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Wprowadzenie do instrukcji

1. Wprowadzenie do instrukcji

1.1. Informacje o instrukc;ji

* Osoba odpowiedzialna za zaktad produkcyjny musi zapewnic¢, ze niniejsza instrukcja zostanie przeczytana

i zrozumiana.

Nalezy doktadnie zapoznac sie z czescig dotyczgca bezpieczenstwa.

* Instrukcje nalezy przechowywaé 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 instrukcji.

Niniejsza instrukcja (art nr 0246728, wer.02, PI-PL, 2023-12) dotyczy piCOBOT® L FANUC CRX.

1.2. Znaki bezpieczenstwa uzywane w instrukcji

Nalezy zwrdcié¢ uwage na wszystkie ostrzezenia, znaki obowigzkowe i inne oznaczenia stosowane w niniej-
szej instrukcji. Majg one nastepujgce znaczenie:

1.2.1. Znaki ostrzegawcze

Ostrzezenie
Nieprzestrzeganie instrukcji moze by¢ przyczyng smierci lub powaznych obrazen!

Ostrzezenie
Sita podcisnienia

Ostrzezenie
Wylot

é% Ostrzezenie
Nieograniczony wylot

1.2.2. Znaki obowigzkowe

> b B

0 Uwaga
Informacje, ktére wymagajg dodatkowej uwagi!

@ Wazne
Stosowac ochrone oczu
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Wprowadzenie do instrukcji

Wazne
Stosowac ochrone stuchu

1.3. Grupa docelowa

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

* Personel odpowiedzialny za instalacje

* Personel operacyjny

e Personel odpowiedzialny za serwis i konserwacje

e Personel sprzgtajgcy (czyszczenie sprzetu i obszaru wokot 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 ciénienie: (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 urzagdzenia piCOBOT® L 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
urzgdzeniem piCOBOT® L. Nalezy wykona¢ wymagane kroki pod nadzorem i przy zatwierdzeniu autoryzowa-
nego integratora.

2.2. Bezpieczenstwo ogdlne

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

Sprezone powietrze moze spowodowac wybuch zamknietych pojemnikéw, a proznia 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 potaczenia sg w dobrym
stanie, poniewaz wysokie cykle pracy lub wibracje moga 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.

ég Ostrzezenie
Préznia i powietrze wylotowe mogg powodowac obrazenia. Nalezy trzymacé dtonie, nogi,
wtosy i oczy z dala od wlotdw i wylotdw pompy.

@ Ostrzezenie
Nie dopuszczac, aby do otworu wylotowego dostawaty sie jakiekolwiek przedmioty lub ciata
obce, ze wzgledu na ryzyko wyrzucenia obiektow oraz/lub uszkodzenia produktu.
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Instrukcja bezpieczenstwa

ﬁ Ostrzezenie

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

* 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 przedmiotoéw, uszkodzenia produktu, niepowodzenia w jego
zastosowaniu oraz/lub obrazen ciata w przypadku jednoczesnego zablokowania portu
prézni oraz wylotu w trakcie generowania podcisnienia.

2.3.1. Instalacja

Sprezone powietrze moze byc¢ 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 produktéw 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 ci$nienia resztkowego.

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

2.4. Analiza ryzyka

Integrator musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka w odniesieniu do kompletnego zastosowania z uzyciem robota.
Urzadzenie piCOBOT® L jest jedynie komponentem zastosowania z wykorzystaniem robota, w zwigzku

z czym bezpieczne uzytkowanie piCOBOT® L zalezy od zdolnosci integratora do zaprojektowania bezpiecz-
nej instalacji tego rodzaju. Produkt piCOBOT® L 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 wspotczynnik powierzchni do objetosci ogranicza bezwtadnoé¢ w przypadku kolizji (nacisk).

* Niewielka wysokos$¢ instalacji (punkt centralny narzedzia blisko kotnierza robota) zmniejsza site wywierang
na przeguby robota w trakcie jego ruchu.

* Profilowane krawedzie.

* Intuicyjna instalacja jednostki pompy na interfejsie robota.

* Wystarczajgca liczba elementdw przytgczajgcych dla wszystkich interfejséw mocowania, zapewniajgca
integralno$¢ mechaniczna.

¢ Elementy mocujgce z zabezpieczeniem i Srubami z okragta gtdwka.

* Obrotowe przytgcze zasilania powietrzem eliminujgce ryzyko platania sie weza pneumatycznego.

* Paski zabezpieczajgce wagz pneumatyczny przed splgtaniem sie z innymi obiektami i/lub korpusem robota.

piCOBOT® L FANUC CRX Strona 7 z 44



Instrukcja bezpieczenstwa

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.

Zabezpieczenie ramion regulowanego chwytaka (opcjonalne narzedzie do chwytania) zwieksza maksymal-
ne obcigzenie, ktére moga wytrzymac, zanim dojdzie do ich przesuniecia w przypadku niekontrolowane;
kolizji.

2.5. Przeznaczenie

Tylko do profesjonalnego uzytku.

Produkt powinien by¢ uzywany w srodowiskach zgodnych z jego specyfikacjami i certyfikatami.

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

Niniejsze urzadzenie piCOBOT® L FANUC CRX jest narzedziem korncowym robota wspdtpracujgcego

o tadownosci do 16 kg [35.2 Ib], ktdry jest uzywany do chwytania i trzymania przedmiotéw. Do typowych
zastosowan niniejszego urzgdzenia zaliczajg sie nastepujgce:

e Podnoszenie i umieszczanie (pick-and-place)

* tadowanie wysokich regatow

* Wspieranie maszyn

* Wybieranie pojemnikow

* Realizacja zamdwien

* Montaz

* Paletyzacja

2.6. Niewtasciwe uzytkowanie

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

Uzywanie uszkodzonego produktu.

Uzywanie produktu do usuwania cieczy.

Stosowanie cisnienia powietrza lub napiecia elektrycznego o wartosciach poza specyfikacja.
Korzystanie z produktu jako autonomicznego modutu bezpieczenstwa w celu spetnienia miedzynarodo-
wych standarddéw dotyczgcych podnoszenia.

Uzywanie produktu do usuwania materiatéw statych bez uzycia filtra.

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 atmosferach zagrozonych wybuchem.

Uzywanie produktu w zastosowaniach o krytycznym znaczeniu dla zycia.

Strona 8 z 44 piCOBOT® L FANUC CRX
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3. Wprowadzenie do urzagdzenia piCOBOT® L

3.1. Producent

Piab AB

P.O. Box 146
SE-182 12 Danderyd
SWEDEN

3.2. Etykieta identyfikacyjna

Kazda jednostka jest oznakowana etykieta z informacjami umozliwiajgcymi jej identyfikacje. Kontaktujgc sie
z firmg Piab AB lub centrami serwisowymi nalezy zawsze podawac informacje zawarte na etykiecie.

j

i q
N

D : - ,,,, —_— 7::::;,,, /L '

ieeg ol |

[ eeoc0000 & @

s

[ O 0 N A E? g) <> /@L/

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) Zgodnosé

piCOBOT® L FANUC CRX Strona 9 z 44
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UK
CA

Ustawodawstwo Wielkiej Brytanii, oznakowanie UKCA

Przepisy prawne Zharmonizowany standard i/lub odniesienie
do pomiaru
Regulacje w sprawie kompatybilnosci elektro- BS EN/(IEC) 61000-6-2:2005

magnetycznej 2016
BS EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1

Przepisy z 2012 r. dotyczace ograniczenia sto- Zgodnos¢
sowania niektérych niebezpiecznych substan-
cji w sprzecie elektrycznym i elektronicznym.

FC

Federalna Komisja tacznosci, FCC
ID. FCC R7TAMB2623
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3.4. Przeglad

Opis

Ptyta adaptera
Pierscien zacisku
Wskaznik LED

Wylot

Wiot cisnienia zasilania

Wyswietlacz OLED i przyciski wybo-
ru

Ttumik

Port podcisnienia
Przytacze elektryczne

Sruba do przedmuchiwania

piCOBOT® L FANUC CRX

Uwaga

Ptyta adaptera dla robota

Patrz rozdziat ,,Obstuga”

Powietrze wylotowe

[en] Angled push-in style; @6, @8, @10 or 2x@10 mm

Patrz sekcja Interfejs

Ttumik wewnetrzny do pomp z 1 lub 2 wktadami COAX®.
Ttumik zewnetrzny do pomp z 3 lub 4 wktadami COAX®.

G1/2” Female
Connector M8 8-pin Male

Regulowany przeptyw przedmuchu

Strona 11 z 44
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4. Instalacja

ﬁ Ostrzezenie

¢ Nie instalowac ani nie eksploatowac¢ piCOBOT® L, jesli zostanie uszkodzony w trakcie
transportu, przenoszenia lub uzytkowania. Uszkodzenie produktu moze wywota¢ wybuch
oraz spowodowac obrazenia lub naruszenie mienia.

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

4.1. Zawartosé opakowania

e piCOBOT® L FANUC CRX

* Air hose @6, @8 or 210 mm outer diameter, length 3 or 6 m
e Paski do mocowania kabli/rur

e Klucze Torx (T10)

¢ Klucze szesciokatne (3, 4, 5 mm)

* Cable M8 8-pin Female Angled to M8 8-pin Female Angled
¢ USB flash drive with FANUC CRX Plugin software

* piCOBOT® L FANUC CRX Instrukcja

* Instrukcja do wtyczki FANUC CRX

¢ Regulowany chwytak (opcja)

e Przyssawki x 4 lub x 8 (opcja)

¢ Chwytak piankowy (opcja)

e Zmieniacz narzedzi (opcja)

4.2. Instalacja mechaniczna

1. Rozpakowac¢ opakowanie.

2. Zapomoca klucza szesciokgtnego (3 mm) otworzy¢ pierscien zacisku i odtgczy¢ ptyte adaptera od
pompy.

3. Przymocowac ptyte adaptera do robota za pomocg czterech $rub MRT M5 lub M6 (w zaleznosci od
wybranego interfejsu).

_.\_n

6 ID

© Im-

Rysunek 1. Ptyta adaptera jest mocowana do robota za pomocg 4 Srub i trzpienia prowadzgcego.
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4. Przymocowac¢ piCOBOT® L do ptyty adaptera za pomoca pierscienia zacisku. Zablokowa¢ zamkniety
pierscien zacisku srubg M4 przy uzyciu klucza szeséciokatnego (3 mm). Nie przekracza¢ maksymalnego

momentu obrotowego, wynoszgcego 0,7 Nm.

Rysunek 3. Zablokowac pierscien zacisku.
5. Zamontowac¢ narzedzie do chwytania, takie jak przyssawka, chwytak piankowy lub regulowany, przezna-
czony do piCOBOT® L, bezposrednio od strony narzedziowej albo poprzez zmieniacz narzedzi zamonto-

wany pomiedzy piCOBOT® L a elementem chwytajgcym.

Rysunek 4. Przyssawka zamontowana na piCOBOT® L

piCOBOT® L FANUC CRX Strona 13 z 44
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Rysunek 7. Chwytak regulowany, mocowany do piCOBOT® L poprzez zmieniacz narzedzi

Strona narzedziowa piCOBOT® L ma dwa rozne interfejsy montazowe, co umozliwia mocowanie réznych
chwytakdw lub przyssawek:
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A — G1/2” Female
B - Interfejs 30x40 mm, 4 x M5

Wiecej informacji mozna znalez¢ w rozdziale ,Wymiary”.

4.3. Instalacja elektryczna

Zamontowac kabel elektryczny na piCOBOT® L i do robota. Zwrdcié¢ uwage na naciecia prowadzgce w celu
ustawienia we wtasciwym kierunku.

Rysunek 8. Naciecia prowadzgce na ztgczu elektrycznym

4.4. Instalacja pneumatyczna

Ostrzezenie

Nalezy dopilnowac, aby przewdd ze sprezonym powietrzem zostat prawidtowo zabezpieczo-
ny w celu unikniecia obrazen ciata, uszkodzen sprzetu i/lub niepowodzenia zastosowania.

piCOBOT® L mozna zainstalowac¢ w dowolnej orientacji. Nalezy upewnic sie, ze wylot ezektora nie jest za-
blokowany. Przy podtgczaniu wezy sprezonego powietrza i podcisnienia do urzgdzenia nalezy odpowiednio
dobrac¢ ich wymiary, jesli uzywany jest inny niz dotgczony. Ma to na celu zapobiega¢ spadkom cisnienia. Na-
lezy unika¢ ograniczonych srednic wewnetrznych, bardzo dtugich przewoddw, mocnych wygie¢ i przytaczy
o matych przeswitach (Srednicach).

Podtaczyé wagz do Zrddta zasilania sprezonym powietrzem i do urzadzenia piCOBOT® L.

Waz pneumatyczny nalezy zabezpieczy¢ paskami, aby unikna¢ splatania z innymi obiektami i/lub korpusem
robota.
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4.4.1. Informacje o uktadzie pneumatycznym

Numer i rodzaj COAX® Cisnienie zasilania, maks. Cisnienie zasilania, optymalne

MPa [psi] MPa [psi]
1 x SX12 0,7 [101,5] 0,50 [72,5]
2 x SX12 0,7 [101,5] 0,50 [72,5]
3 x SX12 0,7 [101,5] 0,53 [76,9]
4 x SX12 0,7 [101,5] 0,53 [76,9]
1 x SX12 0,7 [101,5] 0,45 [65,3]
2 X SX42 0,7 [101,5] 0,50 [72,5]
3 X SX42 0,7 [101,5] 0,57 [82,7]
4 x SX42 0,7 [101,5] 0,63 [91,4]

Uwaga

* Jakosc¢ sprezonego powietrza powinna spetnia¢ wymagania normy DIN ISO 8573-1 klasa
4.

* Podczas pracy w srodowisku, w ktérym wystepuje pyt, brud i wieksze czastki, ktore
mogtyby zablokowac ezektor i spowodowac pogorszenie wydajnosci, zaleca sie uzywanie
piCOBOT® L z chwytakami lub przyssawkami wyposazonymi w filtry.

4.4.2. Schemat pneumatyczny
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1. Sprezone powietrze
2. Podcisnienie
3. Wylot

Rysunek 9. Przewdd podcisnienia (NZ) oraz przedmuchu (NZ) z zaworem zwrotnym.

4.5. Instalacja oprogramowania

Patrz odrebna instrukcja do wtyczki FANUC CRX, aby dowiedziec sie, jak zainstalowac i uzywac wtyczki
oprogramowania firmy Piab dla robotéw FANUC CRX.
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5. Dziatanie

Dioda LED zapali sie roznymi kolorach, $wiattem trwatym lub migajgcym w zaleznosci od wykonywanego
zadania. Dwie diody LED umieszczone sg po przeciwnych stronach piCOBOT® L.

Zadanie/dziatanie Kolor

Proznia Wt Miganie kolorem niebieskim

Tryb ES aktywny Jednostajne $wiecenie kolorem niebieskim
Bezczynnosc Jednostajne swiecenie kolorem zielonym
Zwolnienie (przedmuch aktywny) Miganie kolorem zielonym

.‘ =
N ® ——550 ¢
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ﬁ@%Q‘“"oo 0000

aooooooooo

NO | . 00000000 7
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5.1. Interfejs

Na piCOBOT® L znajduja sie dwa przyciski, jeden ekran OLED oraz dwie diody LED w kolorze zielonym

i niebieskim. Zaraz po wtgczeniu piCOBOT® L wyswietla sie logo Piab, a krotko potem ekran domysiny
(zob. zdjecie ponizej przedstawiajgce status IDLE (bezczynnosé) przy prozni na poziomie 0,0 -kPa). Odczyt
poziomu podcisnienia w czasie rzeczywistym jest wyswietlany tutaj po wygenerowaniu prozni. 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 wys$wietlaczu po uzyskaniu
sygnatu przychodzgcego dla fazy Vacuum on (Podci$nienie 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 réwniez reczna obstuga stanu Vacuum on lub Blow-Off on przyciskami ,V”
(Vacuum on) oraz ,B” (Blow-Off on), gdy urzgdzenie piCOBOT® L zasilane jest przy napieciu 24 V. Status
Blow-Off on jest zawsze nadrzedny wobec Vacuum on.
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Dziatanie

Informacja na dole wyswietlacza pokazuje, od lewej do prawej, status sygnatu wyjsciowego na S1, normalnie
cze$c obecng (Part Present, PP); S2, osiggniety poziom oszczednosci energii (ES); oraz aktywng jednostke
prézniowg. Gorna sekcja po lewej stronie wyswietlacza prezentuje warunki dla statusu, np. kiedy oraz ktora
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.

i

1oLe 0.0
S1 S2

-kPa

&4

Aby wej$¢ do menu, nacisnij i przytrzymaj V" oraz ,B” jednoczesnie przez 2 sekundy. Niewielki pasek czasu
u gory wyswietlacza stopniowo przesunie sie od lewej do prawej az do momentu pojawienia sie menu.

Parametrization
IConfiguration
Supervision

Factory reset

IEnergy saving type
Blow-Off type

Disable
ISetpoint S2*
ALD

Aby nawigowac po menu, nacisnij ,B” w celu przejscia w dot oraz ,V” w goére. Przytrzymaj, aby przewingé
liste. Ustaw swdj wybor na kwadratowym markerze i nacisnij jednoczesnie ,V” i ,B”. Aby wybrac i ustawic
wartos¢ lub parametr w menu, przejdz do kwadratowego markera i znowu nacisnij V" i ,B” jednoczesnie.
Wybrana przez Ciebie warto$¢ oznaczona bedzie za pomoca *, a OLED zamiga szybko, potwierdzajgc
ustawienie. W sekcji ,Parametryzacja” odczekaj 2 sekundy, aby opusci¢ menu, w ktérym sie znajdujesz.
Wszystkie pozostate menu posiadajg funkcje ,Wstecz” na dole poszczegdlnych ekrandw. Po 10 sekundach,
bez wprowadzania danych, wyswietlacz powraca automatycznie do pozycji domysine;.
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Dziatanie

5.2. Przeptyw przedmuchu

Przeptyw przedmuchu mozna regulowac za pomoca jego $ruby. Przeptyw przedmuchu zmniejsza sig, gdy
Sruba obracana jest w kierunku zgodnym z ruchem wskazowek zegara, i zwieksza sie przy obracaniu jej

w strone przeciwng do ruchu wskazowek zegara. Wysoki przeptyw jest szybki, ale po zwolnieniu moze
spowodowac przesuniecie sie lekkich czesci. Niski przeptyw jest wolniejszy, ale dla ciezkich czesci moze by¢
zbyt powolny.

piCOBOT® L FANUC CRX Strona 19 z 44



Dziatanie

COBOT® L FANUC CRX

owienie menu pli

Vé

5.3.0m

N
10104NbYJU0D JapIO U) 3)GDNSS-31d ¥
00L .
r-eeee——_—_————-——————— bumas ynojoq = oot| Aoed
| // m . € €
_ Foeg Foeg N LS [4
| payaAu| paLaAU| // : 0 | sw
_ M m.n“mn se awes « 95eq Se awes // 0 «0 eg
| i i // 000L sw
| yoeq eg N : yeq
I « PaLaA| « dNd N\ 3oeq e | L 09 oL v_u.mm
|| aseq se auwes NN i IONVHD IONOQ . 18 A18A0231 NIV | 0oL p| 0000
_ M as0g /_ No3WN NDV o oL %S L 057
_ Peg | Auaisuss Og : :
| dNd oeg) | sisau1sAY Dv'S ° oL
_ + NdN _ awi) uonean 0
_ adA1ndino gs | | 13 uon \Ab VS
I adfndino || | Sl5RIeAY d1TV
| | awiy uoneInp OgLy
adA 110 2D
I | s1524935AY 3
| adAy 1D Jo-molg | | Liochas
adA1 1o winnoep | | IOcos 53
_||||||||||||||||||||||mnu4m4m|uﬂomcm-.L s1521935AY S31d 1ed
Helql S 1uI0d18s Saud 1Jed
1UN aINssald bHu- | pgy-
1D UOISYPY J13S bHuU- | Dgy-
Ped adA1 4O-mo IR 00| o0l
wiyuod + 50-MOId 1X3 pue aAes ool oor| [BHu-|ogr| |
adAy buines Abiaug TS 0o :
nUSW 9IAISS HUI-| Ddd-| : oo| oot|*¢| 8
19524 A1010E i Wl w2 . A :
Hoeg ¥oeg ) Auap ooL| ool *: ‘ : ool oo
s DHUI- » 0gl uolsiaiadng : ol o «le| < 0L
x B 091y Hoeg « 2L« 0F : :
[EWERE] wiyuod uoneinbyuod : : 0 0
uoneziiauweled ol o
~—
oegd oegd
« 8|qeuy Hoeg AV ‘2S dS
a|qesid + ATV
2S wiodias
3|qesia

piCOBOT® L FANUC CRX

Strona 20 z 44



Dziatanie

5.4. Ustawienia menu

Parametryzacja

Nazwa menu Wstepnie Zakres Jed- Komentarz

ustawiona nostka

wartosé
Nastawa poziomu podcis$nie- 40 0...100 -kPa [- Normalnie uzywane jako poziom
nia obecnosci czesci inHg] obecnosci czesci
Histereza obecnosci czesci 2 0..100 - -
Wartos¢ zadana oszczedzania 70 0...100 - Normalnie uzywane jako poziom
energii (ES) prozni wyzwalania oszczedzania energii
Histereza oszczedzania ener- 8 0..100 - -
gii (ES)
Czas trwania ATBO 250 0..10 000 ms Ustawienie czasu dla ATBO
Histereza ALD 0 0..10 - Dostrojenie ALD
Czas trwania SAC 50 0..1000 ms Ustawienie czasu dla SAC
Histereza SAC 5 0...100 - Dostrojenie SAC
Czutosc IBO 0..3 - 0 = maty system podcisnieniowy
Przekroczenie limitu czasu 5 1..100 S Czas wszystkich aktywacji
ACM odzyskiwania
Aktywacje odzyskiwania ALD 3 1..100 szt. Liczba dozwolonych aktywacji

odzyskiwania
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Konfiguracja

Uwaga
Rodzaje sterowania i wyj$¢ sg wstepnie skonfigurowane tak, aby dostosowac¢ je do typow IO
kontrolera robota. Nie nalezy zmienia¢ rodzaju sterowania i wyjscial

Nazwa menu Konfiguracja Komentarz
Przywrocenie usta- Potwierdz Przywraca ustawienia fabryczne parametryza-
wien fabrycznych cji i konfiguracji w jednostce w oparciu o KOD
produktu.
Rodzaj funkcji oszcze- ES wytgczone Nastawa zalezna od konfiguracji. Patrz powig-
dzania energii ES na nastawie 2 zany rozdziat ,Dziatanie”.
ES zALD

ES na nastawie 2 — rezerwowe ALD

Typ przedmuchu Zewnetrzny Nastawa zalezna od konfiguracji. Patrz powia-
ATBO zany rozdziat ,Dziatanie”.
IBO
Samokontrola przy- SAC nieaktywny Nastawa zalezna od konfiguracji.
czepnosci (SAC) SAC aktywny
Jednostka cisnienia -kPa =
-inHg
Typ sterowania pro- NPN Wejscie podstawowe.
zniq PNP
Typ sterowania przed- Taki sam jak podstawowy Podstawowy typ sterowania proznia.
muchem Odwrdécony wzgledem podstawowego
Typ sterowania C2 Taki sam jak podstawowy Podstawowy typ sterowania préznia.
Odwrocony wzgledem podstawowego
Typ sterowania S1 NPN Wejscie podstawowe.
PNP
Typ sterowania S2 Taki sam jak podstawowy Wynika z podstawowego typu wyjscia S1.

Odwrdcony wzgledem podstawowego
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Dziatanie

Oznakowanie

Nazwa menu
ID dostawcy

ID urzadzenia
Dostawca
Nazwa produktu

Numer seryjny

Wersja sprzetowa (HW)

Komentarz

ID DOSTAWCY PIAB

nie”.

Np. 314, patrz prawidtowa warto$¢ na pompie

Piab AB

piCOBOT® L

Np. 16Q001234, patrz prawidtowa wartos¢ na pompie

Np. R02, patrz prawidtowa wartos¢ na pompie

Nadzor
Nazwa menu Funkcja Jednost- Komentarz
ka
Licznik cykli Licznik cykli Cykle Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
nie”.
Licznik UVD Licznik wykrytych standéw 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 syste- Napiecie systemu V Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
mu nie”.
Maks. przysp. Maks. przyspieszenie krotkotermi- gx10 Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
nowe (STMA) nie”.
Maks. przysp. 2 Maks. przyspieszenie w cyklu zycia gx10 Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
(LTMA) nie”.
Maks. temp. Maksymalna, wykryta temperatura °C Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-
(MTD) nie”.
Temp. systemu Temperatura systemu °C Patrz powigzany rozdziat ,Dziata-

Wersja oprogramowania uktadowego (FW)
Aplikacja TAG
Data produkcji

Np. wersja 1.0
Aplikacja TAG - przyktad
Np. 20-02-2019

Menu serwisowe

Nazwa menu Komentarz

Blokada Piab Tylko dla programistow firmy Piab.
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6. Funkcje

UWAGA! Niektore funkcje sg opcjonalne i wybierane podczas konfigurowania piCOBOT® L przy zakupie.
Funkcje te oznaczone sg jako opcja.

6.1. Parametryzacja i konfiguracja

Sterowanie prézniag

Wiecej informacji o sterowaniu urzgdzeniem piCOBOT® L FANUC CRX mozna znalez¢ w instrukcji FANUC
CRX.

Rodzaj funkcji oszczedzania energii: Oszczednos¢ energii — Automatyczna detekcja poziomu (ALD)

Automatyczna detekcja poziomu ,ES” (ALD). Opcjonalna, tylko jesli aktywny jest tryb ES oraz wybrano
rodzaj oszczedzania energii ALD. Urzgdzenie zmierzy maksymalng, mozliwg do osiggnigcia warto$¢ podcis-
nienia na obiekcie przy kazdym cyklu i automatycznie ustawi zoptymalizowany poziom oszczednosci energii
oraz histerezy. Obliczenia sg ponawiane co kazdy cykl, aby zapewni¢ najbardziej niezawodny stan za kazdym
razem, gdy obstugiwany jest nowy obiekt. Obliczenia opierajg sie na ustawionym poziomie sygnatu czesci
obecnej oraz maksymalnym mozliwym do osiggniecia poziomie prézni mierzonym czujnikiem analogowym.
Typ ALD mozna rowniez wybrac jako wsparcie dla manualnie ustawionego trybu oszczednosci energii (ES)
(nastawa S2). W tym przypadku ALD zostanie aktywowane, jesli nastawa S2 nie zostanie osiggnieta, tak aby
zabezpieczy¢ statg oszczedno$é energii.

Czas

Kazdy cykl Tryb ALD

Przetgcznik cyfrowy

_____________________________ ES niskie, ALD

- - pE—s - - — — ESwysokie, ALD

Maksymalne podciénienie

\
Podcisnienie

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

Rodzaj funkcji oszczedzania energii: Oszczednos$é energii dla nastawy S2 (ustawienia reczne)

Tryb oszczednosci energii (ES) dla nastawy S2 bedzie dziatac¢ tak samo jak tryb oszczedzania energii ALD,
z tg jedynag rdznicg, ze uzytkownik musi podac wartosc, przy ktérej maszyna wytgczy sie, oraz histereze
(okienko rdéznicy) do czasu, gdy urzadzenie ponownie wtgczy podcisnienie. Wartosé, przy ktérej jednostka
wytgczy generowanie prozni, ustawiona jest w parametrze S2 (nastawa oszczednosci energii). Rdznice (his-
tereze) ustawia sie przy pomocy parametru histerezy oszczedzania energii (ES). ,Niski” poziom ES, gdy
urzadzenie wtgcza podcisnienie, jest wtedy obliczany wewnetrznie jako (nastawa oszczednosci energii —
histereza oszczednosci energii).

Parametr Opis

Nastawa ES Zakres 0 .. 100 -kPa [0 .. 29,5 -inHg]. S2>5S1

Histereza ES Zakres 0 .. 100 -kPa [[0 .. 29,5 -inHg]. Nalezy dopilnowa¢, zeby: nastawa S2 - histereza
S2>81

S1iS2, sygnat zwrotny, gdzie Std-10...
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Automatyczne monitorowanie stanu ,,ES” (ACM)

Opcjonalnie, tylko jesli tryb ES jest aktywny, aby chroni¢ zywotno$¢ zawordw — implementowana jest auto-
matyczna funkcja sterowania recznego. Jesli zawor zasilajgcy zostanie ponownie uruchomiony 3-krotnie

w ciggu 3 sekund, funkcja ES zostanie wytgczona na pozostaty czas cyklu. Jest to przydatna funkcja

w przypadku sporadycznie wystepujgcych wyciekow. Jesli produkt zostat skonfigurowany lub ustawiony

z wyjsciem ostrzezenia o wycieku, funkcji tej mozna réwniez uzy¢ do monitorowania poziomu zuzycia
przyssawek. Funkcje ACM mozna wytgczy¢, aktywujgc wejscie cyfrowe C2 na wtyczce 8 (Std-10) lub PDO
OCTETO Bit4 (IO-Link). Jesli w systemie zostanie wykryty wyciek, mozna tymczasowo wytgczy¢ funkcje ACM
poprzez jednokrotne nacisniecie ktéregokolwiek z przyciskéw sterowania recznego na module zawordw.
Jednostka pompy zataduje ponownie podcisnienie w swoim zakresie histerezy oszczednos$ci energii, wytgczy
sie i wtgczy oraz bedzie usitowacd przejs¢ w tryb oszczednosci energii po wykryciu wycieku. Nastepnie pompa
wytgczy sie i przejdzie w tryb ES. Wtgcz ponownie cykl pompy lub nacisnij znowu ktérykolwiek z przyciskow
sterowania recznego, aby aktywowac tryb ACM ponownie.

Czas

) Normalny tryb ES
Kazdy cykl Normalny tryb ACM
............................................... T e
3s
—
"""""""""""""""""" ES niskie
T T ~_ 7 Eswysoka
\/ Maksymalne podciénienie
Podcisnienie
Parametr Opis
Przekroczenie limitu cza- Zakres 1 .. 100. jednostka = sekundy. Minimalny czas (domysinie 3 sekundy), jaki musi
su ACM uptynaé, w trakcie gdy majg miejsce uruchomienia odzysku ACM. Jesli czas ten jest
dtuzszy dla 3 (lub dowolnej innej ustawionej liczby) uruchomien, funkcja ACM nie
zostanie uruchomiona. Jesli czas jest krotszy, funkcja ACM bedzie wtgczona. Mozna
to rowniez wybrac¢ jako opcje wyjsciowg dla nastawy S1 lub S2.
Aktywacje odzyskiwania Liczba ponownych uruchomien (warto$¢ domyslna = 2), ktére moga wystapic¢ podczas
ACM limitu czasu ACM bez wyzwalania funkcji ACM.

Ostrzezenie o wycieku (LW)

Sygnat wyjscia jest aktywowany z ACM. Za kazdym razem, gdy wyzwolony zostanie ACM, wskazuje to na
nieszczelnose, ktdra moze zostaé przekazana na port sygnatowy S1 lub S2.

Sterowanie przedmuchem

Przedmuch sterowany jest poprzez sygnat wejsciowy SIO (PNP lub NPN, konfigurowalne). Przedmuch (za-
wsze pneumatycznie, normalnie zamkniety) wtgczany jest przez ,aktywny” sygnat wejsciowy. Sterowanie
przedmuchem zawsze jest nadrzedne wzgledem kierowania préznig, wytgczajgc generowanie podcisnienia
i wtgczajgc przedmuch. Patrz powigzane informacje w ,Sterowanie préznig” na poprzedniej stronie.

Typ przedmuchu: Sterowanie zewnetrzne (opcjonalne)

Sterowanie zewnetrzne oznacza, ze funkcja zwolnienia sprezonego powietrza uruchomi sie wskutek , aktyw-
nego” sygnatu wejsciowego. Sygnat przedmuchu bedzie nadrzedny wobec sygnatu prozni, jak rowniez ATBO
lub IBO, gdy jest aktywny.

Typ przedmuchu: Automatic Timer Blow-Off (ATBO) (opcjonalne)

Automatic Timer Blow-Off (ATBO) oznacza, ze funkcja zwolnienia sprezonego powietrza uruchomi sie au-
tomatycznie po wytgczeniu zaworu prézniowego. Czas trwania przedmuchu ustawiany jest przy pomocy
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zegara. ATBO ograniczy wymagane we/wy w celu sterowania produktem, co moze mie¢ ogromne znaczenie,
jesli do jednego sterownika podtgczonych jest kilka jednostek. ATBO utatwia programowanie oraz mozna
z niego skorzysta¢ w celu precyzyjnego dostrojenia czasu przedmuchu, a tym samym skrocenia czasu cykli.

Parametr Opis

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

Typ przedmuchu: Inteligentny przedmuch (IBO) (opcjonalny)

Przedmuch inteligentny (IBO) to alternatywny sposéb oszczedzania sprezonego powietrza przy zwolnieniu
czesci, ktére w wielu zastosowaniach podcisnieniowych stanowi element wysoce zuzywajgcy powietrze.
Przedmuch inteligentny uruchomi sie automatycznie po wytgczeniu zaworu podcisnienia, a czas jego trwania
jest automatycznie dostosowywany zaleznie od zastosowania. Czas trwania przedmuchu jest zoptymalizo-
wany, a strumiert powietrza automatycznie zatrzyma sie, gdy cate podcisnienie zostanie usuniete z uktadu.
IBO to funkcja samouczgca sie, ktdra 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 zostac
wykorzystany w celu dostrojenia precyzji IBO zaleznie od rozmiaru systemu podcisnieniowego.

Parametr Opis

Czutosc IBO 0 = Maty system prézniowy, 1 = Sredni system prézniowy, 2 = Duzy system préznio-
wy, 3 = Duzy system prozniowy - znaczgce spadki cisnienia

Niska liczba = najbardziej energooszczedny przedmuch (odpowiedni dla matych systemow prézniowych. Im
wyzsza liczba, tym wiekszy system lub wieksze ograniczenie przeptywu).

Samokontrola przyczepnosci (SAC) (opcja)

Samokontrola przyczepnosci (SAC) automatycznie usuwa ,niepozadang” proznie za pomoca krétkich impul-
séw przedmuchu, jesli zawor sterowania podcisnieniem w produkcie nie zostat aktywowany. Czas trwania
impulsu przedmuchu ustawiany jest za pomocg timera w milisekundach. Histereza (czyli czuto$é) ustawiana
jest na wartos¢ w przedziale O — 100. Nizsza warto$¢ oznacza bardziej czute SAC. Niepozgdana préznia
zazwyczaj generowana jest przez ergonomiczne urzgdzenie/manipulator do obstugi podcisnienia, w ktorym
wystepuje prézniowy zawor zamykajgey/zwrotny. Na przyktad, ezektory z funkcjg oszczednosci energii
posiadajg wewngtrz zawdr zamykajgcy/zwrotny. Gdy przyssawki zostang zastosowane na uszczelnionym
obiekcie, masa urzadzenia transportowego kompresuje przyssawki, wytwarzajgc za pomoca niewielkiej sity
potgczenia. Sita ta moze by¢ wystarczajgca do przesuniecia przedmiotu w niekontrolowany sposdb, a nawet
moze spowodowac obrazenia ciata, jesli przenoszone jest szkto lub arkusze blachy o ostrych krawedziach.
SAC catkowicie eliminuje ten problem. Funkcja mozliwa do wybrania.

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

przedmuchu” z powodu biernosci/zaktécenia sygnatu. Wysoka wartos¢ = wydajny, ale
nie tak czuty system.

Zakonczony przedmuch (BOC)

Sygnat wyjsciowy, ktory jest wtgczony po ukonczeniu przedmuchu w przypadku aktywowania zintegrowane]
funkcji automatycznego przedmuchu, ATBO lub IBO. Dane wyjsciowe wyzwalacza znacznie utatwig zapro-
gramowanie za kazdym razem pod katem najkrétszego mozliwego czasu cyklu. Prawidtowe wykorzystanie
tego parametru polega na zapoczatkowaniu zwolnienia czesci poprzez ustawienie sygnatu sterowania pro-
znig na wartos¢ ,Wytgczony” i odczekanie, az BOC osiggnie status ,Wysoki”. To wskazuje, ze czes¢ zostata
zwolniona.
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Parametr

Na sygnat BOC posrednio wptywa parametr czutosci

Opis

Czutosc IBO opisano oddzielnie.

IBO. Patrz rozdziat dotyczacy przedmuchu inteligent-

nego.

S1, standardowa funkcja we/wy

Okresla stan dla transmisji wyjscia S1 na SIO.

Parametr
Czes¢ obecna (PP)

Poziom podcisnienia da-
jacy oszczednos¢ energii
(ES)

Ostrzezenie przed wycie-
kiem (LW)

Zakonczony przedmuch
(BOC)

Opis

Osiggnieto poziom podcisnienia czesci obecnej. Osiggnieto poziom przetgcznika pod-
cisnienia S1.

Osiggnieto poziom podci$nienia dajgcy oszczednos¢ energii. Osiggnieto poziom prze-
tgcznika podcisnienia S1.

Za kazdym razem, gdy wyzwolony zostanie ACM, wskazuje to na nieszczelnos¢, ktéra
moze zostac przekazana na port sygnatu S1.

Zakonczona jest automatyczna sekwencja przedmuchu.

S2, standardowa funkcja we/wy

Okresla stan dla transmisji wyjscia S2 na SIO.

Parametr
Czes¢ obecna (PP)

Poziom podcisnienia da-
jacy oszczednos$¢ energii
(ES)

Ostrzezenie przed wycie-
kiem (LW)

Zakonczony przedmuch
(BOC)

Typ sterowania proznia

Opis

Osiggnieto poziom podcisnienia czesci obecnej. Osiggnieto poziom przetgcznika pod-
cisnienia S2.

Osiggnieto poziom podcis$nienia dajgcy oszczednos$é energii. Osiggnieto poziom prze-
tgcznika podcisnienia S2.

Za kazdym razem, gdy wyzwolony zostanie ACM, wskazuje to na nieszczelnosc, ktora
moze zostac przekazana na port sygnatu S2.

Zakonczona jest automatyczna sekwencja przedmuchu.

Ta nastawa stanowi podstawowy typ wejscia pompy (PNP lub NPN).

Parametr
NPN

PNP

Opis
Funkcja NPN pinu wejscia sterowania proznig (i wszystkich pozostatych pinéw wejs-
cia, o ile nie skonfigurowano inaczej).

Funkcja PNP pinu wejécia sterowania préznia (i wszystkich pozostatych pinow wejs-
cia, o ile nie skonfigurowano inaczej).

Typ sterowania przedmuchem

piCOBOT® L FANUC CRX
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Parametr

Identyczne jak podsta-
wowy typ wejscia

Odwrdcony typ wejscia

Typ sterowania C2

Parametr
NPN

PNP

Typ wyjscia S1

Funkcje

Opis
Ustawia typ wejscia roboczego na PNP, gdy podstawowym typem wejscia jest PNP
i NPN, gdy podstawowym typem wejscia jest NPN.

Ustawia typ wejscia roboczego na NPN, gdy podstawowym typem wejscia jest PNP

i PNP, gdy podstawowym typem wejscia jest NPN. Ta funkcja moze by¢ przydatna do
konfigurowania systemu, ktéry ma dziata¢ w okreslony sposob, na przyktad podczas
uruchamiania.

Opis
Funkcja NPN pinu sygnatu wyjscia S1 (i wszystkich pozostatych pindw wyjscia, o ile
nie skonfigurowano inaczej).

Funkcja PNP pinu sygnatu wyjscia S1 (i wszystkich pozostatych pindw wyjscia, o ile
nie skonfigurowano inaczej).

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

Parametr
NPN

PNP

Typ wyjscia S2

Parametr

Identyczne jak podsta-
wowy typ wejscia

Odwrdcony typ wejscia

Opis
Funkcja NPN pinu wejécia sterowania préznig (i wszystkich pozostatych pinéw wejs-
cia, o ile nie skonfigurowano inaczej).

Funkcja PNP pinu wejscia sterowania proznig (i wszystkich pozostatych pinéw wejs-
cia, o ile nie skonfigurowano inaczej).

Opis
Ustawia typ wyjscia roboczego na PNP, gdy podstawowym typem wejscia jest PNP
i NPN, gdy podstawowym typem wejscia jest NPN.

Ustawia typ wejscia roboczego na NPN, gdy podstawowym typem wejscia jest PNP

i PNP, gdy podstawowym typem wejscia jest NPN.

6.2. Nadzor

Licznik cykli

Cykl jest zliczany za kazdym razem, gdy podcisnienie zostato aktywowane, a nastepnie dezaktywowane.
Licznik wykrytych stanéw podnapiecia (UVD)

UVD to parametr mierzony przy wtgczonej prozni i oznacza najnizsze zarejestrowane napigcie w pierwszych
10 cyklach roboczych po cyklu zasilania. Kazdy cykl zasilania generuje nowy odczyt, ktéry jest przechowywa-
ny lokalnie. Mozna zapisa¢ do 100 odczytanych wartosci, a nastepnie stosowana jest zasada ,pierwsze na
wejsciu, pierwsze na wyjsciu” dla zamiany danych.

Najwyzsze, wykryte napiecie (HVD)

HVD to odczyt maksymalnego napiecia obserwowanego przez ezektor prézniowy w catym okresie jego
uzytkowania. Odczytem jest pojedyncza wartos¢ reprezentujgca najwyzsze zarejestrowane napiecie.

Najnizsze, wykryte napiecie (LVD)
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Funkcje

LVD stanowi najnizsze napiecie zarejestrowane przez ezektor prozniowy w czasie jego cyklu zycia. Odczyty-
wana jest pojedyncza warto$¢ oznaczajgca najnizsze wykryte napiecie.

Napiecie systemu

Napiecie systemu to najnowsza warto$¢ napigcia w czasie rzeczywistym. Nowa wartos¢ zostaje odczytana
i udostepniona po kazdym powrocie ezektora do trybu jatowego (IDLE).

Maks. przyspieszenie krotkoterminowe (STMA)

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

Maks. przyspieszenie w cyklu zycia (LTMA)

Pompa musi mierzy¢ i przekazywaé maksymalne przyspieszenie, jakie otrzymuje (w czasie, gdy jest zasilana),
przez caty cykl swojego zycia.

Maksymalna, wykryta temperatura (MTD)
Rejestruje maksymalng temperature odnotowang przez ezektor prézniowy w czasie jego cyklu zycia.
Temperatura systemu

Jest to najnowsza, odczytana wartosc temperatury systemu. Nowa wartos¢ zostaje udostepniona po kaz-
dym powrocie ezektora do trybu jatowego (IDLE).
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7. Konserwacja

ﬁ Ostrzezenie

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

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

piCOBOT® L zostat zaprojektowany tak, aby zminimalizowac potrzebe konserwacji. Dla zapewnienia bez-
piecznej pracy zdecydowanie zaleca sie wykonanie nastepujgcych czynnosci:

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

* Ogdlng inspekcje urzadzenia piCOBOT® L nalezy przeprowadzac regularnie, a czas jej trwania bedzie
zaleze¢ od warunkdw zastosowania.

¢ Wszystkie czynnosci konserwacji nalezy przeprowadzac zgodnie z niniejszg instrukcjg, w tym wytycznymi
dotyczgcymi bezpieczenstwa.

* Tylko autoryzowani integratorzy lub Piab AB moga wykonywac naprawe.

* Nalezy korzystac wytgcznie z oryginalnych czgsci zamiennych.

7.1. Konserwacja prewencyjna

Zaleca sie wykonanie nastepujgcych czynnosci konserwacji zapobiegawczej:

Strona 30 z 44 piCOBOT® L FANUC CRX



Konserwacja

Czescido
konserwacji

Wktady COAX
SX12 i SX42

Regulowany
chwytak

Chwytak pian-
kowy

Filtr przyssa-
wek

Przyssawki

Filtr sprezone-
go powietrza

Przewdd elek-
tryczny

Urzadzenie
zewnetrzne:
regulator spre-
zonego powie-
trza

Urzadzenie
zewnetrzne:
zasilanie elek-
tryczne

Nr arty-
kutu

0202261,
0202262

0212848,

0244112

Patrz
piab.com

Patrz
piab.com

0245497

Dziatanie

Wyczyscic.

Inspekcja

Wyczyscic.

Wyczyscic.

Inspekcja

Czysci¢ sprezo-
nym powie-
trzem

Inspekcja

Sprawdzi¢ i wy-
regulowac cis-
nienie podawa-
nia, o ile zajdzie
potrzeba (0,5
MPa [72,5 psi]).

Sprawdzi¢ ko-
munikat ostrze-
zenia ,Napiecie
systemu” wy-
Swietlony na
ekranie OLED.

Dziatanie serwisowe i/lub
odstepy miedzy inspek-
cjami

Kiedy/jesli maks. poziom pod-
cisnienia* obnizy sie 0 >5
-kPa [1,48 -inHg].

Po kazdych 200 godzinach
pracy.

Czysci¢ mikrootwory co mie-
sigc.

Kiedy/jesli podcisnienie w try-
bie jatowym** wzrosnie o >5
-kPa [1,48 -inHg] lub zastoso-
wanie nie bedzie mozliwe.

Kiedy/jesli chwytanie jest nie-
skuteczne.

Czestotliwos¢ zalezna od za-
stosowania, ale przy kazdym

zaplanowanym postoju serwi-
sowym.

Po 500 instalacjach/usunie-
ciach.

Kiedy/jesli maks. poziom pod-
cisnienia* obnizy sie 0 >5
-kPa [1,48 -inHg].

Upewnic sie, ze napiecie urza-
dzenia piCOBOT® L miesci
sie w wyznaczonym zakresie
(24 VDC +10%). Ponizej 21,6
VDC nie jest gwarantowana
prawidtowa praca.

Dalsze dziatania

W razie nierozwia-
zanych problemoéw
Wymieni¢ czesg, jesli
zgdany poziom podcis-
nienia nie jest osiggal-
ny.

Wymieni¢ chwytak, je-
sli blokowanie ramion
nie jest mozliwe.

Zastgpi¢ nowg pianka.

Wymieni¢ mocowanie
i filtr.

Wymieni¢ przyssawke.

Wymieni¢ przewod.

Sprawdzi¢ stan spre-
zarki, wydajnosc¢ ukta-
du i wystepowanie

w nim potencjalnych
nieszczelnosci sprezo-
nego powietrza.

Wymieni¢ zasilacz na
wiekszy lub sprawdzic,
czy nie dochodzi do je-
go przecigzenia.

* Maks. podcisnienie jest wartoscig osiggang przez przyssawki dla uszczelnionego przedmiotu roboczego.

** Podcisnienie w trybie jatowym to wartos$¢ wyswietlana, gdy przyssawki nie majg stycznosci z przedmiotem
roboczym, a urzadzenie piCOBOT® L wytwarza proznie.

piCOBOT® L FANUC CRX
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7.2. CzeSci zamienne

Potozenie Numer czesci llosé Opis

1 0202261 1-4 Wktad COAX® SX12

1 0202262 1-4 Wktad COAX® SX42

2 0245497 1 Cable M8 8-pin Female Angled to M8 8-pin Female Angled
3 0242665 1 Zestaw czeéci zamiennych piCHIP piCOBOT® L

(O-ring oznaczony * jest do $lepego wktadu)
4 3216009 1-4 Ttumik, ztgcze G3/8”.

7.3. Demontaz chipu

1. Odkreci¢ i zdjg¢ ostone zabezpieczajgcg (C) za pomocg klucza Torx T10.
2. Odkreci¢ i wyciggng¢ obudowe piCHIP (A) z pompy za pomocg klucza Torx T10.

Pompa z 1 lub 2 wktadami COAX® (F) ma jedng obudowe piCHIP, a pompa z 3 lub 4 wktadami COAX®

ma dwie obudowy piCHIP. Pojedyncza obudowa piCHIP ma wtyczke Chip (boczna naktadka H, widoczna

w ramce w lewym dolnym rogu). Wtyczka Chip (H) nie jest obecna w przypadku pomp z dwiema obudowami
piCHIP.
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Rysunek 11. Pompa z dwiema obudowami piCHIP (3-4 COAX®). Na rysunku pokazano tylko jedng obudowe
PiCHIP.
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Rysunek 12. SX12 (A), SX42 (B) i wtyczka/atrapa (C) wktadu COAX ©. Jesli wybrana zostanie pompa z 1
lub 3 modutami COAX® atrape wktadu umieszcza sie w wolnym porcie w obudowie piCHIP obok wktadu
COAX®,

7.4. Czyszczenie filtra sprezonego powietrza

piCOBOT ®

1. Za pomoca klucza odkrec¢ ztgcze katowe do sprezonego powietrza.
2. Przedmuchaj filtr sprezonym powietrzem, aby usung¢ pyt lub pozostatosci.
3. Przykrec¢ ztgcze katowe za pomoca klucza z powrotem na migjsce.
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7.5. Rozwigzywanie problemoéw

Spostrzezenie lub
btad

Brak podcisnienia

w uktadzie

Niski poziom podcis-
nienia w uktadzie

Nieskuteczne chwyta-

nie

piCOBOT® L FANUC CRX

Podsys-
tem
Pompa

Pompa

Pompa

Pompa

Pompa

Pompa

Pompa

Przyssawka

Przyssawka

Przyssawka

Informacje
ogodlne

Pompa

Przyssawka

Przyssawka

Chwytak
piankowy

Dziatania

Sprawdzi¢ ztgcze powie-
trza zasilajgcego

Sprawdzic¢ przytgcze elek-
tryczne

Sprawdzi¢ zasilanie elek-
tryczne

Wyczyscié wktady COAX®

Sprawdzi¢ filtr cisnienia
podawania

Sprawdzi¢ spadek cisnienia
sprezonego powietrza

Sprawdzi¢ cisnienie pod-
awania

Sprawdzi¢ stan przyssawek

Oczyscic filtr w przyssaw-
kach

Oczysci¢ zawdr piSAVE®
sense.

Sprawdzi¢ szczelnosé
pierscienia o-ring miedzy
pompg i chwytakiem

Dostosowac¢ poziomy ES

Sprawdzi¢ kat i dopasowa-
nie przyssawek

Potwierdzi¢ dobor przy-
ssawki

Wyczysci¢ mikrootwory

Komentarz

Zasilanie elektryczne jest
monitorowane na ekranie;
napiecie powinno wynosic 24
V + 10%

W razie potrzeby wyczyscic¢
filtr za pomoca sprezonego
powietrza.

Nalezy unika¢ stosowania
weza o zbyt matej srednicy
wewnetrznej lub zbyt dtugie-
go

Nalezy sie upewni¢, ze cis-
nienie podawania sprezone-
go powietrza jest zgodne

z zaleceniami

Nalezy poszukac pekniec

i zuzycia. Czy zostata wybra-
na wtasciwa przyssawka dla
obiektu?

Zatkany filtr moze zaktocac
sygnat gotowosci w pompie

Umozliwia dziatanie funkgji
podwodjnego pobierania

Nalezy poszukac¢ peknie¢ lub
$laddéw zuzycia. Uzy¢ prawid-
towego momentu obrotowe-
go do $rub mocujgcych (4
$ruby).

Funkcja ES odetnie doptyw
podcisnienia, a zbyt niski je-
go poziom nie zapewni wy-
starczajgcej sity podnosze-
nia.

Konkretne zastosowanie me-
tody chwytania moze wyma-
gac uzycia innych przyssa-
wek
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Spostrzezenie lub Podsys- Dziatania Komentarz
btad tem
Chwytak Wyczyscic filtr piankowy -
piankowy (w przypadku chwytakéw
w wersji z filtrem)
Informacje Podnoszenie jest zbyt -
ogolne powolne. Spowolnij pod-

noszenie, unikaj wartos-
ci maksymalnych przyspie-

szenia.
Sygnat pozorny. S1 Przyssawka Oczysci¢ filtr w przyssaw- -
wystepuje bez kontak- kach
tu z przedmiotem. Chwytak Wyczyscié mikrootwory -
piankowy
Pianka zuzywa sie zbyt Chwytak Ograniczy¢ zuzycie po- -
szybko piankowy przez chwytanie rownoleg-

le do powierzchni obrabia-
nego przedmiotu.

7.6. Akcesoria

Nr artykutu
0244112
0212848
0101431
0205130
0114449
9914199
Patrz piab.com
9967616
9967667
9967669
9967671
0242590
0242609
0242610
0243240
0243619
0243620

Opis

Regulowany chwytak 30 x 40

Regulowany chwytak 16 x 17

Przyssawka B30-2, silikon, G1/4” meski, z filtrem siatkowym

Przyssawka B52XP, poliuretan 30/60, G1/4” meski z filtrem siatkowym
Przyssawka BX35P, poliuretan 30/60 z filtrem, G1/4” meski, z filtrem siatkowym
Przyssawka piGRIP® z warga do workdw, silikon, G1/4” meski, z filtrem siatkowym
Inne przyssawki z mocowaniem G1/2” Female sg takze dostepne

Chwytak piankowy 140 x 140 x 20 mm, PCOF.140.140.N204.CV17.DM

Chwytak piankowy 180 x 180 x 30 mm, PCOF.180.180.N314.FR6.DM

Chwytak piankowy 300 x 200 x 30 mm, PCOF.300.200.N304.CV17.DM

Chwytak piankowy 420x260x30 mm, PCOF.420.260.N304.CVV17.DM

Kompletny zmieniacz narzedzi

Zmieniacz narzedzi — strona narzedziowa

Zmieniacz narzedzi — strona pompy

Zestaw czesci zamiennych — pierscien do zmieniacza narzedzi

Stacja dokujgca 105-125

Stacja dokujgca 105-165

Zobacz konfigurator KPCL na stronie piab.com, aby w petni skonfigurowac¢ chwytaki piankowe.
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Dane techniczne

8. Dane techniczne

Opis
Instalacja

t gczna masa (bez przyssawek)

Masa piCOBOT® (tgcznie z ptytg adaptera)

Masa regulowanego chwytaka (wyposazenie op-
cjonalne)

Maksymalna tadownosc¢

Materiat

Napiecie zasilania

Przytacze elektryczne

Typowy pobdr pradu

Prad rozruchowy

Prad szczytowy przetgczania zaworu
Prad szczytowy przetgczania zaworu
Cisnienie zasilania, maks.

Cisnienie zasilania, optymalne
Przytacze, sprezone powietrze

Przytacze, podcisnienie

Cechy przyjazne dla sSrodowiska
Klasyfikacja stopnia bezpieczenstwa
Zakres temperatur

Wilgotnos¢

Odpornos¢ na drgania 2g xyz

Zakres poziomu hatasu

Dziatanie

Spadek cisnienia

Przeptyw przedmuchu przy 0,5 MPa bez przeciw-
ci$nienia

Histereza

Funkcja, podcisnienie/przedmuch

Wyswietlacz

Wejscie/wyjscie elektryczne

Wejscie/wyjscie elektryczne

Wyjscie analogowe

Doktadnosc¢ petnego zakresu wyjscia analogowe-
go
Sterowanie reczne aktywowane elektrycznie

Zakres sygnatu (wyjscie cyfrowe)

piCOBOT® L FANUC CRX

Jednostka

g loz]

g [oz]
g loz]

kg [Ib]

VDC

mA

mA

mA

ms

MPa [psi]
MPa [psi]

°C [°F]
%RH
Hz
dBa

MPa [psi]

NI/s [scfm]

kPa [inHg]

Wartosé

Informacje na temat wartosci dla danej
konfiguracji mozna znalez¢ w arkuszu da-
nych konfiguracyjnych na stronie piab.com

1400 [49.4]
256 [9,0]

16 kg [35.2 Ib]

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

Connector M8 8-pin Male

200

400

425

<32

0,7 [101,5]

Patrz rozdziat dotyczgcy instalacji pneu-
matyczne;.

26, 28, 210 or 2x@10 mm push-in angle
connector

G1/2” Female

P65

0-40 [32-104]
35-85

8-200

Informacje na ten temat mozna znalez¢
w arkuszu danych konfiguracyjnych.

Informacje na ten temat mozna znalez¢
w arkuszu danych konfiguracyjnych.

0-6.6 [0-13.98]

Regulowana
NZ proznia + NZ przedmuch
Wyswietlacz OLED i zyroskopu

24, NPN/NPN
0-5
+3%

Tak, bez blokady wcisku
-101,3-140 [-29,92-41,34]
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Dane techniczne

Opis Jednostka Wartos¢é
Czas reakcji zaworu ms 23
Wyjscie przetgcznika S1/S2, maks. mA 2x40 jednoczesnie lub 1x80 osobno
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9. Wymiary
9.1. 1 x obudowa piCHIP

G1/2" V13

4
[0.16" G8] V7

—— M579,5 (x4)

T ,
L \ (6} o/
27
[1.06" ]
30
[1.18"]
]
no
= 1.
B —r ‘ L 2
i ) C 1= )
N f = ‘
° pe_8| °| % i @ 7
[1-] FV y
oooooo 00000 g o o
oooooo 0 0000
L ..... 000 ooo@ o EE:." %
123 —
A [4.84" ]
133.8
[5.27"]
Potozenie Opis
1 Sprezone powietrze
2 Podcisnienie
8 Wylot
Opis Jednostka Wartos¢
A_S .y Jlani . - dla ré: h B=@6mm:A=195][0,77]
— Szerokos¢ zasilania sprezonym powietrzem dla réznyc mm [in] B = @8 mm : A = 25.75 [101]
przytaczy B
B = @10 mm: A = 23,42 [0,92]
C — przytacze elektryczne - Connector M8 8-pin Male
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Wymiary

9.2. 2 x obudowa piCHIP

1.18"1]
on
a8
(9]
©
<
~

30
[1.06"]

[ / FIRE

/

FPIEE

OIS

M579.5 (4x) X ‘é: V| e
40
[1.57"] G1/2" 713
5 X
Y o+
LDS ﬂ‘g 1
B  — ’
€ ]
° por—%| P S
10 Sq-
@ - ccco © 00 0O o
R =
T - T
135
A [5.32"]
198.5
[7.8")
Potozenie Opis
1 Sprezone powietrze
2 Podcisnienie
3 Wylot
Opis Jednostka Wartosé

B=@6mm:A=195][0,77]

A — Szerokos¢ zasilania sprezonym powietrzem dla réoznych B=@8mm:A=25,75[1,01]

przytaczy B mm [in} B = @10 mm: A = 23,42 [0,92]
B=2x@10 mm:A =298][1,18]
C — przytacze elektryczne - Connector M8 8-pin Male

9.3. Ptyty adaptera
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315
? (154

50
? 1o

6.4
4x 2 10251

ISO 9409-1-50-4-M6

piCOBOT® L FANUC CRX
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Gwarancja

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 sterownikéw).

Sprzedawca udziela swoim klientom rocznej gwarancji na wszystkie inne produkty, liczonej od daty dostawy
(z wytgczeniem pomp prézniowych, ale z uwzglednieniem pomp prézniowych z elektronika/sterownikami,
elektromechanicznych pomp prézniowych, akcesoriow 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 warunkéw srodowiskowych badz pracy lub zastosowania,
instalacji, pielegnacji, kontroli lub konserwacji w sposob sprzeczny z jakimikolwiek stosownymi wytycznymi
lub instrukcjami dotyczgcymi produktéw wydanymi przez sprzedawce bgdz tez dobrymi praktykami handlo-
wymi w tym zakresie; lub (b) zostaty zrekonstruowane, naprawione lub zmienione przez jakiekolwiek osoby
lub podmioty inne niz sprzedajacy lub jego upowaznieni przedstawiciele albo ma wade w wyniku normalnego
zuzycia badz uszkodzenia umysinego lub spowodowanego pdzniejszymi szkodami wyniktymi z oddziatywania
innych wadliwych narzedzi.

Gwarancja na produkt udzielona w niniejszym punkcie jest jedyna udzielang przez sprzedawce w odniesieniu
do produktow. Klient nie moze polega¢ 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 produktow 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.

Sprzedajgcy nie ponosi odpowiedzialnosci za koszt mocowania czesci zamiennych lub komponentdw jakich-
kolwiek produktow w jakichkolwiek urzadzeniach lub podobnych instalacjach nalezgcych do klienta.

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

XLy

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 1ISO-14001:2015.
Piab AB réwniez spetnia wymagania rozporzadzen:

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

Zasady dotyczace recyklingu i usuwania odpadéw réznig 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 odpaddw.

Dodatkowe informacje na temat rozporzadzenia REACH mozna znalez¢ na stronie piab.com/resources/do-
cument-centre.
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Evolving around the world

2)piab

EUROPE AMERICAS ASIA
France Sweden Brazil China
Lagny sur Marne Danderyd (HQ) Sao Paulo Shanghai

+33(0)16-430 82 67
info-france@piab.com

Etampes (Joulin)
+33(0)1699216 16

Germany

Butzbach
+49 (0)6033 7960 0

info-germany@piab.com

Italy
Torino
+39 (0)11-226 36 66
info-italy@piab.com

Montegrotto (Kenos)
+39 (0)49 8741384
info-italy@piab.com

Poland

Gdansk
+48 58785 08 50
info-poland@piab.com

Spain
Barcelona

+34 (0)93-633 38 76
info-es@piab.com

+46 (0)8-630 25 00

info-sweden@piab.com

+46 544 409 00
se-sales@piab.com

Helsingborg
+46 042-400 45 80
se-sales@piab.com

Karlstad
+46 054 55 80 90
se-sales@piab.com

Mullsjo
+46 392 497 85
sales@avac.se

United Kingdom

Loughborough
+44 (0)15-098 570 10
info-uk@piab.com

+55 (0)11-449 290 50
info-brasil@piab.com

Canada

Toronto (ON)

Lifting Automation
+1(0)905-88116 33
eh.ca.info@piab.com

Hingham (MA, US)
+1 800 321 7422
info-usa@piab.com

Mexico

Hingham MA (US)
+1781 337 7309
info-mxca@piab.com

USA

Hingham (MA)

+1 800 321 7422
info-usa@piab.com

Xenia (OH)

Robotic Gripping
+1 888 727 3628
info-usa@piab.com

Nr art. 0246728, wer. 02, PI-PL, 2023-12, oryginalna instrukcja.

+86 21 5237 6545
info-china@piab.com

India

Pune
+91 8939 1511 69
info-india@piab.com

Japan

Tokyo
+81 3 6662 8118
info-japan@piab.com

Singapore

Singapore
+65 6455 7006

info-singapore@piab.com
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