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1. Popis prFistroje
Podstatné vlastnosti:

- bohaté SW vybaveni

- tranzistorové vystupy pro stupfiovité fizeni polohy

- az tfi rychlostni polohovani

- automatické a programové polohovani az s 1000 kroky

- manualni polohovani pomoci tlacitek klavesnice nebo joystickem
- &iroky vybér jazykd

1.1. Obsluzny panel

Parametry

Kurzorové klavesy Menu

Manualni / automaticky nahoru / enter / dolu

rezim polohovani

Programovy rezim

polohovani
Funkeéni klavesy
Nulovani
Znaménko Start
Stop

Numericka klavesnice

Cislo programu Krok programu

AN v

Rezim provozu — >

T olohovani - osa X ——
ypp <— Aktualni poloha - osa X

Cilova poloha - osa X —

T olohovani -osaY ——
PP <— Aktualni poloha - osa Y

Cilova poloha-o0saY —
Cita& kust | €<— Pomocné funkce

Programovy &ita¢ — |

S Se—— |

s

Listovani v programu



1.2. Klavesnice

F1

F2

F3

Pfistup k parametrim (dlouhé stisknuti tlaéitka - 3 vtefiny)
Escape - pohyb v parametrech o Uroven vyse (kratké stisknuti)

PFepinani mezi manualnim a automatickym rezimem

Programové polohovani

Pohyb v parametrech smérem nahoru
Pohyb mezi zadanim cilové polohy a typem polohovani

Pfepinani hodnot textovych parametrl, zména typu polohovani
Enter - potvrzeni nové hodnoty

Pohyb v parametrech smérem dolu
Pohyb mezi zaddnim cilové polohy a typem polohovani

Smeérové polohovaci tlacitko v manualnim rezimu (doleva / dolu / dopfedu)

Zapis referen¢ni hodnoty

Smeérové polohovaci tlacitko v manualnim rezimu (doprava / nahoru / dozadu)

Spusténi automatického polohovani
V7 . v 7 V. 7 z s o] g Ve V.
- tlacitko je nefunkcni pfi zadavani parametru a v manualnim rezimu

PFeruseni polohovani
- stisknutim tlacitka [€¥] je polohovani znovu obnoveno

Vymazani zadani

Zmeéna znaménka hodnoty - kladna / zaporna

Numericka klavesnice
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2. Rezimy provozu

2.1. Manualni rezim

Je-li tlatitkem % aktivovan manudlni rezim, pak je mozné pomoci tlacitek E a @ ovladat
souradnici. VSechna ostatni tlacitka jsou zablokovana az do zmény rezimu.

Polohovani v manudlnim rezimu zacind pomalou rychlosti. Po Casové prodlevé ,Zména rychlosti*
dojde k prepnuti na rychly posuv az do doby, nez dojde k uvolnéni tlac¢itka nebo k dosazeni krajni
polohy ,Min. / Max. poloha®.

Obecnym parametrem , Smér polohovani* se zméni smér posuvu pfifazeného k tlacitku, parametrem
~Symbol polohovani" Ize zménit symbol tlacitka.

Polohovani Ize v manualnim rezimu ovladat taktéZz pomoci joysticku / externich tlacitek. Funkce
externiho vstupu ,Taste Handmodus X/Y -“ a ,Taste Handmodus X/Y +".

2.2. Automaticky rezim

Cilova poloha se zadava pfimo pomoci numerické klavesnice. Polohovani mlZe byt absolutni, pfirlistkové
ve sméru minus nebo plus.

‘/@ Zvolte automaticky reZzim polohovani.

f nebo * Zvolte okno ,Typ polohovani®.

< Opakovanym stisknutim zvolte typ polohovani - ABS = [NC+ mmpump
nebo INC- ¢

f nebo { Zvolte okno , Cilova poloha" osy X nebo Y.

0| az |9 Zadeijte cilovou hodnotu.

Spustte automatické polohovani obou os.

Po ukonceni polohovani pokracujte zadanim nové cilové hodnoty (absolutni polohovani) nebo pouze
stisknutim tla¢itka (€] (opakované pFirlstkové polohovani).

Polohovani mGZe probihat na obou osédch soucasné nebo postupné&, nejprve na ose X a potom na ose
Y nebo obracené Y / X.

Polohovani Ize kdykoliv ukoncit stisknutim tlacitka .

Polohovani Ize taktéZ spustit / ukonéit pomoci externich vstupd ,Externer Start" / ,Externer Stopp".
Externi spusténi polohovani je pro kazdou osu zvlast, externi ukonceni polohovani je spolecné.



3. Nastaveni pristroje

Po dlouhém stisknuti tlagitka es¢ se na displeji zobrazi zakladni Grover parametrl pFistroje. Obsah
a zobrazeni parametrd je zavislé na SW vybavé pfistroje.

Pohyb v parametrech smérem nahoru.
Zeiten ) 5 .
Analog Volba urovné parametru.

B Prepinani hodnot textovych parametrd.

System
Security M Pohyb v parametrech smérem dolu.

3.1. ~Achsen-Parameter® Parametryosy XayY
Parametry osy X ,X-Achse" a Y ,Y-Achse" jsou rozdéleny do tfi skupin, na délkové, Casové a obecné.

3.1.1. ,Strecken" Délkové parametry
Desetinna te¢ka u délkovych parametri je nastavena obecnym parametrem ,Desetinna tecka®.

Strecken

Délkové parametry

Zeiten

Casové parametry

Allgem. Parameter

Obecné parametry
Pomaly posuv 15,0
Dojezdovy posuv 15,0
Kompenzace piejezdu 0,0
Zpétny pomaly posuv 15,0
Zpétny dojezdovy posuv 15,0
Zpétny predstop 0,0
Tolerancéni okno 0,0
Manipulacéni okno 0,0
Délka smycky 5,0
Nucena smycka 1,0
Referencni hodnota 0,0
Délka odjezdu 5,0
Min. poloha -2000,0
Max. poloha 2000,0
Opravny faktor 0,100000
Pridavna konstanta 0,0
Tloustka pilového listu 0,0
Fixni poloha 0,0




ELGO1

ELECTRIC

Schleichgang Pomaly posuv
Hodnota prvniho zpomalovaciho bodu, rychly posuv pfechazi na pomaly.

Kriechgang Dojezdovy posuv
Hodnota druhého zpomalovaciho bodu, pomaly posuv prechazi na dojezdovy posuv.

Korrekturstopp Kompenzace prejezdu - Predstop

Priklad : Cilova hodnota je trvale prekracovana o 0,2mm. Predstop = 0,2.
Prikaz k zastaveni tak bude uskute¢nén o 0,2mm pfed cilovou polohou.

Nastaveni Predstop = 0 umoznuje odecteni skutecné hodnoty prejezdu. Aby bylo polohovani presné,
musi byt kompenzace co nejmensi (0,0 - 0,2mm) a mechanicky odpor staly. Rychlost dojezdového
posuvu musi byt nastavena tak, aby odpovidala malé hodnoté kompenzace prejezdu.

Dvourychlostni polohovani
Upozornéni: Hodnota 1. a 2. zpomalovaciho bodu musi byt stejna.

Rychloposuv Cilova poloha

Zpomaleny posuv

' O

kompenzace pfejezdu R3
1. zpomalovaci bod R1

1 A
~ 7 -

Trirychlostni polohovani
Upozornéni: Hodnota 1. zpomalovaciho bodu musi byt vétsi nez hodnota 2. bodu.

Rychloposuv Cilova poloha

Zpomaleny posuv

Dojezdovy posuv

]

. . kompenzace piejezdu  R3
' < > 2. zpomalovaci bod R2
< > 1. zpomalovaci bod R1

Schleichgang R / Kriechgang R / Korrekturstopp R
Hodnoty zpomalovacich bodl platné pro obraceny smér polohovani.

Toleranzfenster Tolerancni okno
Vystup ,Toleranzzone" je aktivni, je-li odchylka aktudlni polohy od cilové mensi nebo rovna
hodnoté tohoto parametru.

Manipulation Manipulacni okno

Pomoci této funkce je mozné ztotoznit cilovou a aktualni polohu pfi dokoneném polohovani.
Funkce je aktivni v rozmezi cilové hodnoty + Manipulacni okno. Skute¢na aktualni hodnota je
uloZzena v paméti pristroje, pfi polohovani tedy nedochazi k chybam.

Pfiklad: Manipulac¢ni okno = 0,2 (tolerance + 0,2mm)

bez manipula¢niho okna s manipula¢nim oknem

[ : 9 9.8] hodnota po polohovani [ E’ 3 &8:

[ E’ 3 ::,'_0] zadana cilova poloha [ - 3 L-:_L-:

Upozornéni: PFi uvedeni pFistroje do provozu by méla byt hodnota tohoto parametru nulova.



Spindelausgleich Délka smycky jednostranného najezdu

K vyrovnani vile musi byt cilovéd hodnota najizdéna vzdy ve stejném sméru. V jednom sméru tak
fizeni prejizdi cilovou polohu o tuto hodnotu a po uplynuti doby ,Vrchol smycky" se na ni zacne
vracet. V opacném sméru fizeni polohuje primo.

Zwangsschleifenfenster Nucena smycka
Je-li po ukonceném absolutnim polohovani odchylka skutec¢né polohy od cilové mensi nez tato
hodnota, je stisknutim tlacitka vyvolana nucena polohovaci smycka.

Referenzwert Referencni hodnota
UloZena hodnota reference. Zplsoby zapisu reference jsou popsany v obecnych parametrech.

Abfahrtlange Délka odjezdu
Hodnota odjezdu. Odjezdové funkce jsou popsany v obecnych parametrech.

Softwareendlage Minimum / Maximum Minimalni / maximalni hodnota polohy

PFi automatickém polohovani kontroluje fizeni polohy zadanou cilovou hodnotu. Pokud je tato
poloha mimo pracovni rozsah uréeny témito meznimi hodnotami, neni polohovani uskute¢néno a
je zobrazeno chybové hlaseni.

V manualnim rezimu fizeni polohy automaticky zpomali pred krajni polohou, tak aby nedoSlo
k prejeti této polohy. Po dosazeni krajni polohy je pohyb ukoncen a neni jiz timto smérem mozny.
Chybové hlaseni neni zobrazeno.

Faktor Opravny faktor
Timto faktorem v rozmezi 0,000001 = 9,999999 jsou nasobeny prichozi impulsy od snimace.

VersatzmaB Pridavna konstanta
PFi aktivaci vstupu ,VersatzmalB" je tato hodnota pripoctena k hodnoté aktualni polohy.
Zména tohoto parametru neni podminéna zadanim bezpecnostniho kédu.

Sadgeblattstdrke Tloustka pilového listu

Korekce tloutky pilového listu (profezu) v prirlistkovém polohovani. Délka pojezdu je prodlouZena
o tuto hodnotu.

Zména tohoto parametru neni podminéna zadanim bezpecnostniho kédu.

Fixposition Fixni poloha
Pfi aktivaci vstupu ,Fixposition" odjizdi fizeni na tuto polohu. Po dosazeni polohy je funkce ukoncena.
Tato funkce ma samostatné nastavitelnou rychlost a zrychleni v analogovych parametrech.

3.1.2. ,Zeiten" Casové parametry
Casové parametry jsou nastavitelné v rozmezi 0,0 - 99.9 sec.

Strecken

Délkové parametry

Zeiten

Casové parametry

Allgem. Parameter

Obecné parametry
Poloha dosazena 1,0
Vrchol smycky 1,0
Zmeéna rychlosti 1,0
Hlidani snimace 0,0
Rizeni polohuje 1,0
Zpozdény start 0,0
Lageregelung 0,0
Doba odjezdu 0,0
Vrchol referencni smycky 1,0
Pocet kusil dosazen 0,0
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Position erreicht Poloha dosazena

Vystup ,Position erreicht" je aktivni pfi dosazeni cilové polohy + Manipula¢ni okno. Je-li zadana
hodnota v rozmezi 0,1 az 99,9 s, je pfi dosazeni polohy aktivovan vystup po tuto dobu. Je-li hodnota
parametru nulova, je vystupni signal staticky.

Spindelausgleich Vrchol smycky

Na vrcholu smycky jednostranného najezdu jsou vypnuty pojezdové signaly. Po uplynuti této
prodlevy zacina Fizeni zpét polohovat na cilovou hodnotu. Pfi nulové hodnoté nedojde k prodlevé
v polohovani.

Umschaltung Handbetrieb Zmeéna rychlosti
PFi stisknuti smérového tlacitka nebo joysticku jede Fizeni v manualnim rezimu nejprve pomalou
rychlosti, po uplynuti této doby dojde ke zvySeni rychlosti.

Uberwachung Hlidani snimade

Nedojde-li po uplynuti této doby od zahajeni polohovani ke zmé&né stavu vystupnich signali snimace
polohy, je polohovani preruseno a je zobrazeno chybové hlaseni.

Je-li hodnota parametru nulova, je hlidani snimace deaktivovano.

Abfallverzégerung Reglerfreigabe Rizeni polohuje

Po spusténi polohovani je aktivovan vystup ,Reglerfreigabe". Po dosazeni cilové polohy a po uply-
nuti této doby je vystupni signal ukoncen. Je-li hodnota nulova, dojde k ukonceni signalu az po
zméné zplsobu polohovani nebo po stisknuti tla¢itka ,STOP".

Startverzogerung Zpozdény start
Polohovani je zahajeno s ¢asovou prodlevou za pfikazem ,Start".

Abfahrt Doba odjezdu

Na vrcholu odjezdové smycky jsou vypnuty pojezdové signaly. Po uplynuti této prodlevy zacina
Fizeni polohovat zpét na plvodni cilovou hodnotu. PFi nulové hodnoté nedojde k prodlevé v polo-
hovani.

Tato hodnota miZe byt poptipadé vyuZita jako odjezd po tuto dobu.

Umkehr Referenzfahrt Vrchol referencni smycky
Na vrcholu referen¢ni smycky jsou vypnuty pojezdové signaly. Po uplynuti této prodlevy zacina
fizeni zpét polohovat na cilovou hodnotu. Pfi nulové hodnoté nedojde k prodlevé v polohovani.

Stiickzahl erreicht Pocet kusti dosazen

Pfi dosazeni predvoleného polet kusl dojde k aktivaci vystupu ,Stiickzahl erreicht® na dobu
nastavenou v tomto parametru. Je-li hodnota nulova, pak je vystupni signal staticky a je aktivni
az do dalsiho pfikazu ,Start".



3.1.3. ,Allgem. Parameter®" Obecné parametry

Strecken

Délkové parametry
Zeiten

Casové parametry

Allgem. Parameter
Obecné parametry
Charakter pohonu Encoder - Digital
Smeér polohovani normal
Polohovaci signaly Modus 2
Zapis reference Modus 1
Typ smycky ohne
Min./Max. poloha beide aktiv
Koncové body beide aktiv
Odjezd Modus 1
Kompenzace chyby aus
Citac¢ kusti auto subtrahierend
Pfirtstkové polohovani ein
Desetinna tecka 1/10
Symbol polohovani links - rechts
Symbol odméfovaci miry mm
Achsentyp Charakter pohonu
Zadani typu snimace (IN) a zplsobu regulace pohonu (OUT).
Encoder - Digital Inkrementalni snimac - Stupriovité fizeni pohonu
Encoder - PID+Digital Inkrementalni snimac - PID fizeni pohonu
Analog - Digital Analogovy snimac - Stupnovité fizeni pohonu
Encoder - Analog+Digital Inkrementalni snimac - Analogové fizeni pohonu
Analog - Analog+Digital Analogovy snimac - Analogové fizeni pohonu
Tasten Handmodus Smér polohovani

Zména sméru polohovani prifazeného k tla¢itkdm v manudinim reZimu. Toto nastaveni nema vliv
na vstupy Joysticku.

aus Polohovaci tlacitka jsou vypnuta. Manualni ovladani je mozné pres externi vstupy.
normal Vychozi pFifazeni tlacitek ke sméru polohovani.
invertiert Obraceny smér polohovani.

-10 -



Relaiskonfiguration

Polohovaci signaly
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Modus 1  Trirychlostni polohovani Modus 2 Dvourychlostni polohovani
Konektor ST5 PIN 3|4 |5 |6 Konektor ST5 PIN| 3 /4|5 | 6
Dojezdovy posuv X Dojezdovy posuv X | X
Zpomaleny posuv X | x Zpomaleny posuv
Rychloposuv X | X | X Rychloposuv X X
Zpétny zpomaleny posuv X X Zpétny zpomaleny posuv X X
Zpétny dojezdovy posuv X | x X Zpétny dojezdovy posuv
Zpétny rychloposuv X | X | x| x Zpétny rychloposuv X | X

Modus 3 Dvourychlostni polohovani Modus 4 Dvourychlostni polohovani
Konektor ST5 PIN 3|4 |5 |6 Konektor ST5 PIN| 3 /4|5 | 6
Dojezdovy posuv X | x Dojezdovy posuv X
Zpomaleny posuv Zpomaleny posuv
Rychloposuv X X Rychloposuv X
Zpétny zpomaleny posuv X | X X Zpétny zpomaleny posuv X
Zpétny dojezdovy posuv Zpétny dojezdovy posuv
Zpétny rychloposuv X X | x Zpétny rychloposuv X

Modus 5 T¥irychlostni polohovani Modus 6 TFirychlostni polohovani
Konektor ST5 PIN 3|14 |5 |6 Konektor ST5 PIN| 3 |4 |5 |6
Dojezdovy posuv X Dojezdovy posuv X | x
Zpomaleny posuv X | X Zpomaleny posuv X X
Rychloposuv X | x | X Rychloposuv X | X | X
Zpétny zpomaleny posuv X | x| x| x Zpétny zpomaleny posuv X X
Zpétny dojezdovy posuv X | X | x| x Zpétny dojezdovy posuv X | X
Zpétny rychloposuv X | x| x| x Zpétny rychloposuv X | x| x

Modus 7 Trirychlostni polohovani Modus 8 Trirychlostni polohovani
Konektor ST5 PIN 3/ 4|5]|6 Konektor ST5 PIN| 3 | 4|5 | 6
Dojezdovy posuv X Dojezdovy posuv
Zpomaleny posuv X | x Zpomaleny posuv
Rychloposuv X | X | X Rychloposuv
Zpétny zpomaleny posuv X Zpétny zpomaleny posuv
Zpétny dojezdovy posuv X X Zpétny dojezdovy posuv
Zpétny rychloposuv X | x| x Zpétny rychloposuv

Modus Referenz

Modus 1
Modus 2
Modus 3
Modus 4
Modus 5
Modus 6
Modus 7
Modus 8

Zapis reference
ZpUsoby zapisu reference (zapis hodnoty do okénka aktualni polohy).
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Stisknutim tlacitka @ (2 sec.), zapis hodnoty ulozené v parametru.
Aktivaci externiho vstupu, zapis hodnoty ulozené v parametru.
Stisknutim tlacitka \E| (2 sec.), zapis hodnoty z okénka cilové polohy.
Aktivaci externiho vstupu, zapis hodnoty z okénka cilové polohy.
Stisknutim tlacitka \E| (2 sec.), referencni jizda na koncovy spina¢ max.
Aktivaci externiho vstupu, referencni jizda na koncovy spina¢ max.
Stisknutim tlacitka \E| (2 sec.), referencni jizda na koncovy spina¢ min.
Aktivaci externiho vstupu, referencni jizda na koncovy spinac¢ min.



Referencni jizda

PFi referencni jizdé odjizdi Fizeni na koncovy spina¢ min nebo max. Po najeti na koncovy spinac
je polohovani zastaveno. Po prodlevé ,Vrchol referencni smycky" fizeni reverzuje a po sjeti
z koncového spinace je odblokovan vstup pro nulovy impuls. Prvni nulovy impuls zastavuje
pohyb souradnice a zaroven dojde k zapisu hodnoty parametru ,Referencni hodnota" do okénka
aktualni polohy.

Po dobu referencni jizdy je aktivni vystup ,Referenzfahrt X*".

Spindelausgleich Modus Typ smycky

Volba typu smy¢ky jednostranného najezdu. K vyrovnani vile musi byt cilovd hodnota najizd&na
vzdy ve stejném smeéru. V jednom sméru Fizeni prejizdi cilovou polohu o hodnotu ,,Délka smycky"
a po uplynuti doby ,Vrchol smycky" se na ni zaCne vracet. V opacném sméru Fizeni polohuje pfimo.

ohne bez smycky

mit Spindel- negativni smycka (pfi polohovani ve sméru -)

mit Spindel+ pozitivni smycka (pfi polohovani ve sméru +)
Zwangschleife- negativni vynucena smycka (pri polohovani ve sméru -)

Zwangschleife+  pozitivni vynucena smycka (pfi polohovani ve sméru +)

Software Endlagen Minimalni / Maximalni poloha

Pfi automatickém polohovani kontroluje fizeni polohy zadanou cilovou hodnotu i s ohledem na
nastaveni smycky jednostranného najezdu. Pokud je tato poloha mimo pracovni rozsah, ureny
témito meznimi hodnotami, neni polohovani uskute¢néno a je zobrazeno chybové hlaseni.

V manualnim rezimu fizeni polohy automaticky zpomali pfed krajni polohou, tak aby nedoslo
k prejeti této polohy. Po dosazeni krajni polohy je pohyb prerusen a neni jiz timto smérem mozny.

beide aktiv hlidani obou krajnich poloh

negativ deaktiviert bez hlidani minimalni polohy
positiv deaktiviert  bez hlidani maximalni polohy
beide deaktiviert krajni polohy nejsou hlidany

Hardware Endlagen Koncové spinace
Hlidani vstupl ,,Endschalter X-min“ a ,Endschalter X-max" koncovych spinac¢i b&hem polohovani.
PFi najeti na koncovy snimac je preruseno polohovani a je zobrazeno chybové hlaseni.

beide aktiv hlidani obou koncovych spinact
negativ deaktiviert bez hlidani koncového spinace min
positiv deaktiviert  bez hlidani koncového spinace max
beide deaktiviert koncové spinace nejsou hlidany

Modus Abfahrt Funkce odjezd
Rizeni polohy disponuje nékolika odjezdovymi funkcemi, které se aktivuji vstupem , Abfahrt X".

Modus 1 Odjezd o ,,Délka odjezdu™ s navratem do vychozi polohy

Rizeni odjizdi o hodnotu ,Délka odjezdu® v kladném sméru. V této poloze zlistava fizeni az do doby,
kdy je zrusena aktivace vstupu Odjezd. Poté fizeni polohuje na vychozi polohu (pred aktivaci
funkce Odjezd), odjezd je timto ukoncen.

Modus 2 Odjezd na polohu ,,Délka odjezdu" s navratem do vychozi polohy

Rizeni odjizdi na polohu ,Délka odjezdu®. V této poloze zlistava fizeni az do doby, kdy je zrusena
aktivace vstupu Odjezd. Poté Fizeni polohuje na vychozi polohu (pfed aktivaci funkce Odjezd),
odjezd je timto ukoncen.

Modus 3 Odjezd v kladném sméru po dobu ,, Doba odjezdu" s navratem

Rizeni odjizdi v kladném sméru po dobu ,Doba odjezdu®. V této poloze z{stava fizeni az do doby,
kdy je zruSena aktivace vstupu Odjezd. Pak fizeni polohuje na plvodni hodnotu (pfed aktivaci
funkce Odjezd), odjezd je timto ukoncen.

Modus 4 Odjezd o ,Délka odjezdu™ bez navratu
Jako Modus 1, ale bez navratu do plvodni polohy.

Modus 5 Odjezd na polohu ,,Délka odjezdu" bez navratu
Jako Modus 2, ale bez navratu do plvodni polohy.

Modus 6 Odjezd v kladném sméru po dobu ,,Doba odjezdu" bez navratu
Jako Modus 3, ale bez navratu do plvodni polohy.

-12 -



ELGO1

ELECTRIC

Modus 7 Odjezd v zaporném smeéru o ,,Délka odjezdu" s navratem
Jako Modus 1, ale v zdporném smeéru.

Modus 8 Odjezd v zaporném sméru po dobu ,,Doba odjezdu™ s navratem
Jako Modus 3, ale v zaporném smeéru.

Modus 9 Odjezd v zaporném sméru o ,,Délka odjezdu" bez navratu
Jako Modus 1, ale v zdporném sméru a bez navratu.

Modus 10 Odjezd v zaporném sméru po dobu ,,Doba odjezdu™ bez navratu
Jako Modus 3, ale v zdporném sméru a bez navratu.

Fehlerkompensation Kompenzace chyby v pfiristkovém rezimu
Rizeni pfi prirGstkovém polohovani koriguje predchozi chybu polohovani, nedochdzi tak ke s¢itani
chyb polohovani.

aus polohovani bez kompenzace
ein  polohovani s kompenzaci

Stiickzihler Cita¢ impulst

Volba ¢&itade cykld s moznosti zobrazeni na displeji b&hem automatického polohovani.
ohne bez citace
auto subtrahierend automatické odecitani
auto sub. + stopp automatické odecitani, ukonceni pfi 0
auto addierend automatické pricitani
auto sub./add. automatické odecitani a pricitani
subtrahierend odecitani externim signalem
subtrahierend + stopp odecitani externim signalem, ukonceni pfi 0
addierend pricitani externim signalem
sub./add. odecitani a pfricitani externim signdlem

PFicitani
Hodnota citace se zvySuje o 1 az do nastavené hodnoty, kdy dojde k aktivaci vystupniho signalu
»Stlickzahl erreicht". Pocatecni hodnota je 0.

Odecitani

Hodnota cCitaCe se snizuje o 1 az do nuly, kdy dojde k aktivaci vystupniho signalu ,Stlickzahl
erreicht". Poate¢ni hodnota je rovna predvolenému poctu kusd.

Pri¢itani / odeditani

Je-li zaddna hodnota poétu kust, pak se indikovana hodnota snizuje o 1. Po dosazeni nulové
hodnoty se hodnota zvySuje o 1.

Je-li zadana nulova hodnota poctu kusd, pak se indikovana hodnota zvy3uje o 1.

Automatické citani

v s v ’ s e . . s v v o v s .
Po kazdém ukonceni polohovani se indikovana hodnota citaCe kusu zméeni automaticky o 1.
Citani externim signalem
Po kazdém ukonceni polohovani a nasledné aktivaci vstupu citace se indikovana hodnota citace
kus zméni o 1.

Inkrementalpositionierung PrirGistkové polohovani
Volba typu polohovani v automatickém rezimu. Polohovani mUzZe byt absolutn{ == pir(stkové
ve sméru minus ¢mm nebo plus mpmm

ein vybér typu polohovani tlacitky
extern vybér polohovani ext. vstupem ,Inkrementalpositionierung Negativ / Positiv"
aus pouze absolutni polohovani

Dezimalpunkt Desetinna tecka

Udava polohu desetinné tecky u vSech délkovych hodnot a urcuje rozliSeni odmérovani.
ohne bez desetinné tecky
1/10 0.0

1/100 0.00
1/1000 0.000
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Displayoption Handleiste Symbol polohovani
Volba symboll polohovacich tla&itek @ a v manualnim rezimu.

links-rechts [ I[=Il____T11 doleva - doprava

ab - auf (1 A1 ] dolu - nahoru

vor - zuriick L= [==1] dopFedu - dozadu
Displayoption Einheit Symbol odmérovaci jednotky
Pouze symbol, nema vliv na rozliSeni odmérovani.

mm milimetry

inch palce

Grad ahlové stupné
3.2. ,Systém" Systémové parametry
3.2.1. ,Einstellungen" Nastaveni pristroje

Einstellungen

Nastaveni pristroje
Systém-Zeiten

Systémové casovace

I/0 Konfiguration
Konfigurace vstupt a vystupd
Werksparameter

Obnoveni nastaveni

Jazyk English
Aktivni osa X-Achse + Y-Achse
Programovy citac auto subtrahierend
Pridavny citac ohne
Pocet blokii programu 50
PFepinani programu Stiickzahl erreicht
Pomocné funkce aus
Rezim polohovani Single+Hand+Programm
Poradi os X-Achse, Y-Achse
Zabezpeceni parametri aus

Sprache Jazyk

Volba jazyku pfistroje (menu, parametry, chybova hlaseni).
Deutsch / English / Francais / Castellano / Italiano

Achse(n) aktiv Aktivni osa
Volba aktivnich os.
X-Achse + Y-Achse obé osy jsou aktivni
X-Achse aktivni je pouze osa X
Stiickzdhler Programm Programovy citac
Volba ¢&itace cykll b&hem programového polohovani.
ohne bez Citace
autosubtrahierend automatické odecitani
subtrahierend odecitani externim signalem
Zusatzzahler Piidavny citac

Volba pfidavného citace.
Ohne / Programm / Auto-Programm
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Anzahl der Programme Pocet blokti programu
K dispozici je 1000 krok{ programu, které mohou byt rozdéleny do nasledujicich blokd.
1 = 1000 krokd 10 = 100 krokd 40 = 25 krok{
2 = 500 krokd 20 = 50 krokd 50 = 20 krokd
5 = 200 krokd 25 = 40 krokd
Satzfortschaltung Prepinani programu
V programovém rezimu lze zvolit automaticky prechod k dalsimu kroku programu.
ohne bez automatického prechodu k nasledujicimu kroku
Stiickzahl erreicht po dosazeni ptedvoleného poétu kusl u aktudlniho kroku je
automaticky nastaven nasledujici krok programu
Stiickzahl, Satz 1 po dosazeni ptedvoleného pocétu kusl a po ukon&eni programu

je automaticky nastaven krok ¢. 1

Hilfsfunktionen Pomocné funkce
CtyFi pomocné vystupy ,Hilfsfunktion 1-4", jejichZz stav (sepnuto / rozepnuto) Ize ovladat pfimo
z plochy panelu.

aus bez pomocnych funkci

ein automatické funkce jsou aktivni a jsou zobrazeny na plose

Betriebsart(en) Rezimy polohovani
Volba dostupnych reZzim{ polohovani.
Single Automaticky rezim
Single + Hand Automaticky a manualni rezim
Single + Programm Automaticky a programovy rezim
Single + Hand + Programm  Automaticky, manudlni a programovy rezim

PIN vor Parameter Zabezpeceni parametri
Zabezpeceni pFistupu a zmény parametru.
aus parametry jsou pfistupné bez zadani kédu, ménit je Ize po zadani kodu ,250565"
ein parametry jsou pfistupné po zadani kédu ,2505", zména parametrd je mozna
po zadani bezpecnostniho kédu ,250565"

Achsfolge Poradi os
Pofadi, ve kterém se spusti polohovani na jednotlivych osach pfi stisknuti tlacitka

X-Achse + Y-Achse polohovéni probihd na obou osach soucasné
X-Achse, Y-Achse nejprve se spusti polohovani na ose X, potom na ose Y
Y-Achse, X-Achse nejprve se spusti polohovani na ose Y, potom na ose X

3.2.2. ,Systém-Zeiten" Systémové casovace

Einstellungen

Nastaveni pfristroje
Systém-Zeiten

Systémové casovace

I/0 Konfiguration
Konfigurace vstup{ a vystup
Werksparameter

Obnoveni nastaveni

Prepinani krokli programu 0,0

Mechanické blokovani 0,0

Editacni rezim 2,0

Cita¢ impulsti Program 0,0

—Pomocné funkce 0,0
Satzfortschaltung PFepinani krokl programu

Prodleva, s kterou fizeni v programovém rezimu zahadji dalsi polohovani po ukonceni predchoziho
kroku (PFidavny cita¢ = Auto-Programm).
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Klemmung Mechanické blokovani

Prodleva, s kterou je spusténo polohovani za sepnutim vystupu ,Klemmung". PFi ukonceni
polohovani je tento vystup rozepnut taktéZ s touto prodlevou. Tento vystup muZe byt naptiklad
pouzit pro vybaveni elektromagnetické brzdy pohonu.

Editmodus verlassen Editacni rezim
Prodleva, s kterou je automaticky ukonceno zadani cilové polohy od posledniho stisku klavesy.
Zmeéna parametru je mozna bez zadani bezpecnostniho kédu.

Stiickzidhler Prog Cita¢ impulsti Program

P¥i dosazeni predvoleného poctu kusl v programovém reZimu dojde k aktivaci vystupu ,Stiickzahl
erreicht® na dobu nastavenou v tomto parametru. Je-li hodnota nulova, pak je vystupni signal
staticky.

Hilfsfunktion Pomocné funkce
Doba, po kterou jsou sepnuty vystupy ,Hilfsfunktion 1-4" v programovém rezimu, a po které
dojde k automatickému prechodu k dalsimu kroku programu.

3.2.3. ,I/0-Konfiguration® Konfigurace vstup( a vystupt

Einstellungen

Nastaveni pristroje
Systém-Zeiten

Systémové casovace

I/0 Konfiguration
Konfigurace vstup{ a vystup
Werksparameter

Obnoveni nastaveni

Eingangsfunktion Funkce vstupt
Eingangslogik Uroven vstupt
Ausgangsfunktion Funkce vystupti
Ausgangslogik Uroven vystupt
Eingangsfunktion Funkce vstupt
Endschalter X-min Koncovy spina¢ min osy X
Endschalter X-max Koncovy spina¢ max osy X
- pfipojeni koncovych spinalt osy X
Endschalter Y-min Koncovy spina¢ min osy Y
Endschalter Y-max Koncovy spina¢ max osy Y
- pfipojeni koncovych spinaéd osy Y
Abfahrt X-Achse Odjezd osy X
- aktivovanim vstupu je vyvolana funkce ,0Odjezd", dle nastaveni obecného parametru ,Odjezd"
Abfahrt Y-Achse Odjezd osy Y

- aktivovanim vstupu je vyvolana funkce ,0djezd", dle nastaveni obecného parametru ,0Odjezd"

Referenz X-Achse Reference osy X
- aktivovanim vstupu dojde k zapisu reference nebo ke spusténi referencni jizdy

Referenz Y-Achse Reference osy Y
- aktivovanim vstupu dojde k zapisu reference nebo ke spusténi referencni jizdy

Externe Freigabe Blokovani polohovani
- vstup je béhem polohovani hlidan, dojde-li k preruseni obvodu (high aktivni), je polohovani
preruseno / zablokovano a je zobrazeno chybové hlaseni

Externer Start Externi start
- externi spusténi polohovani na obou osdach
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Externer Stopp Externi stop
- externi ukonceni / preruseni polohovani
Stiickzahler X Cita¢ kus@ - vzestupné / sestupné ¢iténi
- s kazdym impulsem na vstupu je aktudlni po&et kus( zvy3en nebo snizen o 1
Versatzmass X Pridavna konstanta osy X
- je-li vstup aktivni, je hodnota pfidavné konstanty pripo¢tena k aktualni poloze
Versatzmass Y Prfidavna konstanta osy Y
- je-li vstup aktivni, je hodnota pridavné konstanty pfipocCtena k aktualni poloze
Taste Handmodus X- Externi polohovaci tlalitko - osy X
Taste Handmodus X+ Externi polohovaci tlalitko + osy X
- pripojeni polohovacich tladitek / joysticku, vstupy jsou funkcéni pouze v manualnim rezimu
Taste Handmodus Y- Externi polohovaci tlacitko - osy Y
Taste Handmodus Y+ Externi polohovaci tlalitko + osy Y
- pfipojeni polohovacich tlacitek / joysticku, vstupy jsou funkéni pouze v manudalnim rezimu
Inkrementalpos. X+ PrirGstkové polohovani plus
Inkrementalpos. X- PFirlstkové polohovani minus
- volba typu polohovani v automatickém rezimu
Inkrementalpos. Y+ PFirlstkové polohovani plus
Inkrementalpos. Y- PFirlstkové polohovani minus
- volba typu polohovani v automatickém rezimu
Start Achse X Externi start osy X
- externi spusténi polohovani pouze na ose X
Start Achse Y Externi start osy Y
- externi spusténi polohovani pouze na ose Y
Ausgangsfunktion Funkce vystupi
Fahrtsignal 1 - 4 X-Achse Polohovaci vystupy 1-4 osy X

- vystupy na motorové stykace nebo frekvencéni ménic

Fahrtsignal 1 - 4 Y-Achse Polohovaci vystupy 1-4 osy Y
- vystupy na motorové stykace nebo frekvenéni ménic

Reglerfreigabe X-Achse Rizeni polohuje - osa X
- vystup je aktivni béhem polohovani osy X

Reglerfreigabe Y-Achse Rizeni polohuje - osa Y
- vystup je aktivni béhem polohovani osy Y

Position X/Y erreicht Poloha dosazena - osa X/Y

- vystup je aktivni pfi dosazeni cilové polohy + Manipula¢ni okno. Je-li zadana hodnota v rozmezi 0,1
az 99,9 s, je pri dosazeni polohy aktivovan vystup po tuto dobu. Je-li hodnota parametru nulova, je
vystupni signal staticky.

Toleranzzone X/Y-Achse Tolerancni okno - osa X/Y
- vystup je aktivni, je-li odchylka aktudlni polohy od cilové mensi nebo rovna hodnoté parametru
Tolerancni okno , Toleranzzone".

Referenzfahrt X/Y-Achse Referencni jizda - osa X/Y
- vystup je aktivni béhem probihajici referencni jizdy

Alle Achsen in Position Obé osy na poloze
- vystup je aktivni, je-li odchylka aktualni polohy od cilové u obou os mensi nebo rovna hodnoté
parametru Toleran¢ni okno ,Toleranzzone".

Stlickzahlerreicht Pocet kus dosazen

- vystup je aktivni pfi dosaZeni ptedvoleného polet kusl po dobu nastavenou v parametru ,Stiickzahl
erreicht". Je-li hodnota nulova, pak je vystupni signdl staticky a je aktivni az do dalsiho pfikazu
,Start™.
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Programm - Ende Konec programu
- aktivni po skonceni programu

Klemmung Mechanické odblokovani
- vystup je s predstihem sepnut pfed zahajenim polohovani a rozepnut s prodlevou po ukonceni
polohovéni. M(ze byt napfiklad pouZit pro vybaveni elektromagnetické brzdy pohonu.

3.2.4. ,Werksparameter" Obnoveni vychoziho nastaveni

UmoZfiuje obnoveni vychoziho nastaveni parametrl. Stisknéte tla&itko ke spusténi obnovy
parametrd nebo stisknéte tlaitko [] pro ukonéeni dialogu.

3.3. ~Passwort" Bezpecnostni kod
Jen pro servisni UcCely a uvedeni pfistroje do provozu !!!

Zména parametr( je moZna pouze po zadani bezpe¢nostniho kddu ,250565". Po ukon&eni zmén
o . Ve v ’ Ja v ’

parametru je nutné bezpecnostni kdéd vynulovat nebo fizeni vypnout a znovu zapnout, tak aby

nadale nebylo mozné ménit parametry.

3.4. ~Diagnose™ Diagnostika pFistroje
Umoznuje otestovat vstupy, vystupy a jednotliva tlacitka klavesnice.

Achsen-Parameter
Parametry osy X
System

Systémové parametry
Passwort
Bezpecnostni kod
Diagnose
Diagnostika pfistroje

Eingdnge Test vstupli
Ausgdnge Test vystupi
Tastatur Test klavesnice
Version Verze pfistroje

Test vstupi
Graficky je zobrazen stav jednotlivych vstup( Fizeni. Stisknutim tla¢itka Es¢ opustite test vstupQ.

Test vystupi
PouZijte kurzorova tladitka k vybéru pfislusného vystupu. Tladitkem <« zménite stav vystupu.
Stisknutim tlac¢itka Es¢ ukonéite test vystupd.

Klavesnice
Stiskem jednotlivych tladitek otestujte kldvesnici. Dlouhym stisknutim tlacitka ES€¢ opustite test.

Verze pfistroje
Informace o verzi pfistroje.
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4. Chybova hlaseni
Po zobrazeni chybového hlaseni nejprve odstrante jeho pri¢inu a teprve poté stisknéte tlacitko
- OK. Chybové hlaseni je odstranéno.

"Fehler 01: Hardwareendschalter Minimum Achse X ist aktiv!".
Aktivni koncovy spina¢ min osy X.

"Fehler 02: Hardwareendschalter Minimum Achse Y ist aktiv!".
Aktivni koncovy spina¢ min osy Y.

"Fehler 04: Hardwareendschalter Maximum Achse X ist aktiv!".
Aktivni koncovy spina¢ max osy X.

"Fehler 05: Hardwareendschalter Maximum Achse Y ist aktiv!".
Aktivni koncovy spina¢ max osy Y.

"Fehler 07: Minimale Softwareendlage Achse X wurde unterschritten!"
Zadana cilova poloha stolu je mimo pracovni rozsah osy X.

"Fehler 08: Minimale Softwareendlage Achse Y wurde unterschritten!"
Zadana cilova poloha stolu je mimo pracovni rozsah osy Y.

"Fehler 10: Maximale Softwareendlage Achse X wurde unterschritten!”
Zadana cilova poloha stolu je mimo pracovni rozsah osy X.

"Fehler 11: Maximale Softwareendlage Achse Y wurde unterschritten!"
Zadana cilova poloha stolu je mimo pracovni rozsah osy Y.

"Fehler 13: kein Messsystem Achse X!I"
Porucha v obvodu snimace polohy nebo se zafizeni nepohybuje.

"Fehler 14: kein Messsystem Achse Y!"
Porucha v obvodu snimace polohy nebo se zafizeni nepohybuje.

"Fehler 16: Externer Stopp ist aktiv!"
Externi povel STOP.

"Fehler 17: Spannungseinbruch. Steuerung erneut einschalten und Achspositionen
uiiberpriifen!”
Napajeci napéti je nizsi nez 18V. Polohovani je zablokovano, vystupy nejsou aktivni.

"Fehler 18: Zugriff verweigert"
PFistup odmitnut. Spatné zadané heslo nebo omezeny pfistup.

"Fehler 25: keine Freigabe!"
Pferuseny bezpecnostni okruh.
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5. Zapojeni konektori
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PIN Snimac polohy PIN Snimac polohy
1 0V (GND) 1 0V (GND)
2 +24VDC nebo +5VDC (out) 2 +24VDC nebo +5VDC (out)
3 A 3 A
ST1 4 B ST2 4 B
5 stinéni snimace 5 stinéni snimace
6 /A 6 /A
7 /B 7 /B
8 Z 8 Z
9 /Z 9 /Z
PIN Digitalni vstupy PNP PIN Digitalni vstupy PNP
1 0V (GND) 1 0V (GND)
2 +24VDC (out) 2 +24VDC (out)
3 Start 3 Start
4 Stop 4 Stop
ST3 5 Beference ST4 5 F}eference
6 Cita¢ kust 6 Cita¢ kusl
7 Odjezd 7 Odjezd
8 Koncovy spina¢ min 8 Koncovy spina¢ min
9 Koncovy spinaé max 9 Koncovy spina¢ max
10 Pridavna konstanta 10 Pfidavna konstanta
PIN Digitalni vystupy PNP PIN Digitalni vystupy PNP
1 0V (GND) 1 0V (GND)
2 +24VDC (out) 2 +24VDC (out)
3 Polohovaci vystup 1 3 Pomocna funkce 1
4 Polohovaci vystup 2 4 Pomocna funkce 2
ST5 5 Polohovaci vystup 3 ST6 5 Pomocna funkce 3
6 Polohovaci vystup 4 6 Pomocna funkce 4
7 Poloha dosazena 7 Referendni jizda
8 Pocet kusl dosaZen 8 NC
9 Rizeni polohuje 9 NC
10 Toleran¢ni okno 10 NC
PIN Napajeni PIN SW update
1 0V (GND) 1 0V (GND)
o= 2 +24VDC (in) S 2 RS232 RX
3 PE (uzemnéni) 3 RS232 TX
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6. Zastavba pristroje

Misto zastavby:

PFistroj nesmi byt instalovan v blizkosti rusivych zdrojd, silného induktivniho a kapacitniho ruseni
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nebo v mistech velkého elektrostatického naboje.

Ulozeni pFivodi:

Véechna nizkonapétova vedeni vést oddélené& od vykonovych ptivodd stroje.

Stinéni:

Véechna externi vedeni signdld musi byt stinéna. Stin&ni musi byt nizkoohmicky propojena se
spolec¢nou ochranou zemi (jednostranné u Fizeni polohy).

Upozornéni :

1. Vztazny potencial (0V) nesmi byt spojen s ochrannou zemi.
2. Stinéni nesmi byt oboustranné pfipojena na kostru stroje.
3. PFistroje chranit proti pFehiati od externich zdrojl tepla.

4. Chranit proti pfepétovym 3$pic¢kam.

Odruseni stroje:

Pokud se i pres dodrzeni vySe uvedenych zdsad vyskytne ruseni, postupujte nasledovné:

1. Opatfit RC-¢leny civky stykacl na stfidavé napéti (napt. 0,1uF/100Q)

2. Opatfit zhaSecimi diodami stejnosmérné induktivni zatéze.

3. Opatrit RC-¢leny jednotlivé faze motoru (ve svorkovnici) i jeho brzdu, pokud je ji vybaven.
4. PFed tizeni zapojit odrusovaci filtr do sitovych privodd.

7. Technicka data
Napajeni

Proudovy odbér
Napajeci napéti snimace
Vstupy

Vystupy

Zalohovani

Displej

Hardware
Systémova presnost
Citaci frekvence
Pouzdro

Rozméry

Vyiez

Hloubka zastavby
Rozsah provoznich teplot
Stupen kryti
Vihkost vzduchu

: stabilizované napéti 24 VDC (+10/-20%)

: max. 150mA pfi 24V v nezatizeném stavu

: 24VDC / max. 130mA

: PNP otevieny kolektor, min. délka impulsu 300 ms

max. 10 mA / vstup

: tranzistorové, PNP otevieny emitor

zkratuvzdorné, s nulovymi diodami
zatizitelnost vystupu max. 150 mA, celkovy proud max. 500mA

: EEProm, Zivotnost 10° vypinacich cykld nebo 10 let
: LCD displej, 120 x 80 bodQ, bilé pfisvétleni

: 32 bitovy mikroprocesor s 1MB Flash EProm a 56kB RAM
: +1 inkrement

: 100 kHz

: kovové

:vx&xh =140 x 140 x 40 (bez konektor{)

1129 x 129

: 40mm bez konektor(Q, s konektory 75mm

: 0°C = +45°C

: IP54 (Celni panel)

: max. 80%, nekondenzujici
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8. Standardni nastaveni
8.1. Parametry osy X

Achs- Parametr Rozsah nastaveni Vy'/chozi, Skutec“:né,
Parameter nastaveni nastaveni
Strecken Schleichgang 0,0 - 9999,9 * 15,0
Strecken Kriechgang 0,0 - 9999,9 * 15,0
Strecken Korrekturstop 0,0 - 9999,9 * 0,0
Strecken Schleichgang rickwarts 0,0 - 9999,9 * 15,0
Strecken Kriechgang rickwarts 0,0 - 9999,9 * 15,0
Strecken Korrekturstop riickwarts 00, - 9999,9 * 0,0
Strecken Toleranzfenster 0,0 - 9999,9 * 0,0
Strecken Manipulation 0,0 - 9999,9 * 0,0
Strecken Spindelausgleich 0,0 - 9999,9 * 5,0
Strecken Zwangsschleifenfenster 0,0 - 9999,9 * 1,0
Strecken Referenzwert -9999,9 - 9999,9 * 0,0
Strecken Abfahrtslange 0,0 - 9999,9 * 5,0
Strecken Endlagenbegrenzung min. -99999,9 - 99999,9 * -2000,0
Strecken Endlagenbegrenzung max. -99999,9 - 99999,9 * 2000,0
Strecken Faktor ( Impulsmultiplikator ) 0,0 - 9,999999 1,000000
Strecken Versatzmal3 -9999,9 - 9999,9 * 0,0
Strecken Sdgeblattstarke 0,0 - 9999,9 * 0,0
Strecken Fixposition 0,0 - 9999,9 * 0,0

Zeiten Position erreicht 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Spindelausgleich 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Umschaltung Handbetrieb 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Uberwachung Messsystem 0,0 - 99,9 [s] 0,0

Zeiten Abfall-Verzégerung Reglerfreigabe | 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Startverzdégerung 0,0 - 99,9 [s] 0,0

Zeiten Stillstand bis Lageregelung 0,0 - 99,9 [s] 0,0

Zeiten Abfahrt 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Abfahrtverzdgerung 0,0 - 99,9 [s] 0,0

Zeiten Umkehr Referenzfahrt 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Stlickzahl erreicht 0,0 - 99,9 [s] 0,0

Analog Geschwindigkeit 0 - 9999 [U/min] 3000

Analog Beschleunigung 0 - 9999 [U/s?] 50

Analog P-Anteil 0 - 99999 5

Analog I-Anteil 0 - 99999 3

Analog D-Anteil 0 - 99999 1

Analog I-Limit 0 - 99999 10

Analog Geberimpulse 0 - 9999 360

Analog Stoppmodus 0,1,2 1

Analog Hand Schnell 0 - 9999 [U/min] 2000

Analog Hand Langsam 0 - 9999 [U/min] 1000

Analog v Referenzfahrt Teil 1 0 - 9999 [U/min] 500

Analog v Referenzfahrt Teil 2 0 - 9999 [U/min] 250
Allgemein Achsentyp CPU, PID CPU
Allgemein Tasten Handmodus normal, invertiert normal
Allgemein Relaiskonfiguration Modus 1,2,3,4,5,6,7,8 Modus 2
Allgemein Modus Referenz Modus 1,2,3,4,5,6,7,8 Modus 1
Allgemein Spindelausgleich ;C\,r;en’giglc';ﬁ;lfaeuigl_e'Ch +/- ohne

. beide aktiv /negativ deaktiviert . .
Allgemein Softwareendlagen positiv deak/tivigrt /beide deakti\iiert beide aktiv
Allgemein beide aktiv /negativ deaktiviert / . .

i Hardwareendlagen positiv deaktivigrt /beide deaktiviert beide aktiv
Allgemein Modus Abfahrtsfunktion Modus 1,2,3,4,5,6,7,8,9,10 Modus 1
Allgemein Fehlerkompensation aus/ein aus

. . . ohne/autosub /autosub + Sto
Allgemein Stlickzahler autoa/dd /sub //sub N Stopp/agg/ autosub
Allgemein Inkrementalpositionierung aus / ein ein
Allgemein Dezimalpunkt ohne, 1/10, 1/100, 1/1000 1/10
Allgemein Displayoption Handleiste links-rechts, ab-auf, vor-zurick links-rechts
Allgemein Displayoption Einheit mm/inch/Grad mm
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8.2. Parametry osy Y
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Achs- h ¢ , Vychozi Skutecné
Parameter Parametr Rozsah nastaveni nastaveni nastaveni
Strecken Schleichgang 0,0 - 9999,9 * 15,0
Strecken Kriechgang 0,0 - 9999,9 * 15,0
Strecken Korrekturstop 0,0 - 9999,9 * 0,0
Strecken Schleichgang rickwarts 0,0 - 9999,9 * 15,0
Strecken Kriechgang rickwarts 0,0 - 9999,9 * 15,0
Strecken Korrekturstop riickwarts 00, - 9999,9 * 0,0
Strecken Toleranzfenster 0,0 - 9999,9 * 0,0
Strecken Manipulation 0,0 - 9999,9 * 0,0
Strecken Spindelausgleich 0,0 - 9999,9 * 5,0
Strecken Zwangsschleifenfenster 0,0 - 9999,9 * 1,0
Strecken Referenzwert -9999,9 - 9999,9 * 0,0
Strecken Abfahrtslange 0,0 - 9999,9 * 5,0
Strecken Endlagenbegrenzung min. -99999,9 - 99999,9 * -2000,0
Strecken Endlagenbegrenzung max. -99999,9 - 99999,9 * 2000,0
Strecken Faktor ( Impulsmultiplikator ) 0,0 - 9,999999 1,000000
Strecken Versatzmal3 -9999,9 - 9999,9 * 0,0
Strecken Sageblattstarke 0,0 - 9999,9 * 0,0
Strecken Fixposition 0,0 - 9999,9 * 0,0

Zeiten Position erreicht 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Spindelausgleich 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Umschaltung Handbetrieb 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Uberwachung Messsystem 0,0 - 99,9 [s] 0,0

Zeiten Abfall-Verzégerung Reglerfreigabe | 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Startverzdgerung 0,0 - 99,9 [s] 0,0

Zeiten Stillstand bis Lageregelung 0,0 - 99,9 [s] 0,0

Zeiten Abfahrt 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Abfahrtverzégerung 0,0 - 99,9 [s] 0,0

Zeiten Umkehr Referenzfahrt 0,0 - 99,9 [s] 1,0

Zeiten Stlckzahl erreicht 0,0 - 99,9 [s] 0,0

Analog Geschwindigkeit 0 - 9999 [U/min] 3000

Analog Beschleunigung 0 - 9999 [U/s?2] 50

Analog P-Anteil 0 - 99999 5

Analog I-Anteil 0 - 99999 3

Analog D-Anteil 0 - 99999 1

Analog I-Limit 0 - 99999 10

Analog Geberimpulse 0 - 9999 360

Analog Stoppmodus 0,1,2 1

Analog Hand Schnell 0 - 9999 [U/min] 2000

Analog Hand Langsam 0 - 9999 [U/min] 1000

Analog v Referenzfahrt Teil 1 0 - 9999 [U/min] 500

Analog v Referenzfahrt Teil 2 0 - 9999 [U/min] 250
Allgemein Achsentyp CPU, PID CPU
Allgemein Tasten Handmodus normal, invertiert normal
Allgemein Relaiskonfiguration Modus 1,2,3,4,5,6,7,8 Modus 2
Allgemein Modus Referenz Modus 1,2,3,4,5,6,7,8 Modus 1
Allgemein Spindelausgleich ;C\,r;en’giglc';ﬁ;lfaeuigl_e'Ch /e ohne

. beide aktiv /negativ deaktiviert . .
Allgemein Softwareendlagen positiv deak/tivigrt /beide deakti\{iert belde aktiv

. beide aktiv /negativ deaktiviert / . .
Allgemein Hardwareendlagen positiv deaktivigrt /beide deaktiviert belde aktiv
Allgemein Modus Abfahrtsfunktion Modus 1,2,3,4,5,6,7,8,9,10 Modus 1
Allgemein Fehlerkompensation aus/ein aus

. . . ohne/autosub /autosub + Sto
Allgemein Stlickzahler autoédd /sub //sub + Stopp/agg/ autosub
Allgemein Inkrementalpositionierung aus / ein ein
Allgemein Dezimalpunkt ohne, 1/10, 1/100, 1/1000 1/10
Allgemein Displayoption Handleiste links-rechts, ab-auf, vor-zuriick links-rechts
Allgemein Displayoption Einheit mm/inch/Grad mm
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8.3. Systémové parametry

System- . . . . | Skutecné
Parameter Parametr Rozsah nastaveni Vychozi nastaveni nastaveni
Einstellungen | Sprache DE/EN/FR EN
Einstellungen | Achse(n) aktiv X-Achse + Y-Achse / X-Achse X+Y
Einstellungen | Stiickzéhler Programm ohne/autosub/sub autosub
Einstellungen | Zusatzzahler ohne/Programm/Autoprogramm | ohne
Einstellungen | Anzahl der Programme 1,2,5,10,20,25,40,50 50
. Ohne / Stlickzahler erreicht / . . .
Einstellungen | Satzfortschaltung Stiickzahler erreicht + Satz1 Stickzahler erreicht
Einstellungen | Hilfsfunktionen aus/ein aus
Single
Einstellungen | Betriebsarten S!ngle + Hand Single+Hand+
Single + Programm Programm
Single + Hand + Programm
Einstellungen | PIN vor Parameter(ebene) | aus/ein aus
Einstellungen | Achsfolge X, Y/Y, X/ X+Y X, Y
Einstellungen | System einrichten aus/ein ein
Zeiten Satzfortschaltung 0.0 ...9.9 [s] 0.0
Zeiten Klemmung 0.0 ...9.9 [s] 0.0
Zeiten Edit-Modus verlassen 0.0 ... 9.9 [s] 2.0
Zeiten Stlckzahler Programm 0.0...9.9 [s] 0.0
Zeiten Hilfsfunktion halten 0.0 ...9.9 [s] 0.0
8.4. Externi vstupy
Vstup ST3 ST4 (pouze s 16-ti vstupy) Vychozi
Funkce 6|7 /[8|9]10) 34|56 7]|8]9]10 uroven
Endschalter X-min L

Endschalter X-max

Endschalter Y-min

Endschalter Y-max

Abfahrt X-Achse

Abfahrt Y-Achse

Referenz X-Achse

Referenz Y-Achse

Externe Freigabe

Externer Start

Externer Stopp

Stlckzahler X

VersatzmaB X

VersatzmaB Y

Taste Handmodus X+

Taste Handmodus X-

Taste Handmodus Y+

Taste Handmodus Y-

Fixposition X

Fixposition Y

Start Achse X

Start Achse Y

Inkrementalposition X+

Inkrementalposition X-

Inkrementalposition Y+

Inkrementalposition Y-

IrrrrrrrrrxrxrITTTxrTxrIxTTITXTXT|T|ririr

Poznamka: H = high aktivni, L = low aktivni
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8.5. Vystupy

Vystup ST5 ST6 (pouze s 16-ti vystupy) Vychozi
Funkce 3/la4|s5]|6]7|8[9]10]3/al5]6[7]8]09][10] uoven

I

Fahrtsignal 1 X-Achse

Fahrtsignal 2 X-Achse

Fahrtsignal 3 X-Achse

Fahrtsignal 4 X-Achse

Fahrtsignal 1 Y-Achse

Fahrtsignal 2 Y-Achse

Fahrtsignal 3 Y-Achse

Fahrtsignal 4 Y-Achse

Reglerfreigabe X-Achse

Reglerfreigabe Y-Achse

Position X erreicht

Position Y erreicht

Toleranzzone X-Achse

Toleranzzone Y-Achse

Referenzfahrt X-Achse

Referenzfahrt Y-Achse

Stickzahl erreicht X

Alle Achsen in Position

Werkzeugfreigabe

Programm-Ende

Hilfsfunktion 1

Hilfsfunktion 2

Hilfsfunktion 3

Hilfsfunktion 4

IrrrrxrrxxrxrrrTxrxTxrrTrTrjxxT|xT|xT|xT|x|T |T

Klemmung

Poznamka: H = high aktivni, L = low aktivni
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9. Objednaci klic

P40-000-024-11-XX-CXXX
(U -uUy-uUy-ub-Ud-uoyn
‘

Typ
P40 = fizeni polohy

Zakaznické provedeni

000 = standardni provedeni
001 = 1. zdkaznické provedeni
Napajeni

024 = 24 VDC

Vstupy snimace (osa X a Y)

1 =A, B, Z (PNP) napajeni 24 VDC / vstupy 24V 100 kHz

2=A,/A B, /B, Z /Z napajeni 24 VDC / vstupy 5V RS422 100 kHz
3=A,/A B, /B, Z /Z napajeni 5 VDC / vstupy 5V RS422 100 kHz

4 = analogovy vstup napajeni 3,3 VDC / vstup 0-3,3V rozliSeni 12bit

5 = 2 analogové vstupy napajeni 3,3 VDC / vstupy 0-3,3V rozliSeni 12bit

X = nevyuzité vstupy (osa Y)

Analogové vystupy (osa X aY)

X = bez analogového vystupu

1=A/A B, /B, Z, /Z napajeni snimace 24 VDC / vstupy 5V RS422 100 kHz
2=A,/A B, /B, Z, /Z napajeni snimace 5 VDC / vstupy 5V RS422 100 kHz
Volitelné

X = bez dalsi vybavy

C = ko nektory Phoenix s technikou pruzinové svorky

S = sériové rozhrani RS232

N = vstupy NPN
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