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Wprowadzenie do instrukcji

1. Wprowadzenie do instrukcji

1.1. Informacje o instrukcji

* Osoba odpowiedzialna za zaktad produkcyjny musi zapewni¢, ze niniejsza instrukcja zostanie przeczytana
i zrozumiana.

Nalezy doktadnie zapoznac sie z czescig dotyczgca bezpieczenstwa.

* Instrukcje nalezy przechowywac¢ w znanym i tatwo dostepnym miejscu, ktére moze by¢ cyfrowe.

* Przed przystgpieniem do serwisowania i konserwacji urzgdzenia nalezy doktadnie zapoznac sie z odpo-
wiednimi czesciami instrukgji.

Niniejsza instrukcja (art nr 0248098, wer.03, PI-PL, 2025-02) dotyczy Cobot Palletizing Tool.

1.2. Znaki bezpieczenstwa uzywane w instrukcji

Nalezy zwroci¢ uwage na wszystkie ostrzezenia, znaki obowigzkowe i inne oznaczenia stosowane w niniejsze;
instrukcji. Majg one nastepujgce znaczenie:

1.2.1. Znaki ostrzegawcze
ég Ostrzezenie
Sita podcisnienia

Ostrzezenie
Wylot

.2 Ostrzezenie
Nie ogranicza¢ wylotu
1.2.2. Znaki obowigzkowe

o Uwaga
Informacje, ktére wymagajg dodatkowej uwagi!
Wazne
Stosowac ochrone oczu

@ Wazne
Stosowac ochrone stuchu
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Wprowadzenie do instrukcji

1.3. Grupa docelowa

Niniejsza instrukcja, w szczegdlnosci sekcja dotyczgca bezpieczenstwa, powinna zostac przeczytana przez
caty personel, ktéry bedzie wykonywa¢ wszelkiego rodzaju prace z produktem lub ze sprzetem, w tym:

* Personel odpowiedzialny za instalacje

* Personel operacyjny

* Personel odpowiedzialny za serwis i konserwacje

* Personel sprzatajgcy (czyszczenie sprzetu i obszaru dookota niego)

1.4. Regulamin

O ile nie podano inaczej, wartosci przedstawione w niniejszej specyfikacji sg testowane w nastepujgcych
warunkach:

e Temperatura pokojowa: (20°C [68°F] + 3°C [5,5°F])
* Standardowe cisnienie: (101,3 kPa [29,9 inHg] + 1,0 kPa [0,3 inHg]
* Jakosc¢ sprezonego powietrza: DIN ISO 8573-1, klasa 4.
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Instrukcja bezpieczenstwa

2. Instrukcja bezpieczenstwa

2.1. Zastrzezenie

Firma Piab AB nie jest odpowiedzialna za instalacje i dziatanie urzadzenia CPT na systemie robota. Nalezy
wykona¢ wymagane kroki pod nadzorem i przy zatwierdzeniu autoryzowanego integratora.

Firma Piab AB nie jest odpowiedzialna za bezpieczenstwo kompletnego systemu robota z zainstalowanym
urzadzeniem CPT. Nalezy wykona¢ wymagane kroki pod nadzorem i przy zatwierdzeniu autoryzowanego
integratora.

Integratorzy systemu zapewniajg przestrzeganie obowigzujgcych lokalnie przepiséw i regulacji w zakresie
bezpieczenstwa oraz niwelowanie jakichkolwiek istotnych zagrozen w kompletnym zastosowaniu robota. To
obejmuje m.in.:

¢ wykonywanie analizy ryzyka dla catego systemu robota;

* tgczenie z innymi maszynami i dodatkowymi urzgdzeniami zabezpieczajgcymi, o ile wynika to z analizy
ryzyka;

* konfigurowanie odpowiednich ustawien bezpieczenstwa w oprogramowaniu robota;

* dbatos¢ o to, aby uzytkownik nie zmieniat ustawien zabezpieczajgcych;

e sprawdzenie, czy caty system robota zostat prawidtowo zaprojektowany i zainstalowany;

e opracowywanie instrukcji obstugi;

* oznaczanie instalacji robota odpowiednimi znakami i danymi kontaktowymi integratora;

* zgromadzenie catej dokumentacji technicznej w teczce, w tym analizy ryzyka i niniejszej instrukcji.

2.2. Bezpieczenstwo ogédlne

Za prawidtowe uzycie produktu w systemie odpowiada projektant systemu lub osoba, ktora okresla jego
specyfikacje techniczne.

Sprezone powietrze moze spowodowac wybuch zamknietych pojemnikéw, a préznia moze prowadzi¢ do ich
implozji.

W przypadku odprowadzania niebezpiecznych substancji i/lub gazéw przeptyw spalin musi by¢ zamkniety
i odpowiednio oczyszczony.

Upewnij sie, ze elementy sg prawidtowo zamocowane; regularnie sprawdzaj, czy potgczenia sg w dobrym
stanie, poniewaz wysokie cykle pracy lub wibracje mogag spowodowac ich poluzowanie.

2.3. Bezpieczne uzytkowanie

Produkt opisany w niniejszej instrukcji jest przeznaczony do wdrozenia w systemach przemystowych; dlate-
go nie wolno uzywac go w warunkach innych niz okreslone w ponizszych wytycznych.

Ostrzezenie
Proznia i powietrze wylotowe mogg powodowac obrazenia. Nalezy trzymac dtonie, nogi,
wtosy i oczy z dala od wlotow i wylotéw pompy.

Ostrzezenie

Nie dopuszczad, aby do otworu wylotowego dostawaty sie jakiekolwiek przedmioty lub ciata
obce, ze wzgledu na ryzyko wyrzucenia obiektéw oraz/lub uszkodzenia produktu.

CPT Strona 7 z 64



Instrukcja bezpieczenstwa

é Ostrzezenie

* Nalezy dopilnowac, aby przewdd ze sprezonym powietrzem zostat prawidtowo zabezpie-
czony w celu unikniecia obrazen ciata, uszkodzen sprzetu i/lub niepowodzenia zastosowa-
nia.

¢ Korzystanie z uszkodzonego produktu moze spowodowac obrazenia ciata lub naruszenie
mienia.

* Nieodpowiedzialne uzywanie sprezonego powietrza moze doprowadzi¢ do obrazen. Spre-
zonego powietrza nalezy uzywac wytgcznie zgodnie z jego przeznaczeniem.

¢ Wystepuje ryzyko wyrzucania przedmiotéw, uszkodzenia produktu, niepowodzenia w jego
zastosowaniu oraz/lub obrazen ciata w przypadku jednoczesnego zablokowania portu
prézni oraz wylotu w trakcie generowania podcisnienia.

Wazne
Podczas instalacji, obstugi oraz konserwacji CPT nalezy nosi¢ srodki chronigce oczy.

Wazne
Podczas instalowania, obstugi oraz konserwacji CPT nalezy mie¢ zatozone $rodki chronigce
stuch. Powietrze wylotowe moze spowodowac jego uszkodzenie.

2.3.1. Instalacja

Sprezone powietrze moze by¢ niebezpieczne, jesli jest uzywane przez niewykwalifikowany personel. Monto-
wanie, uzytkowanie i konserwacja produktu powinny by¢ przeprowadzane wytgcznie przez doswiadczony

i specjalnie przeszkolony personel.

Przed montazem lub demontazem produktu nalezy wytgczy¢ zasilanie elektryczne i doprowadzanie sprezo-
nego powietrza. Montaz i konserwacje produktow nalezy przeprowadzac¢ dopiero po doktadanym zapoznaniu
sie z niniejszg instrukcjg i zrozumieniu jej tresci.

2.3.2. Konserwacja

Ostrzezenie

Przed przystgpieniem do konserwacji nalezy wytgczy¢ doptyw sprezonego powietrza /ener-
gii elektrycznej i pozby¢ sie cisnienia resztkowego.

Do konserwacji mozna przystapi¢ dopiero po doktadnym przeczytaniu niniejszej instrukcji oraz zrozumieniu
jej tresci.

2.4. Analiza ryzyka

Urzadzenie CPT zostato zaprojektowane tak, aby zminimalizowa¢ konsekwencje potencjalnego zderzenia

z ciatem cztowieka podczas obstugi w warunkach wspdtpracy (ograniczone zasilanie, sita, predkosc i przy-
spieszenie). Z uwagi jednak na uniwersalnos¢ CPT w réznych zastosowaniach klientéw, przed rozpoczeciem
eksploatacji, integrator systemu musi wykonac¢ analize bezpieczenstwa.

Integrator musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka w odniesieniu do kompletnego zastosowania z uzyciem robota.
Urzadzenie CPT jest jedynie komponentem zastosowania z wykorzystaniem robota, w zwigzku z czym bez-
pieczne uzytkowanie CPT zalezy od zdolnosci integratora do zaprojektowania bezpiecznej instalacji tego
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Instrukcja bezpieczenstwa

rodzaju. Produkt CPT zostat opracowany z uwzglednieniem cech szczegdlnie przydatnych w zastosowaniach
kolaboracyjnych, takich jak:

¢ Kompaktowo zaprojektowany, minimalizujgcy $lad produktu w ograniczonych przestrzeniach roboczych.

* Niska masa ogranicza bezwtadnos¢ w przypadku kolizji.

¢ Wysoki wspdtczynnik powierzchni do objetosci ogranicza bezwtadnos$¢ w przypadku kolizji (nacisk).

* Profilowane krawedzie.

* Wystarczajaca liczba elementdw przytgczajacych dla wszystkich interfejséw mocowania, zapewniajgca
integralno$¢ mechaniczna.

¢ Obrotowe przytgcze zasilania powietrzem eliminujgce ryzyko plgtania sie weza pneumatycznego.

* Paski zapinane na rzep do przewoddw ze sprezonym powietrzem zapobiegajgce ich splataniu z innymi
przedmiotami lub korpusem robota.

e Diody LED w jednostce do wskazywania poszczegdlnych standw roboczych dostepne sg w réznych kolo-
rach, umozliwiajg one podejmowanie dziatan zaradczych z dala od zagrozonego obszaru.

* Kierunek dyszy wylotowej minimalizujgcy ryzyko wydmuchu powietrza w oczy operatora.

2.5. Przeznaczenie

* Tylko do profesjonalnego uzytku.

e Produkt powinien by¢ uzywany w $rodowiskach zgodnych z jego specyfikacjami i certyfikatami.

e Produkt powinien by¢ uzywany do ewakuacji powietrza (nie ptynow) z danej objetosci w celu wytworzenia
prézni do procesdow chwytania, trzymania i podnoszenia.

* Produkt nalezy zainstalowa¢ zgodnie z instrukcjg montazu.

¢ Produkt powinien by¢ serwisowany zgodnie z instrukcjg konserwacji.

* Niniejsze urzadzenie Cobot Palletizing Tool jest narzedziem koncowym robota wspdtpracujgcego o tadow-
nosci do , ktory jest uzywany do chwytania i trzymania przedmiotéw. Do typowych zastosowan niniejszego
urzgdzenia zaliczajg sie nastepujace:

* Paletyzacja
* Depaletyzacja

2.6. Niewtasciwe uzytkowanie

Niniejszy produkt jest dopuszczony do eksploatacji zgodnie z warunkami opisanymi w niniejszej instrukcji
oraz na kartach danych. Wszelkie zastosowanie odbiegajgce od zgodnego z przeznaczeniem stanowi niedo-
puszczalne i niewtasciwe wykorzystanie. W szczegdlnosci dotyczy to nastepujgcych zastosowan:

e Uzywanie uszkodzonego produktu.

e Uzywanie produktu do usuwania cieczy.

* Instalowanie produktu w catkowicie zamknietym pomieszczeniu, bez wentylacji i odprowadzania gazow.

e Stosowanie ci$nienia sprezonego powietrza lub napiecia elektrycznego poza specyfikacjg. Moze to spowo-
dowac uszkodzenie sprzetu i/lub niepowodzenie zastosowania.

» Korzystanie z produktu jako autonomicznego modutu bezpieczenstwa w celu spetnienia migdzynarodo-
wych standarddéw dotyczgcych podnoszenia.

e Korzystanie z produktu, jesli przewdd sprezonego powietrza nie jest odpowiednio zabezpieczony. Luzne
przewody sprezonego powietrza mogg spowodowac powazne obrazenia.

* Korzystanie z produktu jesli wylot jest ograniczony lub zablokowany.

* Korzystanie z produktu jesli jednostka wytwarza podcisnienie, a port prézniowy i wylotowy sg jednoczes-
nie zablokowane.

* Korzystanie w bezposrednim kontakcie ze strumieniem wody lub jej nadmierng iloscia.

* Uzywanie produktu w zastosowaniach lub srodowiskach zanurzonych.

¢ Uzywanie produktu w atmosferach zagrozonych wybuchem.

e Uzywanie produktu w zastosowaniach o krytycznym znaczeniu dla zycia.

* Uzywanie produktu w poblizu gtowy, twarzy i oczu cztowieka.
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Instrukcja bezpieczenstwa

e Uzywanie produktu jako pomocy przy wspinaniu sie.
* Korzystanie z produktu jako mechanicznego urzgdzenia podnoszgcego przez modut ezektora.
* Uzytkowanie w zastosowaniach spawalniczych.
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Wprowadzenie do urzadzenia CPT

3. Wprowadzenie do urzadzenia CPT

3.1. Producent

Piab AB

P.O. Box 146

SE-182 12 Danderyd
SWEDEN

3.2. Etykieta identyfikacyjna

Kazda jednostka jest oznakowana etykietg z informacjami umozliwiajgcymi jej identyfikacje. Kontaktujac sie
z firmg Piab AB lub centrami serwisowymi, nalezy zawsze podawac informacje zawarte na etykiecie oraz kod
produktu i numer partii.

Vendevigen 89 Batch No: MMMMMMM
SE-18232 Danderyd  Year: XXXX

PiabAB CPT. XX XXX XK XX XX IO XXX
SWEDEN FCC ID: RTTAMB2623 C €

3.3. Zgodnos¢ z przepisami

C€

Dyrektywy europejskie, CE
Dyrektywa Norma i/lub odniesienie do pomiaru

Dyrektywa w sprawie kompatybilnosci elektro- EN/(IEC) 61000-6-2:2005
magnetycznej (EMC) 2014/30/UE
EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1

Dyrektywa RoHS2 (2011/65/UE) Zgodnos¢

[C

Federalna Komisja £acznosci, FCC
ID. FCC R7TAMB2623
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3.4. Przeglad

Wprowadzenie do urzadzenia CPT

Poto-
zenie

Bl

@O M m o O

Strona 12 z 64

Opis

Wilot ci$nienia zasilania

Chwytak piankowy

Chwytak z przyssawkami

Przytacze elektryczne
Interfejs robota
Ttumik

Wktad COAX®

Wyswietlacz OLED i przyciski
wyboru

Ptyta podstawy

Uwaga

Przytacze 28 mm push-in

Wersja z chwytakiem piankowym. Chwytak piankowy zamontowany
jest na dedykowanej ptycie.

Wersja wyposazona w chwytak z przyssawkami dostepna jest z piG-
RIP® FX39 lub bez przyssawek. Zamontowana jest na dedykowane;]
ptycie.

Ztgcze M12 8-pin Male

ISO 9409-1-50-4-M6 lub ISO 9409-1-80-4-M8
3 x ttumik

3 x MIDI Si32-3 COAX®

Patrz sekcja ,Interfejs”

Przytwierdza CPT do ptyty chwytaka piankowego lub tej od przyssa-
wek.

CPT



Wprowadzenie do urzagdzenia CPT

Poto- Opis Uwaga

zenie

| Stabilizator przyssawek Opcjonalne akcesorium, zamawiane odrebnie. Do uzytku wytgcznie
z CPT z chwytakiem wyposazonym w przyssawki (piGRIP® FX39)

N Uziemienie Sruba sprezynowa na uziemieniach CPT od strony robota.

K Pin prowadzacy Pin prowadzacy ma dwie mozliwe pozycje na interfejsie robota (D),
ktore decydujg o CPT odlegtosci odsuniecia od $rodka (50 mm lub
100 mm).

3.5. Przechowywanie i transport

Nalezy przechowywa¢ CPT w oryginalnym opakowaniu, tak jak dostarczono, w temperaturze pokojowe;.
Poziom wilgotnosci powinien miesci¢ sie w zakresie 30-70%

CPT nalezy optymalnie transportowac¢ w oryginalnym opakowaniu.
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Instalacja

4. Instalacja

ﬁ Ostrzezenie

@
®

Nie instalowa¢ ani nie eksploatowac¢ CPT, jesli zostanie uszkodzony w trakcie transportu,
przenoszenia lub uzytkowania. Uszkodzenie produktu moze wywotaé¢ wybuch oraz spowo-
dowac obrazenia lub naruszenie mienia.

Ograniczenie lub zablokowanie wylotu, jak rowniez nieprawidtowe zabezpieczenie przewo-
dow ze sprezonym powietrzem, moze uszkodzi¢ produkt lub skutkowac niepowodzeniem
w jego zastosowaniu.

Przed zastosowaniem produktu nalezy przeczytac instrukcje dot. bezpieczenstwa, aby
zapewni¢ jego niezawodne dziatanie.

Maksymalna dtugosé kabla instalacyjnego wynosi 30 metréw, tak aby unikng¢ uszkodze-
nia urzgdzenia lub awarii uktadu.

Nie stosowac w przypadku CPT ci$nienia sprezonego powietrza ani napiecia elektryczne-
go o wartosciach poza specyfikacja.

CPT posiada zawdr prézniowy normalnie zamkniety (NZ). W przypadku braku zasilania
elektrycznego lub sprezonego powietrza CPT przerwie generowanie prozni.

Wazne
Podczas montazu i obstugi CPT nalezy nosi¢ okulary ochronne.

Wazne
Podczas instalowania i obstugi CPT nalezy mie¢ zatozone srodki ochrony stuchu. Powietrze
wylotowe moze spowodowac jego uszkodzenie.

4.1. Zawartos¢ opakowania

* Cobot Palletizing Tool (CPT) z chwytakiem piankowym lub wyposazonym w przyssawki
* Paski do kabli przewodow, 3 szt.
* Przewod elektryczny:
* 8-stykowy kabel zeriski M12, tgczacy sie z 8-stykowym kablem Zzenskim pod katem (CPT do Universal

Robots).

» Kabel M12 8-stykowy, zenski z koncéwka otwartg, dtugosé 5 m (CPT w wersji ogdlinej).
* USB flash drive with URCap software (tylko dla UR)
e CPT - instrukcja bezpieczerstwa
* Kod QR z linkiem do (niniejszego) podrecznika

Strona 14 z 64
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Instalacja

* Zestaw montazowy dla interfejsu robota CPT;

Rysunek 1. Zestaw montazowy dla interfejsu robota CPT.
» Zaslepka $ruby M5 z TPU, 4 szt. (A)

+ Sruba MC6S M5x60-A4, 4 szt. (B)
* Podktadka poszerzana M5 15 x 5,3 x 1,2 — DIN 9021, 4 szt. (C).

4.2. Instalacja mechaniczna

_\O'_ Podpowiedz

— Zaleca sie przeprowadzenie instalacji przez dwie, wspdtpracujgce osoby.

1. Rozpakuj z opakowania.

2. Zainstaluj pin prowadzacy (zestaw montazowy dla interfejsu robota CPT) na interfejsie. Istniejg dwie
mozliwe pozycje dla pinu, okreslajgce odlegtos¢ odsuniecia CPT na 100 mm lub 50 mm. Nalezy zwrocic
uwage, ze gtéwka sruby na interfejsie robota stanowi punkt uziemienia.

=

S )
(e

(] ()

\MI@

(

O o o

OQO0o s
100 m

m

7

| I

CPT

| 50 mm
3
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3.

Instalacja

Zamocuj interfejs robota na jego ramieniu za pomocg czterech $rub M6 x 12 mm (w przypadku interfejsu
robota ISO50) lub czterech $rub M8 x 20 mm (interfejs robota ISO80). Sg one dotgczone do zestawu
montazowego dla interfejsu CPT. Zalecany moment dokrecania wynosi 2,25 Nm [1,66 |b ft].

)t

D

QO
N

PR

0

CPT oferuje dwie opcje dla odlegtosci odsuniecia od $rodka, 50 mm lub 100 mm, jak wskazano na
podstawie interfejsu robotycznego (element zaznaczony na zielono na ponizszej ilustracji) po stronie
zwroconej w kierunku strzatki na jednostce pompy CPT. Przéd CPT powinien by¢ zwrdcony w te sama
strone co ztgcze elektryczne robota, a pozycje odsuniecia wybiera sie wedtug tego, w ktérym z dwdch
mozliwych kierunkow interfejs zainstalowany jest na robocie.
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Instalacja

4. Na urzadzeniu CPT podtgcz przewdd sprezonego powietrza (A) oraz elektryczny (B). zwrd¢ uwage na
zagtebienie prowadzgce na ztgczu elektrycznym CPT.

5.  Przeciggnij przewdd sprezonego powietrza oraz kabel elektryczny przez dedykowane otwory na inter-
fejsie robota.

6. Zamocuj jednostke pompy CPTna interfejsie za pomocg czterech $rub M5 x 60 mm oraz poszerzanej

podktadki M5 (zestaw montazowy interfejsu robota CPT). Zalecany moment dokrecania wynosi 1,25 Nm
[0,92 Ib ft].

Nalezy dopilnowac, aby sruba zostata przetozona przez uchwyt przewodu w celu zapewnienia prawidto-
wego uziemienia.

Natdz na gtéwki czterech $rub zaslepki (zestaw montazowy interfejsu robota CPT).
Nalezy zwroci¢ ponadto uwage, ze gtéwka $ruby na interfejsie robota stanowi punkt uziemienia.
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Instalacja
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4.3. Instalacja elektryczna

Zamontuj kabel elektryczny na ztgczu na ramieniu robota. Zwré¢ uwage na wgtebienia prowadzace, by
zachowac¢ wtasciwg orientacje.

4.3.1. Konfiguracja przytacza

Rysunek 2. 8-pinowe ztgcze meskie M12 w CPT.

Dla robotow UR dostepny jest specjalny 8-pinowy, zenski kabel adapterowy M12 (po stronie CPT), tgczgcy
sie z 8-pinowym, zenskim kablem M8 pod katem 90° (po stronie robota UR), nr art. 0242897.
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Instalacja

4.3.1.1. Standardowy uktad 10 konfiguracji pinéw (CPT w wersji ogdlnej)

Normalne ustawienie pompy (konfiguracja pompy po dostarczeniu) w przypadku korzystania ze standardo-

wego uktadu IOCPT.

Pin
nr

5*

6*

7*

8*

CPT

Kolor
prze-
wodu

Biaty
Brazowy
Zielony

26ty

Szary

Rdézowy

Niebie-
ski

Czerwo-
ny

Na-
ZWa

\/sys
GND
V1

V2

S1

S2

C1

C2

Opis

Napiecie zasilania
Wspolny, 0 VDC (V+)
Wejscie cyfrowe
Kierowanie zaworem 1

lub funkcje sterowania
C2

Wejscie cyfrowe
Kierowanie zaworem 2
lub funkcje sterowania
Cc2

Funkcje wybierane cyfro-
wo (maks. 80 mA**)
Wyjscie cyfrowe. Sygnat

1**

Funkcje wybierane cyfro-
wo lub analogowo (maks.
80 mA**)

Wyjscie cyfrowe. Sygnat

2**

Konfiguracja 1 = wejs-
cie cyfrowe (tylko NPN)
(,Std-10 SELECT config
(NPN only)” menu po-
mpy). Patrz rozdziat 5.2
Wejscie cyfrowe. Sterow-
nik 1

Konfiguracja 2 = wejs-
cie cyfrowe (,Konfigura-
cja trybu Std-10” w menu
pompy)

Wejscie cyfrowe. Sterow-
nik 1

Wartoscé

*0 = sterowanie proznia

1 = sterowanie przedmuchem

2 = wytgczanie oszczedzania energii (ES)

3 = wytagczanie funkcji automatycznego przedmu-
chu (ATBO lub IBO)

4 = wytgczanie automatycznego monitorowania
stanu (ACM)

5 = prawidtowe wyj. danych procesu (PDO)

0 = sterowanie prdznig

*1 = sterowanie przedmuchem

2 = wytgczanie oszczedzania energii (ES)

3 = wytgczanie funkcji automatycznego przedmu-
chu (ATBO lub I1BO)

4 = wytgczanie automatycznego monitorowania
stanu (ACM)

5 = prawidtowe wyj. danych procesu (PDO)

0 = Bez funkcji

*1 = osiggnieto poziom podcisnienia czesci obec-
nej (PP)

2 = osiggnieto poziom podcisnienia dajgcy
oszczednose energii (ES)

3 = ostrzezenie o wycieku (LW)

4 = przedmuch ukonczony (BOC)

0 = Bez funkgcji

1 = osiggnieto poziom podcisnienia dajgcy
oszczednoéé energii (ES)

2 = osiggnieto poziom podcis$nienia czesci obecnej
(PP)

3 = ostrzezenie o wycieku (LW)

4 = przedmuch ukonczony (BOC)

*5 = wyjscie analogowe, 1-5V DC

0 = Bez funkcji

1 = odwraca interpretacje PNP/NPN sygnatéw
we/wy pompy

0 = Bez funkcji

*1 = wytgczanie oszczedzania energii (ES)

2 = wytaczanie funkcji automatycznego przedmu-
chu (ATBO lub IBO)

3 = wytgczanie automatycznego monitorowania
stanu (ACM)

4 = prawidtowe wyj. danych procesu (PDO)
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*Standardowa funkcja po wtgczeniu

**S1i S2 mogg mie¢ 2 x 40 mA lub 1 x 80 mA (mozna ich uzy¢ z tg sama funkcjg jak w przypadku innego
pinu, z wyjatkiem analogowych dla S1)

4.3.1.2. Konfiguracja pinéw — 10-Link (CPT w wersji ogdinej)
Ustawienie w przypadku uzywania CPT z IO-Link.

Pin nr Nazwa Opis

1 Vsys Napiecie zasilania

2 GND Wspdlny, 0 VDC (V+)
3 V1 Niepodtgczone

4 V2 Niepodtaczone

5 S1 Niepodtgczone

6 S2 IO-Link

7 C1 Niepodtgczone

8 Cc2 Niepodtagczone

4.3.1.3. Konfiguracja pinow (CPT dla Universal Robots)

o Uwaga
W przypadku korzystania z robota UR z innym przewodem zasilania niz dostarczony przez
firme Piab wraz z CPT: nalezy przetaczy¢ na ustawienie PNP w gniezdzie narzedziowym 1
w robocie UR. Zob. instrukcje w rozdziale ,Zmiana wyjscia cyfrowego dla narzedzia w PolyS-
cope UR”.
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8-pinowe, zenskie ztgcze katowe M8 (kabel po 8-pinowe, zenskie ztagcze proste M12 (kabel
stronie robota) po stronie CPT)

Pin nr Kolor Funkcja Pin Kolor Funkcja
nr

1 Biaty - Czujnik podcisnie- 6 Rozowy - Wyjscie ana-
nia z wyjsciem logowe
analogowym

2 Brazowy PNP Przedmuch (nie- 4 Z6tty PNP Nieuzywany
uzywany)

3 Zielony PNP Sygnat 1 wyjscia 9 Szary PNP Czes¢ obec-
cyfrowego — czes¢ na
obecna

4 Z6tty - Wyjscie cyfrowe 7 Niebieski - Nieuzywany
(nieuzywane)

5 Szary - Wyjscie cyfrowe 1 Biaty - Napiecie za-
(nieuzywane) silania 24

6 Rozowy PNP Wejscie cyfrowe — 3 Zielony PNP Préznia Wt.
proznia wi./wyt.

7 Niebieski PNP Wejscie cyfrowe — 8 Czerwony PNP Wytgczanie
wytgczenie funk- ES
cji oszczedzania
energii (ES)

8 Czerwony - GND 2 Brgzowy - GND

4.4. Instalacja pneumatyczna

ﬁ Ostrzezenie
Nalezy dopilnowac, aby przewdd ze sprezonym powietrzem zostat prawidtowo zabezpieczo-
ny w celu unikniecia obrazen ciata, uszkodzen sprzetu lub niepowodzenia w zastosowaniu.
Przewdd sprezonego powietrza nalezy zamocowac na przegubach robota za pomoca dota-
czonego zestawu paskow.

Nalezy dopilnowac, aby wylot ezektora nie byt zablokowany. Podczas podtgczania przewodu sprezonego
powietrza do jednostki wazny jest wybodr jego wtasciwych wymiaréw w przypadku korzystania z innych

niz dotgczone do zestawu. Ma to zapobiec spadkowi cisnienia. Nalezy unika¢ ograniczajgcych srednic wew-
netrznych, duzych dtugosci przewodoéw, ostrych zakretdw oraz ztgczy o matym rozmiarze.

Podtgcz odpowiedni przewdd (28) do Zrodta zasilania sprezonym powietrzem.

4.4.1. Dane dotyczgce uktadu pneumatycznego

Opis Jednostka Wartosé
Cisnienie zasilania, maksymalne MPa [psi] 0,7 [101,5]
Cisnienie zasilania, optymalne MPa [psi] 0,6 [87,0]
Maksymalny poziom podcisnienia, przy optymalnym cisnieniu zasilania -kPa [-inHg] 70 [20,7]
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Uwaga
Jakos¢ sprezonego powietrza musi spetnia¢ wymogi zawarte w normie DIN ISO 8573-1 klasa
4, tak aby zapewni¢ prawidtowe dziatanie produktu oraz jego zywotnosé.

4.4.2. Schemat pneumatyczny

1. Sprezone powietrze
2. Podcisnienie
3. Wylot

Rysunek 3. Przewdd podcisnienia (NZ) oraz przedmuchu (NZ) z zaworem zwrotnym.

4.5. Instalacja oprogramowania

Informacje na temat instalacji i sposobu korzystania z wtyczki oprogramowania Piab do robotéw UR znajdujg
sie w odrebnej instrukcji URCap.
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5. Obstuga

ﬁ Ostrzezenie

* Nieudane chwytanie przez CPT moze skutkowac obrazeniami ciata, uszkodzeniem sprze-
tu lub niepowodzeniem zastosowania urzgdzenia.

* Proznia i powietrze wylotowe mogg powodowac obrazenia. Nalezy trzymac dtonie, nogi,
wtosy i oczy z dala od wlotow oraz wylotédw pompy.

* Nalezy zapewni¢ odpowiedni odstep dla ruchu robota do pozycji wyprostowanej. Jesli
CPT w niezamierzony sposodb znajdzie sie w pozycji wyprostowanej, moze to spowodowac
uszkodzenie sprzetu lub niepowodzenie zastosowania urzadzenia.

* CPT posiada zawdr prozniowy normalnie zamkniety (N2). W przypadku braku zasilania
elektrycznego lub sprezonego powietrza CPT przerwie generowanie prozni.

Gdy CPT bedzie gotowy do dziatania, ekran LED wtgczy sie i pokaze poziom podcisnienia.

Nalezy upewnic sie, ze wszelkie przewody oraz kable zostaty prawidtowo podtgczone, a nastepnie wtgczy¢
powoli sprezone powietrze oraz nastuchiwac czy nie ma wycieku. Jesli nie ma wycieku, wtgczy¢ do konca
zasilanie sprezonym powietrzem.

5.1. Eksploatacja z URCap firmy Piab (CPT dla Universal Robots)

Sposdb obstugi pompy opisano w odrebnej instrukcji URCap.

5.2. Eksploatacja bez URCap firmy Piab (CPT dla Universal Robots)

Uwaga
Aby méc korzystaé z CPT z kobotami UR bez modutu URCap firmy Piab, nalezy sprawdzic,
czy CPT ma prawidtowa konfiguracje pindw.

Przejdz do Menu > Konfiguracja > Typ sterowania podcisnieniem > PotwierdZ tryb NPN,
jesli nie jest wartoscig ustawiong wstepnie. Nastawa oznaczona jest gwiazdkg *(musi poka-
zywac sie NPN¥*).

Warto$¢ nastawy dla czesci obecnej (,Nastawa Czesci Obecnej” w menu parametryzacji, zob. rozdziat 5.5)
musi by¢ ustawiona na co najmniej 30 -kPa lub gtebiej. domyslna wartos¢ nastawy dla czesci obecnej wynosi
40 -kPa.

5.2.1. Zmiana wyjscia cyfrowego dla narzedzia w PolyScope UR

W przypadku korzystania z kobota UR bez oprogramowania URCap firmy Piab nalezy zmieni¢ napiecie wyj-
Sciowe dla narzedzia oraz standardowe wyjscie cyfrowe w PolyScope, aby wtgczy¢CPT. Wykonaj nastepujgce
kroki:

1. Wiacz robota.
2. Kliknij zaktadke Instalacja.
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3. Kliknij opcje Wejscie/wyjscie dla narzedzia w zaktadce Ogdlne.
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6. Kliknij zaktadke Program. Kliknij Ustaw w zaktadce Podstawowe. Okres| parametr Ustaw wyjscie cyfrowe
jako tool_out[1Joraz High, aby wtgczy¢ CPT.

o8z +QH

+§ _ Graphics Varables

1 ¥ Robot Program Set
Waypoint 2 = Set TOf1}=0n =

e SN yOu wish The robet T perfonm s This poing In the program. You can

¥ Sarges 1 tve robet's peyead

485 XBRAEZ

5.3. tadownosé oraz odlegtos¢ odsuniecia od srodka

CPT umozliwia uzytkownikowi zmiane odlegtosci odsuniecia od $rodka interfejsu robota. Dostepne opcje to
odlegtos¢ odsuniecia 50 mm, co pozwala na podnoszenie ciezszych tadunkow, lub 100 mm w celu uzyskania

wiekszego zasiegu.
Aby zmieni¢ odlegtos¢ odsuniecia:

Zdemontuj jednostke pompy CPT z interfejsu.
Zdemontuj interfejs robota z jego flanszy.
Obrd¢ interfejs robota o 180° w poziomie.

Zamontuj interfejs robota na jego flanszy.
Zamontuj jednostke pompy CPT na interfejsie.

S L A

Przesun pin prowadzacy do otworu po przeciwnej stronie interfejsu.

Nalezy zauwazy¢, ze odlegto$¢ odsuniecia od $rodka zaznaczona jest na interfejsie robota (50 lub 100 mm

na ztgczu robota) naprzeciwko strzatki na jednostce pompy CPT.

=

Y
[e]

(] (=)

M]S

(¢

OO0o 9

0o o <:1§8§>

4100 mm

| I

| 50 mm

| I

Rysunek 4. Opcje odlegtosci od srodka, 50 oraz 100 mm, jak réwniez pin prowadzacy (tutaj pokazany

w przypadku interfejsu robota ISO50). Flansza robota pokazana jest na gérze.

CPT
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W ponizszej tabeli podano liste maksymalnych, dozwolonych obcigzen (P) dla kazdej z dwdch odlegtosci
odsuniecia od srodka, w przypadku kazdego rozmiaru interfejsu robota (ISO50 oraz ISO80) oraz jednostki
CPT wyposazonej w chwytak piankowy.

o Uwaga
Co najmniej 25% powierzchni chwytania musi by¢ pokryte, aby chwytak piankowy zadziatat.
Doktadna masa i pozycja opakowania moze rozni¢ sie i musi zosta¢ zweryfikowana przez
operatora.

o Uwaga
Wartosci maksymalnego obcigzenia wymienione w ponizszej tabeli majg zastosowanie wy-
tgcznie w przypadku 75-procentowego pokrycia powierzchni chwytaka piankowego CPT
przez tadunek. Doktadna pozycja opakowania lub opakowan (tadunek) moze réznic sie.

150!
€ goooon Q0|

I s%keg
DpiEb J| |::2e

= —

Rysunek 5. CPT zamontowany w odlegtosci 100 Rysunek 6. CPT zamontowany w odlegtosci 50
m od $rodka, podnoszgc tadunek P. mm od $rodka, podnoszgc tadunek P.

Interfejs robota Odlegtos¢ od srodka Maksymalny tadunek P (kg [Ib])

ISO50 50 mm 15 [33]
100 mm 10 [22]
ISO80 50 mm 20 [44]
100 mm 15 [33]
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5.4. Interfejs

S
®)s

@ C'\

@@6

Poto- Opis Uwaga

zenie

A Ustawienia przeptywu dla przedmuchu -

B Sterowanie reczne zaworem przedmuchu (jego za- Aby aktywowad, nacisnij przycisk; aby dezakty-
stosowanie wymaga dostarczenia zasilania do jed- wowac, wybierz go ponownie.
nostki)

Y, Sterowanie reczne zaworem prézniowym (jego za- Aby aktywowac, nacisnij przycisk; aby dezakty-
stosowanie wymaga dostarczenia zasilania do jed- wowac, wybierz go ponownie.
nostki)

L1 Wskaznik LED — niebieski, zawdr préozniowy Zaswieca sie tylko, gdy aktywacja nastepuje za

pomocg interfejsu we/wy.

L2 Wskaznik LED — zielony, zawdr przedmuchu Zaswieca sie tylko, gdy aktywacja nastepuje za
pomoca interfejsu we/wy.

Aby wej$¢ do menu, nacisnij i przytrzymaj oba przyciski V" i ,B” przez 2 sekundy. Odczekaj az pasek czasu
widoczny na gorze wyswietlanego okna stopniowo przejdzie od strony lewej do prawej podczas operowania
przyciskami.

't
ipLE 0.0

Do nawigacji w menu nalezy uzywac przycisku V" do przewijania w dot listy oraz ,B” do przewijania w gore.
Jedno nacisniecie przesunie widok o jeden krok w goére lub w dot; przytrzymaj ,V” lub ,B”, aby przewija¢
w sposob ciggty.

Parametrization
Configuration

BSupervision g ,

Nacisnij i przytrzymaj oba przyciski V" i ,B” przez jedng sekunde, aby potwierdzi¢ wybdr lub parametr przy
pozycji kursora na wyswietlaczu. Aby wybrac zakres parametrow lub wartosé, przewin do danej wartosci
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i wybierz jg, naciskajac tgcznie V" i ,B” przez 1 sekunde. Dokonany wybdr zostanie oznaczony gwiazdka *,
a ekran OLED zacznie szybko migac, potwierdzajgc wprowadzone ustawienie.

BParametrization

Configuration
Supervision

Uzytkownik zostanie automatycznie przeniesiony z powrotem do poziomu poprzedniego menu w ciggu
dwdch sekund. Menu posiadajg rowniez funkcje ,Wstecz” na dole poszczegdlnych opcji wyboru. Ekran auto-
matycznie powrdci do gtéwnego menu, jesli uzytkownik bedzie nieaktywny przez 10 sekund. Wyswietlacz
OLED posiada wygaszacz ekranu, ktéry wtgcza sie po 5 minutach bezczynnosci.

Na CPT znajduja sie dwa przyciski, jeden ekran OLED oraz dwie diody LED w kolorze zielonym i niebieskim.
Zaraz po wtgczeniu CPT wyswietla sie logo Piab, a krotko potem ekran domysiny (zob. zdjecie ponizej
przedstawiajgce status IDLE (bezczynnos$cé) przy prézni na poziomie 0,0 -kPa). Odczyt poziomu podciénie-
nia w czasie rzeczywistym jest wyswietlany tutaj po wygenerowaniu prézni. Wybrana i aktywna jednostka
podcisnienia prezentowana jest w dolnym prawym rogu. Po 3 minutach aktywuje sie wygaszacz ekranu

w przypadku braku sygnatu wejsciowego lub podczas dziatania w ustawieniach menu.

Niebieska dioda LED L1 zaswieci sie, a stan IDLE przetaczy sie na VAC na wyswietlaczu po uzyskaniu
sygnatu przychodzgcego dla fazy Vacuum on (Podcisnienie wt.). Podobnie w przypadku sygnatu Blow-Off
on (Przedmuch wt.), z tym ze zaswieca sie zielona dioda LED L2, a stan IDLE zostaje przetgczony na BO

na wyswietlaczu. Mozliwa jest rowniez reczna obstuga stanu Vacuum on lub Blow-Off on przyciskami ,V”
(Vacuum on) oraz ,B” (Blow-Off on), gdy urzadzenie CPT zasilane jest przy napieciu 24 V. Status Blow-Off on
jest zawsze nadrzedny wobec Vacuum on.

L)
L2

G|

SOLC

Informacja na dole wyswietlacza pokazuje, od lewej do prawej, status sygnatu wyjsciowego na S1, normalnie
cze$¢ obecng (Part Present, PP); S2, osiggniety poziom oszczednosci energii (ES); oraz aktywng jednostke
préozniowg. Gérna sekcja po lewej stronie wyswietlacza prezentuje warunki dla statusu, np. kiedy oraz ktéra
funkcja ES-Energy Saving lub ktory typ przedmuchu sg aktywowane i dziatajg. Sygnaty wyjsciowe oraz
warunki statusu moga reprezentowac rézne, mozliwe do wybrania cechy — wiecej informacji znajduje sie

w sekcji ,Przeglad menu” oraz ,Ustawienia menu” na kolejnych stronach.
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5.5. Przeglad menu CPT - IO-Link ready
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5.6. Ustawienia menu

Parametryzacja
Nazwa menu Wstepnie Zakres Jed- Komentarz
ustawiona nostka
wartosc¢

Nastawa poziomu pod- 40 [12] 0..100 -kPa [- Normalnie uzywane jako poziom obecnos-

cisnienia obecnosci inHg] ci czesci

czesci

Histereza obecnosci 2 [1] 0..100 -kPa [- -

czesci inHg]

Wartos$¢ zadana 99 [29] 0..100 -kPa [- Normalnie uzywane jako poziom wyzwala-

oszczedzania energii inHg] nia oszczedzania energii

(ES) prozni

Histereza oszczedza- 1[0,3] 0..100 -kPa [- -

nia energii (ES) inHg]

Czas trwania ATBO 500 10..10 ms Czas ustawiony dla przedmuchu z auto-

000 matycznym timerem (ATBO)

Histereza ALD 5 0..10 - Dostrajanie automatycznego okreslania
poziomu oszczednosci energii (ALD)

Czas trwania SAC 50 10...1000 ms Czas ustawiony dla samokontroli przy-
czepnosci (SAC)

Histereza SAC 5 0..100 - Dostrojenie SAC

Czutosc¢ IBO 1 0..3 - 0 = maty system podcisnieniowy
1 = $redni system podcisnieniowy
2 = duzy system podcisnieniowy
3 = duzy system podcisnieniowy — duze
spadki cisnienia

Przekroczenie limitu 3 0..100 s Czas dla wszystkich operacji uruchamia-

czasu ACM nia czynnos$ci odzyskiwania w ramach
ACM (automatyczne monitorowanie stanu
oszczednosci energii)

Uruchamianie czyn- 2 0..100 - Liczba dozwolonych aktywacji odzyskiwa-

nosci odzyskiwania nia

w ramach ACM
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Konfiguracja

Nazwa menu

Przywrdcenie usta-
wien fabrycznych

Rodzaj funkcji
oszczedzania energii

Typ przedmuchu

Samokontrola przy-
czepnosci (SAC)

Jednostka cisnienia

Kalibracja czujnikow

Whtaczanie bitu uzu-
petniajgcego
(dostep za pomoca
|O-Link)

|O-link a standardowy

uktad we/wy
(dostep za pomoca
IO-Link oraz IO-Link
Ready)

Funkcja V1 Std-10

(dostep za pomocg
Std-10)

Funkcja V2 Std-10

(dostep za pomoca
Std-10)

Funkcja C2 Std-10
(dostep za pomoca
Std-10)

Funkcja S1 Std-10
(dostep za pomocag
Std-10)

CPT

Konfiguracja

Potwierdz

ES wytgczone

ES na nastawie 2

ESzALD

ES na nastawie 2 — rezerwowe ALD

Zewnetrzny
ATBO
IBO

SAC nieaktywny
SAC aktywny

-kPa
-inHg

Potwierdz

Nie uzywac
Witagczanie bitu uzupetniajgcego

|O-Link, klasa A
|O-Link, klasa B
Std-10

Sterowanie préznig
Sterowanie przedmuchem
Wytgczanie ES
Wytaczanie ATBO/IBO
Wytgczanie ACM
Prawidtowe PDO

Sterowanie proznig
Sterowanie przedmuchem
Wytgczanie ES
Wytgczanie ATBO/IBO
Wytgczanie ACM
Prawidtowe PDO

Brak funkcji
Wytgczanie ES
Wytgczanie ATBO/IBO
Wytgczanie ACM
Prawidtowe PDO

Brak funkcji

Osiggnieto poziom podcisnienia czesci
obecnej (PP)

Osiggnieto poziom podcisnienia dajgcy
oszczedno$ce energii (ES)

Ostrzezenie przed wyciekiem (LW)
Zakonczony przedmuch (BOC)

Komentarz

Przywraca ustawienia fabryczne parametry-
zacji i konfiguracji w jednostce w oparciu
o KOD produktu.

Nastawa zalezna od konfiguracji. Patrz po-
wigzany rozdziat ,Dziatanie”.

Nastawa zalezna od konfiguracji. Patrz po-
wigzany rozdziat ,Dziatanie”.

Nastawa zalezna od konfiguracji.

Resetuje i kalibruje czujnik analogowy.

Patrz odpowiedni rozdziat w sekcji ,Opis
funkcji”.

Patrz odpowiedni rozdziat w sekcji ,Opis
funkcji”.

V1, zawor sterujgcy jest normalnie uzywany
i zawsze wstepnie ustawiony na sterowanie
préznig. Nastawa zalezna od konfiguracji.
Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.

\/2, zawdr sterujacy jest normalnie uzywa-
ny i zawsze wstepnie ustawiony do kierowa-
nia przedmuchem. Wiecej informacji mozna
znalez¢ w osobnym rozdziale.

Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.

S1, sygnat zwrotny jest normalnie uzywa-
ny i wstepnie ustawiony na czesci obecne;.
Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.
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Funkcja S2 Std-10

(dostep za pomoca
Std-10)

Typ sterowania pré-
Znig

Typ sterowania
przedmuchem

Typ sterowania C2

Typ wyjscia S1

Typ wyjscia S2
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Brak funkcji

Osiggnieto poziom podcisnienia czesci
obecnej (PP)

Osiggnieto poziom podcisnienia dajgcy
oszczednosce energii (ES)

Ostrzezenie przed wyciekiem (LW)
Zakonczony przedmuch (BOC)
Analogowy poziom podcis$nienia (1-5 V)
NPN

PNP

Taki sam jak podstawowy

Odwrécony wzgledem podstawowego
Taki sam jak podstawowy

Odwrdécony wzgledem podstawowego
NPN

PNP

Taki sam jak podstawowy
Odwrdécony wzgledem podstawowego

Obstuga

Komentarz

S2, sygnat zwrotny jest normalnie uzywa-
ny i wstepnie ustawiony na wyzwalanie
oszczednosci energii w zaleznosci od kon-
figuracji. Wiecej informacji mozna znalez¢
w osobnym rozdziale.

Sygnat analogowy jest ciggty —od 1 do 5 V.
Wejscie podstawowe.

Podstawowy typ sterowania préznia.
Podstawowy typ sterowania préznia.

Wyjscie podstawowe.

Wynika z podstawowego typu wyjscia S1.

CPT
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Nadzor
Nazwa menu Funkcja Jednost- Komentarz
ka
Licznik cykli Licznik cykli Cykle Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
nie”.
Autokontrola cyklu Autokontrola cyklu - Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
(dostep za pomoca nie”.
|O-Link)
Licznik UVD Licznik wykrytych stanéw podna- szt. Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
piecia (UVD) nie”.
Maks. napiecie Licznik wykrytych stanéw nadna- V Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
piecia (MVD) nie”.
Min. napiecie Najnizsze, wykryte napiecie (LVD) V Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
nie”.
Napiecie systemu Napiecie systemu Vv Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
nie”.
Maks. przysp. Maks. przyspieszenie krotkotermi- g x 10 Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
nowe (STMA) nie”.
Maks. przysp. 2 Maks. przyspieszenie w cyklu zycia g x10 Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
(LTMA) nie”.
Temp. systemu Temperatura systemu °C Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
nie”.
Maks. temp. Maksymalna, wykryta temperatura °C Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
(MTD) nie”.
FTTH Czas wymagany do zadziatania po ms Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
(dostep za pomoca raz pierwszy (ang. First Time To nie”.
10-Link) Hit)
TTH Czas wymagany do zadziatania ms Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
(dostep za pomocyg (ang. Time To Hit) nie”.
|O-Link)
FFVL Nowy poziom prozni bez zasilania -kPa [- Zob. autokontrola cyklu w roz-
(dostep za pomoca inHg] dziale ,Funkcja”
|O-Link)
FVL Biezgcy poziom prézni bez napedu -kPa [- Patrz Autokontrola cyklu w roz-
(dostep za pomoca inHg] dziale ,Dziatanie”.
|O-Link)
Oznakowanie
Nazwa menu Komentarz
ID dostawcy ID DOSTAWCY PIAB
ID urzadzenia Np. 314, patrz prawidtowa warto$¢ na pompie
Dostawca Piab AB
Nazwa produktu piICOMPACT®23 SMART
Numer seryjny Np. 16Q001234, patrz prawidtowa wartos¢ na pompie
Wersja sprzetowa (HW) Np. RO2, patrz prawidtowa wartos¢ na pompie
Wersja oprogramowania uktadowego (FW) Np. wersja 1.0
Aplikacja TAG Aplikacja TAG - przyktad
KOD zamowienia produktu PCS.F.305.S.KFAAXXX.1IX.8. XX.CCAB
Data produkcji Np. 20-02-2024
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Menu serwisowe

Nazwa menu Komentarz
Blokada Piab Tylko dla programistéw firmy Piab.
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Funkcje

6. Funkcje

6.1. Sterowanie prdoznig

Sterowanie préznig odbywa sie albo za pomocg wejscia standardowego 10 (PNP lub NPN, z mozliwoscig
konfiguracji) albo wyjscia danych procesowych 10-link (aktywny, wysoki lub aktywny, niski). W przypadku
pompy normalnie zamknietej préznia wtgczana jest przez sygnat wejsciowy ,aktywny”. Jesli pompa jest
normalnie otwarta, préznie wytgcza sygnat wejsciowy ,aktywny”.

Interpretacje PNP/NPN wej$¢/wyj$¢ pompy mozna ustawi¢ w menu konfiguracji, zmieniajgc typ sterowania
oraz typy wyjs¢. Mozna réwniez odwrécic interpretacje, z PNP na NPN lub z NPN na PNP, wedtug bazy
poprzez podtgczenie pinu 7 do pinu 2 (uziemienie). Zapoznaj sie ze schematami elektrycznymi ponizej oraz
rozdziatem ,Operacje”.
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- (+V) -|-(+V) W) (V) V)

Pin 3 Pin 1
Pin4

Ping

L

] PinaD

__|Ping
__|Ping

PNP/NPN ]
= -
T PNPANPN [

Rysunek 7. Tryb PNP/PNP. Tryb

domysiny w wybranej przez

uzytkownika konfiguraciji. Rysunek 8. Tryb NPN/NPN.
Do wybrania za pomocg menu
ustawien lub przez potgczenie
wtyczki 7 z 2 (uziemienie).

PinS

Pin 2

= (V)

- V) (+V) (+=V) (V) (+V)

I

Pin §

Pin 3
Pin4
Ping

Pin6

Pin7 *I:NF‘N

in
Pin§
PNP/NPN
PNP/NPN Pin6

Pinz|

=+ (V) = L (V)
Rysunek 9. Tryb mieszany PNP/ Rysunek 10. Tryb mieszany NPN/
NPN. Do wybrania za pomocg PNP. Do wybrania za pomocg
menu ustawieri na pompie lub menu ustawieri na pompie lub
poprzez potgczenie wtyczki 7 z 2 poprzez potgczenie wtyczki 7 z 2

(uziemienie). (uziemienie).

6.2. Parametryzacja

6.2.1. Czesé obecna (PP)

Parametr ,Czes$¢ obecna” (Part Present, PP) jest wykorzystywany jako wskaznik, ze dany element zostat
pomyslnie podniesiony. PP ustawiany jest na niskim zakresie, gdy poziom podcisnienia spadnie ponizej
wartosci zadanej dla histerezy ,Czesci obecne)”.

6.2.2. Oszczednos¢ energii (ES)

Funkcje oszczedzania energii (ES) ograniczajg jej zuzycie i poziom hatasu, gdy jest to mozliwe w przypadku
danego zastosowania oraz warunkow. Uzytkownik moze ustawi¢ docelowy poziom podcisnienia, a produkt
reguluje objetos¢ przeptywu i minimalizuje zuzycie energii elektrycznej potrzebnej do osiggniecia oraz utrzy-
mania docelowego poziomu prézni.
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6.2.3. Wartos¢ zadana ,,Oszczednosci energii”

Nastawa ,Oszczednosci energii” (ES) to zdefiniowany wstepnie poziom progowy dla tej funkcji. Parametr
nastawy ES ustawiany jest na niskim zakresie, gdy poziom podcisnienia spadnie ponizej histerezy wartosci
zadanych ES.

Zalecenie konstrukcyjne — praca przy niepotrzebnie niskim poziomie nastawy ES wymusi znacznie dtuzsze
dziatanie ezektora w trakcie cyklu oprdzniania, niz jest to konieczne. Dlatego parametr ES nalezy ustawiac
z uwzglednieniem wymaganych marginesow poziomu podcisnienia dla PP i PS.

6.2.4. Automatyczne okreslanie poziomoéw ,,ES” (ALD)

Automatyczna detekcja poziomu ,ES” (ALD) jest opcjonalna, tylko jesli aktywny jest tryb ES oraz wybrano
typ oszczedzania energii ALD. Urzgdzenie zmierzy maksymalny, mozliwy do osiggniecia poziom podcisnienia
na obiekcie przy kazdym cyklu i automatycznie ustawi zoptymalizowany poziom oszczednosci energii oraz
histerezy — obliczenia sg ponawiane co kazdy cykl, aby zapewni¢ najbardziej niezawodny stan za kazdym
razem, gdy obstugiwany jest nowy obiekt. Obliczenia opierajg sie na ustawionym poziomie sygnatu czesci
obecnej oraz maksymalnym, mozliwym do osiggniecia poziomie prozni mierzonym czujnikiem analogowym.

Typ ALD mozna rowniez wybrac¢ jako wsparcie dla manualnie ustawionego trybu oszczednosci energii (ES)
(nastawa S2). W tym przypadku ALD zostanie aktywowane, jesli nastawa S2 nie zostanie osiggnieta, tak aby
zabezpieczy¢ statg oszczednosc¢ energii.

Czas

Kazdy cykl Tryb ALD

Przetacznik cyfrowy

----------------------------- ES niskie, ALD
- - [ER—" A - - — — ESwysokie, ALD

Maksymalne podcisnienie

\/
Podcisnienie

Parametr Opis

Histereza ALD Zakres O — 10, gdzie O = mata histereza, a 10 = duza histereza.

6.2.5. Oszczednos$¢ energii na wartosci zadanej S2 (ustawienie reczne)

Tryb oszczednosci energii (ES) dla nastawy S2 bedzie dziata¢ tak samo, jak dla ALD, z tg réznica, ze
uzytkownik musi podac¢ warto$¢, przy ktorej urzadzenie wytgczy sie, oraz histereze (okienko réznicy) do
czasu, gdy maszyna ponownie wtgczy podcisnienie. Wartos¢, przy ktorej aparat wytgczy generowanie prozni,
ustawiona jest w parametrze S2 (nastawa oszczednosci energii). Réznice (histereze) ustawia sie przy pomocy
parametru histerezy oszczedzania energii (ES). ,Niski” poziom ES, gdy urzgdzenie wtgcza podcisnienie, jest
wtedy obliczany wewnetrznie jako nastawa oszczednosci energii — histereza oszczednosci energii.

Parametr Opis
Nastawa ES Zakres 0 — 100 -kPa. S2 > S1.
Histereza ES Zakres O — 100 -kPa. Dopilnuj, by: S2_setpoint — S2_hysteresis > S1

6.2.6. Automatyczne monitorowanie stanu ,ES” (ACM)

»2Automatyczne monitorowanie stanu” (ACM) ma funkcje doglgdania czynnosci oszczedzania energii. W przy-
padku wystgpienia znacznej nieszczelnosci, aby unikng¢ wielokrotnego uruchamiania zawordw z duza pred-
koscig, aktywowana zostanie funkcja ochrony zawordw (ostrzezenie o wycieku, LW). Ponadto funkcja wyta-
czy oszczedzanie energii dla biezgcego cyklu prézniowego. ACM jest dostepna tylko wtedy, gdy tryb ES jest
aktywny i dziata w celu ochrony zywotnosci zawordw oraz zaimplementowana jest opcja automatycznego
przetgczania na sterowanie reczne. Jesli zawér zasilania zatgczy sie dwa razy w ciggu 3 sekund, funkcja
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ES dla pozostatej czesci cyklu zostanie automatycznie wytgczona. Funkcja ta ma znaczenie w przypadku
wystgpienia przecieku.

ACM nie ma konkretnego zastosowania, poniewaz jest to w petni zautomatyzowana funkcja wykorzystywana
do zachowania zywotnosci zaworu. Ostrzezenie o wycieku moze by¢ uzywane do monitorowania stanu
chwytaka prézniowego w zastosowaniu szczelnym. Kiedy przyssawki ulegajg uszkodzeniu lub zuzyciu, pierw-
szym zauwazalnym problemem jest nieszczelnos¢ systemu chwytakow. Nie jest to tatwe do wykrycia, gdyz
aplikacja dziata dalej, chyba ze uszkodzenie jest powazne. Srodowisko, w ktérym znajduje sie aplikacja,
zazwyczaj nie jest tatwe do obserwowania z uwagi na hatas otoczenia lub predkos¢ ruchu. Ostrzezenie

o nieszczelnosci wskaze uzytkownikowi problem, a konserwacje systemu chwytaka mozna zaplanowac¢ na
nastepny raz.

Czas

) Normalny tryb ES
Kazdy cykl Normalny tryb ACM
............................................... T
3s
"""""""""""""""""""" ES niskie
-7 ~_ 7 T Eswysoka
v Maksymalne podciénienie
Podcisnienie
Uzyty parametr Opis parametru
Przekroczenie limitu Zakres 1 — 100 sekund. Minimalny czas (domysinie 2 sekundy), jaki musi uptyngé, w trak-
czasu ACM cie gdy majg miejsce uruchomienia czynnosci odzyskiwania ACM. Jesli czas ten jest
dtuzszy dla 2 (lub dowolnej innej ustawionej liczby) uruchomien, funkcja ACM nie zostanie
uruchomiona. Jesli czas jest krotszy, bedzie ona wtgczona.
Aktywacje odzyski- Liczba ponownych uruchomien (warto$¢ domysina = 2), ktére mogg wystgpic¢ podczas
wania ACM limitu czasu ACM bez wyzwalania jego funkcji.

6.2.7. Ostrzezenie o wycieku

Szczegdtowy opis znajduje sie w sekcji ,Automatyczne monitorowanie stanu” (ACM). Dostep do parametru
mozliwy jest poprzez przetwarzanie danych. Za kazdym razem, gdy wyzwolone zostanie ACM, wskazuje to na
nieszczelnose, ktdra moze zostac przekazana na port sygnatowy S1 lub S2.

Przyktad zastosowania — Jesli przyssawka jest zuzyta lub peknieta, system prézniowy nie bedzie wystar-
czajgco szczelny, aby mozna byto korzystaé z oszczedzania energii. Uruchomi sie wtedy sygnat LW (ostrze-
zenia o wycieku). Sygnat zazwyczaj jest uzywany jako wczesny wskaznik koniecznosci konserwacji lub jako
pomoc w rozwigzywaniu problemow z nieudang operacjg pobierania. Ostrzezenie o wycieku nie posiada
wtasnej parametryzacji, lecz jest wspdtzalezne od ustawiers ACM.

Licznik ostrzezen o wycieku wzrasta wraz z kazdym wykrytym przypadkiem.

6.2.8. Sterowanie przedmuchem

Przedmuch sterowany jest poprzez sygnat wejscia standardowego |0 (PNP lub NPN, z mozliwoscig konfigu-
rowania). Przedmuch (zawsze, pneumatycznie, normalnie zamkniety) wtgczany jest przez ,aktywny” sygnat
wejsciowy. Aktywne sterowanie przedmuchem bedzie zawsze nadrzedne wobec tego zwigzanego z préznig,
zatrzymujgc generowanie podci$nienia oraz rozpoczynajgc operacje przedmuchu.

6.2.9. Zewnetrzne sterowanie przedmuchem

Sterowanie zewnetrzne oznacza, ze funkcja zwolnienia sprezonego powietrza uruchomi sie wskutek ,aktyw-
nego” sygnatu wejsciowego. Sygnat do przedmuchu bedzie nadrzedny wobec tego zwigzanego z proznig, jak
rowniez ATBO lub IBO, gdy jest aktywny.
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6.2.10. Automatyczny regulator czasowy przedmuchu (ATBO)

Automatic Timer Blow-Off (ATBO) oznacza, ze funkcja zwolnienia sprezonego powietrza uruchomi sie auto-
matycznie po wytgczeniu zaworu prozniowego. Czas trwania przedmuchu ustawiany jest przy pomocy time-
ra. ATBO ograniczy wymagane wejscia/wyjécia w celu kierowania CPT — moze to mie¢ ogromne znaczenie,
jesli do jednego sterownika podtgczonych jest kilka jednostek. ATBO utatwia programowanie oraz mozna

Z niego skorzysta¢ w celu precyzyjnego dostrojenia czasu trwania przedmuchu, aby ograniczy¢ czas cykili.

Parametr Opis

Zegar ATBO Wskazuje czas trwania przedmuchu w ms. Zakres od 0 do 10 000 milisekund.

6.2.11. Przedmuch inteligentny (IBO)

Inteligentny przedmuch (IBO) to alternatywny sposdb oszczedzania sprezonego powietrza przy zwolnieniu
czesci, ktére w wielu zastosowaniach z uzyciem podcisnienia, stanowi element wysoce zuzywajgcy powietrze.
Inteligentny przedmuch uruchomi sie automatycznie po wytgczeniu zaworu podcisnienia, a czas jego trwania
jest automatycznie adaptowany zaleznie od zastosowania. Czas trwania przedmuchu jest zoptymalizowany,
a strumien powietrza automatycznie zatrzyma sie, gdy cate podcisnienie zostanie usuniete z uktadu. IBO

to funkcja samouczgca sie, ktdéra potrzebuje zaledwie kilku cykli w celu zoptymalizowania czasu trwania
przedmuchu pod katem réznych objetosci uktadu. W poczatkowych cyklach moze wystgpi¢ dodatkowy
impuls przedmuchowy, umozliwiajgcy petne usuniecie podcisnienia.

Parametr ,Czutos¢ IBO” — moze zosta¢ wykorzystany w celu dostrojenia precyzji IBO zaleznie od rozmiaru
systemu podcisnieniowego.

Para- Opis

metr

Czutosce Niska liczba = najbardziej wydajny energetycznie przedmuch (odpowiedni dla matego systemu pod-
IBO ci$nieniowego). Im wyzsza liczba, tym wiekszy system lub tym wieksze ograniczenie przeptywu.

0 = maty system podcisnieniowy

1 = $redni system podci$nieniowy

2 = duzy system podcisnieniowy

3 = duzy system podcisnieniowy — duze spadki cisnienia

6.2.12. Samokontrola przyczepnosci (SAC)

Samokontrola przyczepnosci (SAC) automatycznie usuwa ,niepozgdang” proznie za pomoca krétkich impul-
sow przedmuchu, jesli zawdr sterujgcy podcisnieniem w produkcie CPT nie zostat aktywowany.

Przyktad zastosowania — niepozadane podcisnienie jest zazwyczaj generowane, gdy scisnieta przyssawka
rozszerza sie wskutek odsuniecia urzgdzenia chwytajgcego od obstugiwanego przedmiotu przy wytgczonej
prézni (podczas umieszczania elementu). Funkcja SAC aktywuje sie w przypadku wytworzenia sie takiego
niechcianego podcisnienia, aby przerwac je i nie dopusci¢ do ciggniecia przedmiotu za poruszajgcym sie
narzedziem chwytajgcym.

Parametr Opis
Czas trwania SAC Czas jednego przedmuchu w ms (zakres 10 — 10 tys.). Domys$lna warto$¢ = 50 ms.
Histereza SAC Niska wartos¢ = system wyczulony na bardzo lekkie obiekty, z ryzykiem ,jatowego przedmu-

chu” z powodu biernosci/zaktdcenia sygnatu.
Wysoka warto$¢ = solidny, ale nie jako system reagowania.

6.2.13. Zakonczony przedmuch (BOC)

Sygnat wyjsciowy jest wtgczany po ukonczeniu przedmuchu w przypadku aktywowania jego zintegrowanej
funkcji, ATBO lub IBO. Dane wyjsciowe stuzgce do aktywacji, utatwig zaprogramowanie pod katem najkrot-
szego, mozliwego czasu cyklu. Prawidtowe wykorzystanie tego parametru polega na zainicjowaniu uwolnienia
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czesci poprzez ustawienie sygnatu sterowania podcisnieniem na wartos¢ ,OFF” (JWYt.”) i odczekanie, az
BOC przyjmie stan ,HIGH” ((WYSOKI"), co wskazuje, ze zostata ona oswobodzona.

Parametr Opis
Na sygnat BOC posrednio wptywa parametr czutosci IBO. Patrz rozdziat dotyczacy Czutos¢ IBO opisano od-
,Inteligentnego przedmuchu” (IBO). dzielnie.

6.3. Konfiguracja

6.3.1. Przywrdcenie ustawien fabrycznych

Fabryczny reset przywraca w urzadzeniu wartosci ustawione dla elementéw parametryzacji i konfiguracji na
podstawie kodu produktu.

6.3.2. Kalibracja czujnikow
Procedura zerowania czujnika (zakres cisnienia 1 atm + 10 kPa):

1.  Upewnij sig, ze pompa jest w stanie BEZCZYNNOSCI.
2. Przejdz w menu wyswietlacza do kalibracji czujnika, zlokalizowanej w sekcji ,Konfiguracja”
3. Nacisnij Potwierdz. Czujnik jest teraz wyzerowany.

Niedoktadnosci danych z czujnika mozna zazwyczaj zapobiec dzieki jego prawidtowej kalibracji oraz korzys-
taniu z dodatkowej filtracji w srodowiskach zapylonych.

6.3.3. Wiagczanie bitu uzupetniajgcego

Sterowania pomocniczego nalezy uzywac w potgczeniu z zaworem bistabilnym. W trakcie wtgczania zasilania
zaworu nie nalezy przetgczac¢ az do momentu odbioru prawidtowych danych procesu przez pompe. W trakcie
wtgczania zasilania catego systemu wyjscie danych procesu (PDO) ma normalnie stan O (niski), do czasu
uruchomienia sterownika/PLC. Aby zapobiec przypadkowemu zatrzymaniu generowania prézni, mozna uzy¢
sterowania pomocniczego. Bit 7 wyjscia danych procesu, zgodnie z IODD, ma funkcje pomocniczg wzgledem
bitu vacuum_on (bit 0).

Opis Bit O Bit 7 Wtgczenie préozni 1 0 Wytaczenie prozni O 1 Aby korzystac ze sterowania pomocniczego,
nalezy je skonfigurowac¢ za pomocg wskaznika 81 ISDU, zgodnie z IODD. Ustawienia domysine pompy nie
zaktadajg uzycia sterowania pomocniczego (domysiny wskaznik wartos¢ 81 = 0). W przypadku nieuzywania,
ustawienia bitu 7 PDO sg ignorowane.

Parametr Opis

Witaczanie bitu uzupetniajgcego Ustawi¢ parametr na 1, aby wtaczy¢ pomocniczg funkcje sterowania do kontro-
lowania prozni.

6.3.4. 10-link a standardowy uktad we/wy

Parametr Opis

|O-Link Klasa A Pompe skonfigurowano tak, aby reagowata tylko na dane procesowe CQ modutu IO-link. Nie
reaguje na sygnaty wejscia typu standardowy 1O ani nie przekazuje sygnatéw wyjscia tego
typu.

|O-Link Klasa B Pompe skonfigurowano tak, aby reagowata tylko na dane procesowe CQ modutu IO-link. Nie
reaguje na sygnaty wejscia typu standardowy 10 ani nie przekazuje sygnatéw wyjscia tego
typu.

Standardowy Pompe skonfigurowano tak, aby reagowata tylko na sygnaty wejsciowe typu standardowy |O.

10 Nie tagczy sie na CQ (IO-link).

6.3.5. V1, standardowa funkcja we/wy

Okresla, jak nalezy interpretowac tryb wejscia na standardowym pinie we/wy V1.
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Parametr Opis

Sterowanie proznig Sterowanie proznia

Sterowanie przedmuchem Sterowanie przedmuchem

Wytgczanie ES Ustawi¢ pin na HIGH (wysoki) — wytgcza funkcje oszczednosci energii i pochodng,
ostrzegania o wycieku.

Wytgczanie ATBO/IBO Ustawi¢ pin na HIGH (wysoki) — wytgcza ATBO lub IBO.

Wytgczanie ACM Ustawi¢ pin na HIGH (wysoki) — wytgcza ACM (wytgczona jest ochrona zaworu).

Prawidtowe PDO Aktywuj, aby wskazac, ze sygnaty sterowania sg prawidtowe. Opcja przydatna przy

standardowym |O. Podobna funkcja jak dopetniajgca bitowego stanu sterowania,
uzywana w |O-link.

6.3.6. V2, standardowa funkcja wejscia/wyjscia
Okresla, jak nalezy interpretowacd tryb wejscia na standardowym pinie we/wy V2.

Parametr Opis

Sterowanie préznia Sterowanie proznia

Sterowanie przedmuchem Sterowanie przedmuchem

Wytgczanie ES Ustawi¢ pin na HIGH (wysoki) — wytgcza funkcje ,Oszczedzania energii” i pochodna,
,Ostrzezenie o wycieku”.

Wytgczanie ATBO/IBO Ustawi¢ pin na HIGH (wysoki) — wytgcza ATBO lub IBO.

Wytgczanie ACM Ustawi¢ pin na HIGH (wysoki) — wytgcza ACM (wytgczona jest ochrona zaworu).

Prawidtowe PDO Aktywuj, aby wskazac, ze sygnaty sterowania sg prawidtowe. Opcja przydatna przy

standardowym |O. Podobna funkcja jak dopetniajgca bitowego stanu sterowania,
uzywana w |O-link.

6.3.7. C2, standardowa funkcja wej$cia/wyjscia
Okreéla, jak nalezy interpretowac tryb wejscia na standardowym pinie we/wy C2.

Parametr Opis

Brak funkcji Domyslnie bez funkcji dla pinu.

Wytaczanie ES Ustawi¢ pin na HIGH (wysoki) — wytacza funkcje oszczednoséci energii i pochodng, ostrze-
gania o wycieku.

Wytgczanie AT- Ustawic¢ pin na HIGH (wysoki) — wytgcza ATBO lub IBO.

BO/IBO

Wytgczanie ACM Ustawi¢ pin na HIGH (wysoki) — wytagcza ACM (wytaczona jest ochrona zaworu).

Prawidtowe PDO Aktywuj, aby wskazac, ze sygnaty sterowania sg prawidtowe. Opcja przydatna przy stan-
dardowym |O. Podobna funkcja jak dopetniajgca bitowego stanu sterowania, uzywana
w 10-link.

6.3.8. S1, standardowa funkcja wejscia/wyjscia
Okresla stan dla transmisji wyjscia S1 na standardowym |O.

Parametr Opis

Czes¢ obecna (PP) Osiggnieto poziom podcisnienia czesci obecnej. Osiggnieto poziom przetgczni-
ka podcisnienia S1.

Poziom podci$nienia dajacy Osiggnieto poziom podcisnienia dla trybu oszczednosci energii. Osiggnieto

oszczednoée energii (ES) poziom przetgcznika podcisnienia S1.

Ostrzezenie o wycieku (LW) Za kazdym razem, gdy wyzwolony zostanie ACM, wskazuje to na nieszczelnosc,

ktora moze zostac przekazana na port sygnatu S1.

Zakonczony przedmuch (BOC) Automatyczna sekwencja przedmuchu zakonczona.
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6.3.9. S2, standardowa funkcja wejscia/wyjscia

Okresla stan dla transmis;ji

Parametr
Czes¢ obecna (PP)

wyjscia S2 na standardowym |0.

Opis
Osiggnieto poziom podcisnienia czesci obecnej. Osiggnieto poziom przetaczni-
ka podcisnienia S1.

Poziom podcisnienia dajacy Osiggnieto poziom podcisnienia dla trybu oszczednosci energii. Osiggnieto

oszczednoée energii (ES)

Ostrzezenie o wycieku (LW)

poziom przetgcznika podcisnienia S1.

Za kazdym razem, gdy wyzwolony jest ACM, wskazuje to na nieszczelnosc,
ktora moze zostac¢ przekazana na port sygnatu S1.

Zakonczony przedmuch (BOC) Automatyczna sekwencja przedmuchu zakonczona.

Analogowy poziom prézni

Wyjscie analogowe 0-5 V. Zakres pomiaru to 1-5 V, co odpowiada przedziatowi
0 - 101,3 -kPa.

6.3.10. Typ sterowania proznia
Ta nastawa stanowi podstawowy typ wejscia pompy (PNP lub NPN).

Parametr Opis

NPN Funkcja NPN pinu wejscia sterowania préznig (i wszystkich pozostatych pinéw wejscia, o ile nie
skonfigurowano inaczej).

PNP Funkcja PNP pinu wejscia sterowania préznig (i wszystkich pozostatych pinéw wejscia, o ile nie
skonfigurowano inaczej).

6.3.11. Typ sterowania przedmuchem

Parametr

Identyczne jak pod-
stawowy typ wejscia
Odwrdécony typ wejs-
cia

Opis
Ustawia rodzaj wejscia roboczego na PNP, gdy jego podstawowym typem jest PNP oraz
NPN, gdy podstawowym jest NPN.

Ustawia rodzaj wejscia roboczego na NPN, gdy podstawowym typem wejscia jest PNP
oraz PNP, gdy podstawowym jest NPN. Ta funkcja moze by¢ przydatna do konfigurowa-
nia systemu, ktory ma dziata¢ w okreslony sposéb, na przyktad podczas uruchamiania.

6.3.12. Typ sterowania C2

Parametr

Identyczne jak pod-
stawowy typ wejscia
Odwrocony typ wejs-
cia

Opis
Ustawia rodzaj wejscia roboczego na PNP, gdy jego podstawowym typem jest PNP oraz
NPN, gdy podstawowym jest NPN.

Ustawia rodzaj wejscia roboczego na NPN, gdy jego podstawowym typem jest PNP oraz
PNP, gdy podstawowym jest NPN. Ta funkcja moze by¢ przydatna do konfigurowania
systemu, ktory ma dziata¢ w okreslony sposdb, na przyktad podczas uruchamiania.

6.3.13. Typ wyjscia S1
Sygnat zwrotny S1. Ta nastawa jest uwazana za podstawowy typ wyjscia pompy (PNP lub NPN).

Parametr Opis

NPN Funkcja NPN pinu sygnatu wyjscia S1 (i wszystkich pozostatych pindw wyjscia, o ile nie skonfiguro-
wano inaczej).

PNP Funkcja PNP pinu sygnatu wyjscia S1 (i wszystkich pozostatych pinéw wyjscia, o ile nie skonfiguro-
wano inaczej).
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6.3.14. Typ wyjscia S2

Parametr Opis

Identyczne jak podstawowy Ustawia typ wyjscia roboczego na PNP, gdy podstawowym jest PNP i NPN, gdy
typ wejscia podstawowym jest NPN.

Odwrécony typ wejscia Ustawia rodzaj wejscia roboczego na PNP, gdy jego podstawowym typem jest

PNP i NPN, gdy podstawowym jest NPN.

6.4. Nadzor

6.4.1. Licznik cykli prézni
Licznik cykli prozni odnotowuje, ile razy urzgdzenie otrzymato sygnat ,wtgczenie podcisnienia” i tym samym
aktywowato jego cykl. Wartos¢ ta jest zapisywana w pamieci trwatej co 30 minut.

6.4.2. Autokontrola cyklu

Automatyczna kontrola systemu podcisnieniowego moze zostac¢ wyzwolona przez wejscie danych procesu
(I0-Link) lub za pomoca funkcji ,wtgcz automatyczng kontrole systemu podci$nieniowego” w menu systemu.

Uktad chwytakdéw podczas automatycznej kontroli powinien unika¢ kontaktu z przenoszonym obiektem (sta-
nowisko zrobotyzowane nie powinno znajdowac sie w potozeniu pobierania ani odbierania). Automatyczna
kontrola systemu prézniowego to sekwencja, w ktorej:

1. 1. prdznia jest aktywowana na 5 sekund
2. Aktywowany jest IBO.

System nastepnie oblicza wspdtczynnik wydajnosci filtrowania oraz zapisuje biezgcy poziom prézni swobod-
nej (oraz nowy poziom prozni bez zasilania, jesli jest to pierwszy raz od ostatniego resetu).

Parametr powigzany z auto- Opis

kontrolg

Licznik cykli prozniowych od ostat- Prosty licznik pokazujacy, ile razy proznia zostata wtgczona. Licznik cykli
niej automatycznej kontroli jest zerowany przy kazdej autokontroli.

Nowy poziom prézni bez zasilania Poziom prézni zarejestrowany przez czujnik podcisnienia w trakcie PIERW-

SZEJ, automatycznej kontroli systemu podci$nieniowego, po wyzerowaniu
parametru autokontroli.

Biezacy poziom podcisnienia swo- Poziom prozni zarejestrowany przez czujnik podcisnienia w trakcie OSTAT-
bodnego NIEJ, automatycznej kontroli systemu prézniowego.

6.4.3. Licznik wykrytych stanéw podnapiecia (UVD)

UVD jest parametrem mierzonym podczas wystepowania aktywnej prézni i oznacza najnizsze, zarejestrowa-
ne napiecie w pierwszych 10 cyklach roboczych po uruchomieniu. Kazdy cykl uruchomienia generuje nowa,
odczytang wartosé, ktéra bedzie przechowywana lokalnie. Mozna zapisa¢ maksymalnie 100 odczytanych
wartosci, a nastepnie stosowana jest zasada ,pierwsze na wejsciu, pierwsze na wyjsciu” dla zamiany danych.

Licznik wykrywania obnizonego napiecia. Zlicza, ile razy pompa namierzyta nizsze napiecie i powrdcita do
jego normalnego zakresu zasilania.

6.4.4. Maksymalne, wykryte napiecie (MVD)

MVD stanowi maksymalne napiecie zarejestrowane przez ezektor prézniowy w czasie jego cyklu zycia. Od-
czytywana jest pojedyncza wartos¢ oznaczajgca najwyzsze, wykryte napiecie.

6.4.5. Najnizsze, wykryte napiecie (LVD)
LVD stanowi najnizsze napiecie zarejestrowane przez ezektor prézniowy w czasie jego cyklu zycia. Odczyty-
wana jest pojedyncza warto$¢ oznaczajgca najnizsze, wykryte napiecie.
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6.4.6. Biezgce napiecie uktadu (CSV)

CSV to najnowsza wartos¢ napiecia uktadu rejestrowana w czasie rzeczywistym. Odczytywana i udostepnio-
na zostaje nowa warto$¢ po kazdym powrocie ezektora do trybu jatowego (IDLE).

6.4.7. Maks. przyspieszenie krotkoterminowe (STMA)

Pompa mierzy i dostarcza maksymalng warto$¢ sumarycznego przyspieszenia z ostatnich pieciu minut dzia-
tania.

6.4.8. Maks. przyspieszenie w dtugoterminowe (LTMA)
Pompa musi mierzy¢ i przekazywac¢ maksymalne przyspieszenie, jakie otrzymuje (w czasie, gdy jest zasilana),
przez caty cykl swojego zycia.

6.4.9. Temperatura systemu

Jest to najnowsza, odczytana wartosc temperatury systemu. Nowa wartos¢ udostepniana jest po kazdym
powrocie ezektora do trybu jatowego (IDLE).

6.4.10. Maksymalna, wykryta temperatura (MTD)

MTD oznacza maksymalng temperature odnotowang przez ezektor prézniowy w czasie jego cyklu zycia.

6.4.11. First Time To Hit (FTTH)

,First Time To Hit” (FTTH) oznacza czas wtgczenia prézni (,Vacuum On”) do chwili osiggniecia w systemie
wartosci 20 -kPa ponizej poziomu podcisnienia bez zasilania. Wartosci tej mozna uzy¢ jako punktu odniesie-
nia pokazujgcego, jak szybko system pracowat po wstepnym rozruchu. Parametr ten mozna wyzerowac za
pomocg polecenia ISDU lub menu systemowego pompy.

6.4.12. Time To Hit (TTH)

,Current Time To Hit” (CTTH) oznacza czas od wtgczenia podci$nienia (,Vacuum On”) do chwili osiggniecia
w systemie wartosci 20 -kPa ponizej poziomu prézni bez zasilania. Wartos$é tg mozna wykorzystac do
optymalizacji zuzycia powietrza w trakcie procesu poprzez dostrojenie stanowiska zrobotyzowanego, syn-
chronizacji wtgczania prézni w celu ograniczenia wartosci lub do wykreslenia trendu wartosci. Jesli wartosé
z biegiem czasu wzrosnie na skutek zanieczyszczen w ezektorze lub przewodach prézniowych, moze byc¢
konieczne serwisowanie pompy. Jesli wartos¢ ulega znacznym wahaniom, przyczyng moze byc¢ niestabilne
cisnienie zasilania.
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7. Konserwacja

ﬁ Ostrzezenie

* Nieodpowiedzialne uzywanie sprezonego powietrza moze doprowadzi¢ do obrazen. Spre-
zonego powietrza nalezy uzywac wytacznie zgodnie z jego przeznaczeniem.

* Przed przystgpieniem do konserwacji nalezy wytgczy¢ doptyw sprezonego powietrza oraz
energii elektrycznej i pozby¢ sie cisnienia resztkowego. Nastepnie kable i przewody moz-
na bezpiecznie odtgczy¢ od CPT.

Wazne
Podczas przeprowadzania konserwacji nalezy stosowac srodki ochrony stuchu.

CPT zostat zaprojektowany tak, aby zminimalizowaé potrzebe konserwacji. Dla zapewnienia bezpiecznej
pracy zdecydowanie zaleca sie wykonanie nastepujgcych czynnosci:

* Konserwacje nalezy przeprowadzac na tyle cyklicznie, aby zadba¢ o mocny chwyt urzadzenia.

* Ogdlng inspekcje urzadzenia CPT nalezy przeprowadzaé regularnie, a czas jej trwania bedzie zaleze¢ od
warunkow zastosowania.

* Wszystkie czynnosci konserwacji nalezy przeprowadzac zgodnie z niniejszg instrukcjg, w tym wytycznymi
dotyczgcymi bezpieczerstwa.

* Tylko autoryzowani integratorzy lub Piab AB moga wykonywa¢ naprawe.

* Nalezy korzystac wytgcznie z oryginalnych czesci zamiennych.

* Aby zapobiec zablokowaniu jednostki chwytaka ezektora przez pyt, brud i wieksze czgsteczki, a tym
samym pogorszeniu wydajnosci, nalezy wtgczac jg i zasilanie tylko wtedy, gdy przyssawki z siateczkami
filtrujgcymi lub piankg sa prawidtowo zainstalowane.CPT

e CPT mozna czysci¢, uzywajgc wody z delikatnym mydtem. Nie stosowac¢ silnych detergentéw!

7.1. Okresowa konserwacja prewencyjna

Zaleca sie wykonanie nastepujgcych czynnosci w ramach okresowej konserwacji prewencyjne;j:

Dziatanie Czestotliwosé

Sprawdzac¢ wizualnie pod katem oznak uszkodzerh CPT Codziennie

Nastuchiwac¢ pod kgtem odgtoséw sygnalizujgcych wyciek Codziennie

Kontrolowac¢ jednostke ttumika na wypadek zabrudzen lub zuzycia Cotygodniowo

Wyczysci¢ wktady COAX® Zaleznie od zanieczyszczenia
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7.2. Czesci zamienne

Opis Nr artykutu
Zestaw czesci zamiennych do COAX® MIDI, nitryl 0109531
Zestaw czesci zamiennych do COAX® MIDI, viton 0124897
Wktad COAX® MIDI Si32-3 0107053
Ztgcze robota ISO 9409-1-50-4-M6 0242097
Ztgcze robota ISO 9409-1-80-4-M8 0246234
Zaslepka $ruby M5 0242349
Pianka FOAM.330.140.N30X.206368 0244612
Pianka FOAM.400.140.N30X.205542 0242398
Pianka FOAM.500.140.N30X.Z206369 0244613
Kompletna przyssawka G.FX39T30.B3.51.G14M.13 9912119
Elastyczna krawedz @39 mm, TPE 30° Shore A do przyssawki FX39 w powyzszej linii) 0121992
Nasadka piankowa do ptyty ssacej CPT 300 0243007
Nasadka piankowa do ptyty ssacej CPT 400 0242095
Nasadka piankowa do ptyty ssacej CPT 500 0243012
Nasadka przyssawkowa do ptyty ssacej CPT 300 0243009
Nasadka przyssawkowa do ptyty ssgcej CPT 400 0242098
Nasadka przyssawkowa do ptyty ssacej CPT 500 0243013
O-ring do ptyty podstawowej CPT 300 0243020
O-ring do ptyty podstawowej CPT 400 0242099
O-ring do ptyty podstawowej CPT 500 0243021

7.3. Wymiana przyssawek
Odkre¢ przeznaczong do wymiany przyssawke. Zréb to recznie lub uzyj klucza po zewnetrznej stronie

mocowania przyssawki. Zamontuj nowg przyssawke, stosujgc zalecany moment dokrecania 0,5 Nm [0,37 Ib
ft]. Nie dokrecaj zbyt mocno!

Uwaga
NIE korzystac¢ z klucza imbusowego lub podobnego narzedzia do montazu przyssawek
Z zaworami sensorowymi.

Aby wymieni¢ ptyte przyssawek, zaleca sie zdemontowanie najpierw CPT z robota oraz umieszczenie urza-
dzenia na stole w celu zapewnienia lepszego dostepu.
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Rysunek 11. Usuwanie ptyty przyssawek zCPT.

Ptyte przyssawkowag mozna zdemontowac z tej nalezgcej do podstawy, odkrecajgc 6 srub M4x14mm (zaleca-
ny moment odkrecania 1 Nm [0,74 b ft]) w przypadku CPT300 oraz CPT400, podczas gdy wariant CPT500
wyposazony jest w sze$¢ srub M4x14mm (1 Nm [0,74 |b ft]) oraz cztery M4x6mm (zalecany moment odkreca-
nia 0,5 Nm [0,37 Ib ft]).

7.4. Wymiana chwytaka piankowego

Aby wymieni¢ chwytak piankowy, zaleca sie zdemontowanie najpierw CPT z robota oraz umieszczenie urzg-
dzenia na stole w celu zapewnienia lepszego dostepu.

Zdejmij starg pianke z ptyty dedykowanego jej chwytaka oraz delikatnie usun pozostatosci kleju.

Zanim zainstalujesz nowy wktad piankowy na ptycie chwytaka, upewnij sie, ze jest ona zamontowana na tej
podstawowej, nalezgcej do gtéwnej jednostki CPT

Rysunek 12. Zamontuj ptyte chwytaka piankowego na CPT.
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Zdejmij folie ochronng z nowego wktadu, odkrywajgc warstwe kleju. Docisnij wktad piankowy strong z klejem
w dot do ptyty chwytaka. Zwrd¢ uwage, aby dopasowac otwory w podktadce piankowej do $rub, ktdre
mocujg ptyte dedykowanego jej chwytaka na tej, podstawowe;.

Rysunek 13. Instalacja nowego wktadu piankowego na chwytaku CPT.

7.5. Wyjmowanie wktadéw COAX®.

1. Usun CPT z robota.
2. Usun gtéwna jednostke CPT z interfejsu robota.
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Usun ptyte przyssawkows lub piankows z podstawowe;j.

3.

Zdejmij ptyte podstawy.

4.

@ 0 F
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5. Usun jednostke ttumika, odkrecajgc cztery sruby M3 x 12 mm, dwie na wierzchu i dwie na spodzie
jednostki gtéwnej.

6. Wyciggnij wktady COAX® za pomocg szczypiec.

7. Wymien je na nowe wktady COAX® lub wyczy$¢ (zob. rozdziat na temat czyszczenia wktaddw COAX®)
oraz uzyj nowych uszczelnien i zawordw klapowych z zestawu czesci zamiennych.
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8. Wykonaj powyzsze kroki w odwrdconej kolejnosci.
a. Zamontuj obudowe ttumika, uzywajgc czterech srub (M3 x 12 mm, moment dokrecania 0,4 Nm [0,30
lb ft]).

b. Zamontuj ptyte podstawy na jednostce pompy za pomoca 6 $rub (moment dokrecania M4 x 6
mm, 0,5 Nm [0,37 Ib ft]) oraz podktadek uszczelniajgcych. Upewnij sie, ze pierscien uszczelniajacy
znajduje sie na miejscu podczas mocowania ptyty podstawy.
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c. Zamontuj ptyte przyssawkows lub chwytaka piankowego na tej nalezgcej do podstawy, uzywajgc
szesciu $rub (M4 x 14 mm, moment dokrecania 0,5 Nm [0,37 Ib ft]) w przypadku CPT300 oraz
CPT400, i czterech dodatkowych (M4 x 6 mm, 0,5 Nm [0,37 Ib ft]) w przypadku CPT500.

7.6. Czyszczenie wktadu COAX®

Zdemontuj kazdy wktad COAX® na ponizsze elementy:

il (T 2 5D @

Czys¢ wszystkie czesci plastikowe w kapieli ultradzwiekowej w temperaturze 40°C (104°F) przez jedng
godzine.

Nastepnie zt6z z powrotem wktad COAX® z nowymi uszczelnieniami (1, 3, 4 oraz 5) i zaworami klapowymi (2)
z zestawu czesci zapasowych do COAX® MIDI, dostepnych w wariancie z nitrylu (A) lub vitonu (B). Zestawy
czesci zapasowych obejmujg nastepujgce artykuty:

A B

2@ 3x@ xCOD D
© @ ©® ®

-
®
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7.7. Rozwigzywanie problemoéw

Spostrzezenie
lub btad

Brak podcisnienia
w uktadzie

Niski poziom pod-
ci$nienia w ukta-
dzie

Upuszczony ele-
ment

Element niepo-
brany

Inne

Gtéwna przyczyna
Staby doptyw powietrza

Staby doptyw powietrza

Staby sygnat elektryczny

Staby sygnat elektryczny

Brak lub stabe uszczel-
nienie przyssawki lub
pianki

Niskie cisnienie zasilania

Zanieczyszczenie wktadu
COAX®

Zawory klapowe wktadu
COAX® nie znajduja sie
w prawidtowym potoze-
niu.

Niedoktadno$¢ danych

z czujnika spowodowana
nieprawidtowg kalibracjg
zerowania

Nieznane

7.8. Akcesoria

Dziatania

Sprawdzi¢ ztgcze powie-
trza zasilajgcego

Sprawdz regulator cisnie-
nia zasilania.

Sprawdzi¢ przytacze elek-
tryczne.

Sprawdz zasilanie elek-
tryczne

Sprawdz stan przyssawek
lub pianki

Upewnij sie, ze cisnie-
nie zasilania sprezonym
powietrzem jest zgodne
z zaleceniem.

Wyczysci¢ wktad COAX®

Wyreguluj pozycje zaworu
klapowego

Przeprowadz zerowanie
czujnika.

Skontaktuj sie z dziatem
wsparcia firmy Piab

Komentarz

Upewnij sie, ze przytacza powietrza sg
szczelne.

Upewnij sig, ze cisnienie zasilania jest wta-
czone i miesci sie w granicach roboczych
w punkcie przytaczenia chwytaka.

Upewnij sie, ze ztgcza elektryczne sg dokre-
cone.

Zasilanie elektryczne jest monitorowane na
ekranie; napiecie powinno wynosi¢ 24 V +
10%.

Sprawdz stan przyssawek lub pianki

Nie stosuj wezy zbyt dtugich lub o niewymia-
rowej srednicy wewnetrznej.

Upewnij sie, ze podczas gdy urzadzenie
znajduje sie w pozycji pobierania, styka sie
ono prawidtowo z przedmiotem. Dopilnuj
aby wszystkie przyssawki, ktére majg stykac
sie z przedmiotem, faktycznie znajdowaty
sie z nim w kontakcie.

Zapoznaj sie z instrukcjg kalibracji czujnika
w rozdziale 6.3.2.

Na ostatniej stronie niniejszego podrecznika
znajdujg sie informacje kontaktowe.

Stabilizator przyssawek (okreslany rowniez jako uchwyt dystansowy) to akcesorium dostepne dla CPT wypo-
sazonego w chwytak przyssawkowy. Nie jest ono zawarte w konfiguratorze produktu jednostki CPT, lecz
musi zosta¢ zamowione odrebnie.

Stabilizator przyssawek zwieksza stabilnos¢ przenoszonego przedmiotu, szczegdlnie w aplikacjach o wyso-
kiej szybkosci, w ktérych generowane podczas przyspieszenia sity mogg by¢ znaczne.

Kazdy stabilizator przyssawek montuje sie na dedykowanej im ptycie za pomocg trzech $rub M6 x 20 mm,
przy zalecanym momencie dokrecania wynoszgcym 1 Nm [0,74 |b ft]. Na jednostce CPT mozna zamontowac
do 6 stabilizatoréw przyssawek (zaleznie od rozmiaru CPT).

CPT
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Opis

Nr artykutu

028141

Stabilizer cup CPT cpl

CPT
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8. Dane techniczne

Opis
Instalacja

Masa

Interfejs robota ISO50

Interfejs robota 1ISO80

Materiat

Napiecie zasilania

Przytacze elektryczne

Typowy pobdr pradu

Prad szczytowy przetgczania zaworu
Prad rozruchowy

Cisnienie zasilania, maks.

Cisnienie zasilania, optymalne
Przytacze, sprezone powietrze
Cechy przyjazne dla srodowiska
Klasyfikacja stopnia bezpieczeristwa
Zakres temperatur

Wilgotnosc¢

Poziom hatasu przy optymalnym cisnienie zasilania
(0,6 MPa [87 psi))

Jakos$¢ sprezonego powietrza
Dziatanie

Zuzycie powietrza, maks., przy optymalnym cisnie-
niu zasilania (0,6 MPa [87 psi])

Maksymalne podcisnienie przy optymalnym cisnie-
niu zasilania (0,6 MPa [87 psi])

Maksymalna tadownos¢ przy odlegtosci odsunie-
cia od srodka wynoszacej 50 mm

Maksymalna tadownosc¢ przy odlegtosci odsunie-
cia od $rodka wynoszgcej 100 mm

Przeptyw podcisnienia

Czas oprdzniania

Histereza

Funkcja, podcisnienie/przedmuch
Regulowany przeptyw przedmuchu
Wyswietlacz

Wejscie/wyjscie elektryczne

Wejscie/wyjscie elektryczne

Wyjscie analogowe

Doktadnos¢ petnego zakresu wyjscia analogowego

CPT

Jednostka

kg [Ib]

VDC

mA
mA
mA
MPa [psi]
MPa [psi]

OC [OF]
%RH
dBa

NI/s [scfm]

-kPa [-inHg]

kg [Ib]

kg [Ib]

NI/s [scfm]
s/l [s/cf]

NI/s [sctfm]

VDC

Wartos¢é

Informacje na temat wartosci dla okres-
lonej konfiguracji mozna znalez¢ w dedy-
kowanym mu arkuszu danych na stronie
piab.com

ISO 9409-1-50-4-M6

ISO 9409-1-80-4-M8

Al, SS, CuZn, PA, NBR, PU, Cu
24 + 10%

M12 8-pin Male

200

425

<400

0,7 [101,5]

0,6 [87,0]

28 mm push-in

IP65

0-40 [32-104]
35-85

72-80

DIN ISO 8573-1, klasa 4

4,5 [9,5]

70 [20,7]

Interfejs robota ISO50: 15 [33]
Interfejs robota ISO80: 20 [44]

Interfejs robota 1ISO50: 10 [22]
Interfejs robota 1ISO80: 15 [33]

Patrz arkusz danych konfiguracyjnych
Patrz arkusz danych konfiguracyjnych
Regulowana

NZ proznia + NZ przedmuch

0-6.6 [0-14.0]

Wyswietlacz OLED i zyroskopu

CPT for Universal Robots: Robot specific.
General CPT: PNP/PNP or NPN/NPN.

1-5
+3%
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Opis Jednostka Wartosé

Sterowanie reczne aktywowane elektrycznie - Tak, z blokadag wcisku

Zakres sygnatu (wyjscie cyfrowe) kPa [inHg] -101,3-140 [-29,92-41,34]

Czas reakcji zaworu ms 50

Wyjscie przetgcznika S1/S2, maks. mA 2x40 jednoczesnie lub 1x80 osobno
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9. Wymiary

9.1. CPT z chwytakiem piankowym
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Rysunek 14. Wymiary CPT wyposazonego w chwytak piankowy.

Rozmiar CPT A - mm [in] Odlegtos¢ odsuniecia od srodka interfejsu — mm B - mm [in]

50 230,5[9,1]
CPT300 330 [13,0]

100 280,5 [11,0]

50 250[9,8]
CPT400 400 [15.7]

100 300 [11,8]

50 300 [11,8]
CPT500 500 [19,7]

100 350 [13,8]

Pianka C - mm [cale]
N30X 30[1,2]
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9.2. CPT z chwytakiem przyssawkowym

Wymiary
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Rysunek 15. Wymiary CPT wyposazonego w chwytak przyssawkowy.

Rozmiar CPT A - mm [in] Odlegto$é odsuniecia od érodka interfejsu — mm B — mm [in]

50
CPT300 330 [13,0]

100

50
CPT400 400 [15.7]

100

50
CPT500 500 [19,7]

100

Przyssawka C — mm [cale]

FX39 (piGRIP®) 45,4 [1,8]
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Rysunek 16. Wymiary gwintéw dla CPT wyposazonego w chwytak, lecz bez zamontowanych przyssawek
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9.3. CPT ze stabilizatorem przyssawek

Wymiary

]
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Rysunek 17. Wymiary CPT wyposazonego w stabilizator przyssawek

Rozmiar CPT A - mm [in] B - mm [in]

CPT300 2419[952] 772]3,04]
CPT400 3069 [12,1]  32,1[1,26]
CPT500 3713 [14,62] 82,1[3,23]
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9.4. CPT Interfejs robota
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Rysunek 20. Interfejsy robota ISO80 oraz ISO50.
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10. Gwarancja

Sprzedajgcy udziela swoim klientom piecioletniej gwarancji na produkty do pomp prézniowych od momentu
ich otrzymania (z wytgczeniem pomp prézniowych z uktadem elektronicznym / sterowaniem, elektromecha-
nicznych pomp prézniowych, akcesoriow i sterownikow).

Sprzedawca udziela swoim klientom rocznej gwarancji na wszystkie inne produkty, liczonej od daty dostawy
(z wytgczeniem pomp prézniowych, ale z uwzglednieniem pomp prozniowych z elektronikg/sterownikami,
elektromechanicznych pomp préozniowych, akcesoridéw i sterownikow), jezeli awaria wystgpita w okreslonym
okresie eksploatacji pod wzgledem cykli pracy, podanym w specyfikacji produktu (jesli dotyczy).

Gwarancja obejmuje wady produkcyjne i materiatowe towardw, a takze obejmuje przypadki, gdy produkty
nie sg zgodne ze swojg specyfikacjg, z wytgczeniem drobnych wad, jesli sg one akceptowalne w granicach
rozsadku i nie zmniejszajg wydajnosci uzytkowania.

Gwarancja nie obejmuje zadnego produktu (w tym zadnego komponentu lub innych czesci, takich jak
przyssawki, elementy filtrujgce, uszczelnienia, weze, pianka itp.) ani oprogramowania do niego, ktére byty
uzywane w sposob inny niz zgodny z przeznaczeniem oraz: (a) byty przedmiotem naduzycia, niewtasciwego
uzytkowania, zaniedbania, niewtasciwego przechowywania, niewtasciwej obstugi, nieprawidtowej instalacji,
nadmiernego obcigzenia fizycznego, nietypowych warunkow srodowiskowych bgdz pracy lub zastosowania,
instalacji, pielegnacji, kontroli lub konserwacji w sposob sprzeczny z jakimikolwiek stosownymi wytycznymi
lub instrukcjami dotyczgcymi produktéw wydanymi przez sprzedawce badz tez dobrymi praktykami handlo-
wymi w tym zakresie; lub (b) zostaty zrekonstruowane, naprawione lub zmienione przez jakiekolwiek osoby
lub podmioty inne niz sprzedajgcy lub jego upowaznieni przedstawiciele albo ma wade w wyniku normalnego
zuzycia badz uszkodzenia umyslnego lub spowodowanego pdzniejszymi szkodami wyniktymi z oddziatywania
innych wadliwych narzedzi.

Gwarancja na produkt udzielona w niniejszym punkcie jest jedynag udzielang przez sprzedawce w odniesieniu
do produktow. Klient nie moze polegac¢ na innych informacjach, stwierdzeniach lub gwarancjach (wyraznych
lub dorozumianych), opartych na prawie wtasciwym lub innych przestankach. W kazdym przypadku zwrot
kosztow jest ograniczony do ceny produktdéw ustalonej przez strony i nie obejmuje szkdd posrednich.

W okresie gwarancyjnym sprzedajgcy wymieni lub naprawi na wtasny koszt wadliwe produkty wskazane
przez niego, wedtug wtasnego uznania, jako objete gwarancjg okreslong w niniejszym dokumencie.

Od sprzedawcy zalezy, czy wadliwy produkt powinien zosta¢ zwrécony w celu wymiany, czy tez powinien
zostac naprawiony przez niego w lokalizacji klienta. Wszelkie wymienione produkty stajg sie wtasnoscia
sprzedawcy.

Sprzedajacy nie ponosi odpowiedzialnosci za koszt mocowania czesci zamiennych lub komponentow jakich-
kolwiek produktéw w jakichkolwiek urzadzeniach lub podobnych instalacjach nalezgcych do klienta.

Niniejsze zasady i warunki majg zastosowanie do wszelkich produktéw naprawionych lub wymienionych
przez sprzedawce.
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Recykling i utylizacja
11. Recykling i utylizacja

g IQ‘

s
Podczas tworzenia produktow firma Piab bierze pod uwage czynniki srodowiskowe, aby zapewni¢ jak naj-
mniejszy wptyw na ekosystem.
Firma Piab AB posiada certyfikat zgodnosci z normg ISO-14001:2015.
Piab AB réwniez spetnia wymagania rozporzadzen:

* RoHS2 (2011/65/UE)
* REACH (WE 1907/2006)

Zasady dotyczgce recyklingu i usuwania odpaddw rdznig sie zaleznie od panstwa, dlatego proces ten

musi sie odbywac w petnej zgodnosci ze wszystkimi krajowymi regulacjami. Jesli jest to mozliwe, produkt
nalezy rozmontowac na poszczegodlne komponenty. Urzadzenia elektryczne i elektroniczne nalezy oddac
do upowaznionego podmiotu zajmujgcego sie ich utylizacjg. To samo dotyczy czesci wykonanych z metalu.
Wszystkie inne czesci mozna oddac¢ do recyklingu lub wyrzuci¢ do odpadow.

Dodatkowe informacje na temat rozporzgdzenia REACH mozna znalez¢ na stronie piab.com/resources/do-
cument-centre.
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