrów systemu (patrz rozdzia³ 2.11)
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E12:  nie nastawione parametry systemowe (SP)

E12 poka¿e siê, je¿eli suma kontrolna nie zgadza siê dla wszystkich parametrów systemu. W 
przypadku b³êdu ³aduje siê wartoœci parametrów systemowych wartoœciami Default

Potwierdzenie:   naciœniêciem przycisku wykonuje siê RAM Reset i pokazuje siê E11

Przyczyna:         wymiana zespo³u RAM 
 utrata danych w RAM

E20:   przejechane po³o¿enie koñcowe software (synchronizacja)
E20 poka¿e siê, gdy aktualna pozycja osi jest wiêksza od zdefiniowanego po³o¿enia krañcowego 
Software (= górna granica skoku + 10 mm). 
B³¹d ten mo¿e wyst¹piæ tylko podczas synchronizacji

Potwierdzenie:       naciœniêciem przycisku

Przyczyna:          droga osi przy synchronizacji znajduje siê poza max. drog¹ (SP1, SP2)

E21:   B³¹d pozycjonowania za du¿y

Potwierdzenie:       naciœniêciem przycisku

Przyczyna:   
-brak sygna³u z nadajnika przyrostowego
-oœ najecha³a zderzak mechaniczny (b³êdne nastawienie SP 1)
-brak wartoœci zadanej (ANA, GND, ANA OUT) na generatora czêstotliwoœci

E22:   B³¹d nadajnika przyrostowego impulsów

Potwierdzenie:      naciœniêciem przycisku 

Przyczyna:          nadajnik przyrostowy impulsów pod³¹czony niew³aœciwie 

E24:    ten meldunek wystêpuje przy b³êdzie nadajnika przyrostowego 
(zerwanie kabla, sygna³ A lub B wzgl. A + B)

Potwierdzenie:      przez naciœniêcie przycisku 

Przyczyna b³êdu:     brak sygna³ów nadajnika przyrostowego 
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E25:   wystêpuje, gdy jest zmieniony kierunek obrotów uchwycenia pozycji 

Potwierdzenie:      przez naciœniêcie przycisku

Przyczyna b³êdu:     zamieniony sygna³ nadajnika przyrostu A i B

END:  Brak dalszego kroku programu
Je¿eli na poziomie programu 3 (STEP) ma byæ wywo³any przez przycisk nastêpny krok, a brak 
nastêpnego kroku programu, to poka¿e siê „END" a¿ do ponownego zwolnienia odpowiedniego 
przycisku

n.Co: Brak „kontynuacji”.
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Notes:
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