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UK
cCA
Dieses Produkt entspricht folgenden Richtlinien: Dieses Produkt entspricht folgenden britischen Rechtsvorschriften:
+  2014/30/EU EMV-Richtlinie Sl 2016/1091 The Electromagnetic Compatibility Regula-
tions 2016
+  2011/65/EU RoHS & 2015/863/EU RoHS lI «  S12012/3032 The Restriction of the Use of Certain Hazar-
dous Substances in Electrical and Electronic Equipment
Regulations 2012
Die zutreffenden Standards sind: Die zutreffenden Standards sind:
«  EN61326 -1 (EMV) «  ENB61326 -1 (EMV)
«  EN61010 - 1 (SICHERHEIT) «  ENB61010 - 1 (SICHERHEIT)
+ ENIEC 63000 (RoHS) « ENIEC 63000 (RoHS)

Zur ,ROHS"-Richtlinie, die das Vorhandensein bestimmter gefahrlicher Stoffe in Elektro- und Elektronikgeraten regelt, siehe:
http://www.marposs.com/compliance_detail.php/eng/rohs
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Fir Informationen Uiber den eventuellen Gebrauch von Materialien aus Konflikigebieten in Produkten von Marposs, siehe:
http://www.marposs.com/compliance_detail.php/eng/conflict_minerals
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INFORMATION AN DIE NUTZER

Europiische Richtlinie 2006/66/EG und Rechtsvorschriften des Vereinigten Kénigreichs UK SI 2009/890 und UK SI
2008/2164
ENTSORGUNG VERBRAUCHTER, HERAUSNEHMBARER ZELLEN/BATTERIEN/AKKUMULATOREN
Das Symbol der durchgestrichenen Abfalltonne, das auf der Batterie/dem Akkumulator oder ihrer/seiner Verpackung aufgedruckt
ist, gibt an, dass die Zelle, die Batterie oder der Akkumulator unter den Rahmen der Europaischen Richtlinie 2006/66/EC sowie
der britischen Rechtsvorschriften SI 2009/890 und S| 2008/2164 fallt. Daher muss sie/er am Ende ihrer/seiner Lebensdauer von
anderen Abfallprodukten getrennt werden. Eine korrekte Mulltrennung und eine umweltgerechte Entsorgung helfen dabei, potenziell
negative Auswirkungen auf die Umwelt sowie auf die menschliche Gesundheit und Sicherheit zu vermeiden.
In Landern aulerhalb der Europaischen Union und des Vereinigten Kénigreichs (UK) miissen die Sammlung und die Entsorgung in
Ubereinstimmung mit den dort geltenden Normen beziehungsweise mit sonstigen gesetzlichen Vorschriften des jeweiligen Landes
in Bezug auf den Umgang mit Altbatterien oder -akkumulatoren erfolgen.
Fir Informationen Uber die Art gebrauchter Batterien oder Akkumulatoren und darliber, wie man sie ersetzt, ohne die Nutzer zu
gefahrden, lesen Sie sich bitte die Betriebsanleitung der jeweiligen Vorrichtung durch.
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INFORMATION AN DIE NUTZER

gemal der Europdischen Richtlinie 2012/19/EU und der britischen Rechtsvorschrift Sl 2013/3113 in Bezug auf Abfall
aus Elektro- und Elektronik-Altgerdten (RAEE-WEEE).
Das Symbol der durchgestrichenen Abfalltonne, das am Produkt oder seiner Verpackung angebracht ist, weist darauf hin, dass das
Produkt am Ende seiner Nutzungsdauer getrennt von anderen Abféllen entsorgt werden muss.
Der Hersteller ist fir die Organisation und die Abwicklung der getrennten Sammlung des in diesem Handbuch beschriebenen Gerats
am Ende seiner Lebensdauer verantwortlich. Nutzer, die das Gerat entsorgen mdchten, missen sich mit dem Hersteller in Verbindung
setzen und die von diesem implementierten Verfahren zur getrennten Sammlung des Gerats am Ende seiner Lebensdauer befolgen.
Das Gerat, das entsorgt werden soll, ist vor dem Recycling in verschiedene Materialien, aus denen es besteht, aufzuteilen und
diese sind zu sortieren. Deren Behandlung und umweltgerechte Entsorgung helfen dabei, potenziell schadliche Auswirkungen auf
die Gesundheit und die Umwelt zu vermeiden und unterstiitzt die Wiederverwendung und/oder das Recycling dieser Materialien.
Die illegale Entsorgung des Produkts durch den Nutzer ist strafbar und fihrt zu Geldstrafen oder sonstigen Sanktionen, wie sie in
den zutreffenden Rechtsvorschriften vorgesehen sind.
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1

ALLGEMEINE WARNHINWEISE

1.1 Warnhinweise fiir die Nutzer

Dieses Handbuch enthalt alle spezifischen Informationen, die zur Kenntnis und zum korrekten Gebrauch des Marposs Anlagengerats
P6002 UP in Ihrem Besitz notwendig sind. Der Kaufer muss sicherstellen, dass das gesamte Personal, das mit der Installation, der
Bedienung und der Wartung des Gerats beauftragt ist, dieses Handbuch gelesen hat. Die in diesem Handbuch enthaltenen Informa-
tionen sind fir folgende Kategorien von Personen vorgesehen:

Personal von Marposs oder Personal, das vom Hersteller der Werkzeugmaschine, in der das Anlagenmodul P6002 UP eingebaut
wird (in der Folge als ,Kunde* bezeichnet), beauftragt und direkt fur die Installation des Gerats verantwortlich ist.

Technisches Personal, das beim Endbenutzer (in der Folge als ,Nutzer® bezeichnet) angestellt und direkt fiir die Bedienung des
Marposs-Gerats verantwortlich ist.

Technisches Personal, das vom Nutzer damit beauftragt ist, Wartungsarbeiten an der Fertigungsanlage, in die das Anlagenmodul
P6002 UP installiert ist, durchzuflihren.

Dieses Handbuch ist ein wesentlicher Bestandteil des Gerats, daher muss der Nutzer sicherstellen, dass es stets verfligbar ist und wah-
rend der gesamten Lebensdauer des Gerats in einem guten Zustand bleibt. Die Haftung von Marposs beschrankt sich auf die korrekte
Anwendung des Anlagenmoduls P6002 UP, wie sie in diesem Handbuch und seinen Anhangen definiert ist. Marposs stattet den Kunden
mit einer Kopie dieses Handbuchs und seiner Anhange aus. Die Vorbereitungen liegen im Verantwortungsbereich des Kunden.

Die Maschine ist auszuschalten, bevor Komponenten des Prozessiiberwachungssystems darin eingebaut oder Einstellungen an
ihnen vorgenommen werden. Vergewissern Sie sich, dass die Spindel der Maschine vollig still steht, bevor Sie daran arbeiten.
Die Maschine ist gegen unbefugtes oder unabsichtliches Wiedereinschalten zu sichern.

Verwenden Sie den Drehzahimesser des Anlagenmoduls P6002 UP NIEMALS zur Stillstandsiiberwachung der Spindel! Auch
wenn das Display "0" 1/min anzeigt oder der Ausgang an Pin 24 des Steckers # 2 0 Volt ist, kann die tatsachliche Drehzahl zwi-
schen 0 und 72 U/min liegen!

Legen Sie keine festen Gegenstande in die Einheit und gieRen Sie keine Flissigkeiten, wie etwa Wasser, in die Einheit. Trennen
Sie im Falle eines Unfalls die Stromversorgung.

Die Verwendung des Gerats, wenn sich Gegenstande darin befinden, kann einen Brand oder Stromschlage hervorrufen.
Nehmen Sie die Abdeckung nicht ab. Vertrauen Sie Wartungs- und Reparaturarbeiten nur qualifizierten Fachleuten an.

Das Stromkabel und die Signalkabel dirfen weder gezogen noch geknickt werden. Wechseln Sie beschadigte Kabel sofort aus.
Alle nicht benutzten Steckerbuchsen missen mit einer entsprechenden ESD-Schutzkappe abgedeckt bleiben.

Mit dem Anlagenmodul P6002 UP diirfen nur Personen arbeiten, die vom Betreiber dazu beauftragt und eingewiesen wurden.
Kunde hat folgende Aufgaben:

Das Anlagenmodul P6002 UP ist korrekt an seiner Maschine anzubringen und zu sichern.

Die elektrischen Verbindungen herzustellen.

Das Anlagenmodul P6002 UP einzurichten.

Der Nutzer hat folgende Aufgaben:

Das Anlagenmodul P6002 UP zu programmieren.
Die Routine- und auferordentlichen Tatigkeiten zur Wartung durchzuflhren.

Die Sicherheit jedes Systems, in das dieses Gerat und sein Zubehor integriert sind, liegt in der alleinigen Verantwortung der Person,
die das System montiert hat.

1.2 Tests und Garantie

Die Materialien sind mit folgenden Einschrankungen gegen Defekte garantiert:

GARANTIEDAUER: Die Garantie deckt das Produkt und alle Reparaturen ab, die wahrend des Standard-Garantiezeitraums
daran durchgefiihrt werden.

GEGENSTAND DER GARANTIE: Die Garantie bezieht sich auf das Produkt oder seine Bestandteile, die mit der Seriennummer
oder sonstigen Identifikationssystemen, die Marposs benutzt, markiert sind.

Die oben genannte Garantie ist gultig, sofern Marposs und der Kunde keine anderen Vereinbarungen treffen.

1.3 Technischen Kundendienst und Wartung anfordern

Bei Stérungen oder Fehlern, die den Eingriff von Personal von Marposs erfordern, setzen Sie sich bitte mit ihrem Kundendienstzen-
trum vor Ort in Verbindung (die vollstéandige Liste finden Sie unter http://www.marposs.com/worldwide_addresses.php/eng).

1.4 Ersatzteile bestellen

Um Ersatzteile zu bestellen, setzen Sie sich bitte dem Marposs-Zentrum in lhrer Nahe in Verbindung (siehe: http://www.marposs.
com/worldwide_addresses.php/eng).

1.5 Originalversion

Dieses Dokument wurde urspriinglich auf Italienisch verfasst. Falls sich Streitfalle aus Ubersetzungsfehlern und Ungenauigkeiten
ergeben, auch falls diese durch Marposs erfolgt sind, ist die definitive Version die in italienischer Sprache.
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1.6 BestimmungsgemafBe und nicht bestimmungsgeméBe Verwendung

1.6.1 BestimmungsgeméfBe Verwendung

*  Verwenden Sie das Anlagenmodul P6002 UP nur zur Vorauswuchtung von Rotoren unter Verwendung von Auswuchtgewichte
oder Massen.

»  Das Modul darf nur im Industriebereich eingesetzt werden.

» Das Gerat ist nur fur den Innenbereich geeignet.

+  Das Gerat darf nicht in explosionsgefahrdeten Bereichen betrieben werden. Der Betrieb des Anlagenmoduls P6002 UP in einer
solchen Umgebung bedeutet eine wesentliche Gefahrdung der Sicherheit.

+ Dieses Geréat ist kein Sicherheitsbauteil gemaR EU- Maschinenrichtlinie.

+  Das Uberwachungskriterium des auszuwuchtenden Rotors, das ,Signal der gefilterten Unwucht* (entsprechend der Ziffernanzei-
ge, der Koordinatenanzeige und dem Signal an Anschluss # 2, Pin 22 und 23 sowie dem PROFINET-Signal am Anschluss # 13),
darf nur in einem Drehzahlbereich zwischen 450 U/min und 30.000 U/min verwendet werden

+ Die Einrichtzeit des ,Signals der gefilterten Unwucht® kann bis zu 15 Sekunden in Anspruch nehmen, wenn Geschwindigkeits-
schwankungen zwischen 0 and 30.000 Umdrehungen pro Minute auftauchen. Bei Drehzahlveranderungen zwischen 0 U/min und
6.000 U/min kann die Ausregelzeit bis zu 8 Sekunden betragen.

»  Eigenméachtige Umbauten und Veranderungen an dem System sind verboten. Beim Austausch defekter Teile sind nur Originaler-
satzteile oder vom Hersteller zugelassene Normteile zu verwenden.

1.6.2 Nicht bestimmungsgeméBe Verwendung

Unter keinen Umstanden darf das Anlagenmodul P6002 UP fiir andere Zwecke als diejenigen, fir die es konzipiert wurde, verwendet
werden. Jeder Einsatz, der von der in diesem Handbuch beschriebenen Verwendung abweicht, ist als unbefugt anzusehen.
Folgendes ist ebenfalls verboten:

1. Anderung der Originalkonfiguration des Anlagenmoduls P6002 UP.

2. Anschluss des Anlagenmodul P6002 UP an andere Stromversorgungen als diejenigen, die in diesem Handbuch beschrieben sind.
3. Verwendung der Bestandteile flir Zwecke, die nicht von Marposs vorgesehen sind;

4. unbefugtem Personal zu erlauben, Wartungsarbeiten an dem System vorzunehmen;

5. die Entfernung von Sicherheits- und Warnhinweisen, die an der Ausriistung angebracht sind.

Samtliche Anderungen oder Wartungsarbeiten, die nicht in der technischen Dokumentation vorgesehen sind, sind als eigenmachtig
anzusehen.

Marposs lehnt jegliche Verantwortung fur die Nichterfullung dieser Verpflichtungen ab.
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1.7 Kennschilder und Bildzeichen

Bei der Erstellung dieses Handbuchs wurden verschiedene Textformate verwendet. Es wurden verschiedene Sicherheitswarnungen

festgelegt.

1.7.1 Im Handbuch verwendete Symbole

>D o

ACHTUNG / WARNUNG
Diese Art von Hinweis kennzeichnet eine Gefahr von Schaden an der elektronischen Einheit oder an anderen, daran
angeschlossenen Geraten, oder Risikobedingungen fiir den Bediener oder den Techniker.

HINWEIS
Eine wichtige Information, die dem Bediener dabei helfen kann, das System anzuwenden und zu verstehen, ist in
eckigen Klammern enthalten, die durch die fett gedruckte Bezeichnung ,Hinweis“ gekennzeichnet sind.

UMWELTGEFAHRDUNG
Gemal den zutreffenden Rechtsvorschriften im Anwendungsland recyceln und/oder entsorgen.

VORSICHT

Die Vorgehensweisen fur den Umgang mit Geraten, die empfindlich gegenuber elektrostatischen Entladungen sind,
sind einzuhalten. Eine Nichtbeachtung kann zu Funktionsstdrungen oder zu Schaden an der Ausristung fuhren.
Beim Anlagenmodul P6002 UP befindet sich dieses Symbol auf der Verpackung der I/0-BOX (“3.6 Das Anlagenmodul
P6002 UP aus seiner Verpackung nehmen” auf Seite 16)

STROMSCHLAGGEFAHR
Gefahrliche Spannung: Bei Arbeiten zur Behebung von Problemen an stromfiihrenden Komponenten kann die Gefahr
von Stromschlagen bestehen.

ALLGEMEINE GEFAHR
Warnhinweis, der auf die Moglichkeit von Schaden an Sachen oder auf ein allgemeines Risiko fir Personen hinweist.

1.7.2 Symbole auf dem Gerdt

Es folgt eine Liste der Bildzeichen am Gerat, auf die sich das Handbuch bezieht:

>

VORSICHT

Die Vorgehensweisen fiir den Umgang mit Geraten, die empfindlich gegenuber elektrostatischen Entladungen sind,
sind einzuhalten. Eine Nichtbeachtung kann zu Funktionsstorungen oder zu Schaden an der Ausristung flihren.

Bei der Baureihe P6002 UP befindet sich dieses Symbol auf der Verpackung der 1/0-BOX (“3.6 Das Anlagenmodul
P6002 UP aus seiner Verpackung nehmen” auf Seite 16)

STROMSCHLAGGEFAHR
Gefahrliche Spannung: Bei Arbeiten zur Behebung von Problemen an stromfiihrenden Komponenten kann die Gefahr
von Stromschlagen bestehen.

ALLGEMEINE GEFAHR

Warnhinweis, der auf die Moglichkeit von Schaden an Sachen oder auf ein allgemeines Risiko fuir Personen hin-
weist.

P6002 UP 11



MARPOSS Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

I
1.7.3 Schilder/Markierungen an den Anlagenmodulen P6002 UP und seinen Komponenten

Das Typenschild befindet sich an der Seite des Anlagenmoduls P6002 UP. Auf dem Schild sind folgende Informationen angegeben:

Der Produktidentifikationscode von Marposs.

Die SERIENNR. des jeweiligen Anlagenmoduls P6002 UP.
Das CE-Zeichen.

Das UKCA-Zeichen.

Das Logo von MARPOSS.

Die Marke MADE IN ITALY.
Der QR-Code von MARPOSS.

Ao
IVIA RPOss

(MAERESS  nedinm
CODE T
S E R e ——
PB002UPRP PB
24\ s==

IMAX POWER 15W

Abb.1. Beispiele fiir das Anlagenmodul 6002 UP. Position der Typenschilder

Samtliche Daten, die auf dem Schild stehen, miissen immer gut lesbar sein.

Wenn ein Typenschild beschadigt wird oder durch Abnutzung auch nur teilweise nicht mehr lesbar ist, for-
dern Sie bei MARPOSS ein neues an. Geben Sie dazu bitte die Daten in dieser Anleitung oder diejenigen auf
dem alten Typenschild an.

[ HINWEIS

12 P6002 UP



Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung MARPOSS

2 SICHERHEITSVORRICHTUNGEN

2.1 Allgemeine Informationen zur Sicherheit

2.1.1 Bezugsrichtlinien

Die Baureihe P6002 UP wurde in Ubereinstimmung mit den auf den Seiten 2 und 3 dieses Handbuchs aufgefiihrten Richtlinien kon-
zipiert und hergestellt.

Das Anlagenmodul P6002 UP muss Uber eine Werkzeugmaschine gesteuert werden, die zur Bearbeitung mechanischer Teile ver-
wendet wird, sowie in Ubereinstimmung mit den zutreffenden Sicherheitsnormen fiir Bearbeitungseinrichtungen im Land des Nutzers.

2.1.2 Produktkonformitéat

Die Sicherheitswarnhinweise dienen dazu, Verletzungen von Personen sowie Schaden sowohl am Anlagenmodul P6002 UP als auch
an der Umgebung, in der es verwendet wird, zu verhindern. Von allen Bedienern wird erwartet, dass sie die Sicherheitswarnhinweise
lesen und konstant befolgen.

Das Anlagenmodul P6002 UP ist ein Gerat auf dem neuesten Stand der Technik, das ein hohes Sicherheitsniveau gewahrleistet,
sofern wahrend des taglichen Gebrauchs alle entsprechenden SicherheitsmaRnahmen getroffen werden.

Der Verantwortungsbereich des Endnutzers beinhaltet auch die Festlegung dieser Ma3nahmen sowie sicherzustellen, dass sie umgesetzt
werden. Die Nichtbeachtung der folgenden Anweisungen kann als indirekte Folge der unsachgemafien Verwendung des Gerats zu schweren
Verletzungen fiihren. Die Sicherheit des Gerats kann nur dann garantiert werden, wenn die folgenden Anweisungen befolgt werden.

WARNUNG

Jede Veranderung am Design und/oder an den Bauspezifikationen der Baureihe P6002 UP darf ausschlieRlich von
Marposs vorgenommen werden, wobei Marposs dafir verantwortlich ist, die Ubereinstimmung mit den Sicherheit-
snormen zu zertifizieren.

Daher sind Anderungen oder Wartungsarbeiten, die nicht in diesem Dokument beschrieben sind, als unbefugt zu
betrachten.

Marposs lehnt im Falle der Nichterfillung des Obigen jegliche Haftung ab.

2.2 Anlagenmodul P6002 UP - Nutzerkategorien und Pflichten

Installationstechniker: Eine Person, die qualifiziert ist, die Baureihe P6002 UP in die Maschine einzubauen.
Pflichten:

1. Die Baureihe P6002 UP anheben, transportieren und lagern;

2. das Anlagenmodul P6002 UP montieren und programmieren;

3. das Anlagenmodul P6002 UP abzubauen.

Wartungstechniker: Person, die dafiir ausgebildet und qualifiziert ist, das planmafige und auRerordentliche Wartungen am Anlagen-

modul P6002 UP vorzunehmen.

Pflichten:

1. Routinewartung;

2. auBerordentliche Wartung;

3. Verstandigen Sie bitte den Kundendienst von Marposs, falls unerwartete Situationen auftreten sollten (z.B. Verschleil3, Ausfalle,
Defekte, Fehler usw.), die nicht in diesem Dokument beschrieben sind und daher durch unvorhergesehene Ursachen hervorge-
rufen wurden.

Bediener: Eine Person, die die Aufgabe hat, den Messzyklus zu aktivieren und den korrekten Betrieb des Anlagenmodul P6002 UP
zu Uberwachen.

Pflichten:

1. Den Prozess Uberwachen

2. Die programmierten Parameter an der Bedieneroberflache verandern, falls notig.

Wahrend des Betriebs des AnlagenmodulsP6002 UP ist es nicht notwendig, dass der Bediener eingreift.

2.2.1 Kérperliche und psychische Gesundheit des Personals zur Bedienung / zum Einbau

Der Bediener, der die Aufgabe hat, das Anlagenmodul P6002 UP zu installieren, muss sich der Gefahren bewusst sein, die entstehen
kénnen, wenn Bearbeitungsvorrichtungen eingebaut werden, und dazu imstande sein, mit diesen umzugehen.
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2.3 Schulung

DIE ENDGULTIGE DOKUMENTATION DER MASCHINE MUSS DURCHGELESEN WERDEN

Die Schulung von Bedienern, die mit dem normalen Betrieb beauftragt sind, muss den Anweisungen folgen, die in der
Dokumentation der Endmaschine, in die das Anlagenmodul P6002 U eingebaut ist, aufgefuhrt sind, da diese Doku-
mentation hier nicht vollumfassend sein kann.

Das Personal folgender Kategorien ist dazu verpflichtet, das Handbuch, das mit dem Gerat mitgeliefert wird, durchzulesen.

Installationstechniker: Das Personal, das die Aufgabe hat, das Messgerat zu transportieren, zu lagern und zu installieren, um Fol-

gendes zu erreichen:

»  Sicherstellen, dass sie sich der geeigneten Hebe- und Transportverfahren, die - wie von Marposs festgelegt - fir Teile des Anlagenmo-
duls P6002 UP angewandt werden, bewusst sind, um die Risiken, die mit der Bewegung von Lasten verbunden sind, zu vermeiden.

»  Sicherstellen, dass sie sich der korrekten Vorgehensweisen zur Lagerung der Teile des Anlagenmoduls P6002 UP bewusst sind,
um zu verhindern, wichtige Teile zu beschadigen, nicht nur Modul in Bezug auf die Sicherheit, sondern auch vom Standpunkt des
Betriebs aus.

. Sicherstellen, dass sie sich der korrekten Vorgehensweisen zur Installation des Anlagenmoduls P6002 UP bewusst sind, wie etwa
bei der Verkabelung der elektrischen Teile, um Montagefehler zu verhindern, die zu gefahrlichen Situationen fir die Gesundheit
und Sicherheit der Bediener flihren kénnen.

Bediener, die die Aufgabe haben, den normalen Betrieb des Gerats zu beaufsichtigen, um Folgendes zu erreichen:
»  Sicherstellen, dass sie sich an die zutreffenden Vorschriften halten, die den Gebrauch des Gerats regeln, und dass sie die Anwei-
sungen und sonstige Informationen, die in der Dokumentation im Anhang aufgefiihrt sind, durchlesen und befolgen.

Wartungstechniker des Anlagenmoduls P6002 UP , um Folgendes zu erreichen:
»  Sicherstellen, dass sie sich der korrekten Vorgehensweisen zur Durchfiihnrung der planmaRigen und aufl3erplanmafigen War-
tungsarbeiten am Anlagenmodul P6002 UP bewusst sind.

2.4 Elektrische Gefahren

Obwohl bei der Konzeption jede Anstrengung unternommen wurde, um alle notwendigen Sicherheits- und Schutzmalinahmen zu
ergreifen, bleiben einige elektrische Gefahren bestehen. Diese Risiken sind hier unten aufgefihrt.

rungen oder bei der Arbeit an elektrischen Teilen dem Risiko von Stromschlagen ausgesetzt sein. Stellen Sie sicher,
dass alle Arbeiten an elektrischen Teilen ausschlielich von qualifizierten Personen durchgefiihrt werden.

Stellen Sie die entsprechenden Warnschilder auf. Stellen Sie, nachdem Sie die Maschine deaktiviert haben und bevor
Sie mit den Arbeiten an den elektrischen Teilen beginnen, sicher, dass die Bedienoberflaiche bzw. die Systemsteue-
rungen nicht mit der elektrischen Stromversorgung verbunden sind.

ELEKTRISCHE TEILE
C} Das System wird Uber eine elektrische Stromversorgung betrieben. Das Personal kann im Fall von elektrischen St6-

AuRerdem ist es wichtig. an Folgendes zu denken:

Falsche Handlungen vonseiten des Bedieners kdnnen Restrisiken verursachen.

Risiken und Gefahren entstehen durch:

*  Nachlassigkeit des Bedieners

« Die Nichteinhaltung der Informationen und Anweisungen, die in dieser Betriebsanleitung enthalten sind
« Die absichtliche Manipulation des Anlagenmoduls P6002 UP oder seiner Sicherheitsvorrichtungen.

Jede Veranderung an den Bauspezifikationen des Anlagenmoduls P6002 UP, gleich, ob mechanisch oder elektrisch, darf ausschliel3-
lich von Marposs vorgenommen werden, wobei Marposs die Ubereinstimmung mit den Sicherheitsnormen zertifiziert. Jegliche Ande-
rung oder Wartung, die nicht in diesem Dokument beschrieben ist, ist als unbefugt zu betrachten.

Marposs lehnt im Falle der Nichterfullung des Obigen jegliche Haftung ab.
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3 TRANSPORT LAGERUNG
3.1 Persénliche Schutzausriistung (PSA)

Die Bediener, die mit dem Transport, der Lagerung und der Installation des Anlagenmoduls P6002 UP beauftragt sind, miissen sich
mit der PSA, die in diesem Handbuch aufgefiihrt ist, ausstatten und diese verwenden, ebenso wie die verpflichtende PSA fiir die Um-
gebung, in der das Anlagenmodul P6002 UP verwendet wird.

3.2 Schulung

Die Bediener, die mit dem Transport, der Lagerung und der Installation des Anlagenmodul P6002 UP beauftragt sind, miissen so ge-
schult und informiert werden, wie dies in den zutreffenden Richtlinien der jeweiligen Lander vorgeschrieben ist.

3.3 Zustand der Werkzeuge und der Ausriistung

Die Bediener missen bei den Arbeiten zum Transport, zur Lagerung und zur Installation die Ausristung verwenden, die in den ent-
sprechenden Abschnitten aufgefuhrt ist.

Es ist wichtig, sicherzustellen, dass die Ausrustung und die Werkzeuge in einem guten Zustand sind und dass sie weder abgenutzt,
noch zu alt sind oder auf irgendeine Weise Materialermiidung aufweisen.

Die Werkzeuge mussen gemaf den zutreffenden Gesetzen und Vorschriften Uber Arbeitsinstrumente ausgewahlt sein und muissen in
Ubereinstimmung mit den Anweisungen der jeweiligen Hersteller verwendet werden.

3.4 Die Lieferung des Materials entgegennehmen

Beim Verpacken wird das gesamte technische Material des Anlagenmoduls P6002 UP grindlich kontrolliert, um sicherzustellen, dass
kein beschadigtes Material verschickt wird.

Uberpriifen Sie beim Auspacken, ob das Anlagenmoduls P6002 UP in einem perfekten Zustand ist und keinerlei Schaden hat. Falls
das Gerat beschadigt sein sollte, setzen Sie sich bitte sofort mit Marposs in Verbindung.

3.5 Verpackung, Handhabung, Transport

3.5.1 Verpackung

Das Anlagenmodul P6002 UP ist durch einen Karton und einen Einsatz zur Handhabung und zum Transport geschitzt.

3.5.2 Handhabung des Pakets

Zur Handhabung des Pakets ist keine spezielle Ausriistung notwendig.

3.5.3 Transport des Pakets

Das Paket, das das Anlagenmodul P6002 UP enthalt, muss in abgedeckten Transportfahrzeugen transportiert werden, sodass es
selbst und das Anlagenmodul P6002 UP nicht direkt der Witterung ausgesetzt sind.

3.5.4 Entsorgung des Verpackungsmaterials

Die Verpackung, die fir das Anlagenmodul P6002 UP wird, besteht aus Materialien, die entsorgt werden kénnen, ohne Menschen,
Tiere oder Guter wesentlichen Gefahren auszusetzen.

Bediener oder sonstige Personen, die fur die Entsorgung der Verpackung verantwortlich sind, missen sich bewusst sein, dass sie aus
folgendem Material besteht:

»  Pappe: duliere Verpackung und innerer Einsatz

*  Polyurethanfolie: innerer Einsatz.

UMWELTGEFAHRDUNG
% Die Polyurethanfolie ist NICHT biologisch abbaubar. Sie darf NICHT einfach in der Umgebung entsorgt werden. Die
Materialien missen nach den o6rtlichen Vorschriften recycelt und/oder entsorgt werden.
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3.6 Das Anlagenmodul P6002 UP aus seiner Verpackung nehmen

Marposs gibt keine speziellen Vorrichtungen an, um das Anlagenmodul P6002 UP aus seiner Verpackung zu nehmen.

Abb.2. Anlagenmodulsystem P6002 UP Verpackung

*  Nehmen Sie die Verpackung des P6002 UP (A) aus der Schachtel (B).
*  Nehmen Sie die CD (C), die die Handbticher enthalten, aus der Verpackung (zur Aufbewahrung).
*  Nehmen Sie schlieRlich den Verbinder und das Anlagenmodul P6002 UP (D) aus der Verpackung.
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4 UMGEBUNGSBEDINGUNGEN

Die mechanischen und elektronischen Komponenten, die im Anlagenmodul P6002 UP eingebaut sind, wurden aufgrund ihrer Zuver-
lassigkeit und Dauerhaftigkeit ausgewahlt. Diese Komponenten entsprechen den geltenden Sicherheitsanforderungen in der Ferti-
gung und sind so konzipiert, dass sie beim Transport und bei der Lagerung gegen Temperaturen zwischen -20° C und +70° C (-4° F
bis 158° F) bestandig sind.

4.1 Anlagenmodul P6002 UP Lagerungsumgebung

Das Anlagenmodul P6002 UP muss in einem Uberdachten Bereich gelagert werden, in dem Staub und Feuchtigkeit auf das Mindest-
mal eingeschrankt sind.

Das Regal zur Unterbringung im Lager muss eben und glatt sein.

Auf das Paket des Anlagenmoduls P6002 UP oder das Anlagenmodul P6002 UP selbst diirfen keine anderen Materialien, auch keine
leichten Gegenstande, gelegt oder gestellt werden, da diese es beschadigen kénnen.

4.2 Anlagenmodul P6002 UP Betriebsumgebung

Bei der Installation der Einheit muss der Bediener Uberprifen, ob die Endmaschine dafiir konzipiert und gebaut ist, in den unten
aufgefiihrten Umgebungsbedingungen betrieben zu werden.

ART DER UMGEBUNG:

Das IAnlagenmodul P6002 UP und die jeweiligen elektrischen Komponenten wurden konzipiert und gebaut, um in einer Schwerindust-
rieumgebung installiert zu werden, und nur, um in geschlossenen Raumen, wo sie vor Witterungseinfliissen geschiitzt sind, verwendet
zu werden. Verwenden Sie das Gerat nicht in Wohn- oder Leichtindustrieumgebungen.

die Atmosphare muss frei sein von leitenden Schmutzstoffen, korrosiven Gasen, Dampfen, 6ligem Nebel und Tropfwasser. Auch salz-
haltige Luft ist zu vermeiden, ebenso Orte, wo bedingt durch Temperaturschwankungen Kondensationsvorgange auftreten kdnnen.
Das Anlagenmodul P6002 UP ist zum Einbau in Schaltschrénken vorgesehen. Zum Einbau an vertikalen Oberflachen sind entweder
eine Montageplatte oder eine Klemmvorrichtung fur Hutschienen verfligbar.

Sofern im Vertrag nichts anderes vorgesehen ist, darf das Anlagenmodul P6002 UP nur unter den folgenden Umgebungsbedingungen
betrieben werden. Umgebungsbedingungen, die anders als die beschriebenen sind, kdnnen die Maschine beschadigen oder Funkti-
onsstérungen verursachen, was zu potenziell gefahrlichen Situationen fir den Bediener und das exponierte Personal fihrt.

LUFTTEMPERATUR DER UMGEBUNG
Die Bauteile des Anlagenmoduls P6002 UP arbeiten in folgendem Temperaturbereich korrekt: +0 + +50° C (32 bis 122° F). keine
direkte Sonneneinstrahlung,

RELATIVE FEUCHTIGKEIT BEIM BETRIEB
Relative Feuchtigkeit wahrend des Gebrauchs: 20 % + 80 %.

VERSCHMUTZUNGSGRAD DER UMGEBUNG
Grad 2

HOHE:
Die elektrischen Komponenten sind dazu konzipiert, um in folgender Hohe korrekt zu funktionieren: 0 +2.000 m / 0 + 6.600 ft.

SCHADSTOFFE

Die elektrischen Komponenten sind angemessen gegen das Eindringen von Feststoffen geschitzt, wenn das Anlagenmodul P6002
UP zu den vorgesehenen Zwecken und in der vorgegebenen Betriebsumgebung verwendet wird.

Sofern im Vertrag nichts anderes angegeben ist, haben die elektrischen Komponenten KEINEN speziellen Schutz gegen Schadstoffe
wie Staub, Flussigkeiten, Sauren, korrosive Gase, Salz usw.

Sollte es notwendig sein, die elektrischen Komponenten und die gesamte Ausristung in einer Umgebung zu verwenden, die solchen
Schadstoffen ausgesetzt ist, setzen Sie sich bitte sofort mit Marposs in Verbindung. Marposs prift dann die Eignung der Baugruppe
aufgrund der Umgebung, in der sie verwendet wird.

»NORMALE“ UMGEBUNGSBELEUCHTUNG

Der Einbauvorgang muss unter ,normalen” Lichtbedingungen erfolgen, d.h. ohne die Bediener durch zu starkes Licht zu blenden oder
ihre Augen durch unzureichende Beleuchtung zu ermuden.

Die Personen, die fiir die Installation des Anlagenmoduls P6002 UP verantwortlich sind, missen fur die Erfullung der Mindestanfor-
derungen im Hinblick auf natirliche und kinstliche Beleuchtung der Raumlichkeiten sorgen, die in den zutreffenden Gesetzen der
jeweiligen Lander vorgesehen sind.

Bei ungenligender Beleuchtung am Arbeitsplatz muss der Bediener tragbare Beleuchtungseinrichtungen verwenden.

P6002 UP 17



MARPOSS Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

5 ALLGEMEINE BESCHREIBUNG DES SYSTEMS

Die Baureihe P6002 UP wurde nach dem Stand der Technik als Ein- oder Zwei-Ebenen-Vorauswuchtmodell und den anerkannten
sicherheitstechnischen Richtlinien, Regeln, Normen und Vorschriften entwickelt und gebaut.

Die Norm ISO 1925 definiert das Ein-Ebenen- Auswuchten (statisches Auswuchten) wie folgt: ,Verfahren, mit dem die Massenver-
teilung eines biegesteifen Rotors so ausgeglichen wird, dass die verbleibende Restunwucht innerhalb bestimmter Gren-
zwerte liegt“. In der Regel ist bei scheibenférmigen Rotoren das Ein-Ebenen-Auswuchten erforderlich und ausreichend, sofern der
Rotor exakt senkrecht auf der Spindelachse steht. Typische Rotoren, die oft und vor allem auf einer Ebene lokal ausgewuchtet wer-
den, sind Schleifscheiben, Geblase, Ventilatoren, Spannfutter, Riemenscheiben oder Schwungrader.

Die Norm ISO 1925 definiert das Zwei-Ebenen-Auswuchten (dynamisches Auswuchten) wie folgt: ,Verfahren, mit dem die Massen-
verteilung eines biegesteifen Rotors durch den Ausgleich auf zwei Ebenen so korrigiert wird, dass die dynamische Restun-
wucht innerhalb bestimmter Grenzwerte liegt‘. Gewdhnlich ist die Zwei-Ebenen-Auswuchtung bei langlichen Rotors gefordert.
Eine gute Faustformel ist das Verhaltnis zwischen Breite und Durchmesser des Rotors. Bei tiber 1000 Umdrehungen pro Minute und
einem Verhaltnis von Uber 0,5 muss das Zwei-Ebenen-Auswuchten zum Einsatz kommen. Ein typisches Beispiel sind zwei Schleif-
scheiben auf einer Spindel.

Unwucht ist die haufigste Ursache fur unzuldssige Maschinenvibrationen an Werkzeugmaschinen im laufenden Betrieb und fuhrt
damit zu Schaden an Werkstlicken, Lagern, Unterbauten und den Schleifscheiben. Durch eine regelmafRiige Steigerung der Schnitt-
geschwindigkeit und die damit verbundene Erhéhung der Schleifscheibengeschwindigkeit spielt das Auswuchten eine wichtige Rolle.
Die Industrie versucht, die Spindeln zu verkleinern, um die rotierenden Massen klein zu halten.

Bei scheibenférmigen Rotoren kann der Anteil der dynamischen Unwucht meist Gbergangen werden, statisches Auswuchten ist
ausreichend (siehe ,Ein-Ebenen- Vorauswuchten®). Alle weiteren Rotoren missen vorzugsweise dynamisch ausgewuchtet werden
(Zwei-Ebenen- Vorauswuchten). Beim Vorauswuchten wird die Unwucht auf einer oder zwei Ebenen entweder durch zwei gleiche fixe
Auswuchtgewichte, die in jedem beliebigen Winkel auf dem Scheibentrager angeordnet und geklemmt werden kénnen, oder durch
zwei oder drei Ausgleichgewichte (z.B. unterschiedlich schwere Schrauben), die auf gleich weit entfernte Fixpunkte gesetzt werden,
ausgeglichen. Der Rotor (z.B. eine Schleifscheibe) wird in seinem eigenen Lager und Tragerstruktur ausgewuchtet, keine zusatzliche
Auswuchtmaschine ist gefordert: Ein- oder Zwei-Ebenen-Vorauswuchten bei Verwendung unserer DSCC Software wird bei einer
geringen Anzahl von Testlaufen in kirzester Zeit erreicht. Alle erforderlichen Rotordaten werden in einem nichtfliichtigen Speicher
gesichert und stehen beim Neuauswuchten zur Verfligung.

Fehlermeldungen erscheinen beispielsweise, wenn die Auswuchtgeschwindigkeit nicht stimmt, wenn eine unzuldssige Geschwindig-
keitsanderung erfolgt, wenn ungeeignete Auswuchtgewichte verwendet werden oder ein unzureichendes Beschleunigungssensorsi-
gnal angezeigt wird.

Alle Daten, die Sie durch den Einricht- und Neueinrichtungsprozess flhren, werden grafisch und digital in einer der im Men frei wahl-
baren Standardsprachen angezeigt: Deutsch, Englisch, Franzésisch, Italienisch, Tschechisch, Spanisch, Portugiesisch, Ungarisch,
Rumanisch, Tirkisch und Schwedisch. Weitere Sprachen sind auf Anfrage erhaltlich.

Samtliche Einstellungen, die Anzeige und der Betrieb des Anlagenmoduls P6002 UP erfolgen ausschlieRlich durch ein Automatisie-
rungssystem fiir Werkzeugmaschinen, das in einen PC integriert ist, oder durch einen Standard-PC mit Microsoft Windows®. Vor-
gegebene Benutzerebenen wie Service / Administrator / Experte / Bediener / Beobachter sind bereitgestellt und kénnen individuell
angepasst werden. Das Anzeigefenster kann im Hinblick auf die grafische Darstellung oder die Fensterbreite ebenfalls individuell
angepasst werden.

Durch zuséatzliche Vorauswuchtmodule kénnen auch viele Maschinenspindeln gleichzeitig tiberwacht werden - aufwendiges Umschal-
ten ist nicht mehr nétig. Genauso einfach gestaltet sich die Erweiterung zur Prozessuberwachung durch ein oder mehrere Kérper-
schallmodul(e) (AE, Acoustic Emission) AEG000 UP. Die Gesamtzahl aller Module und Steuergerate (PC, Maschinen- steuerung) ist
auf 15 beschrankt.

Es stehen eine serielle und parallele Schnittstelle sowie eine PROFIBUS-Schnittstelle zur Verfiigung. Einen Uberblick finden Sie in
folgender Tabelle.

anaaen RS232 ETHERNET PROFIBUS PROFINET
P6002 UP PB

830840002 X X X X
P6002A UP PB

8301840004 X X X X
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P6002 UP PB / P6002A UP PB

MAPPBé% C

Abb.3. Varianten des P6002 UP
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5.1 Erforderliche Bauteile zur Vorauswuchtung einer Maschinenspindel oder eines Rotors
auf einer oder zwei Ebenen

Ein Gesamt-Auswuchtsystem zur Vorauswuchtung von Maschinenwerkzeugspindeln oder Rotoren auf einer oder zwei Ebenen be-
steht aus den folgenden Bestandteilen:

*  Ein Anlagenmodul P6002 UP fur das Ein- oder Zwei-Ebenen-Vorauswuchten,

*  Eine auf Windows® basierende Maschinensteuerung oder einen Bediener-PC mit entsprechender Hardware,

+ eine DSCC-Software,

«  Zwei Beschleunigungssensoren wie BA 320D / BA 1020D fir Festmontage oder zwei Beschleunigungssensoren wie BA 320M /
BA 1020M mit Magnetful3,

«  Ein aktiver Beschleunigungssensor mit Gewindebolzen fir Festmontage oder mit MagnetfuR® (zuséatzliche A/N O20L0001002 0.8.)
(fir das Modul P6002A UP),

*  Ein- oder Zwei-Gange-Sensoren M8x1 oder M12x1,

*  Verbindungs- und Verlangerungskabel nach Bedarf.

Winkelmethode Unbalance

Der auszuwuchtende Rotor ist mit einem oder zwei Scheibenspannflansche und jeweils zwei glei-
chen, fest eingebauten Massenausgleichgewichten ausgestattet, die in einem beliebigen Winkel auf
dem Scheibenspannflansch angeordnet und eingespannt werden kénnen (siehe z.B. DIN 6375/ 1SO
666).

Auf jedem Scheibenspannflansch muss eine Winkelskala fir die Anordnung der Gewichte in Bezug
auf einen Nullpunkt (0°-360°-Skala) vorhanden sein oder ein geeigneter Winkelmesser verwendet
werden (den 0-Punkt am Scheibentrager dauerhaft markieren). angle weight

Rotor axis

\:\ Balancing
t\/ weight

Methode mit fester Stellung Unbalance | Rotor axis
Der auszuwuchtende Rotor wird mit einem oder zwei Scheibenspannflanschen oder Werkzeugauf- /
nahmen mit gleich weit entfernten Gewindel6chern am Rotor bestiickt. Die Gewindelécher missen '
dauerhaft durchnummeriert sein.

Ein Satz geeigneter Auswuchtschrauben, entweder handelsuibliche oder durch Wiegen passende
Schrauben.

Defined balancing screws in the
calculated positions 3 + 6
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5.2 Beispiel: Ein-Ebenen-Vorauswuchten mit Anlagenmodulen P6002 UP

24 Vdc o

HOE
>

H mEm
Emns

&
|
|

Abb.4. Ein-Ebenen-Vorauswuchten mit Anlagenmodulen P6002 UP

1 Scheibentrager mit einer Kreisnut und zwei beweglichen Auswuchtgewichten; oder Scheibentrager mit gleich weit entfern-
ten Gewindebohrungen zum Aufnehmen der Ausgleichgewichte (z.B. Auswuchtschrauben).

Rotor, z.B. eine Schleifscheibe

Ein Beschleunigungssensor (nur aktiver Beschleunigungssensor im Falle von Modul P6002A UP), Eingang # 18

Drehzahlsensor (Proximity-Schalter) mit einer Markierung an der Spindel zur Ermittlung der Drehzahl, U/min Eingang # 15
Anlagenmodul P6002 UP.

Automatisierungssystem, z.B. SINUMERIK®

Serielles Schnittstellenkabel (RS-232)

Statisches Schnittstellenkabel (Festverdrahtung) an Anschluss 2 oder PROFIBUS-Anschluss an Anschluss 13

T|lo|oja|dh|lO]IN
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5.3 Beispiel: 2x Ein-Ebenen-Vorauswuchten mit Anlagenmodulen P6002 UP (Abwechseln
von Vorauswuchten von Rotor A oder Rotor B)

Beschleunigungssen-

. sor
Beschleunigungs- Eingang 28
o 18 Rotor B
Eingang 18 R
Rotor A U/min Eingang 25

U/min Eingang 15

Abb.5. Beispiel fiir 2 Ein-Ebenen-Vorauswuchten mit Anlagenmodulen P6002 UP

1 Scheibeptréger mit einer Kreisnut und zwei beweglighen Agswuchtgewichten; oder Scheibentrager mit gleich weit entfern-
ten Gewindebohrungen zum Aufnehmen der Ausgleichgewichte (z.B. Auswuchtschrauben).

2 | Rotor A, z.B. eine Schleifscheibe

3 | Ein Beschleunigungssensor (nur aktiver Beschleunigungssensor im Falle von Modul P6002A UP), Eingang # 18

4 | Drehzahlsensor (Proximity-Schalter) mit einer Markierung am Rotor zur Ermittlung der Drehzahl. U/min Eingang # 15

5 | Anlagenmodul P6002A UP

6 | Automatisierungssystem, z.B. SINUMERIK®

7 | Drehzahlsensor (Proximity-Schalter) mit einer Markierung an der Spindel zur Ermittlung der Drehzahl, U/min Eingang 25

8 | Ein Beschleunigungssensor (nur aktiver Beschleunigungssensor im Falle von Modul P6002A UP), Eingang # 28

9 | Rotor B, z.B. eine Schleifscheibe

10 Scheibeptréger mit einer Kreisnut und zwei beweglighen Agswuchtgewichten; oder Scheibentrager mit gleich weit entfern-
ten Gewindebohrungen zum Aufnehmen der Ausgleichgewichte (z.B. Auswuchtschrauben).
Serielles Schnittstellenkabel (RS-232)
Statisches Schnittstellenkabel (Festverdrahtung) an Stecker 2 oder PROFIBUS-Anschluss an Stecker 13
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5.4 Beispiel: Zwei-Ebenen-Vorauswuchten mit Anlagenmodulen P6002 UP

@

24 Vdc

©f[Seereanssanss,

Beschleunigungs- Beschleunigungssen-

sensor sor
Eingang 18 P Eingang 28
Ebene 1 Ebene 2

U/min Eingang 15 U/min Eingang 15

Abb.6. Beispiel fiir Zwei-Ebenen-Vorauswuchten mit Anlagenmodulen P6002 UP

1 Scheibentrager mit einer Kreisnut und zwei beweglichen Auswuchtgewichten; oder Scheibentrager mit gleich weit entfern-
ten Gewindebohrungen zum Aufnehmen der Ausgleichgewichte (z.B. Auswuchtschrauben).

Rotor, z.B. eine Schleifscheibe

Ein Beschleunigungssensor (nur aktiver Beschleunigungssensor im Falle von Modul P6002A UP), Eingang # 18
Anlagenmodul P6002A UP

Geteilter Drehzahlsensor (Proximity-Schalter) mit einer Markierung am Rotor zur Ermittlung der Drehzahl. U/min Eingang #
15

Automatisierungssystem, z.B. SINUMERIK®
Ein Beschleunigungssensor (nur aktiver Beschleunigungssensor im Falle von Modul P6002A UP), Eingang 28

Rotor, z.B. eine Schleifscheibe

9 Scheibentrager mit einer Kreisnut und zwei beweglichen Auswuchtgewichten; oder Scheibentrager mit gleich weit entfern-
ten Gewindebohrungen zum Aufnehmen der Ausgleichgewichte (z.B. Auswuchtschrauben).

10 | Ethernet-Schalter oder Hub
Ethernet-Anschluss (Patchkabel)
Statisches Schnittstellenkabel (Festverdrahtung) an Stecker 2 oder PROFIBUS-Anschluss an Stecker 13
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VMIARPOSS

5.4.1 Anschluss verschiedener DS6000-UP-Module
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Abb.7. Beispiel fiir die Uberwachung des Anschlusses verschiedener DS6000-UP-Module

P6002 UP
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5.5 Gesamtabmessungen
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Abb.8. Grél3e Anlagenmodul P6002 UP
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5.6 Technische Daten

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Versorgungsspannung:

Direktstrom — — — 24 Vdc + 6 Vdc, Welligkeit < 5% (DIN 19 240),SELV Type

Stromverbrauch

ca. 13 Watt

Interne Sicherung:

2,5 Ampere, selbst riickstellend (Poly Switch RUE 250)

Externe Sicherung

4 Ampere, trage (T4A) nach IEC 60127

Umgebungstemperatur:

0°C...+50°C

Verschmutzungsgrad 2:

Nicht in Umgebungen mit leitenden Schmutzstoffen verwenden

Hohe:

0-2.000 m (0 - 6.562 ft.)

Feuchte:

20 % 80 %, ohne Kondensation

Schutzklasse:

IP 20

Anschlisse:

DC 24 V nach EN 60950 SELV #1
Statische Schnittstelle #2

Serielle Schnittstelle RS-232 #5

Ethernet Schnittstelle #20
Modulvernetzung #9und #10
PROFIBUS-Schnittstelle #13
Eingang Drehzahlsensor #15/#15
Eingang RS-422 Drehgeber #26/#27
Eingang Drehzahlsensor #18/#28

Masseanschluss Schraube M4

Angezeigter Unwuchtbereich

0 pum/s bis 1000 pm/s; die Anzeige der Unwucht ist nur bei einem Beschleunigungssen-
sor mit einer Empfindlichkeit von 1000 pC/g und einer Einstellung der Beschleunigun-
gssensor-Anpassung von :1 richtig.

Angezeigter Umdrehungsbereich

72 U/min bis 30.000 U/min

Umdrehungsbereich bei der Vorauswuch-
tung

450 U/min bis 30.000 U/min

Statische Schnittstelle Anschluss # 2:

Alle digitalen Eingange:

Eingangssignal LOW -30 Vdc ... +3 Vdc
Eingangssignal HIGH +13 Vdc ... +30 Vdc
DC +13 ... +30 V Eingangsstrom: 5,5 mA typisch bei DC 24 V

Digitale Ausgange,
Stifte 2 bis 5, 8 und 11

10 mA

2k2 ...4Kk7 bei 24 Vdc
Induktive Last nur mit
Freilaufdiode betreiben!

Ausgangsstrom
Empfohlene Last

Verlustleistung des

Schalttransistors maximal 75 mWatt

Digitale Ausgange,
Stifte 6 und 7

maximal 500 mA, kurzschlusssicher und
Uberlastfest

maximal 2 Amp

maximal I ast X 0,4 Ohm

maximal 10 pA

2k2 ...4K7 bei 24 Vdc

Ausgangsstrom

Ausgangsstrome gesamt
Spannungsabfall am Ausgang
Ausgangsleckstrom
Empfohlene Last

Analog-Ausgang 22

“Signal der gefilterten Unwucht”, Beschleunigungssensor Eingang 18:
500 U/min bis 30.000 U/min
0...1000 pym/s entsprechen 0 ... 10 Vdc / -5%

Analog-Ausgang 23

“Signal der gefilterten Unwucht”, Beschleunigungssensor Eingang 28:
500 U/min bis 30.000 U/min
0...1000 um/s entsprechen 0 ... 10 Vdc / -5%

Analog-Ausgang 24

“Geschwindigkeitssignal”

72 ... 10.000/ 20.000/ 30.000 U/min (einstellbar) entsprechen 0 ... 10 Vdc

Skalierung des Drehzahlsensorsignals, das entweder von Rotor, Rotor A oder Ebene
1+2 kommt. Abhéngig von Einstellung in aktueller Einrichtnummer.

26
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Serielle Schnittstelle, Anschluss # 5

RS-232-C-Schnittstelle
Hardware-Handshake RTS/CTS, 8 Datenbits, Baudrate tber DSCC Software, auf
19.200, 38.400 oder 57.600 Baud einstellbar, 1 Stoppbit, keine Paritat.

PROFIBUS-Schnittstelle, Anschluss # 13

9-polige D-SUB Buchsenleiste

Alle Ein- und Ausgabesignale, die Uiber die Hardware-Schnittstelle des Standard DB-
25 Anschlusses # 2 verwaltet werden, kénnen auch Uber die PROFIBUS/PROFI-
NET-Schnittstelle gesteuert werden.

Ethernet-Schnittstelle, Anschluss # 20

RJ45-Port,
Ethernet 10BASE-T oder 100BASE-TX (Auto-Sensing)
LED-Anzeigen  Netzwerk verbunden (leuchtet griin) und Datentransfer (blinkt gelb)

Max. Anzahl an Modulen auf einer Maschi-
nensteuereinheit (Rechner, Automatisie-
rungssystem)

15

Mitgeliefertes Zubehor

CD-ROM oder DVD mit der DSCC-Software und den Installationshandbtichern (1)
24-Vdc-Kabelstecker (1),
Standard-DB-25-Verbinder, Stecker, mit Gehause (1)

Gewicht des Moduls

ca. 1,3 kg (2,9 Ibs) ohne Montageteile

Abmessungen

Montageplatte Breite 79 mm, Héhe 186 mm,

Frontplatte Breite 75,4 mm
Hohe 150,5 mm

Tiefe 180 mm einschlief3lich Montageplatte bis Vorderkante der Fron-
tplatte

P6002 UP
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6 INSTALLATION

Das Anlagenmodul P6002 UP ist zum Einbau in Schaltschréanken vorgesehen. Zum Einbau an vertikalen Flachen stehen Befes-
tigungsmaterialien zur Verfligung: entweder eine Montageplatte (Montagesatz 6000-Ruckwand, Art.-Nr. O10L0001001), oder eine
Klemmvorrichtung fir Hutschienen (Montagesatz 6000-Klemmvorrichtung, Art.-Nr. 0O20L0001001).

6.1 Montage an vertikaler Flache oder auf DIN-Schiene

max. 100mm c
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Abb.9. Beispiel fiir Anlagenmodul P6002 UP Montage an vertikaler Fldche oder auf DIN-Schiene
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6.2 Beschleunigungssensor

Sorgféaltige Montage und Platzierung des Beschleunigungssensors sind entscheidend fiir ein gutes Ergebnis des Vorauswuchtsys-
tems P6002 UP!

Jeder auszuwuchtende Rotor oder jede Ebene muss mit ihnrem eigenen Beschleunigungssensor ausgestattet sein!

Fir Anlagenmodule P6002 UP und P6002A UP ist die Unwuchtanzeige nur bei einem Beschleunigungssensor (Aktiver Beschleu-
nigungssensor fur das Modul P6002A UP) mit einer Empfindlichkeit von 1000 pC/g (300 mV/g fiir das Modul P6002A UP) und einer
Einstellung der Sensoranpassung von :1 richtig (sieche Schwingungswandleranpassung).

6.2.1 Einbau des Beschleunigungssensors im Allgemeinen Fur Anlagenmodule P6002 UP
. . . . . S =
Der Beschleunigungssensor (Aktiver Beschleunigungssensor fur Modul P6002A UP) kann an einer .

Werkzeugmaschine entweder fest mit einem Gewindebolzen montiert oder durch Magnetkraft ge-

halten werden. Verwenden Sie den magnetisch gehaltetenen Beschleunigungssensor vorzugsweise

fur kurzzeitige Unwuchtmessungen oder/und zur Bestimmung des besten Platzes fir einen fest mit
einem Gewindebolzen montierten Beschleunigungssensor.

Aufgrund der vielen verschiedenen Eigenschaften von Schleifmaschinen kann keine Aussage Uber

die beste Platzierung des Beschleunigungssensors gemacht werden. Es folgen zwei allgemeine Re-

geln, die Ihnen bei der Suche nach dem richtigen Einbauort des Sensors hilfreich sein dirften:

*  Montieren Sie den Beschleunigungssensor (Aktiver Beschleunigungssensor fur Anlagenmodul
P6002A UP) an einem stabilen Teil des Maschinenaufbaus, an dem die Schwingungen der Spin-
del (Rotor fiir Anlagenmodul P6002A UP) exakt Gibertragen werden. Ein guter Montageort ist zum
Beispiel am Spindelgehause (Rotorgehause fur Anlagenmodule P6002A UP), mdglichst nahe am
scheibenseitigen Spindellager (Rotorlager fiir Anlagenmodule P6002A UP).

*  Bei Anlagenmodulen P6002 UP und P6002A UP den Beschleunigungssensor (Aktiver Beschleu-
nigungssensor fur Modul P6002A UP) in der gleichen Richtung wie die Mittellinie zwischen
Schleifscheibe und Werkstiick montieren. Der Beschleunigungssensor sollte immer am Scheibe-
nende der Maschine ausgerichtet sein.

Bitte wenden Sie sich fur Standardabmessungen von Beschleunigungssensoren an eine unserer
Geschéftsstellen in Ihrer Nahe.

Far Anlagenmodule P6002 UP muss fur optimale Messergebnisse eine glatte, ebene Flache mit ei-
nem Durchmesser von mindestens 24 mm geschliffen oder bearbeitet werden. Fir eine fur eine fest Countersink

mit einem Gewindebolzen (Type BA 320D/BA 1020D) befestigte Montage ist eine Gewindebohrung dia ~9 mmx 90°

M8 mit einer Tiefe von mind. 9mm vorzusehen, die in einem Winkel von 1° zur Montageflache recht- e

winklig sein muss, um sicherzustellen, dass zwischen der Grundflache des Messwertgebers und dem e u}ﬁ i
Aufbau keine Luft vorhanden ist. 1\ \ l
Far Modul P6002A UP muss fur optimale Messergebnisse eine glatte, ebene Flache mit einem Durch- ] :
messer von mindestens 19 mm geschliffen oder bearbeitet werden. Fur eine flr eine fest mit einem ! :
Gewindebolzen befestigte Montage ist eine Gewindebohrung M5 mit einer Tiefe von mind. 7 mm vor- ﬁéﬁ/ I
zusehen, die in einem Winkel von 1° zur Montageflache rechtwinklig sein muss, um sicherzustellen, -

dass zwischen der Grundfladche des Sensors und dem Aufbau keine Luft vorhanden ist. Thread M8

Fir Anlagenmodule P6002 UP

Prifen Sie vor der Montage des Beschleunigungssensors den Bereich, um sicherzustellen, dass keine
Metallgrate oder sonstige Fremdkérper die Kontaktflachen behindern. Tragen Sie eine Verbindungsflis-
sigkeit wie z. B. Silikonfett auf, um einen mdglichst engen Kontakt mit den Flachen zu erreichen.

Fir Anlagenmodul P6002A UP

Rz 25

WARNUNG
Um die Gefahr zu vermeiden, den Sensor zu beschadigen, ziehen Sie ihn mit nicht mehr als 8 Nm (1
Kilogramm-Meter) an (fir Modul P6002A UP 8 N-m - 0.8 Kilogramm-Meter).
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MONTAGEBEISPIELE

Rund- oder Spitzenlos-Schleifmaschine (fiir Anlagenmodule P6002 UP und P6002A UP) K
Anordnung eines Beschleunigungssensors (Aktiver Beschleunigungssensor fiir Modul P6002A UP) P |
in waagerechter Ausrichtung auf einer Rund- oder Spitzenlos-Schleifmaschine. :

HINWEIS
[ Messrichtung parallel zur Schleifdruckrichtung oder rechtwinklig zur Schleifebene.

Planschleifmaschine (fiir Anlagenmodule P6002 UP und P6002A UP)
Anordnung eines Beschleunigungssensors (Aktiver Beschleunigungssensor fiir Modul P6002A UP)
in senkrechter Ausrichtung auf einer Plan- oder Tiefschleifmaschine.

HINWEIS
Messrichtung parallel zur Schleifdruckrichtung oder rechtwinklig zur Schleifebene.

6.2.2 Proximity-Schalter (Drehzahlsensor)

WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Drehteile!

Nur bei ausgeschalteter Werkzeugmaschine Montage oder Einstellungen am Drehzahlsensor durchfiihren! Ver-
gewissern Sie sich, dass der Rotor stillsteht, bevor Sie daran arbeiten!

Maschine gegen unbefugtes oder zufalliges Wiedereinschalten sichern!

Keine Sicherheitseinrichtungen aul3er Kraft setzen!

Der Naherungsschalter oder Drehzahlsensor gibt Auskunft Uber die Drehzahl oder die Umdrehung.
Dies ist zur Bestimmung der Phasenverhaltnisse zwischen der gemessenen Schwingung und der
Drehspindel notwendig. Einige unserer Sendespulen (Statoren) sind mit einem Proximity-Schalter
ausgestattet. Der Proximity-Schalter muss entsprechend den 6rtlichen Gegebenheiten an der Ma-
schine montiert werden.

Bei den phasenbezogenen Ein- oder Zwei-Ebenen-Vorauswuchtungen darf das Anlagenmo-
dul P6002 UP nur EINEN Schaltimpuls pro Umdrehung des Rotors erhalten!

Fur jeden Rotor muss ein eigener Drehzahlsensor installiert werden.

Die Drehzahl ist direkt am Rotor zu messen. Ein Uberstehender Schraubenkopf oder eine
gefraste/gebohrte Vertiefung in der Riemenscheibe kann dies erreichen.

[ HINWEIS

MONTAGEBEISPIELE One

Der Proximity-Schalter muss so montiert werden, dass die Ausfrasung(en) oder der/die Uberstand(e) ~ F/™ “:f::fzc e

direkt unter die Stirnseite des Proximity-Schalters fiihrt (bzw. fiihren). ————

Fir ein sicheres Umschalten sollten folgende Maf3e eingehalten werden: ﬁ-—
-

Drehzahlsensor M 12 x 1 Drehzahlsensor

%] > 15 mm >10 mm

X

h/d 22 mm >1 mm

Messabstand <4 mm <2mm

One milled
recesses or drilling

Der Durchmesser des Schraubenkopfes oder der Ausfrasung bzw. Bohrung muss grof3er sein als der
Durchmesser des Drehzahlsensors. Bei anderen Werkstoffen wie Eisen ,h“ /,d“ erhdhen.

Senszing dizEnce

. 5

Die Art des Drehzahlsensors (PNP oder NPN) muss mit Hilfe der Reiters ,Parameter” ein-
gestellt werden (siehe Abbildung Drehzahlsensor-Type). Nach Einbau und Justierung samt-
licher Bauteile an der Maschine die Maschinenspindel oder die Schleifscheibe moglichst
langsam von Hand drehen. Auf herausragende oder kratzende Teile prifen.

[ HINWEIS d
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UBERPRUFUNG DES DREHZAHLSENSORS
Anforderungen:

MARPOSS

»  Das Anlagenmodul P6002 UP wurde fertig eingebaut und mit 24 Vdc versorgt, die Software ist betriebsbereit.
»  Fr jeden Rotor wurde ein Drehzahlsensor wurde an der Maschine montiert und an das Anlagenmodul P6002 UP, Buchse # 15
und/oder Buchse # 25, angeschlossen. Fur eine Zwei-Ebenen-Vorauswuchtung geniigt ein Geschwindigkeitssensor.

*  Der Rotor dreht sich nicht!

+  Offnen Sie die Modulansicht ,Uberwachungsstandard” oder ,Reduzierte Uberwachung® des jeweiligen Anlagenmoduls P6002 UP.

» Je nach Betriebsart erscheint einer der folgenden Anzeigen:

Betriebsmodus: Ein-Ebene
Anzeige fir den Rotor:

*  Unwucht: 0 um/sec
e Drehzahl: 0 1/U/min (Rotor dreht sich nicht)
. Fehler: Drehzahlfehler, da die Rotor sich nicht dreht

Betriebsmodus: 2x Ein-Ebene
Anzeige fiir Rotoren A und B:

*  Unwucht: 0 um/sec
e Drehzahl: 0 1/U/min (Rotoren drehen sich nicht)
. Fehler: Drehzahlfehler, da Rotoren sich nicht drehen

Betriebsmodus: Zwei-Ebenen

Anzeige fir Ebene 1 und Ebene 2:

*  Unwucht: 0 um/sec

*  Drehzahl Ebene 1 = Ebene 2: 0 1/U/min (Rotor dreht sich nicht)
. Fehler: Drehzahlfehler, da die Rotor sich nicht dreht

Uberpriifen Sie den Drehzahlsensor, wenn (iberstehender Schraubenkopf als Referenz verwendet
werden:

Drehen Sie den Rotor langsam von Hand, bis das uUberstehende Teil mit der Stirnflache des Dreh-
zahlsensors deckungsgleich ist. Auf der Fehlermeldung des Drehzahlsensors muss eine senkrechte
Markierung erscheinen.

Beim Weiterdrehen der Maschinenspindel muss die senkrechte Markierung verschwinden.

Uberpriifen Sie den Drehzahlsensor, wenn gefraste Aussparung oder Bohrung als Referenz verwen-
det werden:

Drehen Sie den Rotor langsam von Hand bis die gefrasten Aussparungen oder Bohrungen mit der
Stirnflache des Drehzahlsensors deckungsgleich sind. Nun muss eine Fehlermeldung des Drehzahl-
sensors ohne senkrechte Markierung erscheinen.

P6002 UP
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Beim Weiterdrehen des Rotors muss die senkrechte Markierung erneut erscheinen. Error

®

HINWEIS
Je nach Hersteller des Drehzahlsensors (Proximity) kann auch eine leuchtende LED den
Umschaltzustand anzeigen.. Bitte beachten Sie dazu das jeweilige Herstellerdatenblatt.

6.3 Elektrische Montage

HINWEIS
Um eine einwandfreie Funktion der Anlagenmodul P6002 UP zu gewahrleisten, verwenden Sie nur Anschluss- bzw.
Verlangerungskabel von Marposs.

Sichern Sie Kabel mit Zugentlastung. Stellen Sie sicher, dass auf die Steckverbinder keine Zugkrafte durch die ange-

HINWEIS
[ Arretieren Sie alle Standard-D-SUB-Anschliisse mit den dafiir vorgesehenen Schraubverriegelungen.
schlossenen Leitungen einwirken.

P6002 UP PB / P6002A UP PB

DITTEL psoosup

32 P6002 UP



Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung MARPOSS

ANSCHLUSS # 1, 24-VDC-STROMVERSORGUNG

Der mitgelieferte, 2-polige DC-Stecker mit codierten Kabelschuhen entspricht dem DC-Eingang des
Anlagenmoduls P6002 UP. Zum Verkabeln verwenden Sie Litzendrahte mit einem Querschnitt von
1,0 bis 1,5 mm? und Aderendhulsen.

DC-Stecker mit beiden Schrauben sichern!

Das Anlagenmodul P6002 UP wird Uber die externe Stromversorgung ein- und ausgeschaltet, es
besitzt keinen eigenen EIN/AUS-Schalter.

Beim Ausschalten der Versorgungsspannung bleibt der Speicherinhalt des Moduls empfangen.

Kontakt Signal

+ DC+24+6V
- Masse der DC 24 V Stromzufiihrung

HINWEIS
Die Stromzufiihrung muss durch qualifiziertes Fachpersonal des Kunden erfolgen!

Das Gerat darf nur mit einer 24-Vdc-Stromversorgung betrieben werden! Die Stromversor-
gung muss der EN 60950 SELV (Safety Extra Low Voltage) entsprechen. Eine hdhere Ver-
sorgungsspannung kann zur Zerstérung des Gerates fiihren.

[ HINWEIS

Das Anlagenmodul P6002 UP muss mit einer externen Sicherung, 4 A, trage (T4A), abge-
sichert werden. Diese Sicherung muss IEC 60127 entsprechen und muss bei einem Strom

[ HINWEIS
von 8,4 Ainnerhalb von 120 s oder weniger ausldsen.

ANSCHLUSS # 2, STATISCHE SCHNITTSTELLE DER VORAUSWUCHTFUNKTION

13 Typ: 25-polige D-SUB Buchsenleiste
Statische Schnittstelle zum Automatisierungssystem.
Uber die Eingénge kann das Anlagenmoduls P6002 UP zum Vorauswuchten mit HIGH- oder LOW-Si-
gnalen durch das Automatisierungssystem gesteuert werden.
Uber die Ausgénge empfangt das Automatisierungssystem verschiedene Meldungen als HIGH- oder
LOW-Signale vom Anlagenmodul P6002 UP.

25

AG

PDOOOOOOOOOOO

Die Verdrahtung des Schnittstellensteckers # 2 (mitgeliefert) mit der Maschinensteuerung

HINWEIS
[ muss durch qualifiziertes Fachpersonal erfolgen.

)
®0000000000

HINWEIS
Verwenden Sie nur abgeschirmte Kabel (Schirm-auf-Stecker-Gehause) mit einem Mindest-
querschnitt von 0,25 mm? (#24 AWG).

14

©

HINWEIS
Isolieren Sie die Lotstellen am 25-poligen Gegenstecker mit Schrumpfschlauch.

HINWEIS
Sichern Sie Kabel mit Zugentlastung.

— 1 — r—
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Eingang/

Kontakt
Ausgang

Funktion

Signal/Aktion

1 Belegt X Nicht beschalten
Systemuberwaghung 1: Beschleuni- . Drehzahl-Signal und Schwingungssignal OK: HIGH am
2 gungssensor Eingang 18 und zugehdriger (0] Ausdan
RPM-Eingang gang
Systemiiberwachung 2: Beschleuni- . . . .
3 gungssensor Eingang 28 und zugehdriger o Rzzhzaihl-&gnal und Schwingungssignal OK: HIGH am
RPM-Eingang gang
4 Unwucht-Grenzwert 1: Vom Beschleuni- o Unter Unwucht-Grenzwert 1: HIGH am Ausgang
gungssensor Eingang 18 kommendes Signal Uber Unwucht-Grenzwert 1: LOW am Ausgang
5 ;Jin\lljv:cgé-e(?]rseonrzl\zl\;ﬁrtai V%n kgsnsg;lﬁ;és o Unter Unwucht-Grenzwert 2: HIGH am Ausgang
Siggnalg gang Uber Unwucht-Grenzwert 2: LOW am Ausgang
Vom Geschwmdlgkeltssen.sor (das zum . Drehzahl unter Drehzahl-Grenzwert: HIGH am Ausgang
6 Beschleunigungssensor Eingang 18 gehdrt) (0] - .
. Drehzahl tber Drehzahl-Grenzwert: LOW am Ausgang
kommendes Drehzahl-Signal
Vom Geschwmdlgkeltssen_sor (et 7 . Drehzahl unter Drehzahl-Grenzwert: HIGH am Ausgang
7 Beschleunigungssensor Eingang 28 gehort) (0] - .
. Drehzahl Gber Drehzahl-Grenzwert: LOW am Ausgang
kommendes Drehzahl-Signal
8 Unwucht-Grenzwert 1: Vom Beschleuni- o Unter Unwucht-Grenzwert 1: HIGH am Ausgang
gungssensor Eingang 28 kommendes Signal Uber Unwucht-Grenzwert 1: LOW am Ausgang
9 cM | +24 V/dc, muss EN 60950 SELV entsprechen,
z.B. Von der CNC-Steuerung der Maschine
10 Belegt X Nicht beschalten
1" Unwucht-Grenzwert 2: Vom Beschleuni- o l:lnter Unwucht-Grenzwert 2: HIGH am Ausgang
gungssensor Eingang 28 kommendes Signal Uber Unwucht-Grenzwert 2: LOW am Ausgang
12 Belegt X Nicht beschalten
13 Belegt X Nicht beschalten
Statisches HIGH Signal: Es ist keine Bedienung des Mo-
14 Bedienung durch Tasten gesperrt I duls durch die Tasten am PC oder an der Maschinensteue-
rung moglich
15 Einrichtnummer Auswahl 1 | siehe folgende Wahrheitstabelle
16 Einrichtnummer Auswahl 2 I siehe folgende Wahrheitstabelle
17 Einrichthummer Auswahl 3 | siehe folgende Wahrheitstabelle
18 Einrichtnummer Auswahl 4 I siehe folgende Wahrheitstabelle
19 Belegt X Nicht beschalten
20 24 VVdc Masse I 24 VVdc Stromleistung Masse
21 Belegt X Nicht beschalten
500 U/min bis 30.000 U/min:
VVom Beschleunigungssensor Eingang 18 0 ...1000 pm/s entsprechen 0 ... 10 Vdc / -5%
22 kommender Analog-Ausgang ,Signal der (0]
gefilterten Unwucht* Ausgang entspricht der Anzeige am Display, Koordinaten,
PROFIBUS
500 U/min bis 30.000 U/min:
VVom Beschleunigungssensor Eingang 28 0 ...1000 um/s entsprechen 0 ... 10 Vdc / -5%
23 kommender Analog-Ausgang ,Signal der (0]
gefilterten Unwucht* Ausgang entspricht der Anzeige am Display, Koordinaten,
PROFIBUS
72 ... 10.000/ 20.000/ 30.000 U/min (einstellbar) entspre-
chen0 ... 10 Vdc
24 Analog-Ausgang "Drehzahl" (0] Skalierung des Drehzahlsensorsignals, das entweder von
Rotor, Rotor A oder Ebene 1+2 kommt. Abhéngig von Ein-
stellung in aktueller Einrichtnummer
25 Analog-Masse - Gemeinsame Analog-Masse der Ausgange 22, 23, 24

X = nicht angegeben, kdnnte nicht verkabelt sein!
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Anschluss # 2
Wahrheitstabelle zur Anwahl der Speichersatze durch die Maschinensteuerung

HINWEIS
Wahrend der Vorauswuchtung ist KEINE Einrichtnummer-Bearbeitung erlaubt. Die Folge ist ein sofortiger Abbruch
des Vorgangs!

Satzanwahl Stift 15 Stift 16 Stift 17
Keine Anderung LOW LOW LOW LOW
1 HIGH LOW LOW LOW
2 LOW HIGH LOW LOW
3 HIGH HIGH LOW LOW
4 LOW LOW HIGH LOW
5 HIGH LOW HIGH LOW
6 LOW HIGH HIGH LOW
7 HIGH HIGH HIGH LOW
8 LOW LOW LOW HIGH
9 HIGH LOW LOW HIGH
10 LOW HIGH LOW HIGH
11 HIGH HIGH LOW HIGH
12 LOW LOW HIGH HIGH
13 HIGH LOW HIGH HIGH
14 LOW HIGH HIGH HIGH
15 HIGH HIGH HIGH HIGH
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Anschluss # 2
Spezifikation aller digitalen
Eingange:

Anschluss # 2
Spezifikation digitaler Aus-
gange, siehe Stifte 2 bis 5,
8 und 11:

Anschluss # 2
Spezifikation digitaler Aus-
gange, siehe Stifte 6 und 7

36
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All digital
Inputs: J¥

Input

From Machine
CNC Control

{— 20 Ground

Eingangssignal LOW

DC-30...+3V

Eingangssignal HIGH

DC +13 ... +30 V

Eingangsstrom

5,5 mA typisch bei DC 24 V

1
—
|

Most Digital XZ\
Outputs: X

—

9 CM + 24 Vdc

To machine CNC
Control

= [T ouput

Clamping Diode,

Ausgangsstrom

10mA

Empfohlene Last

2.2 kQ —4.7 kQ bei 24 Vdc
Induktive Last nur mit Freilauf-Diode betrei-
ben!

Verlustleistung des Schalttransistors

75 mW Maximum

{— 9CM+24Vdc

| |
Digital Internal : .
Outputs, SZ§ circuit : 'I(;o Maclzhlne CNC
. : ontro
pin 6 and 7: !
. —[Toag 1 outpu
{— 20 Ground
Ausaangsstrom 500 mA max. kurzschlussfest und lberlastsi-
gang cher
Summe aller Ausgangsstréome 2 A max.

Spannungsabfall am Ausgang

ILast X 0,4 Ohm max.

Ausgangsleckstrom

10 yA max.

Empfohlene Last

2.2kQ - 4.7 kQ bei 24 Vdc
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ANSCHLUSS #5

Serielles Schnittstellen-Ka-
bel zum Anschluss eines
PC oder Automatisierungs-
systems

Serielles Schnittstellen- Ka-
bel

Typ: 9-polige D-SUB Steckerleiste

VMARPOSS

RS-232-C Software-Schnittstelle zum Betrieb des Anlagenmoduls P6002 UP (ber ein PC-basiertes
Automatisierungssystem oder einen Standard Windows® Computer (Windows® 7 / 10) sowie zusatz-

licher DSCC Software.

Kontakt
1

Eingang/Ausgang

Signal
DCD

RxD

TxD

> | >

DTR

Signal GND

DSR

RTS

CTS

Olo|N|ojJa|d|lwW]|N

nicht beschaltet

Verbinden Sie Anschluss # 5 durch ein geschirmtes, 9-poliges Steuerkabel mit einer freien, seriellen

(RS-232) Schnittstelle Ihres Automatisierungssystems oder Computers.

Standard DB-9, female

Standard DB-9, female

[ [
3 T T 3 TxD
2 — X — 2 RxD
7 — — 7 RTS
8 — D — 8 CTS
1 —F -~ . — Notrequred —_ ! ~--4=1 DCD
. l . . I .
6 =% =6 DSR
4 ; X — 4 DTR
5 i T 5 Signal GND
9 /3 : : Shield : i =9 NOTWIRED
....,_.. ______________________________ .._ ...

5m Art.-Nr. 067L0010500
(Art-Nr. KO010500)
15m  Art.-Nr. 067L0011500

(Art-Nr. K0011500)

10m

20m

Art.-Nr. 0670011000
(Art.-Nr. K0011000)
Art.-Nr. 067L0012000
(Art.-Nr. K0012000)

P6002 UP
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ANSCHLUSS #9 UND # 10

HINWEIS

Diese Buchsen werden zur Modulvernetzung bendtigt, d. h. bei mehr als einem DS6000-UP-Modul!

Das erste und letzte Modul einer Modul-Kette muss unterbrochen sein (siehe Abschnitt “6.4.1 Einstellung Dip-Schalter
# 6 auf Seite 41 Schalter SW2 = EIN).

Typ: 6-polige Miniatur-Buchsen

Bei Verwendung mehrerer DS6000-UP-Module missen die Module untereinander mit spe-
ziellen Patchkabeln, Lange z. B. 18 cm/7* (Art-Nr. 067L0020018, fruher Art.-Nr. K0020018),
verbunden werden.

Bei nebeneinander montierten Modulen wird der Anschluss # 9 praktisch mit dem Anschluss
# 10 des nachsten Moduls verbunden und so weiter. Es ist jedoch auch erlaubt, Anschluss #
9 mit #9 oder Anschluss # 10 mit # 10 zu verbinden.

1 nicht beschaltet
2 nicht beschaltet
S CAN-H

5 GND

6 nicht beschaltet
8 CAN-L

ANSCHLUSS # 13, PROFIBUS-SCHNITTSTELLE DER VORAUSWUCHTFUNKTION (NUR FUR PROFIBUS-SCHNITT-
STELLENMODULE)

Typ: 9-polige D-SUB Buchsenleiste

Alle Ein- und Ausgabesignale, die Uber die Hardware-Schnittstelle des Standard DB-25 Anschlusses
# 2 verwaltet werden, kdnnen auch Uber die PROFIBUS/PROFINET-Schnittstelle gesteuert werden.

Anschluss an die PROFIBUS-Schnittstelle des PCs oder Automatisierungssystems Uber Spezialkabel
und -Stecker.

HINWEIS
1 Die Verkabelung des PROFIBUS-Schnittstellen-Steckers # 13 zum PC oder zum Automati-
sierungssystem muss durch qualifiziertes Fachpersonal des Kunden erfolgen!

Kontakt Signal

1 nicht beschaltet
nicht beschaltet
RxD/TxD-P
CNTR-P
DGND
VP
nicht beschaltet
RxD/TxD-N

nicht beschaltet

O|lo|N|oja|d|WIN

38 P6002 UP



Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung MARPOSS

ANSCHLUSS #15 UND # 25

4 1
Typ: Zwei 4-polige Miniatur-Buchsen.
ﬂ5 Standard-Anschliisse des Drehzahlsensors. Die Drehzahlsensoren werden separat an der Werk-
zeugmaschine eingebaut und geben Auskunft (iber die Drehzahl des Rotors bzw. der Rotoren.
Schliel3en Sie den/die Drehzahlsensor(en) tber (ein) Drehzahlsensorkabel an diesen Anschluss 15#
oder 25 an.

3 9 Montage des Drehzahlsensors, siehe Abschnitt “6.2.2 Proximity-Schalter (Drehzahlsensor)* auf Seite
30.

Die Zuweisung des jeweiligen RPM-Eingangs zum Eingang des Beschleunigungs-
sensors erfolgt im DSCC-Programm (Einstellungen — Reiter Parameter einrichten —
RPM-Eingang).

Die Einstellung des Typs des Drehzahlsensors (entweder PNP oder NPN) erfolgt in der
DSCC Software (Einstellungen — Reiter Parameter).

[ HINWEIS

Kontakt PNP Drehzahlsensor NPN Drehzahlse
1 Versorgung +24 Vdc Versorgung +24 Vdc
2 PNP U/min Signal NPN U/min Signal
& Versorgung 0 Vdc (Gnd) Versorgung 0 Vdc (Gnd)
4 Bildschirm/Gehause Masse Bildschirm/Gehause Masse

ANSCHLUSS # 18 UND # 28

Typ: Zwei BNC-Buchsen

Anschlisse der Beschleunigungssensoren. Die Beschleunigungssensoren werden separat an der
Werkzeugmaschine montiert und geben Auskunft Giber die Unwucht.

Montage des Beschleunigungssensors siehe Abschnitt “6.2.1 Einbau des Beschleunigungssensors
im Allgemeinen® auf Seite 29.

ne erfolgt im DSCC-Programm (Einstellungen — Reiter Parameter einrichten — Schwin-
gungswandler- Eingang ...).

Um elektrische Stérungen zu vermeiden, verlegen Sie das Koaxialkabel des Beschleuni-
gungssensors so weit wie moglich von stromfiihrenden Kabeln entfernt!

HINWEIS
[ Die Zuweisung des jeweiligen Beschleunigungssensor-Eingangs zum Rotor oder zur Ebe-

ANSCHLUSS # 20

Typ: RJ45-Buchse

Verbinden Sie die RJ45 Buchse mit einem konfektionierten Patchkabel RJ45 mit einem Hub oder
Switch, der wiederum mit der Netzwerkkarte der Maschinensteuerung verbunden ist.

: ﬂ 2@ Wenn Sie die RJ45 Buchse des Anlagenmoduls P6002 UP direkt mit dem Netzwerkanschluss eines
Laptop Computers verbinden méchten kann ein ,gekreuztes® Patchkabel notwendig sein.
LED-Anzeigen: Netzwerkverbindung gesteckt (leuchtet griin) und Datentransfer (blinkt gelb)
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ANSCHLUSS # 26 UND # 27

Typ: Zwei 6-polige Miniatur DIN-Buchsen.

Spezieller Eingabe fir Drehzahlmessung, z.B. fir die Schaltimpulse von der Geber-
schnittstelle der SIEMENS® Anschlussmodule TM41.

Impulsdauer mindestens 20 usec!

Verwenden Sie ein geeignetes Datenkabel mit einer Nennimpedanz von 120 Ohm oder
unser vorgefertigtes Spezialkabel A/N O67L1160XXX, ehemaliges K1160XXX.

HINWEIS

SchlielRen Sie den/die Drehgeber Uber ein Datenkabel an Eingangsanschluss # 26 und/oder # 27 an.

Die Baureihe P6002 UP darf nur EINEN Impuls pro Umdrehung von der Geberschnittstelle erhalten!

Fir die phasenbezogenen Ein-Ebene/Zwei-Ebenen-Vorauswuchtung muss die Geberschnittstelle ein Drehzahlsig-
nal ausgeben, dessen Phase sich auf den Rotor bezieht.

Ohne Phasereferenz ist die Vorauswuchtung nicht moglich.

Die Zuweisung des jeweiligen ,RPM-Eingangs® zum ,Beschleunigungssensor-Eingang erfolgt im DSCC-Programm
(Einstellungen — Reiter Parameter einrichten — RPM-Eingang).

1 nicht beschaltet

2 nicht beschaltet

3 Drehgeber-Signal 0 Vdc (Masse)
5 RS-422 + (Drehgeber-Signal HIGH)
6 RS-422 - (Drehgeber-Signal LOW)
8 nicht beschaltet

MASSEANSCHLUSS, M4-SCHRAUBE UND SECHSKANTMUTTER

7 ‘\‘
[—]
W\ Y, [—]
N

40

Zur Stérsignalreduzierung mussen grundsatzlich das Anlagenmodul P6002 U, alle einschlagigen

Bauteile und die CNC-Maschinensteuerung auf einem gemeinsamen Massepotential liegen. Falls

das nicht durch die Installation der Anlage gewahrleistet ist missen alle Komponenten durch Masse-

bander miteinander verbunden werden.

+ Das Masseband sollte so kurz wie moglich und der Querschnitt so gro3 wie mdglich sein (emp-
fohlen sind 16 mm?).

*  Verwenden Sie ein Masseband flr eine hochwertige Verbindung!
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6.4 Einstellungen vor Inbetriebnahme

6.4.1 Einstellung DIP-SCHALTER # 6

Vor der ersten Inbetriebnahme des Anlagenmoduls P6002 UP miissen mit den beiden Schal-

[ HINWEIS
tern eine Reihe von Einrichtungen vorgenommen werden!

NO

6 |-om

Sschalternr. Signal

SWi1 Nicht verwendet
SW2 CAN-Abschlusswiderstand ON/OFF (Werkseinstellung: AUS)

SW2 Das erste und das letzte Modul einer Modulkette muss terminiert (abgeschlossen) sein, d. h. bei
diesen Modulen muss der Schalter SW2 auf EIN (ON) stehen!
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6.4.2 Anlagenmodul P6002 UP DeviceConfigurator

6.4.2.1 Konfiguration des Moduls

Bei P6002 UP sind einige der bisher Giber mechanische Schalter verfiigbaren Einstellungen nun tber das Software-Tool DeviceCon-
figurator moglich.

Die Dip-Schalter fir CAN BAUD-RATE und RS232 BAUD-RATE sowie die Drehschalter fir die MODULADRESSE sind nicht mehr
vorhanden.

Configuration View Start Help
~ ] #

Available devices

+ 10.50.62.15
+ 169.254.30.200

IF: 10,5062 18 E |
Subnet mask: 255.255.255.0 '

IF: 10506215
MAC: fec2:3d-24-47.02

PO} 10506218

IP(1} 192.168.15.1

IF2E 1921 1

IP(3} 192168561

IPAY 127NN1
1P Configuration DS6000 UP
Configuration via DHCP [ CAN Baud 500k w
IP Address | 0 .0 .0 .0 | RS232 Baud 57600 8N1 (default) ~
Subnet |255.355.255. 0 ] wgﬁm:
advanced >> Send configuration

Ready

CAN-BAUDRATE
Alle Module im CAN-Netzwerk mussen dieselbe Baudrate haben, die Standardrate von 500K wird empfohlen.
500K (Default)

125K
+ 250K
+  1000K

BAUDRATE DER RS232

Dies dient nur zur Konfiguration der Baudraten der seriellen Schnittstelle am Modul. Da die DSCC in den meisten Fallen unabhangig
von diesem Parameter auf 576008N1 konfiguriert ist, ist es nicht ratsam, diese Konfiguration zu andern. Sie ist aufgrund von Kom-
patibilitatsproblemen mit alteren DS6000-Modulen vorhanden. Die Baudraten des NUTZERS hangen von der Konfiguration in den
Parametereinstellungen in der DSCC ab.

+  576008N1 (Default)

. 38400 8N1
.+ 19200 8N1
- (NUTZER)
MODULADRESSE

Jedes Modul im Netzwerk muss eine eindeutige Moduladresse haben; die erlaubten Werte sind 1 - 99.
Die Moduladresse ist auch die Adresse, die fiir Profibus gewahlt werden muss.
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EINSCHRANKUNG
Die Konfiguration ist nur dann mdglich, wenn das Modul als ein DS6000 UP erfasst wird und im selben Subnetz wie der Konfigurator

ist. Andernfalls bleibt der Gruppenkasten mit der DS6000-UP-Konfiguration leer:

E DeviceConfigurator -
Configuration View Start Help
2 || #
Available devices "
1 1 1331 | _!3'
& IS IP: 10506218
15062172 | LB - ES """"" ) -'-2-5-5:56.-2-5-5;6 """"" A
 10.50.62.16 ubnet mask: '
IP: 10503315
MAC: foc2-3d-24-47-02
IPI0} 10506218
P} 192.168.151
P2y 192168671
IP(3} 192168561
IBAY 127nn1
IP Configuration
Configuration via DHCP  []
IP Address |1u.50.33.15|
Subnet |2ss.zss‘zss.u]
advanced >> | send configuration |
Ready

6.4.2.2 Fiihren Sie das Update mit Klick auf [ Next > ] durch.
Gehen Sie im Menu auf die Seite ,Software-Update® (View (Ansicht) -> Software-Update).

& DeviceConfigurator - X
Configuration | View Start Help
yoll| WU ¥ . IP Configuration
Available devic . Software Update )
o comt i IP: 10.506218 |
- coms T im0
7 comr mask: 1
T P 10506215
ekt MAC: fe-c2-3d-24-47-02
<4 10.50.62,16
10.50.62.172

< IPO} 10506218

IPO1E 192168.15.1

IF2] &7

IP{3F 192.168.56.1

DAY 127 0N

File to flash:
Flash
| Factory settings |

Ready

Die Aktualisierung der Software ist hier einfacher als bei &lteren DS6000-Geraten, weil keine DIP-Schalter involviert sind und es nicht
notig ist, die 24-V-Stromversorgung zu trennen/zu verbinden. Das Firmware-Paket ist eine verschlisselte bin-Datei, die von Marposs

mitgeliefert wird.
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Wabhlen Sie ,Firmware” und klicken Sie auf die Flash-Taste.

B peviceConfigurate -
Configuration View Start Help
Plalf
Available devices .
""\’; oM IP. 10.506218 '
o coms T e w2y T Y
yCOM? - . IP: 105006215
<. 1050.62.15 MAC: fc:c23d24-47-02
L. 169.254.30.200
POk 10506218
Facary settings X

Do you want to proceed flashing with an automatic reset to

factory settings?

In this case all module settings will be lost!

MNein Abbrechen Flash
| Factory settings
Ready

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Bevor der Aktualisierungsvorgang startet, fragt die DSCC, ob Sie zusatzlich die gespeicherten Einstellungen auf die Werkseinstellun-
gen zurlicksetzen mochten (Factory Reset). Das steht zur freien Wahl.

6.4.2.3 Werkseinstellungen

Bei alteren DS6000-Modulen wurde die Riicksetzung auf die Werkseinstellungen durch eine besondere Kombination aus Drehgeber
und DIP-Schaltern ausgeldst. Diese Funktion wurde wie folgt auf den DeviceConfigurator verschoben:

44

E DeviceConfigurato -
Configuration View Start Help
Pl s
;?.vaulable devices Y Fe2001
7 com IP- 10506218 | SN: 4004
o coms T e madk 22T Y
JCOM? - : [ 10,50062.15
410506215 : 12.34.24-47.02
Facory settings W E2-3d-24-47-

2. 10.50.62.16
<. 10.50.62.172

Warning this operation set the default for all settings -

irretrievable!

Aryou sure to continue?

O Mas: T
[« Fesn
Factory settings
Ready
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6.4.3 LED-Anzeigen wahrend des Betriebs

BA BB Die LED 8A und 8B zeigen den Betriebszustand von PROFIBUS an.
LED 8A
Betriebsmodus
Zustand der LED Angabe Anmerkungen
Aus Nicht online / Keine Stromversorgung -
Grin Online, Datenaustausch -
Griines Blinklicht Online, klar -
Rotes Blinklicht (1 x Blinken) Parametrierungsfehler -
Rotes Blinklicht (2 x Blinken) PROFIBUS-Konfigurationsfehler -
LED 8B
Zustand der LED Angabe Anmerkungen
Aus Nicht initialisiert -
Grin Initialisiert -

Griines Blinklicht Intitialisiert, Diagnoseereignis(se) )
Vorhanden

Rot Ausnahmefehler -
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7 @ @ 4 Die LED 7 zeigt den Zustand der Systemiberwachung und die LED 4 den Zustand der Stromversor-
gung.

LED 7

Systemiiberwachung

Zustand der LED Angabe Anmerkungen

Griin System in Ordnung -

fur Anlagenmodul P6002 UP:

- Bei Betrieb in Neutralstellung: unge-
eigneter Vorauswuchtkopf oder defekter
Vorauswuchtkopf, bzw. Drehzahl Gber
500 U/min.

- Bei der Funktion Vorauswuchten:

»  Beschleunigungssensorssignal fehlt

System nicht in Ordnung und/oder
Rot (verschieden fiir Anlagenmodule AE6000 |+  Drehzahl unter 300 U/min (wenn nicht
UP und P6002 UP) durch ein HIGH-Signal an Pin 21 des

Anschlusses # 2 unterdriickt) oder
Uber 30.000 U/min, und/oder

+  Kurzschluss an Ubertragungseinheit
und/oder

* - Vorauswuchtungszeit uberschritten
und/oder

»  Vorauswuchtungsfehler.

LED 4

Zustand der LED Angabe Anmerkungen

Das Anlagenmodul P6002 UP oder
AEG000 UP wird nicht tber eine
24-Vdc-Quelle versorgt und/oder die

AUS interne, selbstrickstellende Sicherung B
und/oder eine externe Sicherung (2,5 A)
hat ausgeldst.
AN Das Anlagenmodul P6002 UP oder _
(leuchtet grtin) AEG6000 UP ist betriebsbereit.

Mit Ausnahme von ,Vorauswuchtungszeit tiberschritten fihren alle oben beschriebenen Fehler zum sofortigen Ab-
bruch der Vorauswuchtfunktion.

Gleichzeitig wird ein Systemmonitor-Fehlersignal (LOW-Signal) Gber Pin 2 des Anschlusses # 2 an die CNC-Steue-
rung der Maschine oder ein vergleichbares Gerat tiber PROFIBUS weitergeleitet.

Wenn die Vorauswuchtzeit berschritten ist, wird ein zusatzliches LOW-Signal iber Pin 3 des Anschlusses # 2 an die
CNC-Steuerung der Maschine oder ein vergleichbares Gerat iber PROFIBUS weitergeleitet.

[ HINWEIS
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7 DSCC SOFTWARE

7.1 Allgemeines

7.1.1 Hardware-Voraussetzungen

Zur Verwendung der DSCC-Software ist folgende Hardware erforderlich:

«  Ein PC-basiertes Automatisierungssystem fiir Werkzeugmaschinen (z. B. SINUMERIK®) oder ein Standard-Windows®-PC mit
einem Intel®- oder AMD®-Prozessor und mit einer Hardware-Ausstattung, die flr das Betriebssystem geeignet ist

» eine freie serielle Schnittstelle (RS-232) am Automatisierungssystem oder am Computer

» oder eine Ethernet-Schnittstelle am Automatisierungssystem oder am Computer

7.1.2 Unterstiitzte Betriebssysteme / Systemvoraussetzungen

Betriebssystem Anmerkungen
Windows® 7 Keine Einschrankung
Windows® 10 Keine Einschrankung

Gilt fir alle Betriebssysteme:

+  TCP/IP-Stack muss installiert sein.

»  Eine Farbtiefe von mehr als 8 Bit (256 Farben) wird empfohlen.

»  Fr die Online-Hilfe wird ein Microsoft Internet Explorer (ab Version 5.x) benétigt (siehe folgenden Abschnitt).

7.1.3 Verzeichnisstruktur

=) add-on

El] - iobe Reader |
#1070 Internet Explorer
#-5) Jet 4.0 Service Pack €
00 Wt

|=) Documents

#I2) Cesky \
#-100) Chinese
# |2 Deutsch
+27) English
#{_2) Espanol
#-(3) Francais
#7) Italiaro > Manuals
#1_2) Magyar

+ 1) Portugues

+ 1) Romania

#-{_2) Russian

12 Svenska

-2 Tirkee <
| I5SetupPrerequisites
|2 Profibus

% 0x0409.ini
E datal.cab

@ datal.hdr
E data2.cab DS6000

(4] 15Setup.di Setup to install from DVD/CD drive
layout, bin
setup.ex
:} setup.ini 1%

@ setup.inx /

Auxiliary Programs

Profibus
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7.1.4 Installation von DVD oder CD-ROM

HINWEIS
[ Die Installation unter Windows® 7 / 10 muss mit Administratorrechten durchgefiihrt werden!

Gehen Sie wie folgt vor:

* Legen Sie die CD-ROM oder DVD mit der DSCC-Software in das entsprechende Laufwerk lhres Automatisierungssystems bzw.
Computers.

«  Starten Sie in Windows® den Dateimanager (z.B. Explorer) und wahlen Sie das entsprechende Laufwerk an.

»  Starten Sie Setup.exe.

. Fahren Sie mit dem Set-up-Programm fort, wie im nachsten Abschnitt beschrieben.

*  Wenn Sie das Programm aktualisieren mochten, fahren Sie fort, wie im Abschnitt “7.3 Software-Update” auf Seite 55 beschrie-
ben.

7.2 Installation der Software

7.2.1 Standard Windows®
HINWEIS
Sollte die DSCC-Software in einer SINUMERIK® 840D installiert werden, tiberspringen Sie dieses Kapitel und fahren
Sie fort, wie im Abschnitt “7.2.2 SINUMERIK® 840D auf Seite 51 beschrieben.

Dittel System 6000 - InstallShield Wizard j Mit dem nebenstehenden Bildschirm beginnt die eigentliche Installati-
on:

7 System requires the following items to be installed on your computer, Clide
Install to begin installing these requirements.

Klicken Sie hierfur auf die Taste [ Install ].

Status  Requirement
Pending Microsoft Visual C++ 2010 SP1 Redistributable Package (x88)

Install Cancel

Dittel System 6000 - InstaliShield Wizard === Sind alle Voraussetzungen fir die Installation erfillt, 6ffnet sich ein
»Willkommen*“-Bildschirm, nachdem man das Set-up gestartet hat.

‘welcome to the InstallShield wizard for
System 6000 . . . .
Sollte die Aufforderung zum Neustart erscheinen, so ist es zwingend
The IstallShield Wizard wil install System 6000 on erforderlich, dass Sie sich nach dem Neustart wieder mit dem gleichen
wour computer. To continue, click Mext . . .
Benutzernamen anmelden. Nur so kann die Installation erfolgreich ab-

geschlossen werden.
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-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard

License Agreement
Please read the following license agreement carefully.

Software License Agreement for the System 6000 Software

This software license agreement is a legal agreement between you
and the Marposs S.p.A. Please read it carefully before

using the software.

1. License Grants

‘You may install and use the Software on a pc-based automation
system or a standard Windows pcin order to connect to the
System 6000 or supported hardware.

m_|»

-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard
| e —

Choose Destination Location
Select folder where setup will install files.

@) | accept the terms of the license agreement
(70 | do not accept the terms of the license agresment
InstallShisid
< Back ][ Next [ Cancel l
\
— A
\ 4

Extensions to the base software

G Install System B000 to
C:\ProgramD ats®
< Back I[ RET I Canicel I
\
— A
\4
- B
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard — e

Select the components you want to install in addition to the base software

Drescription

E---|:|Sirwumenk 8400 adaptions

MHISPT integration.

12.76 MB of space required on the C dive
44043336 MB of space available on the C drive

InstalShield

This component enables the

< Back Ii

Mext > ] l

Cancel I

E__=— \

o
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VMARPOSS

Lesen Sie sich die Lizenzvereinbarung genau durch. Die Lizenzverein-
barung kann mit [ Print ] auch ausgedruckt werden.

Wenn Sie die Lizenzvereinbarung annehmen, klicken Sie auf [Next > ].

Der Installationsvorgang wird fortgesetzt.

Wahlen Sie auf dem nebenstehenden Bildschirm den Ordner aus, in
den die Dateien installiert werden sollen:

Es wird empfohlen, den Pfad nicht zu andern.

Sollte die Aufforderung zum Neustart erscheinen, so ist es zwingend
erforderlich, dass Sie sich nach dem Neustart wieder mit dem gleichen
Benutzernamen anmelden. Nur so kann die Installation erfolgreich ab-
geschlossen werden.

Zusatzlich zur Basissoftware kénnen folgende Komponenten installiert
werden:

1) Marposs MHIS/P7 Integration.
Mit dieser Option wird die Marposs MHIS Integration standardmaRig
eingeschaltet.

2) Sinumerik 840D Anpassungen
Diese Option darf bei einer Standard-Windows®-Installation NICHT an-
gewahlt sein.

Wenn keine Erweiterung markiert ist, wird nur die Basis-Software ins-
talliert.

Klicken Sie gegebenenfalls auf [ Next > ], um die Erweiterung zu be-
statigen.
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Dittel System 6000 - InstallShield Wizard Die eigentliche Installation beginnt mit nebenstehendem Bildschirm:

EN
Ready to Install the Program \
Thie ikard Ifeay abod Instilaton \ Klicken Sie zum Fortfahren auf die Taste [ Install ].

Click Install to begin the installation

If you want to review ar change any of your installation settings. click Back. Click Cancel to exit
the: wizard.

InstalShield
< Back I[ Irstall il Cancel I
W \\A\ 4
wo
Dittel System 6000 - InstaliShield Wizard Nach erfolgreicher Installation wird nebenstehender Bildschirm ange-
InstallShield Wizard Complete Zelgt'
The InstaliShield Wizard has successfull installed Klicken Sie auf [ Finish ], um die Installation der DSCC-Software abzu-
Systern B000. Click Finish to exit the wizard. hlieBen
sc .

< Back Cancel

. AAN ~

A4

WENN SIE Windows® 7 / 10 BENUTZEN:
Sollte die Aufforderung zu einem Neustart erscheinen, ist es zwingend erforderlich, dass Sie sich nach dem Neustart

[ HINWEIS
mit demselben Benutzernamen anmelden. Nur so kann die Installation erfolgreich abgeschlossen werden.
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N
7.2.2 SINUMERIK® 840D

Im folgenden Kapitel ist die Installation der DSCC-Software auf einer SINUMERIK® 840D (basierend auf Windows® 7 / 10) beschrie-
ben.

PCU 50

Wie man die SINUMERIK® im Service-Modus startet:

e Wahrend des Hochfahrens der SINUMERIK® erscheint die Meldung ,Please select operating system to start” (Bitte wahlen Sie
das Betriebssystem zum Starten). Driicken Sie einmal die Taste [ | ].

»  Nach Bestatigung mit der gelben [ Input ]-Taste gelangen Sie in das Hauptmen.

*  Wabhlen Sie dort mit der Taste [ 4 ] ,Standard Windows (Service Mode)“ aus.

« Im folgenden Men( wahlen Sie mit der Taste [ 1] ,Standard Windows (ohne Start von SINUMERIK® HMI)“ aus.

*  Wenn Sie die Lizenzvereinbarung akzeptieren klicken Sie auf die Taste [ Next > ].

*  Der Installationsvorgang wird fortgesetzt.

. Flhren Sie das Set-up durch, wie im Abschnitt “7.1.4 Installation von DVD oder CD-ROM* auf Seite 48 beschrieben.

PCU 50.3

Es wird empfohlen, den Pfad so zu belassen.

» Die folgenden Schritte beziehen sich auf den Standardinstallationspfad (siehe Abschnitt 4.5.1 auf Seite 51).

»  Der Installationsvorgang wird fortgesetzt.

*  Wabhlen Sie im folgenden Menu ,Service-Desktop“ aus oder driicken Sie die Taste [ Return ].

. Flhren Sie das Set-up durch, wie im Abschnitt “7.1.4 Installation von DVD oder CD-ROM* auf Seite 48 beschrieben.

PCU 50.5

Es wird empfohlen, den Pfad so zu belassen.

» Die folgenden Schritte beziehen sich auf den Standardinstallationspfad (siehe Abschnitt 4.5.1 auf Seite 51). Sinumerik 840D
Anpassungen

»  Stellen Sie sicher, dass die Option Sinumerik 840D Anpassungen angewahlt ist!

. Flhren Sie das Set-up durch, wie im Abschnitt “7.1.4 Installation von DVD oder CD-ROM* auf Seite 48 beschrieben.

Dittel System 6000~ InstallShield Wizard j Mit dem nebenstehenden Bildschirm beginnt die eigentliche Installati-
on:

oy System requires the following items to be installed on your computer, Click
Install to begin installing these requirements,

Klicken Sie hierfir auf die Taste [ Install ].

Status  Requirement
Pending Microsoft Visual C++ 2010 SP1 Redistributable Package (x86)

Dittel System 6000 - InstallShicld Wizard Sind alle Voraussetzungen fir die Installation erfiillt, 6ffnet sich ein

~Willkommen*“-Bildschirm, nachdem man das Set-up gestartet hat.

‘welcome to the Install5hield wizard for
System 6000

Klicken Sie hierfir auf die Taste [ Next >].

The InstallShield ‘wWizard will install System 000 an
wour computer. To continue, click Mest

A

\4
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-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard
——

License Agreement

Please read the following license agreement carefully.

Software License Agreement for the System 6000 Software

This software license agreement is a legal agreement between you
and the Marposs S.p.A. Please read it carefully before

using the software.

| »

1. License Grants

‘You may install and use the Software on a pc-based automation
system or a standard Windows pcin order to connect to the

System 6000 or supported hardware. i
@) | accept the terms of the license agreement
(70 | do not accept the terms of the license agresment
InstalShizld
< Back ][ Next [ Cancel l
\
— A
\ 4

-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard
— —

Choose Destination Location
Select falder where setup will install files.

@ Install System B000 to
C:\ProgramD ata®

InstallShield
< Back Ii M et I Cancel I
\
— A
\'s
[ Dittel System 6000 - InstallShield Wizard — )

Extensions to the base software

Select the components you want ta install in addition ta the base software

o [rezcription

ntegration

laptions

Thig component includes all
extensions specific to the
Sinurnerik, 8400 machine
contral.

12.76 MB of space required on the C dive
4471366.79 MEB of space available on the C drive
InstallShield

¢ Back I[ Nexl“]>l Cancel
\

_—— E = ——a AA

v

/
g
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Lesen Sie sich die Lizenzvereinbarung genau durch. Die Lizenzverein-
barung kann mit [ Print ] auch ausgedruckt werden.

Wenn Sie die Lizenzvereinbarung annehmen, klicken Sie auf [Next > ].

Der Installationsvorgang wird fortgesetzt.

Das Zielverzeichnis kann in nebenstehendem Bildschirm geandert wer-
den:

Es wird jedoch empfohlen, den Pfad nicht zu andern.

Die folgenden Schritte beziehen sich auf den Standard-Installations-
pfad (siehe dazu den Abschnitt “7.5.1 Standardinstallationspfad® auf
Seite 57).

Klicken Sie hierfur auf die Taste [ Next >].

Zusatzlich zur Basissoftware kénnen folgende Komponenten installiert
werden:

1) Marposs MHIS/P7 integration.
Mit dieser Option wird die Marposs MHIS Integration standardmaRig
eingeschaltet.

2) Sinumerik 840D Anpassungen.
Stellen Sie sicher, dass diese Option angewahlt ist!

Klicken Sie auf [ Next > ], um die Erweiterung zu bestatigen.
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Dittel Systern 6000 - InstallShield Wizard

g

Ready to Install the Program
The wizard iz ready to begin installation,

Click Install to begin the installation

the: wizard.

If you want to review ar change any of your installation settings. click Back. Click Cancel to exit

< Back I[ Install NLI Cancel I
\

\
\4

b/

Dittel System 6000 - InstallShield Wizard

InstallShield Wizard Complete

The InstallShield Wizard has successfully installed
System B000. Click Finish to exit the wizard

< Back Cancel

Die eigentliche Installation beginnt mit nebenstehendem Bildschirm:

Klicken Sie zum Fortfahren auf die Taste [ Install ].

Nach erfolgreicher Installation wird nebenstehender Bildschirm ange-
zeigt:

Klicken Sie auf [ Finish ], um die Installation der DSCC-Software abzu-
schlie3en.

AAN

HINWEIS

WENN SIE Windows® 7 / 10 BENUTZEN:

Sollte die Aufforderung zu einem Neustart erscheinen, ist es zwingend erforderlich, dass Sie sich nach dem Neustart
mit demselben Benutzernamen anmelden. Nur so kann die Installation erfolgreich abgeschlossen werden. Starten Sie
in diesem Fall die SINUMERIK® im ,Service Mode*“ oder mit dem ,Service-Desktop“ (wie am Anfang dieses Abschnitts

beschrieben).

Nun kénnen Sie einen Softkey fir die DSCC-Software erzeugen.

Zusatzlich wurde im Verzeichnis %ALLUSERSPROFILE%\Marposs das Verzeichnis ,oem" erzeugt. Darin finden Sie Vorlagen flr die
Integration der DSCC-Software in SINUMERIK® HMI Advanced (regie.ini, oemframe.ini und language\re_xx.ini) oder SINUMERIK

Operate (systemconfiguration.ini und oemframe.ini).
Die Pfade der Beispieldateien (systemconfiguration.ini und regie.ini) zu den Ausfiihrungsdateien (scc.exe und sccviewer.exe) wurden

wahrend der Setup-Vorgangs automatisch angepasst.

HINWEIS

Die Systemumgebungsvariable %ALLUSERSPROFILE% hangt vom Betriebssystem und von den Benutzereinstel-
lungen ab.

Um zu sehen , wo sich dieses Verzeichnis befindet, geben Sie in die Adresszeile des Windows®-Explorers ,%ALLU-
SERSPROFILE%/Marposs* ein. Bestatigen Sie die Eingabe mit der [ Enter ]-Taste.
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SINUMERIK® HMI Advanced

Kopieren Sie die Dateien regie.ini, oemframe.ini und language\re_xx.ini in Inr OEM-Verzeichnis (z. B. f:\oem) bzw. erweitern Sie lhre
Konfigurationsdateien entsprechend den Beispieldateien.

Jetzt kdnnen Sie den Service Mode bzw. den Service-Desktop beenden und die Steuerung durch einen normalen Hochlauf starten.
Der Programmstart erfolgt, nachdem Sie den entsprechenden Softkey betatigen.

Soll nicht die gesamte Anwendung gestartet werden, sondern nur eine vorkonfigurierte Minimalansicht, stehen zum
Abruf des Programms ,sccviewer* folgende Programmierthemen zur Verfligung (siehe Beispieldatei Regie.ini):
Task10 = name := oemframe, cmdline := “f\\oem\\DS6000 UP\\sccviewer.exe /mode:start 0,400 220x140 /layer 1 /
autohide”, Timeout := 6000, WindowName := ,Marposs System viewer“, HeaderOnTop := FALSE, Preload:=TRUE
Hinweis: Es kann nétig sein, den Pfad zu SCC.exe und sccviewer.exe in der Datei regie.ini. anzupassen.

[ HINWEIS

Im Beispiel /mode:start 0,400 220x140 /layer 1 /autohide

0,400 x/y-Position des Fensters (bezogen auf den Koordinatenurspung (0/0) in der linken, oberen Ecke des Bildschirms)
220x140 Breite und Hohe des Fensters

/layer 1 Beim Programmstart wird die System-Ansicht 1 angezeigt

/autohide Wenn der Bedienbereich ,MASCHINE' verlassen wird, wird die Ansicht automatisch ausgeblendet. In diesem Zu-

sammenhang ist es sinnvoll, den Parameter ,Preload’ (siehe oben) auf ,TRUE’ (Ja) zu setzen. Dadurch wird das
Programm beim Hochfahren der Maschinensteuerung automatisch gestartet. Ohne diese Option ist die Ansicht
immer an der festgelegten Bildschirmposition sichtbar (auch dann, wenn der Bedienbereich MASCHINE nicht an-

gewahlt ist).
Beispiel: Maschina [cHAN =R
Au SWuChtu ng . Kanal RESET Programm abgebrochen
Anlagenmodul
P6002 UP
Be|sp|e| aschine 406 I:)SSVTF":&'ELSYF
AE-Modul -
AE6000 UP
HINWEIS
Fir den Vollbildmodus und die Miniaturansicht werden die gleichen Schnittstelleneinstellungen verwendet. Wenn eine
dieser Anwendungen bereits aktiv ist, und die zweite zusatzlich gestartet wird, wird die erste Applikation automatisch

beendet, damit die belegte Schnittstelle freigeben wird.
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SINUMERIK Operate

Kopieren Sie die Datei ,systemconfiguration.ini“ in Ihr User- oder OEM-Verzeichnis (z.B. f:\oem).

* <Sinumerik_Operate_Installationspfad>/user/sinumerik/hmi/cfg

» <Sinumerik_Operate_Installationspfad>/oem/sinumerik/hmi/cfg oder erweitern Sie Ihre Konfigurationsdateien entsprechend den
Beispieldateien.

Starten Sie die Datei Setup.exe.
oder erweitern Sie eine bereits vorhandene, gleichnamige Konfigurationsdatei entsprechend den Beispieldateien.

Jetzt kdnnen Sie den Service Mode bzw. den Service-Desktop beenden und die Steuerung durch einen normalen Hochlauf starten.
Der Programmstart erfolgt, nachdem Sie den entsprechenden Softkey betatigen.

In ,systemconfiguration.ini“ finden Sie Beispiele dafir, wie der Marposs System Viewer in ,Sinumerik Operate” einge-

HINWEIS
[ bettet werden kann.

7.3 Software-Update

Durch Verbesserungen und Erweiterungen wie Funktionen, Sprachen, Bedienung usw., aber auch durch Korrekturen, kann es nétig
sein, dass Sie Ihre DSCC-Software aktualisieren missen.

7.3.1 Anderung des Installationsverzeichnisses

Wenn Sie ein Update von einer alteren Version als 3.60 durchfiihren, befolgen Sie bitte die Anweisungen im Abschnitt “7.2 Installation
der Software® auf Seite 48. Zum Abschluss des Updates klicken Sie auf die Taste [ Finish ].

Starten Sie das Programm wie gewohnt. Die DSCC-Software befindet sich jetzt unter %ALLUSERSPROFILE%\Marposs, wobei die
Umgebungsvariable je nach Betriebssystem und eventuellen Anpassungen unterschiedlich aufgelost wird (siehe Abschnitt “7.5.1
Standardinstallationspfad“ auf Seite 57”).

Unter Windows® 7 / 10 heillt der aufgeloste Pfad standardmafig C:\ProgramData\Marposs.

Gehen Sie wie folgt vor:
Beenden Sie gegebenenfalls die aktuelle DSCC-Software auf Ihrem Automatisierungssystem oder auf Ihrem Computer.
Installieren Sie die neue Softwareversion mit der CD bzw. DVD. Die Anleitung dafur finden Sie im Abschnitt “7.1.4 Installation von DVD

oder CD-ROM* auf Seite 48.
Starten Sie die Datei ,Setup.exe®, indem Sie doppelt darauf klicken.

Dittel System 6000 - InstallShicld Wizard Mit dem nebenstehenden Bildschirm beginnt die eigentliche Installati-
5 System requires the following items to be installed on your computer, Clide on:
Install to begin installing these requirements.

Klicken Sie hierfur auf die Taste [ Install ].

Status  Requirement
Pending Microsoft Visual C++ 2010 5P 1 Redistributable Package (x88)

Install Cancel
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Dittel System 6000 - InstallShield Wizard —p— == Das Programm erzeugt den Installationsbildschirm (InstallShield).
e —— Klicken Sie auf [ Next > ], um die DSCC zu aktualisieren.
= ystem

The InstallShield "/izard will update the installed version
[3.60.609] of System BO00 to verson 360.0E11. To
continue, click Next

< Back Cancel

Die bisherige Version wird mit der neuen Version der DSCC-Software
Uberschrieben. Alle Einstellungen wie z. B. Satze, Grenzwerte, Offset

Update Complete .
etc. bleiben erhalten.

The InstallShield "wizard has updated Systerm G000 to
1 . . .
Zum Abschluss des Updates klicken Sie auf [ Finish ].

-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard

version 3.60.0611.

Starten Sie das Programm wie gewohnt.

< Back Cancel
\

AN
AAS

7.4 Die DSCC-Software deinstallieren

Die DSCC Software kann mit der Windows® Systemsteuerung vollstéandig von lhrem Computer / Automatisierungssystem entfernt
werden.

Gehen Sie wie folgt vor:
SchlieRen Sie das Dittel System Control Center Programm.

Windows® 7: Tastenkirzel Die Programme SCC.exe und sccviewer.exe lassen sich mit Tastenkirzeln steuern.
Windows® 10: oder Sie starten das Programm, indem Sie unter Start / Alle Programme / Dittel Messtechnik GmbH auf das Symbol
,Dittel System Control Center* klicken. Unter der SINUMERIK® HMI-Umgebung kénnen Sie das Programm mit dem entsprechenden

Softkey starten.
Markieren Sie in der Liste den Eintrag ,Marposs System 6000“ und klicken Sie auf ,Andern (Hinzufiigen) / Entfernen*.

Das Dialogfenster ,Do you want to completely remove the selected
application und all of its features?* (Mdchten Sie die markierte Anwen-
dung und alle ihre Funktionen vollstandig I6schen?) wird angezeigt.

Dittel System 6000 - InstaliShield Wizard . ]

Do you want to completely remove the selected application and all of its features?

Bestatigen Sie die Deinstallation durch Klicken auf [ Yes ].
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Dittel System 6000 - InstallShield Wizard

Die DSCC-Software wird geléscht.

R Eventuell kann ein Neustart des Systems erforderlich sein. Wahlen Sie,
ob lhr Computer sofort oder erst spater neu gestartet werden soll.

InstalShield Wizard has finizhed uninstaling Spstem
EO00.

Beenden Sie die Deinstallation durch Klicken auf [ Finish ].

¢ Back = Cancel I

= A

A\ 4

Falls das Deinstallationsprogramm die Meldung ausgibt, dass nicht alle Dateien vollstandig entfernt werden konnten, I6schen Sie die
restlichen Dateien mithilfe des Windows®-Explorers im Ordner ,Marposs System 6000".
7.5 Sonstige Informationen

7.5.1 Standardinstallationspfad

Der Standardinstallationspfad fiir die DSCC-Software ist %ALLUSERSPROFILE%\Marposs.

und von den Benutzereinstellungen ab. Um herauszufinden, wo sich das Verzeichnis tatsachlich befindet, geben Sie
den Pfad %ALLUSERSPROFILE%\Marposs in die Adresszeile des Windows®-Explorers ein und bestatigen Sie mit [
Enter ]. Windows® ersetzt daraufhin automatisch den Platzhalter durch den vollstdndigen Pfad, den Sie dann in der
Adresszeile des Explorers ablesen konnen.

HINWEIS
[ Bei %ALLUSERSPROFILE% handelt es sich um eine Systemumgebungsvariable. Sie hangt vom Betriebssystem

Zum Beispiel Unter Windows® 7 / 10 heil3t der aufgeldste Pfad standardmafig C:\ProgramData\Marposs.

7.5.2 Kommandozeilenoptionen

Sie kdnnen die Programme ,SCC.exe" und ,sccviewer.exe* mit Kommandozeilenoptionen starten. Eine Ubersicht tiber die verfiigba-
ren Kommandozeilenoptionen finden Sie in der Textdatei command-line.txt, die sich im Verzeichnis <Install_path>\ctrl\help\ befindet.

7.5.3 Tastenkiirzel

Sie konnen die Programme ,SCC.exe“ und ,sccviewer.exe” mit Tastenkurzeln steuern. Die Textdatei keyboard-shortcuts.txt im Ver-
zeichnis <Install_path>\ctri\help\ enthalt eine Ubersicht {iber die verfiigbaren Tastatur-Shortcuts.
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8 ALLGEMEINE DSCC-EINSTELLUNGEN

8.1 Programmstart

Starten Sie das DSCC Programm auf lhrem PC oder Automatisierungssystem, indem Sie unter Start auf das Symbol Dittel System
Control Center klicken,

Oder Sie starten das Programm, indem Sie auf Start / Alle Programme / Dittel System 6000 und schlieRlich auf das Symbol ,Dittel
System Control Center” klicken.

Unter der SINUMERIK® HMI-Umgebung kénnen Sie das ,DSCC-Programm*“ mit dem entsprechenden Softkey starten.

HINWEIS

Eine neu installierte DSCC-Software startet immer in englischer Sprache!

Diese ,Allgemeinen Einstellungen®, besonders die Kommunikation von der RS-232-Schnittstelle zum Automatisie-
rungssystem, kdnnen erst dann ausgefiihrt werden, wenn das/die DS6000-UP-Modul(e) betriebsbereit ist/sind!

Wenn die DSCC-Software zum allerersten Mal gestartet wird, sollte folgender Startbildschirm erscheinen:

Die Meldung ,No Module found!“ (Kein Modul erkannt!) wird angezeigt,
da das Anlagenmodul P6002 UP noch nicht mit dem Computer oder
Automatisierungssystem kommunizieren kann.

Mo Module foundl

Nach einigen Sekunden wird wiederholt der Hinweis ,Error Could not
connect to the destination” (Fehler - Verbindung kann nicht aufgebaut
werden) angezeigt.

Ignorieren Sie diesen Hinweis, indem Sie auf [ OK ] klicken oder auf
ro— der Tastatur des PC auf die [ Enter ]-Taste oder auf dem Tastenfeld der
sz o o SINUMERIK® auf [ Input ] driicken, um fortzufahren.

14:22119.552  Cou
14:21:52.114  Con
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Bei einer Schnittstelle, die bereits einmal konfiguriert wurde, sollte fol-
gender Startbildschirm des Moduls erscheinen:

In diesem Beispiel sind ein Anlagenmodul zum Vorauswuchten P6002
UP mit der Moduladresse AP:04 und ein Marposs -Modul P7 an das
Automatisierungssystem bzw. den Computer angeschlossen.

Zur Einstellung der Bildschirmsprache, der Zugriffsebenen und der
Kommunikation zwischen lhrem PC bzw. Automatisierungssystem und
dem Modul sind die nachfolgenden allgemeinen Einstellungen vorzu-
nehmen.

7
Program
Settings

F1 FB)
Module Mode Management

[ HINWEIS

Fur die Integration der MARPOSS MHIS Software und die Bedienung des MARPOSS Moduls P7 siehe Anhang A und
die betreffende Dokumentation.

8.1.1 Voraussetzungen fiir die Konfiguration der RS-232-Schnittstelle

Die DSCC-Software mit der Software-Version V 3.00 oder spater ist auf Inrem Windows®-basierten Automatisierungssystem oder auf
Ihrem Standard-Windows®-Computer mit der entsprechenden Hardware-Ausstattung installiert.

Ein Modul ist Uber ein serielles Schnittstellenkabel mit einer freien RS-232-Schnittstelle Ihres Automatisierungssystems oder Compu-
ters verbunden.

Alle DS6000-UP-Module sind an einer geeigneten 24-Vdc-Stromversorgung angeschlossen (alle griinen LED # 4 leuchten).

Mehrere DS6000-UP-Module sind untereinander mit den speziellen Patchkabeln Art.-Nr. O67L0020018, friher Art.-Nr. KO020018,
(Anschluss # 9 oder # 10) verbunden und das erste und das letzte Modul sind terminiert (abgeschlossen), DIP-Schalter # 6, Schalter
SW2 auf ,ON".

8.2 Allgemeine Einstellungen

Um das DSCC-Programm zu konfigurieren, driicken bzw. klicken Sie auf die Taste [ Program Settings ] (Programmeinstellungen) oder
auf die Funktionstaste [ F7 ].

F1 F& 2 F7 Fg
rogram 5
Muodule Mode Management Settings Exit

A
\ 4

Klicken bzw. driicken Sie dann auf die Taste [ General Settings ] (Allgemeine Einstellungen) oder auf die Funktionstaste [ F1 ].

F1 b o IF2 T e F4 ; it FS F7 Fg
General Settings anf:;e'fp d restaertj:es mgﬂnj:es Info Back

[ HINWEIS

Der Proxy Configurator wird seit der DSCC-Version 3.60 automatisch installiert, muss allerdings von Hand oder uber
das Windows-System konfiguriert und gestartet werden.

Der Device Configurator wird automatisch installiert bei Installation oder Update der DSCC-Software auf V 2.30 und
spater.

Der folgende Bildschirm sollte erscheinen.
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8.2.1 Allgemeine Einstellungen: Sprache

Bedienung mit Softkeys oder Bedienung mit PC-Maus:
Communicalon Poramelers Funktionstasten:
amang'mpmtz Markieren Sie mit dem Softkey | Bildschirm Bild 5-2 oder 5-3. Bild
P e Aufwarts [ A ] bzw. Abwarts [ ¥ | 5-7

] oder mit der Funktionstaste [ F1
] oder [ F2 ] Taste die gewunsch-
te Kategorie.

Zum Offnen des Auswahlfens-
ters drlicken Sie dann die Taste [
Select]/[F6].

PFlease choose a category

Device Confiqurator

Prosy Configuiater Cancel 0K
A w Select Cancel OK
[B] Ganeral Settings X Die Spracheinstellung des Automatisierungssystems verwenden
Err—— Dies ist nur mdglich, wenn ein Automatisierungssystem vorhanden ist
o e =p 7 3 ngiage seiing o e Attomalion Syt und ein OPC-Server installiert ist.
gpca:g;‘ FR a OPC Einstellungen beachten!
= it Wenn diese Funktion aktiviert ist (Hakchen im Kontrollkastchen ge-
€ Fianeai £ Reméne setzt), Gbernimmt die DSCC-Software die Spracheinstellung des Auto-
: i matisierungssystems.
i
Bedienung mit Softkeys oder Bedienung mit PC-Maus:
Funktionstasten:
Efcfmf' —— A_ktiviereq bzw._ deaktivieren Sie | Klicken Sie.in das Kontrollkégt-
— die Funktion mit den Softkeys [ chen, um die Funktion zu akti-
+1/1-1 veren bzw. zu deaktivieren.
oder mit den Funktionstasten [
F31/[F4].
[B] Ganeral Settings X Manuelle Spracheinstellung
Langioge [
e aootas =p T Use languege seling of the Automalion Systeri Werkseinstellung: Englisch,
gpca:g;‘ s E einstellbar auf Deutsch, Englisch, Franzésisch, ltalienisch, Tsche-
& Englsh  Magvar chisch, Spanisch, Portugiesisch, Ungarisch, Rumanisch, Turkisch oder
s R Schwedisch.
L o T Weitere Sprachen auf Anfrage.
" Cesky " Svenska
" Espanol
Markieren Sie mit den Softkeys | Klicken Sie auf die gewtiinsch-
[+1/[-]bzw. mit den Funk- te Sprache, in diesem Fall
CREET ' tionstasten [ F3]1/[ F4 ] die Deutsch.
St _ Caed | gewiinschte Sprache, in diesem

Fall Deutsch.

Fi F2 F3 i PR F7 Fa
b v + -— 2 e Cancel 0K
Settings

[ HINWEIS

Bestatigen Sie eine Anderung der Sprache durch Klicken auf die Taste [ OK ] oder Driicken des Softkeys [ OK ] oder
der Funktionstaste [ F8 ]. Der folgende Bildschirm 6ffnet sich in der ausgewahlten Sprache.

Wenn Sie doch keine Anderung vornehmen méchten, kehren Sie durch Driicken bzw. Anklicken der Taste [Back to General Settings
] (Zurlck zu Allg. Einstellungen) / [ F5 ] zurtick. Hier kdnnen Sie gegebenenfalls eine andere Allgemeine Einstellung auswahlen.

Wenn Sie die Taste [ Cancel ] (Abbrechen) / [ F7 ] driicken bzw. anklicken, kehren sie ohne jede Anderung zum Startbildschirm auf
Englisch zurtick.
I
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[B]pittel System Control Center

No Madule found!

[
General Settings

Change Displa’ Croate Series™
Layer Startup

Import Series”” w0
Startup

B] Dittel System Control Center

2
Garseral Settings.

Change Dispiay
Layer

Fi
Crese Series
Start

up

import Series
Startup

VMARPOSS

Nachdem Sie die Sprache ausgewahlt und bestatigt haben, kehren Sie
zum nebenstehenden Bildschirm zurtick.

Wenn die RS-232-Schnittstelle des Moduls noch nicht konfiguriert ist,
kann der Hinweis Error Could not connect to the destination (Feh-
ler - Verbindung kann nicht aufgebaut werden) wiederholt angezeigt
werden.

Ignorieren Sie diesen Hinweis, indem Sie auf [ OK ] klicken oder auf
der Tastatur des PC auf die [ Enter ]-Taste oder auf dem Tastenfeld der
SINUMERIK® auf [ Input ] driicken, um fortzufahren.

Die Softkeys und Meldungen werden nun gegebenenfalls in der neuen
Sprache angezeigt.

Wenn die Schnittstelle konfiguriert ist und die DS6000-UP-Module be-
triebsbereit sind, werden die Moduladressen am Bildschirm grin an-
gezeigt.

Fur weitere Einstellungen klicken oder driicken Sie [ General Settings ] oder die Funktionstaste [ F1].

F1
General Settings

L -

Change Display
Layer

F2-

_ F4
Create Series
Start-up

Import Series

Fa F7 Fg
Start.up Info Back

P6002 UP
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8.2.2 Allgemeine Einstellungen: Kommunikationsparameter 1

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

HINWEIS
Zu Angaben bezuglich der Ethernet-Schnittstelle siehe das Zusatzdokument ,Ethernet-Schnittstelle, Artikelnummer
ODNDLO3ENO03*.

D General Settings

Language
Communication Parameters 1
Communication Parameter
Access Rights

Menu Bar

OPC settings

PFlease choose a category

Device Confiqurator
Proxy Configurator

Cancel

oK.

F1 F2 FE
A v Select

Bedienung mit Softkeys oder
Funktionstasten:

Bedienung mit PC-Maus:

Markieren Sie mit der Auf-[ A ]/
[F1]oderAb-Taste [ ¥V ]/[F2]
die Kategorie ,Kommunikations-
parameter 1°.

Zum Offnen des Auswahlfens-
ters driicken Sie dann die Taste [
Select]/[F6].

Klicken Sie auf die Kategorie
,Kommunikations- parameter 1°.

F7 F&
Cancel OK

F1 F2

F3

F4 F5
Back to General
Settings

F7 F&
Cancel OK

D General Settings

Communication Parameters 1
Communication Parameter
Access Rights

Menu Bar

OPC settings

PFlease choose a category

Device Confiqurator

Eigene Adresse
Werkseinstellung: 100,
einstellbar von 100 bis 109.

Die Adresseneinstellung 100 ist fiir den Bediener-PC oder das Automa-
tisierungssystem vorgesehen. Nur mit dieser Adresse ist eine automa-
tische Konfiguration der Daten maglich.

Wenn Sie das System extern, z. B. (iber ein Notebook oder Ahnliches,
konfigurieren mdchten, geben Sie eine Adresse héher als 100 ein. In
diesem Fall ist die Funktionsfahigkeit eingeschrankt.

Prowy Corfiquratar Cancel oK
Geben Sie mit dem Softkey [ + Klicken Sie in das Adressenfens-
] oder [ - ] bzw. mit den Funk- ter, markieren Sie die Nummern
tionstasten [ F3]1/[ F4 ] die und geben Sie die gewtlinschte
gewulnschte Adresse ein. Adresse ein.
Oder klicken Sie auf die Taste [ +
] oder [ - ], um die Adresse hoher
oder niedriger zu stellen.
[B] General Settings X Sobald die Kategorie Kommunikationsparameter 1 gedffnet wird,
 Commuication Peameters T sucht die DSCC-Software nach verfligbaren Schnittstellen lhres Com-
i CHae Ownaddess [0 =2 puters bzw. Ihres Automatisierungssystems.
o = [ Comecingto [ Deseiton I
e o g Stellen Sie den roten Pfeil mit dem Softkey bzw. der Taste Aufwarts [ A
s i 1/[F1]oder Abwarts [ ¥ ]/[ F2 ] auf ,Verbinden mit".
| Manual IP input
Device Confiqurator
Prowy Confiquiator Cancel
I
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.éj General Settings

Com

Aceess Rights
Menu Bar
OFC settings

Device Confiqurator
Proxy Configuiator

Commurication Parameters 1
Ownéddess  [100 %
= [ Connectingto | Description |

Hroom1 Serial Interface
Hromz Serial Interface
Hrom Serial Interface
Soom Serial Interface
L1 Marnual

HINWEIS
Bestatigen Sie die Einstellung in Kommunikationsparameter 1 durch Klicken auf die Taste [ OK ] oder Driicken des
Softkeys [ OK ] oder der Funktionstaste [ F8 ]. Die Kommunikation erfolgt mit einer Standard-Baudrate von 57600. Bei
erfolgreicher Verbindung mit dem Modul erscheint der Bildschirm mit griinen Moduladressen.

Markieren Sie mit dem Mauszeiger oder mit dem Softkey/der Taste [
+]1/[F3]oder[-]/[F4] die serielle Schnittstelle Ihnres Computers
bzw. Automatisierungssystems, die Uber eine RS-232-Schnittstelle mit
einem DS6000-UP-Modul verbunden ist.

Wenn Sie ein SINUMERIK®-Automatisierungssystem verwenden, ist
COM1 immer intern belegt, d.h. Sie mussen die serielle Schnittstelle
auf COM2 oder hoher stellen.

Wenn Sie keine Anderungen vornehmen méchten, driicken oder klicken Sie auf [ Back to General Einstellungen ] /[ F 5] und Sie
kehren ohne Anderungen zur Auswahl der Allgemeinen Einstellungen zuriick.

A

F1 F2 F3

v

+ =

Fa T F:IS F7 F3
ack to Genera
Settings Cancel OK

Fir weitere Einstellungen klicken oder driicken Sie [ General Settings ] oder die Funktionstaste [ F1 ].

General Settings

F1
Change Display

Layer

A

F2-

. F4
Create Series
Start-up

Import Series

FS F7 Fg
Startup Info Back

Einstellung der IP Adresse eines Schnittstellen-Konverters

Diese Einstellung ist notwendig, wenn das/die DS6000-UP-Modul(e) Giber einen externen Schnittstellen-Converter (seriell / Ethernet)
mit der Ethernet- Schnittstelle Ihres Computers oder Automatisierungssystems betrieben werden soll(en). Die IP-Adresse und der
TCP-Port missen entsprechend dem verwendeten Schnittstellen-Converter eingestellt werden.

Acoess Rights
Menu Bar
OPC settings

Device Configuiator
Prowy Configurator

- Communication Parameters 1-

E_] General Settinps |z‘
amelers

Qwn Address

100

=) | Connectingto |

Description |

oo 1
Hromz
oM 3
Hrom 4

O

|p-ﬁ§T ﬁﬁ ﬁ— W Port: 5000

Serial Inteface
Serial Interface  srver
Serial Inteface
Serial Interface

Manuelle IP-Eingabe

Bedienung mit Softkeys oder Bedienung mit PC-Maus:

Funktionstasten:

Klicken Sie mit der Maus auf
Manuelle IP-Eingabe.

Stellen Sie den roten Pfeil mit
dem Softkey Abwarts [ ¥ ] auf
,Verbinden mit".

Markieren Sie Manuelle IP-Ein-
gabe mit dem Softkey [ + ] bzw.

(-]
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Es erscheinen weitere Fenster:

|B] General Seiti ngs ‘zl

Communication Parameters 1

Language

Communication Parameters 1

Communication Parameters 2 T 100
et Comnectingto | Description |
P settings FroMi Seral Interface

oMz Serial Inteiface

oMz Serial Interface

Hroma Serial Interface

L1 Manual IP input

= pfisz [te [T [i2 ponfeonn

Device Configuratar

P Cancel
[B] General Settings ‘zl
Commurication Parameters 1 -
Ownéddess  [100 2
oo Riohts Connestingto [ Deseription I
OPC settings Hromi Serial Interface
oMz Serial Interface
Hroma Serial Interface
o4 Serisl Interface

L1 Manual IP input

= [z 18 [T [ ponfol

Device Confiqurator
Prowy Confiquratar

IP-Adresse

Werkseinstellung: 192 168 1 42

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Stellen Sie den roten Pfeil mit
dem Softkey Abwarts [ V¥ ] auf
SP

Das erste Fenster ist rot unter-
strichen.

Stellen Sie mit dem Softkey [

+ ] bzw. [ -] die gewlinschte
IP-Adresse ein. Unterstreichen
Sie mit dem Softkey Abwarts [ ¥
] das zweite Fenster, stellen Sie
die nachsten Zahlen mithilfe der
Softkeys [ + ] bzw. [ - ] ein und
so weiter.

Port

Werkseinstellung: 8000

Klicken Sie auf jedes Fenster
oder markieren Sie es und ge-
ben Sie die gewiinschte IP-Ad-
resse ein oder verwenden Sie
dazu die Tasten [+ ] bzw. [ -].

Bedienung mit Softkeys oder
Funktionstasten:

Bedienung mit PC-Maus:

Markieren Sie mit dem Softkey

Abwarts [ ¥ ] das Fenster ,Port".

Stellen Sie mit dem Softkey [ + ]
bzw. [ - ] die Nummer des TCP-
Ports ein.

Klicken Sie auf das Fenster oder
markieren Sie es und geben Sie
den gewiinschten TCP-Port ein
oder verwenden Sie dazu die
Tasten [+ ] bzw. [-].

Eine Anderung der Kommunikationsparameter 1 wird bestétigt, indem man auf die Taste [ OK ] klickt oder den
Softkey [ OK ] / die Funktionstaste [ F8 ] druickt. Bei erfolgreicher Verbindung mit dem Modul erscheint der Bildschirm

[ HINWEIS

mit grinen Moduladressen.

Dricken auf die Taste [Back to General Settings] / [ F5 ]. Sie kommen zurlick zur Auswahl der Alilgemeinen Einstellungen.
Wenn Sie die Taste [ Cancel ] / [ F7 ] anklicken oder driicken, kehren Sie ohne Anderungen zu dem Bildschirm mit den griinen Mo-

duladressen zuriick.

Fi F2 F3
b v +

F4 s FIS F7 Fa
ack to General
Settings Cancel OK

Fir weitere Einstellungen klicken oder driicken Sie [ General Settings ] oder die Funktionstaste [ F1 ].

F1
General Settings

- iED
Change Display
Layer

. F4
Create Series

Start-up

Import Series
Start-up

FS F7 Fa
Info Back

64
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8.2.3 Allgemeine Einstellungen: Kommunikationsparameter 2

Diese Einstellung ist fiir zukiinftige Funktionen vorgesehen, deshalb zurzeit NICHT aktivieren!
Die Aktivierung dieser Funktion fihrt zu einer Fehlermeldung und es kann keine Verbindung zum Modul hergestellt

[ HINWEIS
werden!

D General Settings

ication Parameters 1
ic:ation Parameters 2

Menu Bar
OFC settings

PFlease choose a category

Device Confiqurator

Proxy Configurator Cancel oK.

8.2.4 Allgemeine Einstellungen: Rechte

HINWEIS

Die DSCC-Software wird ab Werk mit der Zugriffsebene ,Administrator‘ und ohne Passwort ausgegeben.

Es wird empfohlen, die Zugriffsrechte nicht einzuschranken, solange die DS6000-UP-Module noch nicht korrekt an
der Werkzeugmaschine laufen!

SlsneralSeitngs E Bedienung mit Softkeys oder Bedienung mit PC-Maus:
Funktionstasten:

Language
Communication Parameters 1
Communication Parameters 2

Markieren Sie mit der Auf- [ A ]/ | Klicken Sie auf die Kategorie
[F1]oderAb-Taste [ ¥ ]/[F2] | Zugriffsrechte.

die Kategorie ,Rechte’.

Um das Auswahlfenster zu
offnen, driicken Sie den Softkey
[Select]/[F6].

Menu Bar
OFC settings

Please choose a category

Device Configuratar

Proxy Configuiator Cancel oK.

Fi F2 F& F7 Fg
A v Select Cancel 0K
F7 Fg
Cancel 0K
HINWEIS

[ Aktivieren bzw. deaktivieren Sie diese Funktion mitder [ +]/[ F3 ] oder [ -]/ [ F4 ] Taste. Beim Aktivieren erscheint

F1 F2 F3 Fa F5
A w + - Back to General

Settings

folgendes Einstellfenster
OPC Einstellungen beachten!
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o] General Settings 3] Den Schutzmechanismus des Automatisierungssystems verwen-

T Please choose the Access Rights at Program Start den
anguage

Communication Parameters 1
Communication Parameters 2 =y

Menu Bar
OFC settings

Device Confiqurator

I Use protection mechanism of the Automation Spstem

I Ask for Password after Pragram Start

Access Level at Program Start

Werkseinstellung: I (nicht aktiviert).

Kann auf [ (nicht aktiviert) oder M (aktiviert) gestellt werden.

C Observer Mit dieser Funktion werden die Schutzebenen fiir die Zugriffsrechte auf
© Opertor das Automatisierungssystem in die DS6000-UP-Module tbertragen.

" Expent

& Administiator

SINUMERIE. protection layer

Prosy Configuiater Cancel
I onzeal Sattves & Bedienung mit Softkeys oder Bedienung mit PC-Maus:
IEar\guag_E‘ y s Please choose the Access Rights at Program Start Funktionstasten:
Conmncalon Paancie: = e sl et o he Ao e — — , , ,
i Aktivieren bzw. deaktivieren Sie | Ist die F1-Taste bereits an-
diese Option mit der [+]/[F3] | derweitig belegt, z. B. fir die
SR RS R e ) oder [-]/[F4] Taste. Hilfe-Funktion, kann die erste
tho R Wenn die Funktion aktiviert ist, Softkey Taste als F2-Taste ein-
Operatar R e . .
. S erscheint folgendes Einstellfens- | gestellt yverden.. o
admiishatr ‘5 v e e oo ter. Wenn die Funktion aktiviert ist,
erscheint folgendes Einstellfens-
ter.
Device Configurator
Prawy Configurator Cancel

Zum Beispiel: Die Bedienung und die Programme des SINUME-
RIK®-Automatisierungssystems sind durch ein 7-stufiges Zugriffsver-

A REE SRR A s e fahren geschitzt, bei dem ,0° die héchste und ,7* die niedrigste Zugriff-
sebene bedeutet.
Obzereer Ol Ol Aktivieren Sie mit der Taste Aufwarts [ A ]/ [ F1 ] bzw. Abwarts [ V ]/
Dperator o o P [F2]und der Taste [+ ]/[ F3 ] bzw. [ -]/ [ F4 ] die gewlinschten Zu-
grifisebenen. Oder klicken Sie in die entsprechenden Kontrollkastchen.
Expert £ e IE Wenn die DSCC-Software gestartet wird, beginnt sie immer mit der
i e e A Ol i vom Automatisierungssystem vorgegebenen Zugriffsebene. Wahrend
des Betriebs bestimmt die aktuelle Zugriffsebene des Automatisie-
rungssystems die Zugriffsebene der DS6000-UP-Module entsprechend
der nebenstehenden Einstellung.
[B] General Settings 53] Kennwort bei Programmstart abfragen
LsHELagE, Please choose the Access Rights at Program Start
Communication Parameters 1
;”“E'P“z e Werkseinstellung: [ (nicht aktiviert), kein Passwort gespeichert.
e = TR e Kann auf I (nicht aktiviert) oder M (aktiviert) gestellt werden.
tovess LeveVe N e stat Wird diese Funktion aktiviert muss bereits bei Programmstart das
Cl Kennwort der gewdahlten Zugriffsebene eingegeben werden (siehe
« Opsrater nachste Einstellung).
« Expet Andernfalls beginnt das Programm ohne Kennwort sofort in der ge-
£ttt wahlten Zugriffsebene.
Device Configurator
Pro Corfiasclr S| e Bedienung mit Softkeys oder Bedienung mit PC-Maus:

66

Funktionstasten:

Markieren Sie mit der Taste Auf-
warts [ A ]/[ F1]bzw. Abwarts
[ ¥ 1/[F2]die Einstellung
Kennwort bei Programmstart
abfragen.

Aktivieren bzw. deaktivieren Sie
die Passwortabfrage mit der Tas-
te[+]/[F3]bzw.[-]/[F4].

Klicken Sie in das Kontrollkast-
chen und aktivieren bzw. deakti-
vieren Sie die Passwortabfrage.
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e
3

Bl General Settings Zugriffsebene bei Programmstart

Please chaose ths Access Rights at Pragram Start
Language

Commurication Parameters 1
Communication Parameters 2

Werkseinstellung: Administrator.

Mit dieser Einstellung kdnnen Einstellungen oder die Bedienung je
nach Zugriffsebene eingeschrankt sein. Wenn jedoch der Administrator
auf das Programm zugreifen méchte, kann er dies jederzeit tun, nach-
dem er das gliltige Passwort eingegeben hat.

I Use protection mechanism of the Automation Spstem

Menu Bar
OFC settings

I sk for Passwond after Prooram Siarh

= Access Level at Frogram Start
" Dbserver

" Operator

" Expert

Bedienung mit Softkeys oder
Funktionstasten:

Bedienung mit PC-Maus:

& Administrator

Device Confiqurator
Proxy Configuiator

Cancel

Markieren Sie mit der Taste Auf-
warts [ A ]/[F1]bzw. Abwarts

[ ¥ 1/[F2]die Einstellung

Klicken Sie in das Kontrollkast-
chen, um die gewunschte Zu-
griffsebene bei Programmstart

Zugriffsebene bei Programm- | einzustellen.
start.

Stellen Sie mit der Taste [ +
1/[F3]bzw.[-]/[F4]die
gewlinschte Zugriffsebene beim
Programmstart ein.

Anlagenmodul P6002 UP:

Beobachter: Nur Beobachtung der Unwucht und Geschwindigkeit moglich.

Bediener: Wie Beobachter, zusatzlich befugt zum Auswahlen der Vorauswuchtmethode, U/min Toleranz, Drehrichtung, Soll-
wert und Gewichtetabelle. Funktionen: Einrichten, Vorauswuchten und Neuauswuchten.

Experte: Wie Bediener, zusatzlich befugt zur Einrichtung bzw. Bearbeitung der Speichersatze und des Moduls zum Voraus-

wuchten.

Administrator: Keine Einschrankungen, komplette Bedienung und Einstellung.

Bestatigen Sie eine Anderung der Zugriffsrechte durch Klicken auf die Taste [ OK ] oder Driicken des Softkeys [ OK ]
oder der Funktionstaste [ F8 ]. Sie kehren zum griinen Fenster zuriick.

Wenn Sie keine Anderungen vornehmen méchten, driicken oder klicken Sie auf [Back to General Settings] /[ F 5] und
Sie kehren ohne Anderungen zur Auswahl der Allgemeinen Einstellungen zur(ick.

Wenn Sie die Taste [ Cancel | (Abbrechen) /[ F7 ] driicken bzw. anklicken, kehren sie ohne jede Anderung zum griinen

Fenster zurlick.
e o e TR F7 Fg
ac 0 GENnera
Settings Cancel OK

Fur weitere Einstellungen klicken oder driicken Sie [ General Settings ] oder die Funktionstaste [ F1].

- Chi Di IF2 -CaritS'F4
General Settings ange sy reate series

Layer Start-up
W

[ HINWEIS

F7 F&

Import Series Back

F5
Start-up

Info
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8.2.5 Allgemeine Einstellungen: Mendtileiste

HINWEIS
Die folgenden Einstellungen werden erst nach einem Neustart der DSCC-Software wirksam!

Bl arerat Sotires ] Bedienung mit Softkeys oder Bedienung mit PC-Maus:
t‘;’:r?rrﬁﬁlialmn Parameters 1 FU n ktlonStaSten :
s Markieren Sie mit der Taste Klicken Sie auf die Kategorie
DREREIN Aufwérts [ A ]/[F1]bzw. Ab- Meniileiste.
wéirts [ ¥ ]/[F2] die Kategorie
,Menlleiste“.
Um das Auswahlfenster zu
offnen, dricken Sie den Softkey
[ Select] bzw. [ F6 ].
Device Canfiquratar
Proxy Configquiatar Cancel

F1 F2 FE F7 F&
A b 4 Select Cancel 0K
F1 F2 F3 Fike e o 2 F7 F3
A v + — G et Cancel 0K
Settings

[B] General Settings 3] Nicht verwendete Meniitasten ausblenden
W‘ Edit Menu Appearance and Menu Functions -
el Lisilicicn NOTE: These changes wil ome i ofect ory lter & progran Werkseinstellung: [ (aktiviert).
Aocess Rights restart!
OPC setings b 7 ek whised HanlEals Kann auf O (nicht aktiviert) oder M (aktiviert) gestellt werden.
T Mit dieser Einstellung lassen sich nicht verwendete Menutasten ein-
oder ausblenden.
* 8 Menu Keys 10 Menu Keps
& First Key=F1 " First Key =F2 — — - - -
e i3] Aktivieren bzw. deaktivieren Sie | Ist die F1-Taste bereits an-
diese Option mitder [+]/[F3] | derweitig belegt, z. B. fir die
L | oder [-]/[F4] Taste. Hilfe-Funktion, kann die erste
Device Configurator H
T — Softkey Taste als F2-Taste ein-
gestellt werden.

Startmeni M Nicht verwendete Meniitasten ausblenden

F1 i o IF2 e F4 ; i Fa F7 Fg
General Settings anE:;EIrSD d ";t:rt_z:es mgan-slr;es Info Back

Startmeni O Nicht verwendete Meniitasten ausblenden

F1 i o IF2 F3 e . F4 ; s F3 F& F7 Fg
General Settings anf:;e'fp v r%t::_t_z:es ml;':art_z:es Info Back
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8 Meniitasten - 10 Meniitasten

Q General Settings \Z|
LSiGiagE Edit Menu Appearance and Menu Functions
ES%EFE‘EZESZ B NTE.Trsechnge e cctan e g Werkseinstellung: 8 Meniitasten.
D:“u‘ : Kann auf 8 Meniitasten oder 10 Meniitasten eingestellt werden.

. B e el Mit dieser Einstellung kénnen Sie die Anzahl der Menitasten (Soft-
¥ Shon F ey Code keys) an die Anzahl der Tasten am Automatisierungssystem anpassen.
 BMenu Keys 10 Menu Keps
 FirstKep=F1 € Fist Key =F2 Markieren Sie mit der Taste Bild 5-28
Stats with Men [Wantors =] Aufwarts [ A ]1/[ F1]bzw. Ab-

warts [ ¥ ]/[ F2 ] den Eintrag 8
B B Meniitasten - 10 Meniitasten.
el S| Erste Taste = F2:
Startmeni 8 Meniitasten
Fi Fii . F7 Fg
Module Mode Management 5;:::1:: Exit Program
Startmeni 10 Meniitasten
T F1 F&| 5 F7 g
oaule rogram X
Mode Management | Settings Exit Program

Q General Settings El

I Edit Menu Appearance and Menu Functions -

anguage

Communication Parameters 1

Communication Parameters 2 MOTE: These changes will come it effect only after & program

Access Rights restart!
HRseings ¥ Blank unused Menu Keys
¥ Show F-Key Cods

& BMenuKeys €10 Menu Keys

= FistKey=F1 " First Key = F2
Starts with Menu tain Menu fd
Device Configurator
Browy Corfinuiator S

einstellbar auf Hauptmenii oder Funktionen.

Werkseinstellung: Erste Taste = F1.

Einstellbar auf Erste Taste = F1 oder Erste Taste = F2.

Wenn die F1-Taste bereits belegt ist, z.B. fiir die HILFE-Funktion, kann
der erste Softkey auf die F2-Taste gelegt werden.

Alle Funktionstasten, die in dieser Bedienungsanleitung beschrieben
sind, beziehen sich auf die Einstellung Erste Taste = F1!

Bedienung mit Softkeys oder Bedienung mit PC-Maus:

Funktionstasten:

Startmeni Erste Taste = F1

Markieren Sie mit der Taste Auf-
warts [ A ]/[ F1]bzw. Abwarts
[ Y ]1/[F2]den Eintrag Erste
Taste = F1 — Erste Taste = F2.
Legen Sie die gewlnschte Ein-
stellung mit der Taste [+ ]/ [ F3]
bzw. [-]/[ F4]fest.

Startmeni Erste Taste = F2

5 i =

Legen Sie die Einstellung fest,
indem Sie in das entsprechende
Kontrollkastchen klicken.
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@GeneralSettings EI Startmenl','l

LSiGiagE Edit Menu Appearance and Menu Functions

§mgit i NTE.Trsechnge e cctan e g Werkseinstellung: Hauptmenii. .

CETr Kgnn guf Hauptmenu oder Fantlonen glnges.tellt werden. o
I Sl iblen Mit dieser Einstellung bestimmen Sie, mit welchem Menl die
¥ Show F ey Cde DSCC-Software startet.

& gMenu Keys 10 Menu Keys
QR Lt Bedienung mit Softkeys oder Bedienung mit PC-Maus:
mp St with Meny HMain er - Funktionstasten:
R Markieren Sie mit der Taste Klicken Sie auf das gewuinschte
Device Confiaurstor Aufwarts [ A ]/[F1] bzw. Startmend.
T == Abwarts [ ¥ ]/ [ F2 ] den Eintrag

Startmen.

Wabhlen Sie das gewunschte
Startment mitder [+ ]/[F3]
oder [-]/[F4] Taste.

Das Programm startet mit der Einstellung Hauptmenii

Die zusatzliche Taste [ Functions ] ist nur dann sichtbar, wenn im Men(
Verwaltung - Funktionen einrichten neue Menitasten definiert wur-
den.

s

7,
Management |Program Settings

Das Programm startet mit der Einstellung Funktionen

Das Programm startet mit den Tasten, die im Menu Verwaltung - Funk-
tionen einrichten definiert wurden.

In diesem Beispiel wurden die Tasten als ,Schruppschleifen, ,End-
schleifen®, ,Auenschleifen” usw. definiert.

£ 8

Fl P £ Fa
Rough grinding |~ Finishing  |External Grinding Flange Grinding | Face Grinding Back

Bestatigen Sie eine Anderung in der Meniileiste durch Klicken auf die Taste [ OK ] oder Driicken des Softkeys [ OK ]
oder der Funktionstaste [ F8 ]. Sie kehren zum griinen Fenster zurtick.

Beenden Sie das DSCC-Programm und starten Sie es neu, da erst dann die Anderungen iibernommen werden!
Wenn Sie keine Anderungen vornehmen méchten, driicken oder klicken Sie auf [Back to General Settings]/ [ F 5] und
Sie kehren ohne Anderungen zur Auswahl der Allgemeinen Einstellungen zuriick.

Wenn Sie die Taste [ Cancel ] (Abbrechen) / [ F7 ] driicken bzw. anklicken, kehren sie ohne jede Anderung zum griinen

Fenster zurlick.
o F? F7 Fg
ak 0 GENEral
Settings Cancel OK

P6002 UP

[ HINWEIS

Fi F2 F3 F4

70



Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

VMARPOSS

Klicken bzw. driicken Sie dann auf die Taste [ General Settings ] (Allgemeine Einstellungen) oder auf die Funktionstaste [ F1 ].

i Ch Di |F2 Create Seri i4
General Settings| < onoC ISPy reate Series
Layer

Import Series

Fa
Start-up

Start-up

F&

F7
Info Back

wo

8.2.6 Allgemeine Einstellungen: OPC Einstellungen

Es muss eine OPC Server Software auf lhnrem Automatisierungs- system vorhanden sein!

[ HINWEIS

—

B conarol Setivgs & Bedienung mit Softkeys oder Bedienung mit PC-Maus:
I Funktionstasten:
fjmmaﬁsﬁtpmz Markieren Sie mit der Taste Auf- | Klicken Sie auf die Kategorie
warts [ A ]/[F1]bzw. Abwérts | OPC-Einstellungen.
[ ¥ ]/[F2] die Kategorie ,OPC
Einstellungen'.
Um das Auswabhlfenster zu
offnen, dricken Sie den Softkey
[ Select] bzw. [ F6 ].
Device Confiqurator
Prowy Confiqurator Cancel
Fi F2 F& F7 Fg
A b Select Cancel OK
F1 F2 F3 Fé Fs F7 F&
9 v + = Bacl;;tn“(:.;:eral Cancel OK
@GenerﬂlSellings ‘zl OPC Server
BT OPC settings -
el Lisilicicn Werkseinstellung: OPC.SINUMERIK.Maschinenschalter
e s =) OFC server [OPE SINDMERIK Machinesaich
Fir weitere Informationen setzen Sie sich bitte mit unserer Vertriebsab-
Dala saurce [pccesslovel ] teilung in Verbindung.
OPC link item
Data type
Uiz -
Device Confiqurator )
Prowy Corfiquratar Cancel
HINWEIS
Bestatigen Sie eine Anderung in den OPC-Einstellungen durch Klicken auf die Taste [ OK ] oder Driicken des Soft-
keys [ OK ] oder._der Funktionstaste [ F8 ]. Sie kehren zum griinen Fenster zurtick.
Wenn Sie keine Anderungen vornehmen mochten, driicken oder klicken Sie auf [Back to General Settings]/ [ F 5] und

Sie kehren ohne Anderungen zur Auswahl der Allgemeinen Einstellungen zuriick.
Wenn Sie die Taste [ Cancel ] (Abbrechen) /[ F7 ] driicken bzw. anklicken, kehren sie ohne jede Anderung zum griinen

Fenster zurlick.

F1 F2 F3

F4 F5 F7
Back to General i
Settings

F&
OK

Fur weitere Einstellungen klicken oder driicken Sie [ General Settings ] oder die Funktionstaste [ F1].

F1 -
General Settings ChanE:;glrsplay -

F&

_ F4
Create Series

Start-up

Import Series

Back

Fa F7
Start-up e

W
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9 MODULSPEZIFISCHE EINSTELLUNGEN

9.1 Voraussetzung

a) Eine voreingestellte Vorauswuchtung des Anlagenmoduls P6002 UP ist

* an einer geeigneten 24-Vdc-Stromversorgung angeschlossen (griine LED # 4 leuchtet),

« mit einem Automatisierungssystem (z.B. SINUMERIK®) oder einem Standard-Windows®-Computer mit entsprechender Hard-
ware-Ausstattung Uber eine serielle Schnittstelle (RS-232), Anschluss # 5, oder Uber eine Ethernet-Schnittstelle verbunden.

+  Das DSCC-Programm ist ordnungsgema0 installiert (siehe dazu Abschnitt “7DSCC Software” auf Seite 47) und die Schnitt-
stelle ist konfiguriert (siehe dazu Abschnitt “8.2.2 Allgemeine Einstellungen: Kommunikationsparameter 1“ auf Seite 62). Zu An-
gaben bezlglich der Ethernet-Schnittstelle siehe das Zusatzdokument ,Ethernet-Schnittstelle, Artikelnummer ODNDLO3ENO03“.

b) Verschiedene voreingestellte Vorauswuchtungen der Anlagenmodule P6002 UP und/oder Prozessiiberwachungsmodule AE6000

UP sind:

* an einer geeigneten 24-Vdc-Stromversorgung angeschlossen (alle griinen LED # 4 leuchten),

» untereinander mit speziellen Patchkabeln (Art.-Nr. O67L0020018, friher Art.-Nr. K0O020018) verbunden und das erste und das
letzte Modul sind terminiert (abgeschlossen) (DIP-Schalter # 6 auf ,ON*).

¢ EIN Modul muss mit einem Automatisierungssystem (z.B. SINUMERIK®) oder einem Standard-Windows®-Computer mit entspre-
chender Hardware-Ausstattung tber die serielle Schnittstelle (RS-232) oder tber eine Ethernet-Schnittstelle verbunden sein. Die
Schnittstelle DIESES Moduls ist entsprechend konfiguriert (siehe Abschnitt “8.2.2 Allgemeine Einstellungen: Kommunikationspa-
rameter 1“ auf Seite 62 fur RS-232, fur Ethernet siehe das Zusatzdokument, Art.-Nr. A/N ODNDLO3ENO3).

+  Die DSCC-Software ist ordnungsgemaf installiert und die Schnittstelle ist konfiguriert (siehe dazu Abschnitt “7  DSCC  Soft-
ware" auf Seite 47).

9.2 Programmstart

Starten Sie das DSCC Programm auf Ihrem PC oder Automatisierungs-
system, indem Sie unter Start auf das Symbol Dittel System Control
Center klicken,

. oder Sie starten das Programm, indem Sie unter Start / Alle Program-
D] Di nicE me / Dittel Messtechnik GmbH auf das Symbol Dittel System Control
[2 wittel System 6000 Proxy Confi or Center klicken.

[® oevice Configurator

Unter der SINUMERIK®-HMI-Umgebung kénnen Sie das DSCC-Pro-
gramm mit dem entsprechenden Softkey starten.

Bild 6-3 Zwei griine Modul-Adressen

9.2.1 Startbildschirm

St o Wenn die Passwortabfrage aktiviert ist (siehe Abschnitt “8.2.4 Allgemei-
i : ne Einstellungen: Rechte“ auf Seite 65), erscheint nebenstehender
Bildschirm.

Beschriftungsfeld Die Modul-Darstellung ‘Beschriftungsfeld’ reduziert
die Modul-Darstellung auf ein beliebig skalierbares Beschriftungsfeld.
Andernfalls geben Sie Ihr Passwort ein und klicken Sie auf [ OK ] oder
driicken Sie [ Enter ] auf Ihrer Computertastatur oder [ Enter ] am Tas-
tenfeld der SINUMERIK®.

Plaass pebes the Pacswosd fof the Bodowng Access Lavet

Adrsshistor [

" el o 1 ra|
ogram
Modube Made Management 2 Exit
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Ohne Kennwort-Abfrage bzw. nach Bestatigung durch [ OK ] oder [ Enter ]/ [ Input ] wird, je nach Anzahl der angeschlossenen Module,
folgender Startbildschirm angezeigt:

G uitel Systom Conteol Conter - B Wenn die Moduladresse P:04 grin ist, zeigt das an, dass das Voraus-
i wucht-Anlagenmodul P6002 UP mit der Adresse 04 betriebsbereit ist.

Griine Moduladressen AE:03 P:04 zeigen zwei betriebsbereite Modu-
le; ein Gerauscheemissionsmodul

AE6000 UP zur Prozessluberwachung oder

AE6001 mit Adresse 03 und ein Anlagenmodul zur Vorauswuchtung
P6002 UP mit der Adresse 04.

AE-03 | P04

" ]

Madue Made e Koo et
9.2.2 Modul(e) aktivieren
HINWEIS
Ohne die folgenden Einstellungen ist ein Vorauswucht-Anlagenmmodul P6002 UP nicht Uber ein Automatisierungs-
system oder einen Computer bedienbar! Jedes Modul muss mindestens auf einer der System-Ansichten ,sichtbar”
sein!

3Dt System Cantrol Center - [o[x| Aktivieren Sie ein Vorauswuchtmodul durch einen Doppelklick darauf,
hier zum Beispiel auf die Moduladresse P:04. Es erscheint das neben-
stehende Auswahlfenster.

Es stehen drei verschiedene Modulansichten zur Verfligung, um das
Vorauswucht-Anlagenmodul P6002 UP am Bildschirm darzustellen.
Die Vorschau zeigt Ihnen dazu Beispiele.

P6002 UP 73



VMIARPOSS

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Dittel System Control Center [zl
Awailable Views -
I onitoring Standard rEven
Monitoring Reduced
Label
Machine Data 202 Satz 2
v ¥ 1
o - " m 1L e
e 30F%
9] 30004
T ¥ 2
o - £ w 160 o
N\ 60 %
() 30004
Mest » | Cancel ‘
Dittel System Control Center [zl
Auvallable Views B
Monitoring Standard e
Monitoring B educed
Label
Machine Data
noo 521 % ~
© 3000 | gl
Fp 155 = A 155 & |
& 3000 & (o 3teos
n, LT 2 3000 % |
M 155§ 3000 4 |
Mext » | Cancel ‘
Dittel System Control Center [zl
Available Views
Monitoring Standard IR
Monitaring R educed
Machine Data
Dittel Systern 6000
Mest » | Cancel

74

Uberwachungsstandard

Die Moduldarstellung ,Uberwachungsstandard* zeigt alle wichtigen In-

formationen in einem skalierbaren Fenster.

Sie zeigt

. die Einrichtnummer,

. den Einrichtnamen,

» die aktuelle Unwucht, die wahlweise in den Einheiten pm/s oder
nm angezeigt wird,

»  optional ein interner Messwinkel,

»  zwei Grenzwerte der Unwucht,

» die aktuelle Geschwindigkeit,

» die Betriebsart und mégliche Fehlermeldungen.

Reduzierte Uberwachung

Die Modulansicht ,Reduzierte Uberwachung* zeigt in einem skalierba-

ren Fenster Folgendes:

. die aktuelle Unwucht, die wahlweise in den Einheiten um/s oder
nm angezeigt wird,

»  optional einen internen Messwinkel,

» die aktuelle Geschwindigkeit und eventuelle Fehlermeldungen.

Beschriftungsfeld

Die Ansicht ,Beschriftungsfeld® wird weiter auf einen skalierbaren
Schriftzugbereich reduziert.

In dieser Modulansicht wird auch das Vorauswuchten Anlagenmodul

P6002 UP vollstandig tUberwacht, aber es erscheinen keine Fehlermel-
dungen oder Werte auf dem Bildschirm!
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Dittel System Control Center

Awailable Views .
Freview

Monitoring Standard
Monitoring Reduced
Label

Spindal 54
Betriebsan MDA
Ist-Drehzahl 246,658 Ufmin
Soll-Drehzahl 250,000 Ufmin

Leistung I 5

Mest » |

X

Cancel ‘

Maschinendaten
HIERBEI HANDELT ES SICH NICHT UM EINE VORAUSWUCH-
TUNGSFUNKTION!

Die Modul-Darstellung ,Maschinendaten” ist nur in Verbindung mit
einem SINUMERIK®-Automatisierungssystem und einer OPC-Ser-
ver-Software sinnvoll.

In dieser Darstellung werden die Maschinendaten der gerade aktiven
Spindel angezeigt.

Wahlen Sie die gewlinschte Moduldarstellung durch Anklicken mit der Computermaus oder durch Driicken der Pfeiltasten [ 1 ][ | ] auf
lhrer Tastatur aus und klicken Sie dann auf [ Next > ] bzw. driicken Sie die [ Enter ] Taste.

Dittel System Control Center, [z|
Unit of the Digital Display
(% Show Units of Urbalance in pmits
fRUnits of Unbalance in nm
™ Show intermal measurement angle
< Back Mest » | Cancel ‘
Dittel System Control Center, [z|

Unit of the Digital Display

% Shaw Units of Urbalance in pmits

" Show Units of Unbalance in nm

Show internal rmeasurement angle

< Back Mest » |

Cancel

Wenn Sie die Modulansicht Uberwachungsstandard, Reduzierte
Uberwachung ausgewihlt haben, erscheint folgendes Fenster.

In diesem Auswahlfenster bestimmen Sie die Einheit der Digitalanzei-
ge und/oder einen internen Messwinkel:

Anzeige Unwuchteinheiten in pm/s: Die Digitalanzeige und das
analoge Balkendiagramm zeigen die Unwuchtumdrehungen in ym pro
Sekunde an.

Anzeige Unwuchteinheiten in nm: Die Digitalanzeige zeigt die Ver-
schiebung in Nanometern an, wahrend das analoge Balkendiagramm
die Unwuchtumdrehungen in pm pro Sekunde anzeigt.

Checkbox Anzeige interner Messwinkel:
M (abgehakt): In der Modulansicht Uberwachungsstandard
und Reduzierte Uberwachung erscheint ein
interner Messwinkel. Das ist der Winkel zwischen
Unwuchtposition und Auslésepunkt des Drehzahl-
sensors (Proximity-Schalter).

Der interne Messwinkel wird nur bei konstanter Drehzahl angezeigt.
Beim Starten oder Abschalten des Maschinenantriebs wird der interne
Messwinkel ausgeblendet.

Wahlen Sie per Mausklick oder mit den Cursortasten [ 1]/[ | ] die
gewlinschte Einheit fiir die Unwucht aus, aktivieren oder deaktivieren
Sie das Kastchen fiir den Winkel und klicken Sie dann auf [ Weiter > ]
oder driicken Sie die [Enter]-Taste.

P6002 UP
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Dittel System Control Center 3 Wenn Sie die Modulansicht ausgewahlt haben, erscheint folgendes
Fenster.
_ : Markieren und Uberschreiben Sie den Beispieltext mit Ihrer Anwen-
Text to be displayed |Sp|nd|e #4 dung, Z.B. Splndel 02
f=tizonen Durch Anklicken mit der Computermaus wahlen Sie die Textau-

€ left aligned srichtung fur das Beschriftungsfeld.

f* centersd

- : Klicken Sie auf [ Next > ] oder driicken Sie die Taste [Enter].

right aligned
< Back Mext > | Cancel

Dittel System Control Center X In allen Fallen erscheint folgendes Fenster:

Klicken Sie auf [ Finish ] oder driicken Sie die Taste [Enter] zum Erstel-

DITTEL Click Firigh' to create the Yiew.
len der gewunschten Modulansicht.

Hints

- The wiews can be selected by mouse (left mouse
buttan activates selection)

WITH A - The module wiews can be resized [depends on the
DITTEL HELP type of the view).

- The zettings are being stared for each dizplay layer.

< Back {Fimish Cancel

HINWEIS
Aktivieren Sie jedes Vorauswuchtmodul, wie oben beschrieben! Jede Modulansicht kann beliebig oft auf dem

Bildschirm angezeigt werden. Bild 6-18

Das Beispiel zeigt das Vorauswuchtmodul P:04 , das in allen drei verfligbaren Anzeigen erscheint.

Module View
Label

a1 Syt Camtrnl Comier

AENI | P4 [ 1]
i Module View Monitoring
Spindle #2 I' Standard ) )
T Unbalance displayed in pmi's
v as
Module View L o & 0=
Monitoring Standard e Y "
Unbalance displayed in nm ' % @ om0 & R e
[ ", O L LI
ra) a4 oy ay
| L] T B . 0
] a - Lk L3 -
ny O o "
o) O iy o Lo 0 =
[ ] E | i
"y o5 A 0-
(L AN L
Module View Module View
Monitoring Reduced = Monitoring Reduced
Unbalance displayed Mamgemst Y Unbalance displayed
in pmis in nm
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9.2.3 Modul-Darstellungen markieren, positionieren und skalieren

S0l Set 1
L ¥ A
I | =
I T T T T T T T T
1] < 80 120 160 200
F‘U Onrn
o] -

min
L ¥ B
| | —
I T T T T I T T T T
1] <40 a0 120 160 200
r\‘...! Onrn

1
o

s01 Set1
¥ ¥ A
| T L T L T T ] N
I:ll 40 an 120 160 200
r\‘d 0 nm
L . - |E
¥ ¥ B
[ | —
|_ T T T T T T T T T ]
1] 40 an 120 160 o0
f“\) 0 nm
[ N
e .

| Spindle #2

| sm

Change Display Laver ¥
Prink 3

Set1l I

|
Rearrange aut all
Delete 3 r 5 i

Zum Positionieren und/oder Skalieren der Modul- Darstellung muss die
Modul-Darstellung zuerst markiert werden.

Zum Markieren der Moduldarstellung(en) bewegen Sie den Mauszei-
ger aulderhalb der Moduldarstellung(en), driicken die LINKE PC-Maus-
taste und halten sie gedruckt.

Ziehen Sie mit gedruckter LINKER Maustaste einen Rahmen in die ge-
winschte(n) Modul- Darstellung(en) und lassen die Maustaste los. Die
Modul-Darstellung wird markiert.

Wenn Sie mit dem Mauszeiger die Markierung der Modul-Darstellung
beritihren, erscheint das ,Positionieren“-Symbol. Es erscheint ein wei-
teres Symbol, ,Verschieben®.

Driicken und halten Sie die LINKE Maustaste und verschieben Sie die
Moduldarstellung(en) an die gewtiinschte Position auf dem Bildschirm.

Lassen Sie die Maustaste los.

Nach dem Markieren kénnen die Breite und Hohe aller drei Modulan-
sichten skaliert werden.

Bewegen Sie dazu den Mauszeiger auf einen ,Griff* der markierten
Grafik. Der Mauszeiger verwandelt sich in die Symbole fir horizontale,
vertikale oder diagonale GroRRenanderung.

Driicken und halten Sie die LINKE Maustaste gedriickt und ziehen Sie
die Modulansicht in die passende Grofie. Die Textgrofie und die Sym-
bole passen sich automatisch an die Grofie des Felds an.

Lassen Sie die Maustaste los.

Um verschiedene Moduldarstellungen anzuordnen, bewegen Sie den
Mauszeiger auf3erhalb einer Moduldarstellung und driicken die RECH-
TE Maustaste. Verschieben Sie den Mauszeiger auf ,Ausrichten®. Es
erscheint ein Kontextment, in dem Sie wahlen kénnen, wie die Modul-
darstellungen ausgerichtet werden sollen:

Am Raster ausrichten: Die Modul-Darstellungen werden innerhalb ei-
nes 10 x 10 Pixelrasters ausgerichtet.

Automatisch anordnen: Die Modul-Darstellungen werden automa-
tisch von links nach rechts in der Reihenfolge ihrer Modul-Adressen
angeordnet.

Markieren Sie mit dem Mauszeiger die gewiinschte Ausrichtung und
klicken Sie sie mit der linken Maustaste an.
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9.2.4 Verschiedene System-Ansichten erzeugen

Mit der DSCC-Software kdnnen bis zu zwanzig verschiedene System-Ansichten eingerichtet werden.

Zum Positionieren und/oder Skalieren der Modul- Darstellung muss die

] Dittel System Contral Center

| acs |_pa | Modul-Darstellung zuerst markiert werden.
S01
Spindle #2 v
| e — ,Griff* der markierten Grafik. Der Mauszeiger wird zum Symbol fiir hori-
s,,, sett zontale, vertikale oder diagonale ,Gré3enanderung®.
I' LY
BT e © Ziehen Sie mit gedriickter LINKER Maustaste einen Rahmen in die ge-
el 0k 07 wiinschte(n) Modul- Darstellung(en) und lassen die Maustaste los. Die
N SH e | %% Modul-Darstellung wird markiert.
n O =
L i U N, 0 "
- “ IS A | 03
A, b O
[ | ss W 0
m"‘ﬂ:‘ WMEE| L i | Esit -

F e Klicken Sie mit der Maustaste auf die gewlinschte System-Ansicht. Der
Bildschirm wechselt sofort in die neue System-Ansicht.

Align 3

Delete 3

1
z
3
4
3
f
7
g
10%‘

Oder Sie driicken den Softkey [Program Settings] /[ F7 ]

F& F7 F&

Program s
Settings Exit Program

Fi

Module Mode Management

und dann [Change Display Layer] /[ F2].

e F4 ; e F3 F? F&
reate Series mport Series
Start-up Start-up o Hack

Mit den Pfeil- oder den Funktionstasten [ F1]/[ F7 ] kénnen die Tasten 1 bis 20 angezeigt werden.

F1

= iR,
General Settings Change 1)1z ply

Layer

Dricken Sie auf die Taste mit der gewlinschten Ansichtsnummer. Der Bildschirm wechselt sofort in die neue System-Ansicht.

F1 F2 F3 ) F5 F& Fr )
$i= 1 2 3 4 5 # Back
)
Fi F2 F3 Fa| F5 F& F7 Fg
« 6 7 8 3 10 » Back

Erzeugen Sie eine neue System-Ansicht, z.B. die System-Ansicht 9, wie im Abschnitt“9.2.2 Modul(e) aktivieren“ auf Seite 73
beschrieben:
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Dj Dittel System Control Center

9.2.5 Moduldarstellung(en) I6schen

[

HINWEIS

Mit der Tastenkombination [ Strg ]+ [1]... [ Strg ] + [ 9 ] ist eine direkte
und schnelle Anwahl der ersten neun System-Ansichten moglich.

Loschen Sie niemals alle Moduldarstellungen.
Wenn alle Modulansichten auf allen Anzeigeebenen geléscht werden, ist das Vorauswuchtmodul nicht mehr tber das
Automatisierungssystem oder den Computer bedienbar!

Prink

- B
E+«oork Daka
CEport Laka

Align

Chanoe Display Layer '

— sm Set1
| Spindle #2 v TR
—_
Change Cisplay Layer » o @ = mw wm W
oot '
s01 Set- a7 g‘?
Al v et
| A am = -~
S e o
B DelteAlvies
a O = o
| & n H
Y L) O
o @ L] i "o o
o ok A 0| A
[ | o5 W
N, o7l A
[ | o4 W
" s =
Progr:
Modisbe Mode ..w| ram

Delete
Delet

Wechseln Sie in die System-Ansicht, in der Sie Moduldarstellungen 16-
schen mdchten.

Wenn Sie nur bestimmte Moduldarstellungen I6schen, markieren Sie
die zu l6schende(n) Moduldarstellung(en). Nach Driicken der RECH-
TEN Maustaste erscheint ein Kontextmend.

Klicken Sie auf Selektierte Darstellungen 16schen.

Die ausgewahlten Moduldarstellungen werden sofort geldscht.

Wenn Sie alle Moduldarstellungen dieser System-Ansicht I8schen
mochten, driicken Sie die RECHTE Maustaste. Es erscheint ein Kon-
textmenu.

Klicken Sie auf Alle Darstellungen 16schen.

Alle Moduldarstellungen werden sofort geléscht.
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9.3 Modul-Einstellungen

Das Anlagenmodul P6002 UP zum Auswuchten wurde werkseitig zu Priifzwecken voreingestellt. Um eine perfekte
Auswuchtungsergebnisse zu erreichen, ist es daher notwendig, das Anlagenmodul P6002 UP an Ihre Gegebenheiten
anzupassen. Bitte gehen Sie bei der Ausfiihrung der folgenden Anpassungen vorsichtig vor.

Folgende Anpassungen sind nur mit Zugriffsrechten Experte oder Administrator moglich.

Alle GroRBen wie Unwucht (um/s), Grenzwert 1, Grenzwert 2, Drehzahl (1/min), die auf den folgenden Abbildungen
dargestellt werden, sind Beispiele oder Werkseinstellungen!

[ HINWEIS

Beim Neustart zeigt das System immer zuerst die System-Ansicht 1 (sofern keine Anderung vorgenommen wurde). Wahlen Sie mit [
Strg]+[1]...[9]oder den Softkeys [ Program Settings ] - [ Ansicht wechseln ] die System-Ansicht, in der das einzustellende Modul
gezeigt ist.

Zur Einstellung eines P6002 UP-Moduls driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Module Mode ] oder [ F1 ].

Fi F& F7 F&

Program 5
Management Settings Exit Program

Module Mode

Beim Neustart des Programms wird in der gewahlten System-Ansicht

5] Dittel System Cantrol Center

immer die erste ,sichtbare® Moduladresse markiert, hier z. B AE:03,
T 287 TG e ebenso die zugehdrige Moduldarstellung (orange markiert). Die betref-
Eely fenden Softkeys zum Betrieb des Auswuchtsystems werden angezeigt.
07
0.
- P o F2 mmmw:s Fi e 4| sorgs F§ e P 1 Fi

Bei mehreren ,sichtbaren” Modulen wird mit der Taste, die der F7-Funk-
tion entspricht, oder mit [ F7 ] = Nachstes Modul das einzustellende Mo-
dul ausgewahlt, hier im Beispiel P:04. Das Modul wird markiert, ebenso
die zugehorige Moduldarstellung (orange markiert).

[ Settings ] oder die Funktionstaste [ F6 ].

single-Planer 1 |  Single-Planef 2 F& F7 Fa
Pre-Balancing Pre-Balancing Settings E'-rg J
Rotor A Rotor B T~
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Unabhangig von der Moduldarstellung wird ein Auswahlfenster mit einem Vorschaufenster zur Einstellung des ausgewahlten Voraus-
wuchten Anlagenmodul P6002 UP eingeblendet.

Sek Muamber

- General Sektings
Sat Meame

Crerstng Mode
\ibration Trarsducer Rokor &
Scalng of amslog RPM Output

F# Input

wbeation Trareducer AdfEETEn
Uriislancs Lk 1
[ra—— 1
PP Limit

Urbiadance OFfset

23 Singe-Plare

trpct 18

1000V

= wibration Transducer Ingut 18 <--> Rotor &

ek 1526

1
10 s

800 umfs.
500 ey

Oumfs

= Vibration Transducer Input 28 < kotor B

v v
|

A oY

] 0

v —2|
I

A 4

| 0 dn

PB000 Set Parameter

In thie Tab (e Set Number is selected and e sallings,

particularly the Operating Mode and cormesponding

Die Optionen_Ansicht des Anlagenmoduls P6002 UP ist in drei Be-
reiche aufgeteilt:

1

Der linke Teil der Anzeige ist fUr die Einrichtung. Aus praktischen Grin-
den werden die Einstellungen mithilfe von Computermaus und Tas-
tatur vorgenommen. Die gewtlinschte Einstellung kann aber auch mit
der Auf- [ A ] oder Ab-Taste [ ¥ ]/ [ F1 ] oder [ F2 ] der Tastatur des
Automatisierungssystems hervorgehoben werden. Die markierte Ein-
stellung kann mit den Tasten [ + ] oder [-]/[ F3 ] oder [ F4 ] bearbeitet

e L Fovsossone e s o o sty ety o werden.
tseings o L *  Klicken Sie auf den Button oder driicken Sie die Taste [ Ansicht
s s Poramearfaz e o [+/-]11/ [ F51, um eine Auswahlliste zu 6ffnen oder zu schlieRen.
ST e T Klicken Sie auf den Button oder driicken Sie die Taste [ Nachsten
o e d LN M s| e ™ W Reiter ] /[ F6 ], um den n&chsten Reiter zu &ffnen.
Folgende Reiter kénnen ausgewahlt werden:
- Einrichtparameter,
- Parameter,
- Identifikationsdaten.
* Klicken Sie auf den Button oder driicken Sie die Taste [ Riickgan-
gig]/ [ F7 1, um bereits vorgenommenen Einstellungen zu Idschen.
»  Klicken Sie auf den Button oder driicken Sie die Taste [ Zurlck ]/
[ F8 ], um die Einstellungen zu Gbernehmen und zur Modulansicht
zurlickzukehren.
2
Oben rechts erscheint eine Vorschau auf die Modulansicht Uberwa-
chungsstandard des Anlagenmoduls P6002 UP.
3
Unten rechts befindet sich ein Hilfefenster. Hier wird die markierte Ein-
stellung beschrieben.
Fi F2 F3 Fa Fs- F7 Fa
F v + Hext Tab Cancel 0K

P6002 UP
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9.3.1 Reiter: Einrichtparameter

HINWEIS

Mit den folgenden Einstellungen werden im Wesentlichen die Vorauswuchtqualitat sowie die Uberwachungsfunktion
des Anlagenmoduls P6002 UP festgelegt. Daher sollten diese Einstellungen nur von geschulten Personen vorgenom-
men werden.

Wabhlen Sie den Reiter Einrichtparameter
Set Number 1 :‘
In In diesem Reiter wird die Einrichtnummer und deren Einstellungen

- General Settings . . . . . .
ausgewahlt, insbesondere die Betriebsart sowie die entsprechenden

Set Mame S01

Parameter.
Cperating Mods 2% Single-Plane Bei Anderungen in diesem Reiter sehen Sie die Auswirkung der Ande-
Wibration Transducer Rotor A Input 13 rung an einigen Einstellungen direkt im Vorschaufenster (stimmt mit der
Scaling of analog RPM Oubput 10007y Modulansicht Standardiiberwachung tberein).
-| ¥ibration Transducer Input 18 <-—-> Rotor A
RPM Input Input 25727 Je nach eingestellter Betriebsart hat der Reiter Einrichtparameter ei-
vibration Transducer Adaptation i1 nen unterschiedlichen Inhalt.
Unbalance Limit 1 10 prnf's
Unbalance Limit 2 800 pmyj's
RPM Lirnit &00 rymin
Unbalance Offset 0 pnnys
- ¥ibration Transducer Input 28 <--> Rotor B
RPM Input Input 25/27
Vibration Transducer Adaptation i1
Unbalance Limit 1 10 pn/fs
Unbalance Limit 2 G300 pm/'s
RPM Limik &00 rimin
Unbalance Cffset 0 pmjs

3] =at para% [=] Parameter | 3 idertification Data |

Einrichthummer
| Set Number L ﬂ
- General Settings \ﬁs Vorelns.tellung: 1
kann mit den Tasten [+ Joder [-]/[ F3] oder [ F4 ] oder der Maus des
2et Name a0 Computers von 1 bis 15 gedndert werden.
Operating Mod 2x Single-Flane Alle Parameter, die zur Vorauswuchtung eines Rotors oder einer Spin-
¥ibration Transducer Rotor & Input 18 del auf einer oder zwei Ebenen erforderlich sind, werden unter einer
scaling of analog RPM Output 10007y benutzerdefinierten Einrichtnummer (1 bis 15) gespeichert. Durch Um-
- ¥ibration Transducer Input 18 <—-> Rotor & schalten der Einrichtnummer ( von Hand oder Gber das Automatisie-
PR Trnn b T ih 9547T rungssystem ) kdnnen entweder ein Rotor oder zwei Rotoren auf einer

Ebene oder ein Rotor oder zwei Rotoren auf zwei Ebenen mit ihren
jeweiligen Parametern vorausgewuchtet werden.

Samtliche Informationen, die in einer Einrichtnummer enthalten sind,
werden dauerhaft gespeichert. Somit gehen auch bei einer Unterbre-
chung der Stromversorgung keine Informationen verloren.

Eine Anderung der Einrichtnummer ist im Vorschaufenster sofort
zu sehen.
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Allgemeine Einstellungen (nur Uberschrift, keine Funktion)

Set Number 1 Unter der Uberschrift Allgemeine Einstellungen kénnen
-I| General Settings | ) EmrI.Chtname’
- Betriebsart,
et hlame =0 - Beschleunigungssensor Rotor A, und
Operating Mode 2x Single-Flane - Skalierung des Analog-Ausgangs U/min
Wibration Transducer Rotor A Input 15 eingegeben werden.
Scaling of analog RPM Oubput 1000y
- ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor A
RPM Trnn ik Trnnik 25177
Einrichtname
Set Number 1

Voreinstellung: z.B. Einrichtnummer 1: S01

= | Setti . . . - oo .
AR S * Markieren Sie den Eintrag Einrichtname mit einem Mausklick

26t Name | oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2]Taste.
Operating Mode 2x Single-Plane Es wird eine Eingabebox eingeblendet.
Wibration Transducer Rotor A Input 18 . Der voreingestellte Einrichtname, z.B. S01 der Einrichtnummer 1,
Scaling of analog RPM Output 10004 kann auf Wunsch Uberschrieben werden und erscheint in der Mo-
-| ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor A dulansicht Uberwachungsstandard oben links und auf der Anzei-
RPM Input Input 25727 ge Vorauswuchten zusammen mit der Einrichtnummer.
vibration Transducer Adaptation A Es sind bis zu sechzehn (16) Zeichen erlaubt!
I Inhalance ©imit 1 1N emile
Betriebsmodus
Set Number 1

Voreinstellung: 2x Ein-Ebene

SRE-o Lo *  Markieren Sie den Eintrag Betriebsart mit einem Mausklick oder

et Name Step # 16 durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oder Ab-[ ¥ ]/[ F2 ] Taste.
e | [z« Single-Plane = +  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+]/]

Wibration Transducer Rotor &

F3 ] oder[-]/[ F4 ] Taste. Eine Liste von Auswahimdglichkeiten

Scaling of analog RPM Output wird eingeblendet.

-I Yibration Transducer Input 18 <-- Rotor A

RPM Input Input 25/27
vibration Transducer Adaptation 11
Unbalance Limit 1 1N urnls
Zwei-Ebenen
Set Number 1

Einstellung, bei der ein Rotor (z.B. eine Spindel) dynamisch ( auf zwei

- General Settings .
Ebenen) vorausgewuchtet wird.

Set hams oo i 16 Die Einstellungen fiir die Einrichtung dndern sich entsprechend.
Operating Mode vio-Flane In diesem Beispiel ist die Ebene, deren Beschleunigungssensor an den
Wibration Transducer Plans 1 Input 18 Schwingungswandler Eingang 18 angeschlossen ist, die Ebene 1.
Scaling of analog RPM Output 1000
- ¥ibration Transducer Input 18 <--= Plane 1
TP TPt Tnput 2527
vibration Transducer Adaptation i1
IUnbalance Limit 1 10 pryj's
Unbalance Limit 2 200 pm/'s
RPM Limnik B0 rrnin
Unbalance CFfset 0 pmj's
- ¥ibration Transducer Input 28 <= Plane 2
RPM Input Input 25127
vibration Transducer Adaptation i1
Unbalance Linit 1 10 pmy's
Urbalance Limit 2 800 pm/'s
RPM Lirnit B00 rroin
Unbalance Cffset 0 um)'s
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Step # 16 Set1
¥ ¥|1
l L N
o 40 a0 120 160 200
y 0¥
fe} O
¥ ¥l 2
II L N
1] 40 a0 120 160 200
My 1%
. L
min
Set Number 1 :‘
- General Settings
Set Marme Step # 16
Cperating Mode
vibration Transducer Input 15
Scaling of analog RPM Output 1000y
-I ¥ibration Transducer Input 18
RPM Input Input 2527
vibration Transducer Adaptation i1
IUnbalance Limit 1 10 pnnys
IUnbalance Limit 2 800 pmyf's
FPM Lirnit: 600 ¢ riin
IUnbalance Offset 0 pmy's
-l ¥Wibration Transducer Input 28
RPM Input Input 25/27
Wibration Transducer Adaptation i1
IUnbalance Limit 1 10 prn/s
IUnbalance Limit 2 500 prnfs
FPM Lirnit: &00 r frnin
Unbalance Offset 0 pm/s
Step # 16 Setl
L1 L2
| ¥ ¥
Ell I 4;3 I E;J ! 12IIJ I 1I;IJ I 2E|II:I

84

In der Modulansicht Uberwachungsstandard werden Ebene 1 und
Ebene 2 gleichzeitig Gberwacht und angezeigt.

Ein-Ebene

Einstellung, bei der ein Rotor (z.B. eine Spindel) statisch (auf einer
Ebene) vorausgewuchtet wird.

Die Einstellungen fir die Einrichtung andern sich entsprechend.

In diesem Beispiel muss der Beschleunigungssensor des Rotors an
Eingang 18 angeschlossen werden.

In dem Modul Ansicht Uberwachungsstandard wird nur der Rotor
ilberwacht und angezeigt.
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Set Number

- General Settings

Set Mame

Cperating Mode

Step # 16

Yibration Transducer Rotor &

-I ¥ibration Transducer Input 18 <-->> Rotor A
REM Inpot Input 25,27
vibration Transducer Adaptation i1
IUnbalance Limit 1 10 pnnys
IUnbalance Limit 2 800 pmyf's
FPM Lirnit: 600 ¢ riin
|nbalance Offset 0 pimyj's

- ¥Wibration Transducer Input 28 <> Rotor B

FPT ThpaL Input 25/27
Wibration Transducer Adaptation i1
IUnbalance Limit 1 10 pm/s
IUnbalance Limit 2 500 prnf's
RPPM Limnik &00 rfmin
Unbalance Offset 0 pmyjs
Step # 16 et 1
N A
| T T T T T T T T |
o 40 a0 120 160 200
m
Ay 0%
e O
min
M 5]
| T T T T I T T T T |
o 40 a0 120 160 200
m
Ay 1%
o] O
min
HINWEIS

2x Ein-Ebene

Einstellung, bei der zwei Rotoren statisch (auf einer Ebene) der Reihe
nach vorausgewuchtet werden.

Die Einstellungen fir die Einrichtung andern sich entsprechend.

In diesem Beispiel ist der Beschleunigungssensor von Rotor A an Ein-
gang 18 und der Beschleunigungssensor von Rotor B an Eingang 28
anzuschlieRRen.

In der Modulansicht Uberwachungsstandard werden Rotor A und Ro-
tor B gleichzeitig Uberwacht und angezeigt.

Die folgende Zeile zum Einrichten des Eingangs des Beschleunigungssensors verandert sich je nach Betriebsart!

Set Number

- General Settings
Sek Mame

Cperating Mode

Step # 16

2% Single-Plane

vibration Transducer Rakar &

| Input 18 -

Scaling of analog RPM Cutput

- ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor

RPM Inpuk
Wibration Transducer Adaptation

Unbalance Limit 1

Input 13

T —
Input Z5/27

i1

10pumis

Schwingungswandler
Betriebsart: Ein-Ebene
Schwingungswandler Rotor A
Betriebsart: 2x Ein-Ebene
Schwingungswandler Ebene 1
Betriebsart: Zwei-Ebenen

Voreinstellung: Eingang 18

*  Markieren Sie den Eintrag Schwingungswandler mit einem
Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/ [ F1] oder Ab-[ ¥ ]
/[ F2 ] Taste.

«  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [ +]/]
F3]oder[-]/[F4 ] Taste.

P6002 UP

85



MARPOSS Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Mit dieser Einstellung wird festgelegt, Giber welchen Beschleunigungssensor-Eingang das Modul P6002 UP das Beschleunigungssen-
sor-Signal entweder vom Rotor, vom Rotor A oder von Ebene 1 erhalt.
Die folgenden fettgedruckten Uberschriften der Einstellungen &ndern sich dementsprechend.

Skalierung des Analog-Ausgangs U/min

Set Number 1 i‘
-| Settings Voreinstellung: 1000/V
et M * Markieren Sie den Eintrag Skalierung der analogen Dreh-
1= arne

zahlausgabe mit einem Mausklick oder durch Dricken der Auf- [
A ]/[F1]oderAb-[ ¥V ]/[F2] Taste.

«  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+ ]/
F3]oder[-]/[F4 ] Taste.

Scaling of analog RPM Oukput

vibration Transducer Adaptation

Unbalance Limit 1

Unbalance Lirit 2 800 s Die Optionen sind 1000/V, 2000/V, oder 3000/V.
REM Limit &00 rfmin Die mit Betriebsart gewahlte Drehzahl des Rotors, des Rotors A oder
Unbalames oftent 0 i des Zwei-Ebenen-Rotors wird als proportionale Gleichspannung an Pin
24 des Anschlusses # 2 ausgegeben.
HINWEIS
Ein falscher Skalierungsfaktor kann zu einer fehlinterpretierten Ausgangsspannung der Rotordrehzahl fiihren.
Nehmen Sie die Einstellung der Skalierung des Analog-Ausgangs U/min sorgféltig vor.

Die Ausgangsspannung ist auf 10 Vdc begrenzt.

Bei einer Einstellung von z.B. 2000/V kann eine maximale Drehzahl von 20.000 U/min

gemessen werden (das entspricht dem Grenzwert von 10 Vdc). Die Ausgangsspannung wird bei einer Drehzahl von
Uber 20.000 U/min nicht weiter ansteigen.

- Schwingungswandler Eingang 18

- Schwingungswandler Eingang 28

- Schwingungswandler Eingang 18 <--> Rotor A
- Schwingungswandler Eingang 28 <--> Rotor B
- Schwingungswandler Eingang 18 <--> Rotor B
- Schwingungswandler Eingang 28 <--> Rotor A
- Schwingungswandler Eingang 18 <--> Ebene 1
- Schwingungswandler Eingang 28 <--> Ebene 2
- Schwingungswandler Eingang 18 <--> Ebene 2
- Schwingungswandler Eingang 28 <--> Ebene 1

HINWEIS
[ Die folgenden Einstellungen beziehen sich immer auf die entsprechende fett gedruckte Uberschrift:

Bitte beachten Sie, dass Sie den Pfad zur SCC.exe und zur sccvie-
Set Number 1 wer.exe in der Datei systemconfiguration.ini gegebenenfalls anpassen
: mussen. Betriebsmodus: 2x Ein-Ebene Schwingungswandler Ein-
- General Settings
gang 18 <--> Rotor A
et hame Step # 16 Unter der entsprechenden Uberschrift
Operating Mode 2x Single-Plane - RpM_Eingang,
Wibration Transducer Rotor & Input 15 - Schwingungswandler-Anpassung,
Scaling of analog RPM Outpuk 10007y - Unwucht-Grenzwert 1,
-| ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor A - Unwucht-Grenzwert 2,
RPM Input Tnput 25127 - Drehzahl-Grenzwert, und
vibration Transducer Adaptation 11 - Unw_t_xcht-Offset, .
o True fur Rotor A, was von dem an Eingang 18 angeschlossenen Be-
Unbalance Limit 1 10 pmy's . . . .
schleunigungssensor bestimmt wird, kann eingestellt werden.
Unbalance Limit 2 300 pm/s
RPM Lirnit 600 r/min
Unbalance Offset 0 pm/s
- ¥ihratinn Transdurer Tnnnk 28 <--= Rnkar R
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RPM-Eingang
Set Number 1 i‘
T Voreinstellung: Eingang 15/26
. t: *  Markieren Sie den Eintrag RPM-Eingang mit einem Mausklick
=] arme

oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2] Taste.
«  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+ ]/
F3]oder[-]/[F4 ] Taste.
Die Auswahlmdglichkeiten sind folgende:

Scaling of analog RPM Output

vibration Transducer Adaptation

Unbalance Limit 1

IUnbalance Limit 2 800 pmyf's
REM Limit 600 rfmin Eingang 15/26 Der Geschwin_(_jigkeitssensor (Proximity-Schalter), der
zu dem in der Uberschrift genannten Beschleunigungs-
sensor gehort, wird an Anschluss # 15 angeschlossen,
oder der entsprechende Drehgeber (RS-422) an An-
schluss # 26 angeschlossen.

Unbalance Offset 0 pmys

Eingang 25/27 Der Geschwindigkeitssensor (Proximity-Schalter), der
zu dem in der Uberschrift genannten Beschleunigungs-
sensor gehort, wird an Anschluss # 25 angeschlossen,
oder der entsprechende Drehgeber (RS-422) an An-
schluss # 27 angeschlossen.

HINWEIS
[ In der Betriebsart Zwei-Ebenen ist der RPM-Eingang des Beschleunigungssensors Eingang 28 ... deaktiviert, da
nur eine Drehzahl fur die Zwei-Ebenen-Auswuchtung erforderlich ist.
In der Betriebsart 2x Ein-Ebene kdnnen beide RPM-Eingange fiir Rotor A und Rotor B gleich eingestellt werden, wenn
sich zwei Rotoren an demselben Schaft befinden und nur ein Geschwindigkeitssensor verwendet wird.

Schwingungswandler-Anpassung
Set Number 1
Voreinstellung: 1

SNE-L LI * Markieren Sie den Eintrag Schwingungsaufnehmer-Anpassung

et Name Step # 16 mit einem Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A 1/[F1] oder
Operating Mode 2 Single-Plane Ab-[ ¥ ]/[F2] Taste.
vibration Transducer Rotor A Input 16 +  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+]/]
5caling of analog RPM Cutput 10004y F3]oder[-]/[F4] Taste.

- ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor & Die Auswahlmdglichkeiten sind folgende: :1, :2, :3 oder :6.
RFM Input Input 15/26 Bei dieser bedienerdefinierten Einstellung wird das Signal des in der
Vibr ation Transducer Adaptation | I Uberschrift genannten Beschleunigungssensors um das vorgegebene

Verhaltnis abgeschwacht.

So kann z.B. bei hohen Unwucht- Signalstarken des Beschleunigungs-
sensors eine Ubersteuerung des Verstarkers verhindert werden oder
bei Verwendung eines hochempfindlichen Beschleunigungssensors
das Eingangssignal abgeschwacht werden.

IUnbalance Limit 1

Unbalance Limit 2

RPT Limit:

Unbalance Offset 0 pmyjs

-I ¥ibration Transducer Input 28 <-->> Rotor B

Die Einstellung der ,Schwingungsaufnehmer-Anpassung“ hat Auswirkungen auf die analoge und digitale Anzeige der
Unwucht in ym/s oder nm, die Anzeige der Unwuchtgrenzwerte 1 und 2 und des Unwucht-Offsets.

Zusatzlich beeinflusst sie den Status der Unwucht-Grenzwerte 1 und 2 und der gefilterten Unwucht-Ausgangssignale
an der statischen Schnittstelle Anschluss # 2 und dem PROFIBUS.

Fir Anlagenmodul P6002 UP:

Bei Verwendung eines Beschleunigungssensors BA 320D oder BA 320M sollte die Einstellung :1 sein.

Die Messanzeige der Unwucht (um/s) ist nur bei einem Beschleunigungssensor mit einer Empfindlichkeit von 1000
pC/g und einer Einstellung der Beschleunigungssensor-Anpassung von :1 wabhr.

Fir Anlagenmodul P6002A UP:

Die Messanzeige der Unwucht (um/s) ist nur bei einem aktivem Beschleunigungssensor mit einer Empfindlichkeit
von 300 mV/g und einer Einstellung der Beschleunigungssensor-Anpassung von :1 wahr.

Bei Verwendung eines Beschleunigungssensors BA 1020X und einem Beschleunigungssensor-Anpassungsverhalt-
nis von :3, muss die angezeigte Unwucht mit 3 multipliziert werden.

[ HINWEIS
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Set Number 1

-l General Settings
Set Name Step # 16

Operating Mode Zx Single-Plane

Vibration Transducer Rotor & Input 18
Scaling of analog RPM Cutput L0oogy

-I ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor A
RPM Input Input 15/26
Wibration Transducer Adaptation i
Unbalance Lirnit 1 |
Unbalance Limit 2 200 pmn/s
FPI Limit 600 rfmin
Unbalance Offset 0 pm/s

-l ¥ibration Transducer Input 28 <-->> Rotor B

W
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Unwucht-Grenzwert 1

Voreinstellung: 10 ym/s,

*  Markieren Sie den Eintrag Unwucht Grenzwert 1 mit einem
Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/ [ F1] oder Ab-[ ¥ ]
/[ F2 ] Taste.

*  Wabhlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
[-1/]F4 ] die Unwucht Grenzwert 1 von 10 um/s bis 200 ym/s
in Schritten von 1 uym/s Einheiten, oder geben Sie den Wert direkt
Uber die Tastatur ein.

Im Vorschaufenster oder Modulansicht Uberwachungsstandard er-

scheint die GroRRe des Unwucht-Grenzwertes 1 als Dreieck angezeigt.

Diese bedienerdefinierte Einstellung legt den vom in der Uberschrift

genannten Beschleunigungssensor kommenden Schwingungspegel

fest, der als ,oberer Grenzwert 1“ fir den Vorgang dient. Wenn die-
se Einstellung erreicht wird, zeigt sie an, dass eine Neuauswuchtung
durchgefiihrt werden muss. Diese Anzeige (HIGH Signal wechselt auf

LOW) ist gegeben durch:

RPM Input Input 25/27
Mikrakinn Teanedeer Sdankakinn .1 - Pin 4 von Anschluss # 2 fiir Beschleunigungssensor Eingang 18, oder
Uber Pin 8 von Anschluss # 2 fiir Beschleunigungssensor Eingang 28,
- oder Aquivalentes iiber die PROFIBUS-Schnittstelle, Anschluss # 13,
an die CNC-Steuerung der Maschine.
HINWEIS
Eine falsche Einstellung des Unwucht-Grenzwertes 1 flihrt zu einer verfriihten oder verzégerten Meldung ,Unwucht 1
Grenzwert Uberschritten®.
Nehmen Sie die Einstellung des Unwucht-Grenzwertes 1 sorgfaltig vor!
Beachten Sie zusatzlich die Einstellung der ,Beschleunigungssensor-Anpassung” und von ,Unwucht-Offset".
Unwucht-Grenzwert 2
Set Number 1

-l General Settings
Set Name Step # 16

Operating Mode Zx Single-Plane

Vibration Transducer Rotor & Input 18
Scaling of analog RPM Cutput Loaay

-I ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor A
RPM Input Input 15/26
Wibration Transducer Adaptation i
IUnbalance Limit 1 10 pmjs
Unbalance Limit 2 | 00|
FPI Limit 600 rfmin
Unbalance Offset 0 pm/s

-l ¥ibration Transducer Input 28 <-->> Rotor B

RPM Input Input 25/27

Wik skimm Teamedimar Adsmbakine o

R

Voreinstellung: 800 pm/s,

*  Markieren Sie den Eintrag Unwucht Grenzwert 2 mit einem Maus-
klick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥V ]/[F2
] Taste.

*  Wabhlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
[-1/[F4]die Unwucht Grenzwert 2 von 200 um/s bis 1.000 ym/s
in Schritten von 1 uym/s Einheiten, oder geben Sie den Wert direkt
Uber die Tastatur ein.

Im Vorschaufenster oder Modulansicht Uberwachungsstandard er-

scheint die GroRRe des Unwucht-Grenzwertes 2 als Dreieck angezeigt.

Diese bedienerdefinierte Einstellung legt den vom in der Uberschrift

genannten Beschleunigungssensor kommenden Schwingungspegel

fest, der als Indikator des oberen Sicherheitsgrenzwertes fiir die Werk-
zeugmaschine dient.

Bei Erreichen zeigt diese Einstellung eine unzulassige Unwucht an, die

z.B. durch eine Kollision oder einen Scheibenschaden verursacht wur-

de. Diese Anzeige (HIGH Signal wechselt auf LOW) ist gegeben durch:

- Pin 5 von Anschluss # 2 fiir Beschleunigungssensor Eingang 18,

oder Uber Pin 8 von Anschluss # 2 fiir Beschleunigungssensor Ein-

gang 28,

- oder Aquivalentes iiber die PROFIBUS-Schnittstelle, Anschluss # 13,

an die CNC-Steuerung der Maschine; das kann zur Notabschaltung der

Werkzeugmaschine verwendet werden.

Eine falsche Einstellung des Unwucht-Grenzwertes 2 fihrt zu einer verfriihten oder verzégerten Meldung ,Unwucht
2 Grenzwert Uberschritten®. Dies kann dazu fiihren, dass ein Notabschaltsignal vorzeitig ausgelést wird oder eine

[ HINWEIS

unzuldssig hohe Unwucht entsteht.

Nehmen Sie die Einstellung des Unwucht-Grenzwertes 2 sorgfaltig vor!

Bitte beachten Sie, dass die Summe aus dem Unwucht-Offset und dem Unwucht-Grenzwert2 unter 1020 liegen
muss. Ansonsten wird der Unwucht-Grenzwert 2 nicht mehr Giberwacht.

Beachten Sie zusatzlich die Einstellung der ,Beschleunigungssensor-Anpassung® und von ,Unwucht-Offset*.
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Set Number

- General Settings

Sek Mame Step # 16
Operating Mode 2% Single-Plane
Vibration Transducer Rotar & Input 18
Scaling of analog RPM Output 1000y

-I ¥ibration Transducer Input 18 <-->> Rotor A
RPM Input Inpuk 15/26
vibration Transducer Adaptation i1
IUnbalance Limit 1 10 pnnys
IUnbalance Limit 2 800 pmyf's
RPM Limit | I
Unbalance Offset 0 pmys

- ¥Wibration Transducer Input 28 <> Rotor B
RPM Input Input 25/27
sk atinn Tranedicer fdankatinn Ir

ACHTUNG

Drehzahl-Grenzwert

Voreinstellung: 600 r/min,

Markieren Sie den Eintrag Drehzahl-Grenzwert mit einem Maus-
klick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥V ]/[F2
] Taste.

Wahlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3] oder [
-]/[ F4] die Unwucht Drehzahl-Grenzwert von 450 U/s bis 30.000
U/s oder geben Sie den Wert direkt Uiber die Tastatur ein.

Bei bedienerdefinierter Einstellung wird die Drehzahl des Rotors oder
die Ebene Uberwacht. Der entsprechende Geschwindigkeitssensor
wird - wie oben beschrieben - an den eingestellten RPM-Eingang an-
geschlossen (siehe Abbildung des RPM-Eingangs).

Beispiele fiir die Einstellung des Drehzahl-Grenzwertes:

Erreicht die aktuelle Spindeldrehzahl (Rotordrehzahl fir Anlagen-
module P6002A UP) nicht den Drehzahl-Grenzwert, ist moglicher-
weise der Motorantrieb defekt. Die Anzeige (statisches HIGH Sig-
nal) ist gegeben durch:
- Pin 6 von Anschluss # 2 fiir Beschleunigungssensor Ein-
gang 18 und den gewahlten RPM-Eingang, oder
- Pin 7 von Anschluss # 2 fiir Beschleunigungssensor Ein-
gang 28 und den gewahlten RPM-Eingang, oder
- oder Aquivalentes (iber die PROFIBUS-Schnittstelle, An-
schluss # 13, an die CNC-Steuerung der Maschine.
Wenn die aktuelle Spindeldrehzahl den Drehzahl-Grenzwert (un-
zulassige Drehzahl) Uberschreitet, kann die Spindel beschadigt
werden. Diese Anzeige (HIGH Signal wechselt auf LOW) ist ge-
geben durch:
- Pin 6 von Anschluss # 2 fiir Beschleunigungssensor Ein-
gang 18 und den gewahlten RPM-Eingang, oder
- Pin 7 von Anschluss # 2 fiir Beschleunigungssensor Ein-
gang 28 und den gewahlten RPM-Eingang, oder
- oder Aquivalentes (iber die PROFIBUS-Schnittstelle, An-
schluss # 13, an die CNC-Steuerung der Maschine.

Das Anlagenmodul P6002 UP darf pro Umdrehung nur einen Schaltimpuls vom Drehzahlsensor des Rotors empfan-
gen. Mehrere Schaltimpulse pro Umdrehung fiihren zu einer falschen Drehzahlanzeige und damit zu einer falschen

Uberwachung des Drehzahl-Grenzwertes.

HINWEIS

Ist die Einstellung der U/min LIMIT Parameter nicht mdglich, wird diese Einstellung aus Sicherheitsgriinden durch
einen »Administrator« gesperrt (siehe Reiter Parameter)!

P6002 UP
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Unwucht-Offset
Set Number 1 Voreinstellung: 0 ym/s
- *  Markieren Sie den Eintrag Unwucht-Offset mit einem Mausklick
- General Settings ..
oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2] Taste.
2=t Hame Step # 18 «  Wihlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder |
Operating Mode 22 Single-Flane -1/[ F4 ] die Unwucht-Offset von 0 um/s bis 100 pm/s oder geben
Vibration Transducer Rotor A Input 15 Sie den Wert direkt tiber die Tastatur ein.
Scaling of analog RPM Cutput 1000y Da kein Auswuchtsystem eine Spindel auf einen Wert unterhalb des
- vibration Transducer Input 18 <--> Rotor A Umgebungsschwingungspegels auswuchten kann, ,unterdriickt” diese
RPM Tnput Input 15/26 bedienerdefinierte Einstellung Schwingungen, die von benachbarten
vibration Transducer Adaptation i1 Maschinen u.a. aUSgehen'
IUnbalance Limit 1 10 pnnys
IUnbalance Limit 2 800 pmyf's
RPM Limit 600 rfmin W
IUnbalance Offset | 1 % g % %
- ¥Wibration Transducer Input 28 <> Rotor B % § P g ;
RPM Input Input 25/27 5 = s &
o : 5 3 2 3
Wibration Transducer Adaptation i1 5 5 5 = UI'TU'S
lehalarea §imik 1 A0 et : : : : —
gBr:Id‘n;i Operating Range
Vibration
HINWEIS
Stellen Sie den Unwucht-Offset nur ein, wenn ein hoher Anteil an externen Schwingungen vorhanden ist. Ein Un-
[ wucht-Offset-Wert von tber 0 pym/s fihrt zu einem Signal einer reduzierten Unwucht. Daraus folgt, dass das Un-
wucht-Signal entweder den Unwucht-Grenzwert 1 zeitverzdgert erreicht oder den Unwucht-Grenzwert 2 nie erreicht.

Bitte beachten Sie, dass die Summe aus dem Unwucht-Offset und dem Unwucht-Grenzwert2 unter 1020 liegen
muss. Ansonsten wird der Unwucht-Grenzwert 2 nicht mehr liberwacht.

Je nach Betriebsart werden die Einstellungen wiederholt, z.B. fir

Set Number 1 Schwingungswandler Eingang 28..., wie aus der Uberschrift ersicht-
- General Settings lich.
Sk Marne Step # 16
Operating Mode 2% Single-Plane
Vibration Transducer Rotar & Input 18
Scaling of analog RPM Output 100y
-I ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor A
RPM Input Input 15/26
Vibration Transducer Adaptation i1
Unbalance Limit 1 10 pm|s
Unbalance Limit 2 500 pmj's
FPM Limit &00 r/rin
IUnbalance OFfset 0 pmy's
-I| ibration Transducer Input 28 <> Rotor B
RPM Input Input 25/27
Wibration Transducer Adaptation i1
Unbalance Limit 1 10 pmys
Fi F2 F3 Fa Fs - F7 Fa
A v + = Hext Tab Cancel OK
HINWEIS
[ Speichern Sie alle Einstellungen im Reiter Einrichtparameter durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Next Tab ]/
[ F6]oder [Back]/[F8].
Umgehen Sie alle Anderungen, indem Sie die Taste [ Undo ] /[ F7 ] und dann [ Next Tab ]/ [ F6 ] oder [ Back ] / [ F8

] driicken oder anklicken.
Das Auswahlfenster wird geschlossen. Nach Auswahl von [ Next Tab ] erscheint der nachste Reiter.
Nach Auswahl von [ Back ] kehren Sie zur Modulansicht Uberwachungsstandard zuriick.
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9.3.2 Reiter: Parameter

HINWEIS

Die folgenden Einstellungen gelten fur alle 15 Einrichtungen des Baureihe P6002 UP!

Wenn zutreffend, driicken Sie wieder die Taste [ Settings ] und 6ffnen Sie den Reiter ,Parameter”, indem Sie die Taste
[ Next Tab ] oder [ F6 ] zweimal anklicken bzw. driicken.

F1 F2 F3 Fd Fs FE F7 Fa
. v + -— Hext Tab Undo Back

Unter der Uberschrift Parameter werden die geratespezifischen, von

-1| Parameter | R et 4
Proximity Swikch Type (InpLt 15) e der Einrichtung unabhangigen Parameter angepasst und gespeichert.
Lock RFM Limit Mo

=] Set parameter E Parﬁgr j Identification Data

5 Parameter Proximity-Schalter (Drehzahlsensor) Type (Eingang 15)

Proximity Switch Type (Input 15) PP - X
| Voreinstellung: PNP

Lock RPM Limit «  Markieren Sie den Eintrag Proximity-Schalter Type (Eingang 15)
mit einem Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oder
Ab-[ ¥ ]/[ F2] Taste.

«  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [ +]1/[
F3 ] oder[-]/[ F4 ] Taste. Eine Liste von Auswahimdglichkeiten
wird eingeblendet.

* Je nach Typ des Drehzahlsensors/ Proximity-Schalters, der an An-
schluss # 15 angeschlossen ist, geben Sie PNP oder NPN ein.
Der Typ sollte auf dem Typenschild des Schalters angegeben sein.

HINWEIS
Die Zuordnung des Drehzahlsignal-Eingangs, Anschluss # 15, zum Eingang des Beschleunigungssensors erfolgt im
Reiter Einrichtparameter.

Proximity-Schalter (Drehzahlsensor) Type (Eingang 25)

- Parameter

Proximity Switch Type (Input 15) PrP .
Voreinstellung: PNP

Prozimity Switch Type (Input 25} | «  Markieren Sie die Zeile Proximity-Schalter Type (Eingang 25)

Lock RPM Limit 5 mit einem Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oder
Ab-[ ¥ ]/[ F2] Taste.

+  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+]/]
F3 ] oder[-]/[ F4 ] Taste. Eine Liste von Auswahimdglichkeiten
wird eingeblendet.

* Je nach Typ des Drehzahlsensors/ Proximity-Schalters, der an
Stecker # 25 angeschlossen ist, geben Sie PNP oder NPN ein.
Der Typ sollte auf dem Typenschild des Schalters angegeben sein.

HINWEIS
[ Die Zuordnung des Drehzahlsignal-Eingangs, Anschluss # 25, zum Eingang des Beschleunigungssensors erfolgt im
Reiter Einrichtparameter.
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NUR MIT ADMINISTRATOR-RECHTEN
ZUGANGLICH!

- Parameter
Proirmity Switch Type (Input 15) PRIP
Lock RPM Limit

Sperre Drehzahl-Grenzwert

Voreinstellung: Nein

*  Markieren Sie den Eintrag Sperre Drehzahl-Grenzwert mit einem
Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A 1/ [ F1] oder Ab-[ ¥ ]
/[ F2 ] Taste.

«  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+ ]/
F3]oder[-]/[F4 ] Taste.

Die Auswahlmdglichkeiten sind folgende:

¢ JA bedeutet des/der Drehzahl-Grenzwert(e) des Rotors bzw. der
Rotoren oder der Ebene(n) sind gesperrt. Sie kdnnen nicht ver-
andert werden (siehe Einrichtparameter — Drehzahl-Grenzwert
Abbildung).

¢ NEIN bedeutet, des/der Drehzahl-Grenzwert(e) des Rotors bzw.
der Rotoren kann jederzeit von einem Administrator oder Exper-
ten geandert werden.

Fi Fz F3 F4 F5 FE F7 F&
A v + = Hext Tab Undo Back
HINWEIS
Speichern Sie alle Einstellungen im Reiter Parameter durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Next Reiter ]/ [ F6 ]
oder [Back]/[F8].
Umgehen Sie alle Anderungen, indem Sie die Taste [ Undo ] /[ F7 ] und dann [ Back ] /[ F8 ] driicken oder anklicken.

Das Auswahlfenster wird geschlossen. Nach Auswahl von [ Next Tab ] erscheint der nachste Reiter.
Nach Auswahl von [ Back ] kehren Sie zur Modulansicht Uberwachungsstandard zurtick.
9.3.3 Reiter: Identifikationsdaten

In diesem Reiter finden Sie Informationen Uber die Baureihe P6002 UP.
Diese Informationen sind wichtig fir mogliche Garantiefalle, erforderli-

- Identification Data

Production Year 2009
e . che Updates der Modulsoftware, Nachbestellungen, usw.
Production Wee 4 Die Daten sind nicht editierbar!
Saftware Yersion 1.2
T-number T0.15

Articke Murmber
Serial Munber

Operating Hou

s

=] Set parame‘cer] [Z] Parameter =1 |demific# jData

F61005
1000
44

aa

F1

v

F2

+

F3

Fd

F3

Hext Tab

F&

Undo

F7

Back

92

HINWEIS

Verlassen Sie den Reiter Identifikationsdaten durch Drucken oder Klicken auf die Taste [ Back ] oder [ F8 ]. Sie

kehren zur Ansicht Uberwachungsstandard zuriick.
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9.4 Einstellungen: Ein-Ebenen-Vorauswuchtung

] Dittel System Control Cemer

Singhe-Plane! 1| Singlo-Pland 2

Pre-Balneing | Pre-Balsneing

HINWEIS

oder 28 bestimmt

Die folgenden Einstellungen gelten fiir die Betriebsarten

- Ein-Ebene

- 2x Ein-Ebene

Durch Anklicken oder mittels Softkey [ Vorauswuchtung ] (Betriebsart
Ein-Ebene) oder [ Vorauswuchtung Rotor A ] oder [ Vorauswuchtung
Rotor B ] (Betriebsart 2x Ein-Ebene) die jeweilige Optionsiibersicht
offnen.

Die folgenden Einstellungen gelten nur fiir den markierten Rotor!

[ Rotor A wird durch seinen lokalen Beschleunigungssensor und den markierten Beschleunigungssensor-Eingang 18

] Dittel System Control Cener

AE-03 t P04 !

Configuiation [Set 3}
- SinglePlane Pre-Balancing

FPM Tolearce +/-

Targe! Level

= Pre-Baloncing Mothod
Scak Dissction

Configuration (Set )

Default setting for all sets: Default

at different speeds

If several Configur:

NOTICE

Unlike to the »5et Number+ the sConfigurations Is
NOT selectahle via the static interface or the

PROFIBUS,

ten use

2

r-defined. it
the Set Number and
ng ¥ Setup
otor ks balanced
s may be noted down here.

Die Optionsansicht von »Vorauswuchten« ist in zwei Bereiche aufgeteilt:

1

Der linke Teil der Anzeige ist fur die Einrichtung. Aus praktischen Griinden wer-

den die Einstellungen mithilfe von Computermaus und Tastatur vorgenommen.

Die gewlinschte Einstellung kann aber auch mit der Auf- [ A ] oder

Ab-Taste [ ¥ ]/[ F1] oder [ F2 ] der Tastatur des Automatisierungssys-

tems hervorgehoben werden.

Die markierte Einstellung kann mit den Tasten [+ ] oder [-]/[ F3 ] oder

[ F4 ] bearbeitet werden.

Die Einstellungen werden beim Verlassen des Reiters Einstellungen

eingegeben

*  durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Next Tab ] (Nachster
Reiter) / [ F5 ], falls vorhanden, oder

*  durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Setup ] (Einrichten) / [
F6 ], oder

*  durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Exit Pre-Balancing ] (Vo-
rauswuchtung beenden)/ [ F8 ]..

2
Rechts befindet sich ein Hilfefenster. Hier wird die markierte Einstellung
beschrieben.

F1

F2

F3

F4 Fs F& F7 F&

Exit
Setup Pre-Balancing

P6002 UP
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9.4.1 Reiter: Einstellungen

Diese Einstellungen der Baureihe P6002 UP bestimmen die Qualitat des Auswuchtens mafigeblich.
Samtliche Einstellungen durfen daher nur von geschultem Fachpersonal durchgefuhrt werden.

[ HINWEIS

Wahlen Sie den Reiter Einstellungen.
Configuration {Set 1) i‘
= Pre_Balanceg In diesem Reiter kdnnen die Rotorparameter und insbesondere die
Vorauswuchtmethode fir eine bestimmte Einrichtnummer und deren
RPM Tolerance +/- 10 ririn . . . . X .
Konfiguration eingestellt werden. Durch verschiedene Konfigurationen
Target Level 10 pmjs kénnen unter einem Einrichtsatz verschiedene Vorauswuchtmethoden
Measurement Time 135 oder Drehrichtungen eingestellt werden.
Raokation Direction cn
-I Pre-Balancing Method Angular method
Scale Direction oW
[ Setting§
HINWEIS
Wie unter der aktuellen Einrichtung (z.B. Set 1) angegeben, entsprechen die Drehzahltoleranz und Sollwert den
vom Geschwindigkeitssensor und dem Beschleunigungssensor kommenden Signalen.

Konfiguration (Set X)
‘ Configuration {Set 1) i”
S Standardeinstellung oder alle Einrichtungen: Default
Markieren Sie die Eintragskonfiguration (Set X) mit einem
RPM Telerance + 10 i Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]
Target Level 10 pmjs /[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2] Taste.
Measurement Time 155 Es wird eine Eingabebox eingeblendet.
Raotation Direction cw Der Standardtext kann benutzerdefiniert Uberschrieben werden. Er
- Pre-Balancing Method Angular methad wird zusammen mit der Einrichtnummer und dem Einrichtnamen in den
scale Direction o Ansichten Vorauswuchten — Setup und Neuauswuchtung angezeigt.
Wenn beispielsweise ein Rotor mit unterschiedlichen Drehzahlen aus-
gewuchtet wird, kann dies hier festgehalten werden.
Wenn unter einer Einrichtnummer mehrere Konfigurationen (z.B. meh-
rere Auswuchtdrehzahlen) eingetragen sind, kdnnen diese Konfigura-
tionen mit der Taste [ +]/[F3 ] oder [ -]/[ F4 ] ausgewahlt werden.
HINWEIS
[ Im Gegensatz zur Einrichtnummer ist die Konfiguration NICHT CUber die statische Schnittstelle oder den PROFIBUS
auswahlbar.
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Vorauswuchten (nur Kopfzeile, keine Funktion)

Configuration {Set 1} Speed S000 RPM i‘
Unter der Uberschrift Vorauswuchten werden die folgenden Parame-
ter eingestellt und gespeichert:

-I| Pre-Balancing |

RFM Tolerance +/- 10 rjmin - Drehzahltoleranz +/-
Target Level 10 pmys - Sollwert
Measurement Time 155 - Messdauer
Raokation Direction ow - Drehrichtung
-I Pre-Balancing Method Angular method
Scale Direction ow
Drehzahltoleranz +/-
Configuration (Set 1) Speed 5000 RPM :‘

Voreinstellung: 10 U/min

= Pre-Balancing «  Markieren Sie den Eintrag U/min Toleranz +/- mit einem Mausklick

RPM Tolersnce +/- | = - oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2] Taste.
Target Level 10 pm/s s e Wabhlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
Measurement Time: 155 [-1/] F4 ] die Drehzahltoleranz von 1 pm/s bis 100 pm/s in
Runkation Direction oW Schritten von 1 r/s Einheiten, oder geben Sie den Wert direkt Gber
=I Pre-Balancing Method angular method die Tastatur ein.
eale Direction o Je nach Antrieb oder Steuerung des Rotors kann es vorkommen, dass
die Drehzahl nach wiederholtem Ein-/Ausschalten Gber oder unter der
Auswuchtdrehzahl liegt.
Zur richtigen Vorauswuchtung muss die Drehzahl innerhalb der ein-
gestellten Toleranz der Auswuchtdrehzahl liegen, sonst scheitert das
automatische Weiterschalten zum nachsten Testlaufausfall.
Sollwert:
Configuration {Set 1) Speed 5000 RPM :‘

Voreinstellung: 10 ym/s

- Pre-Balanci . X . Lo .
RiSRSanng *  Markieren Sie den Eintrag Sollwert mit einem Mausklick oder

RPM Tolerance +/- 10 r/min durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oder Ab-[ ¥ ]/[F2] Taste.

Target Level |[IE % «  Wahlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder

Measurement Time 1.5s S [-1/[F4]den Sollwert von 1um/s bis 100um/s in Schritten von

Rotatian Direction cw 1um/s Einheiten, oder geben Sie den Wert direkt Gber die Tastatur
= Pre-Balancing Method angular method ein.

Scale Direction e Dieser Unwuchtwert der Spindel oder des Rotors, der als Héchstwert

bezeichnet wird, unter dem die Unwucht als akzeptabel angesehen
wird.

Wird dieser Sollwert wahrend des letzten Testlaufs nicht erreicht, zeigt
das Gerat eine Meldung zur WARNUNG an:

Unbalance Measurement
YWARMNIMNG: Residual Unbalance exceeds Target Levell
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Configuration (Set 1)

-I Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-

Target Lewvel

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Speed 5000 RPM j

10 rfmin

10 s

Measurement Time

Raotation Direction
-I Pre-Balancing Method

Scale Direction

Configuration (Set 1)

-| Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-
Target Level

Measurement Time

| &
[

Angular method

oW

Ruakation Direction

-I Pre-Balancing Method

Scale Direction

[ Spe=d 5000 RPM =
10 rfmin
10 pm/'s
15s

| cW hi

=
cow  \
cin

Vorauswuchten mit Winkelmethode

Vorauswuchten mit fixer Positionsmethode

96

Messzeit

Voreinstellung: 1,5 s

*  Markieren Sie den Eintrag Messzeit mit einem Mausklick oder
durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oder Ab-[ ¥ ]/[F2 ] Taste.

*  Wabhlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
[-1/[ F4]die Messzeit von 1,5 s bis 15 s in Schritten von 0,1 s
Einheiten, oder geben Sie den Wert direkt Gber die Tastatur ein.

Tritt bei einer bestimmten Betriebsdrehzahl eine Impulsfrequenz auf

dem Unwuchtsignal auf, muss das Signal gemittelt werden. Dazu ist die

Messzeit so zu verlangern, dass ein kompletter Impulszeitraum oder

dessen Vielfaches so genau wie moglich mit der

Messdauer Ubereinstimmt.

Eine Impulsfrequenz ist durch ein steigendes und fallendes Un-

wucht-Balkendiagramm sichtbar, insbesondere bei einer Auswuchtan-

lage.

Tritt eine Impulsfrequenz bei einer bestimmten Betriebsdrehzahl

auf dem Unwucht-Signal auf, muss das Signal gemittelt werden.

Drehrichtung

Voreinstellung: cw (clockwise = im Uhrzeigersinn)

*  Markieren Sie den Eintrag Drehrichtung mit einem Mausklick oder
durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oder Ab-[ ¥ ]/[F2 ] Taste.

«  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+ ]/
F3]oder[-]/[F4 ] Taste.

Die Auswahlmaoglichkeiten sind cw (im Uhrzeigersinn) oder ccw (gegen

den Uhrzeigersinn).

Diese Einstellung wird durch die Drehrichtung des vorauszuwuchten-

den Rotors beim Plandrehen der kreisformigen Nut- und Winkelskala

oder der Gewindebohrungen auf dem Scheibentrager bestimmt.

T Rotational Dirsction
¢ GOW (counter clockaiss)

:H.mziiunal Dirsction
2 CCW (counter clockwiss)

Rotational Direction |
CW {clockwize) }
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Configuration {Set 1}

-l Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-
Target Level
Measurement Time

Rotation Direckion

Speed 5000 REM :l

10 rimin
10 pmy's
155

oW

-I| Pre-Balancing Method

| Angular method -

Scale Direction

Angular method
Fixed Position

Vorauswuchtungsmethode

Voreinstellung: Winkelmethode

*  Markieren Sie den Eintrag Vorauswuchtungsmethode mit einem
Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/ [ F1] oder Ab-[ ¥ ]
/[ F2 ] Taste.

«  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [ +]/]
F3]oder[-]/[F4 ] Taste.

Die Auswahlmdglichkeiten sind folgende:

Winkelmethode Bei dieser Methode werden zwei Auswuchtgewichte
verwendet, die progressiv in einer kreisformigen Nut
des Befestigungsflansches verstellbar sind.

Fixe Position Bei dieser Methode werden zwei oder drei Ausgleich-
gewichte (z.B. unterschiedlich schwere Schrauben)
verwendet, die an drei (3) bis vierundzwanzig (24)
fixen Stellen (z.B. gleich weit entfernte Gewindeboh-
rungen am Rotor) angebracht werden.

Nur wenn Vorauswuchtungsmethode ausgewahlt wurde: Winkelmethode

Configuration {Set 1)

- Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-
Target Level
Measurement Time
Ratation Direction

- Pre-Balancing Method

[Speed 5000 RPM =

10 rfmin
10 pmys
1.5s
o

Angular method

Scale Direction

|CW =7

o\ Q]

Skalierrichtung

Voreinstellung: cw (clockwise = im Uhrzeigersinn)

* Markieren Sie den Eintrag Skalierrichtung mit einem Mausklick
oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2] Taste.

«  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+ ]/
F3]oder[-]/[F4] Taste.

Die Auswahlmdéglichkeiten sind cw (im Uhrzeigersinn) oder ccw (gegen

den Uhrzeigersinn):

Diese Einstellung wird durch die Richtung der Winkelskala auf dem

Scheibentrager oder des Winkelmessers bestimmt, der zur Positionie-

rung des Auswuchtgewichts verwendet wird. Die Winkel-Skalierrich-

tung ist die Richtung (im oder gegen den Uhrzeigersinn beim Plandre-

hen der Skala), in der die

Winkelreferenzen ansteigen (0°, 90°, 180°, etc.).

—

Scale Dirsction GCW  0°
(counter clockwiaa)
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Nur wenn Vorauswuchtungsmethode ausgewdhit wurde: Fixe Position

Configuration {Set 1)

Pre-Balancing
RPM Tolerance +j-
Targek Level
Measurement Time
Raotation Direction

Pre-Balancing Method

| Speed 5000 RPM

10 vfrain
10 pm/'s
1.5s
[

Fized Position

IMass Table

Mumber of fixed positions

Mumnber of carrection masses

Configuration (Set 1)

Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-
Target Level
Measurement Time
Riotation Direction
Pre-Balancing Method
Mass Table

|mﬂ
12 >
2

4

Speed 5000 RPM

10 rfmin

10 pm/s

1.5s

oW

Fixed Position
Default{Mma)

Mumber of fixed positions

Murnber of correction masses

Configuration {Set 1)

Pre-Balancing
RPM Tolerance +)-
Targek Level
Measurement Time
Ratation Direction
Pre-Balancing Method
IMass Table

?

w

Speed 5000 RPM

10 rfmin
10 pmy/'s
1.5s
oW

Fixed Position

=

Gewichtetabelle

Voreinstellung: Default (M4)

*  Markieren Sie den Eintrag Gewichtetabelle mit einem Mausklick
oder durch Drucken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2] Taste.

+  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+]/]
F3]oder[-]/[F4] Taste.

Diese Einstellung bestimmt die Gewichtetabelle (z.B. lhren Satz an

Auswuchtschrauben), die zur Auswuchtung bei fixer Positionsmetho-

de verwendet wird. Es werden nur die Namen der im Reiter Gewichte-

tabelle erzeugten Gewichtetabellen eingeblendet.

Siehe Reiter: Gewichtetabelle Wie verfiigbare Gewichte oder Korrek-

turmassen (z.B. Schrauben) und deren Namen eingegeben werden

kénnen.

Anzahl fixer Positionen

Voreinstellung: 12

*  Markieren Sie den Eintrag Anzahl fixer Positionen mit einem
Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/ [ F1] oder Ab-[ ¥ ]
/[ F2 ] Taste.

*  Wahlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
[-1/[F4]die Anzahl fixer Positionen von 3 bis 24 oder geben
Sie den Wert direkt tber die Tastatur ein.

Diese Einstellung bestimmt die Anzahl der verfiigbaren fixen Positio-

nen, z.B. Gewindel6cher in der Scheibe oder Werkzeugaufnahme.

Anzahl an Ausgleichgewichte

Voreinstellung: 2

*  Markieren Sie den Eintrag Anzahl an Ausgleichgewichten mit
einem Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A 1/ [ F1 ] oder
Ab-[ ¥ ]/[ F2] Taste.

*  Wabhlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
[-]1/[F4]die Anzahl an Ausgleichgewichten entweder 2 oder 3,
oder geben Sie den Wert direkt Uber die Tastatur ein.

Die Vorauswuchtungsmethode Fixe Position kann mit zwei oder drei

DefaultiM4)

Number of fixed positions 12 Ausgleichgewichten (z.B. Schrauben) ausgeflhrt werden.
, Zwei Ausgleichgewichte geben wegen des unvermeidlichen Gewichts-
[ Mumber of carrection masses k| \ vy s ; . . . .
anstiegs grundsatzlich nicht das optimale Auswuchtergebnis. Mit drei

Ausgleichgewichten wird die Auswuchtung genauer sein.

F1 F2 F3 Fd F5 F& F7 . F8
. v + Setup Exit

Pre-Balancing

HINWEIS
Samtliche Einstellungen werden beim Verlassen des Reiters Einstellungen gespeichert.

*  Nur fur Vorauswuchtungsmethode Fixe Position: Beim Anklicken oder Driicken der Taste [ Next Tab ]/ [ F5 ] wird

der Reiter Gewichtetabelle zum Erstellen einer neuen Gewichtetabelle oder zum Bearbeiten einer bestehenden

Tabelle eingeblendet.

*  Durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Setup ]/ [ F6 ] wechselt die Anzeige zur Einstellung der Funktion Vo-
rauswuchten.

+  Durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Exit Vorauswuchtung ]/ [ F8 ] kehren Sie zur Uberwachungsmaske
zurlck.
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9.5 Einstellungen: Zwei-Ebenen-Vorauswuchtung

] it System Contro! Conter Ieh Die folgenden Einstellungen gelten fiir die Betriebsart

] - Zwei-Ebenen

Rufen Sie die entsprechende Optionsansicht durch Anklicken oder
Uber die Taste Zwei-Ebenen-Vorauswuchten auf.

HINWEIS
Ebene 1 wird durch seinen lokalen Beschleunigungssensor und den markierten Beschleunigungssensor-Eingang 18
oder 28 bestimmt.

5] Dt Systemn Cantrol Contor (5 Die Optionsansicht von »Zwei-Ebenen-Vorauswuchten« ist in zwei
maERA B Bereiche aufgeteilt:
Configwiation [Set 3] fo10v] -

-~ Twa-Plane Pre-Balancing
FFM Tolmance +- 0cin

1

Der linke Teil der Anzeige ist fiir die Einrichtung. Aus praktischen Griin-

den werden die Einstellungen mithilfe von Computermaus und Tastatur

vorgenommen.

Die gewlinschte Einstellung kann aber auch mit der Auf- [ A ] oder

Ab-Taste [ ¥ ]/[ F1] oder [ F2 ] der Tastatur des Automatisierungssys-

1 T T ——— tems hervorgehoben werden.

bare Die markierte Einstellung kann mit den Tasten [ + ] oder [-]/[ F3 ] oder

[ F4 ] bearbeitet werden.

Die Einstellungen werden beim Verlassen des Reiters Einstellungen

eingegeben

Al o M *  durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Next Reiter ]/ [ F5 ], falls
vorhanden, oder

*  durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Setup ]/ [ F6 ], oder

*  durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Exit Pre-Balancing ]/ [
F81..

Targel Level 1Wpms
Mesnrsmerd Tine 1852
Fintaton Diection Flare 1 o

= Pre-Balancing Method Plane 1 Angubu nathod
Scabe Disechion o

= Pre-flalancing Method Plane 2 Anguis nethod
Scake Disection on

2
Rechts befindet sich ein Hilfefenster. Hier wird die markierte Einstellung
beschrieben.

F1 F2 Fa F4 Fa Fé F7 Bt O
- v + - Setup ®

Pre-Balancing
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9.5.1 Reiter: Einstellungen

HINWEIS
Diese Einstellungen von P6002 UP bestimmen die Qualitéat des Auswuchtens mafRgeblich.
Samtliche Einstellungen durfen daher nur von geschultem Fachpersonal durchgefuhrt werden.

Wahlen Sie den Reiter Einstellungen.

Configuration (Set 1) i‘

- In diesem Reiter kdnnen fur jede Ebene die Ebenenparameter und ins-
-l Two-Plane Pre-Balancing

besondere die Vorauswuchtmethode eine bestimmte Einrichtnummer

RPM Tolerance +/- 10 rmin und deren Konfiguration eingestellt werden. In einer Einrichtung kén-
Target Level 10 pm/s nen bei der Erstellung verschiedener Konfigurationen unterschiedli-
Measurement Time 15s che Vorauswuchtungsmethoden oder Drehzahltoleranzen hinterlegt
Ratation Direction Plane 1 o werden.

-I Pre-Balancing Method Plane 1 Angular method
Scale Direction ow

-l Pre-Balancing Method Plane 2 Angular method
Scale Direction ow

E| Settings

HINWEIS
Wie unter der aktuellen Einrichtung (z.B. Set 1) angegeben, entsprechen die Drehzahltoleranz und Sollwert den
vom Geschwindigkeitssensor und dem Beschleunigungssensoren kommenden Signalen.

Konfiguration (Set X)

| Configuration {Set 1) Speed 2700 RPM| i”

Standardeinstellung oder alle Einrichtungen: Default

= Twa-Plane Pre-Balancing Markieren Sie den Eintrag Konfiguration (Set X) mit einem Mausklick

RPM Tolerance +/- 10 rfmin oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oder Ab-[ ¥ ]/[F2 ] Taste.

Target Level 10 pm/s Es wird eine Eingabebox eingeblendet.

Measurement Time 1.5¢ Der Standardtext kann benutzerdefiniert Uberschrieben werden. Er

Rotation Direction Plane 1 cw wird zusammen mit der Einrichtnummer und dem Einrichtnamen in den
= Pre-Balancing Method Plane 1 Anqular methad Ansichten Vorauswuchten — Setup und Neuauswuchtung angezeigt.

Wenn beispielsweise ein Rotor mit unterschiedlichen Drehzahlen vor-

Scale Direction cw . ) .
S R R e e Aglar mothod ausgewuchtet. wwd,_kapn dies hier festgehalten v_verdep.
o Wenn unter einer Einrichtnummer mehrere Konfigurationen (z.B. meh-
Seale Direction o rere Auswuchtdrehzahlen) eingetragen sind, kénnen diese Konfigura-
tionen mit der Taste [ +]/[F3 ] oder [ -]/[ F4 ] ausgewahlt werden.
HINWEIS
[ Im Gegensatz zur Einrichtnummer ist die Konfiguration NICHT Uber die statische Schnittstelle oder den PROFIBUS
auswahlbar.
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Zwei-Ebenen-Vorauswuchtung (nur Kopfzeile, keine Funktion)

Configuration {Set 1) Speed 2700 RPM il
Unter der Uberschrift Zwei-Ebenen-Vorauswuchtung werden die fol-
genden Parameter eingestellt und gespeichert:

- Two-Plane Pre-Balancing |

RPM Tolerance +/- 10 rfmin - Drehzahltoleranz +/-

Target Level 10 pry's - Sollwert

Measurement Time 1.5s - Messdauer

Riotation Direction Plane 1 cw - Rotationsrichtung Ebene 1
- Pre-Balancing Method Plane 1 Angular method

Scale Direction o
-I Pre-Balancing Method Plane 2 angular method

Scale Direction cw

Drehzahltoleranz +/-
Configuration {Set 1) Speed 2700 RFM i‘

Voreinstellung: 10 U/min

= Two-Plane Pre-Balancing «  Markieren Sie den Eintrag U/min Toleranz +/- mit einem Mausklick

Rk okt | rx‘ oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2] Taste.
Target Level 10 pm/'s % *  Wabhlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
Measurement Time 155 [ -1/ F4 ] die Drehzahltoleranz von 1 pym/s bis 100 pm/s in
Rotatian Direction Plane 1 oW Schritten von 1 r/s Einheiten, oder geben Sie den Wert direkt Uber

die Tastatur ein.

-/ Pre-Balancing Method Plane 1 Angular method . .
=cale Direction - Je nach Antrieb oder Steuerung der Spindel oder des Rotors kann es
- vorkommen, dass die Drehzahl nach wiederholtem Ein-/Ausschalten
-I Pre-Balancing Method Plane 2 Angular method

Uber oder unter der Auswuchtdrehzahl liegt.

Seale Diretion o Zur richtigen Vorauswuchtung muss die Drehzahl innerhalb der ein-
gestellten Toleranz der Auswuchtdrehzahl liegen, sonst scheitert das
automatische Weiterschalten zum nachsten Testlaufausfall.

Sollwert:
Configuration {Set 1) Speed 2700 RPM :‘
Voreinstellung: 10 ym/s
Saastione Rretalancing «  Markieren Sie den Eintrag Sollwert mit einem Mausklick oder
RPM Tolerance +/- 10 v durch Driicken der Auf-[ A 1/[F1]oder Ab-[ ¥ ]/[F2] Taste.
Target Level | S *  Wahlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
Measurement Time 15 %S [-1/[ F4]den Sollwert von 1um/s bis 100pm/s in Schritten von
Rokation Direckion Flane 1 o 1um/s Einheiten, oder geben Sie den Wert direkt Giber die Tastatur
: ein.
PrES:ellTr::tigDTEthnd Plane 1 j:gmar flaiied Geben Sie die zulassige restliche Unwucht ein, die Sie nach Voraus-
wuchtung des Zwei-Ebenen-Rotors erreichen wollen.
acaaancing Lcthod Blans > Angular method Wird dieser Sollwert wahrend des letzten Testlaufs fiir mindestens eine
Scale Direction oW Ebene nicht erreicht, zeigt das Gerat eine Meldung zur WARNUNG an:

lUnbalance Measurement
WARMNIMNG: Residual Unbalance exceeds Target Lavell
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Configuration (Set 1) | Speed 2700 RPM

- Two-Plane Pre-Balancing

RFM Tolerance +/- 10 rfmin
Target Lewvel 10 pmy's
Measurement Time | i.5]
Ratation Direction Plane 1 22

-I Pre-Balancing Method Plane 1 Angular method
Scale Direction 22
-I Pre-Balancing Method Plane 2 Angular method

Scale Direckion oW

Configuration (Set 1) Speed 2700 RPM

- Two-Plane Pre-Balancing
RPM Tolerance +/- 10 rfmin

Target Lewvel

10 pmy/'s

Measurement Time

Rotation Direction Plane 1

-| Pre-Balancing Method Plane 1
Scale Direction
-I Pre-Balancing Method Plane 2 Angular method

Scale Direction ow

=

A

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Messzeit

Voreinstellung: 1,5 s

*  Markieren Sie den Eintrag Messzeit mit einem Mausklick oder
durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oder Ab-[ ¥ ]/[F2 ] Taste.

*  Wabhlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
[-1/[ F4]die Messzeit von 1,5 s bis 15 s in Schritten von 0,1 s
Einheiten, oder geben Sie den Wert direkt Gber die Tastatur ein.

Tritt bei einer bestimmten Betriebsdrehzahl eine Impulsfrequenz auf

dem Unwuchtsignal auf, muss das Signal gemittelt werden. Dazu ist die

Messzeit so zu verlangern, dass ein kompletter Impulszeitraum oder

dessen Vielfaches so genau wie moglich mit der

Messdauer Ubereinstimmt.

Eine Impulsfrequenz ist durch ein steigendes und fallendes Un-

wucht-Balkendiagramm sichtbar, insbesondere bei einer Auswuchtan-

lage.

Tritt eine Impulsfrequenz bei einer bestimmten Betriebsdrehzahl

auf dem Unwucht-Signal auf, muss das Signal gemittelt werden.

Rotationsrichtung Ebene 1

Voreinstellung: cw (clockwise = im Uhrzeigersinn)

*  Markieren Sie den Eintrag Drehrichtung Ebene 1 mit einem
Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/ [ F1] oder Ab-[ ¥ ]
/[ F2 ] Taste.

«  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [ +]/]
F3]oder[-]/[F4 ] Taste.

Die Auswahlmaoglichkeiten sind cw (im Uhrzeigersinn) oder ccw (gegen

den Uhrzeigersinn).

Diese Einstellung wird durch die Drehrichtung des Rotors im Hinblick

auf die Auswuchtungsebene 1 (z.B. Nut- und Winkelskala oder Ge-

windebohrungen auf dem Scheibentrager bestimmt) bestimmt.

Ebene 1 wird durch seinen lokalen Beschleunigungssensor und die Zuordnung zum Beschleunigungssensor-Eingang

[ HINWEIS

18 oder 28 bestimmt.

Auswuchtung Ebene 1:
Vorauswuchten mit Winkelmethode

Auswuchtung Ebene 1:
Vorauswuchten mit fixer Positionsmethode

102

& Rofational Direction
I COW [counitar clockwise)

Rotational Direction {
CW (clockwizg) }
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Vorauswuchtung Methode Ebene 1:

Configuration {Set 1} Speed 2700 RPM i‘
Voreinstellung: Winkelmethode

= -Pl -Balanci . . .
e el *  Markieren Sie den Eintrag Vorauswuchtungsmethode Ebene 1

RPM Tolerance +/- 181 rjmin mit einem Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[ F1]oder
Target Level 10 pmjs Ab-[ ¥ ]/[F2] Taste.
Measurement Time 155 «  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [ +]/]

Rokation Direction Plane 1 F3]oder[-]/[F4 ] Taste.

Die Auswahlmdglichkeiten sind folgende:

Winkelmethode Bei dieser Methode werden zwei Auswuchtgewichte
verwendet, die progressiv in einer kreisformigen Nut
des Befestigungsflansches oder des Scheibentra-
gers verstellbar sind.

Fixe Position Bei dieser Methode werden zwei oder drei
Ausgleichgewichte (z.B. unterschiedlich
schwere Schrauben) verwendet, die an drei
(3) bis vierundzwanzig (24) fixen Stellen
(z.B. gleich weit entfernte Gewindebohrun-
gen am Rotor) angebracht werden.

-I| Pre-Balancing Method Plane 1

Scale Direction

- Pre-Balancing Method Plane 2

Scale Direction ow

HINWEIS
[ Die folgenden Beschreibungen gelten fir Ebene 1 und fir Ebene 2 (im Folgenden als Ebene X bezeichnet).

Nur wenn Vorauswuchtungsmethode Ebene X Winkelmethode ausgewahlit wurde

Skalierrichtung

Configuration {(Set 1) | Speed 2700 RPM :‘
Voreinstellung: cw (clockwise = im Uhrzeigersinn)

SRR S S *  Markieren Sie den Eintrag Skalierrichtung mit einem Mausklick

RPM Tolerance +/- 10 rjmin oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2] Taste.
Target Level 10 pmfs «  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+ ]/
Measurement Time 15s F3]oder[-]/[F4 ] Taste.

Ruokation Direckion Plane 1 ow Die Auswahlmaéglichkeiten sind cw (im Uhrzeigersinn) oder ccw (ge-

-| Pre-Balancing Method Plane 1 Angular method - gen den Uhrzeigersinn):
Diese Einstellung wird durch die Richtung der Winkelskala auf dem

Scheibentrager oder des Winkelmessers bestimmt, der zur Positionie-
rung des Auswuchtgewichts verwendet wird. Die Winkel-Skalierrichtung
der Ebene 1 oder 2 ist die Richtung (im oder gegen den Uhrzeigersinn
beim Plandrehen der Skala), in der die Winkelreferenzen ansteigen
(0°, 90°, 180°, etc.).

Scale Direction
-I Pre-Balancing Method Plane 2

Scale Direction ow

—

Scale Dirsction GCW  0°
(counter clockwiaa)
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Nur wenn Vorauswuchtungsmethode Ebene X Fixposition markiert wurde

Configuration (Set 1)

- Two-Plane Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-
Target Lewvel
Measurement Time
Ratation Direction Plane 1

-| Pre-Balancing Method Plane 1

| Speed 2700 RFM

10 rfmin
10 pmy/'s
1.5%

i

Angular method

Scale Direction

-I Pre-Balancing Method Plane 2

Scale Direction

Configuration {Set 1)

-l Two-Plane Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-
Target Level
Measurement Time
Rokation Direction Plane 1

-l Pre-Balancing Method Plane 1

Speed 2700 RPM

10 r/min
10 prny's
1.5=

[

Fixed Position

fMass Tabls

Mumber of fixed positions
Mumber of correction masses
-I Pre-Balancing Method Plane 2

Scale Direction

Configuration (Set 1)

- Two-Plane Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-
Target Level
Measurement Time
Rotation Direction Plane 1

-l Pre-Balancing Method Plane 1
MMass Table

Number of fixed positions

Angular method

[

| Speed 2700 RPM

10 r/min

10 pmy's

155

oW

Fixed Position
Default(M4)
1z

Mumber of correction masses

- Pre-Balancing Method Plane 2

Sicale Direction

104

Angular method

i

=

Gewichtetabelle

Voreinstellung: Default (M4)

*  Markieren Sie den Eintrag Gewichtetabelle mit einem Mausklick
oder durch Drucken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2] Taste.

+  Offnen Sie die Auswahlliste mit einem Mausklick oder der [+]/]
F3]oder[-]/[F4] Taste.

Diese Einstellung bestimmt die Gewichtetabelle (z.B. lhren Satz an

Auswuchtschrauben), die zur Auswuchtung bei fixer Positionsmetho-

de verwendet wird. Es werden nur die Namen der im Reiter Gewichte-

tabelle verfugbaren Gewichtetabellen eingeblendet.

Siehe Reiter: Gewichtetabelle Wie verfiigbare Gewichte oder Korrek-

turmassen (z.B. Schrauben) und deren Namen eingegeben werden

kénnen.

Anzahl fixer Positionen

Voreinstellung: 12

*  Markieren Sie den Eintrag Anzahl fixer Positionen mit einem
Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]/ [ F1] oder Ab-[ ¥ ]
/[ F2 ] Taste.

*  Wahlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
[-1/[F4]die Anzahl fixer Positionen von 3 bis 24 oder geben
Sie den Wert direkt tber die Tastatur ein.

Diese Einstellung bestimmt die Anzahl der verfligbaren Gewindel6cher

in der betreffenden Auswuchtebene.

Anzahl an Ausgleichgewichte

Voreinstellung: 2

*  Markieren Sie den Eintrag Anzahl an Ausgleichgewichten mit
einem Mausklick oder durch Drucken der Auf-[ A ]/ [ F1 ] oder
Ab-[ ¥V ]/[F2] Taste.

*  Wahlen Sie mit einem Mausklick oder den Tasten [ +]/[ F3 ] oder
[-]1/[F4]die Anzahl an Ausgleichgewichten entweder 2 oder 3,
oder geben Sie den Wert direkt Gber die Tastatur ein.

Die Auswuchtungsmethode Fixe Position kann mit zwei oder drei Aus-

gleichgewichten (z.B. Schrauben) pro Ebene ausgefihrt werden.

Zwei Ausgleichgewichte geben wegen des unvermeidlichen Gewichts-

anstiegs grundsatzlich nicht das optimale Vorauswuchtergebnis. Mit

drei Ausgleichgewichten wird die Auswuchtung genauer sein.
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Vorauswuchtungsmethode Ebene 2
Configuration {Set 1) Speed 2700 RPM il
5 Two-Plane Pre-Balancing Vgreinstellung: Winkelmethode . . o
Die Vorauswuchtungsmethode Winkelmethode oder Fixe Position fiir
RPM Tolerance /- 10 tfrin Ebene 2 bestimmen.
Target Level 10 pmy's Fir die Einstellungen fir Skalierrichtung oder Gewichtetabelle, An-
Measurement Time 1.55 zahl fixer Positionen usw. siehe Ebene 1.
Rotation Direction Plane 1 Cia
- Pre-Balancing Method Plane 1 Fixed Pasition
Mass Table Defaulb(f4)
Murnber of fixed positions 12
Murnber of correction masses 2
-I| Pre-Balancing Method Plane 2 Angular method

Scale Direction

F1 F2 F3 Fa Fs5 F& F7 Fa

" - _ Exit
+ Setup Pre-Balancing

HINWEIS

Samtliche Einstellungen werden beim Verlassen des Reiters Einstellungen gespeichert.

*  Nur fur Vorauswuchtungsmethode Fixe Position: Beim Anklicken oder Driicken der Taste [ Next Tab ] /[ F5 ] wird
der Reiter Gewichtetabelle zum Erstellen einer neuen Gewichtetabelle oder zum Bearbeiten einer bestehenden
Tabelle eingeblendet.

*  Durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Setup ]/ [ F6 ] wechselt die Anzeige zur Einstellung der Funktion Vo-
rauswuchten.

+  Durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Exit Vorauswuchtung ]/ [ F8 ] kehren Sie zur Uberwachungsmaske
zuriick.
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9.6 Reiter: Gewichtetabelle

[

HINWEIS

Der Reiter Gewichtetabelle ist nur verfligbar, wenn mindestens ein Rotor oder eine Ebene mit der fixen Positions-
methode vorausgewuchtet ist.

Wenn fir jede Ausgleichgewicht ein Name (z.B. M3x4) in die Gewichtetabelle eingegeben wird, dann wird beim
Einrichten, Vorauswuchten oder Neuauswuchten der jeweilige Name anstelle des Gewichts auf dem Bildschirm an-
gezeigt.

Wabhlen Sie den Reiter Gewichtetabelle.
Mass Table i‘
In diesem Reiter werden alle vorhandenen Ausgleichgewichte mit Na-
Maime b3t men und Gewicht in eine Tabelle eingetragen. Der Name der Gewich-
Mame 039y tetabelle ist benutzerdefiniert.
Mame 043 g
Mame 046 g
Mame 045 g
Mame 054 g
Mame 053y
Mame 061 g
Mame 0E4 g
Mame 065 g
Mame 072yg
Mame 076y
Mame 078 g
Mame 0.00 g

[=] seftings e Masxiable

Gewichtetabelle.

Mass Table |Screws| i‘
Hame 034 g Voreinstellung: Default (M4), ein fiktiver Satz an Auswuchtschrauben,
Mame 039y M4. . ) . L. )
Name 0435 *  Markieren Sie den Eintrag Gewichtetabelle mit einem Mausklick
o 04t oder durch Driicken der Auf-[ A ]/[F1]oderAb-[ ¥ ]/[F2] Taste.
N 048y *  Zur Erstellung einer neuen Gewichtetabelle tiberschreiben Sie den
markierten Text (z.B. ,Schrauben M3 ...%).
Mame 054y
2223 22?5 *  Mit einem Mausklick oder durch Driicken der Auf-[ A ]1/[F1]oder
Ab-[ ¥ ]/[ F2] Taste wird eine neue Zeit markiert oder erstellt.
*  Geben Sie alle verfligbaren Gewichte lhrer Ausgleichgewichte ein
Fies Tai2 Screws M3 DING4 = und auf Wunsch auch den Namen. Sie kénnen z.B. Schrauben
- 047 g unterschiedlicher Lange genau abwiegen und eingeben oder Sie
M 051 g Ubernehmen die Gewichte von handelslblichen Auswuchtschrau-
Vi e ben-Sets. Die Eingabe der Gewichte kann in beliebiger Reihenfol-
: ge erfolgen. Die Sortierung nach Gewicht erfolgt automatisch beim
[EX - Speichern.
e Zum Léschen eines Gewichtes geben Sie ,0“ ein.
F1 F2 F3 F4 F5 F& F7 Bt
r's v + -— Hext Tab Setup Pre-Balancing
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HINWEIS
Speichern Sie alle Ihre Eingaben durch Anklicken oder Driicken der Taste [ Next Tab ]/ [ F5] oder [ Setup ]/ [ F6 ]
oder [ Exit Vorauswuchtung ] /[ F8 ].
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10 EIN-EBENEN-VORAUSWUCHTUNG UNTER VERWENDUNG VON WIN-

KELMETHODE

10.1 Setup und Ein-Ebenen-Vorauswuchtung

HINWEIS

- Mit den Auswucht(Streu)gewichten in Neutralstellung (Streuwinkel 180°)

[ Ab der DSCC Software Version 3.61 kann das Setup wie folgt gestartet werden:

- oder mit vorjustierten Auswuchtgewichten, wenn die Lage und GroéRe der Unwucht ungefahr bekannt ist. Mit dieser
Methode lassen sich unvorhersehbar gro3e Unwuchten bei hoher Geschwindigkeit vermeiden, wenn das Auswuch-
ten bei niedriger Geschwindigkeit gestartet und nach jeder Geschwindigkeitserhéhung wieder ausgeglichen wird.

Bei der folgenden Beschreibung der Vorauswuchtungsmethode Winkelmethode werden zwei gleiche fixe Massen-

auswuchtgewichte, die in einem beliebigen Winkel auf dem Scheibentrager platziert und eingespannt werden kénnen,

als Ausgleichgewichte verwendet.

Beim Einrichten, Vor- und Neuauswuchten, werden Unwuchtgrenzwert 1 und 2 sowie der Drehzahlgrenzwert des
Rotors tGberwacht (siehe Anschluss # 2 oder # 13 der Baureihe P6002 UP).

] Dittel System Control Center

Spindle #2

Dresser #1 Setl

} F1
Single-Plane
Pre-Balancing

] Dittel System Contral Center

Stellen Sie das Anlagenmodul P6002 UP zur Verfligung.

Wahlen Sie fiir den vorauszuwuchtenden Rotor die Einrichthummer,

unter der die gewinschte Betriebsart und zugehoérige Parameter ge-

speichert wurden.

Manuell: Rufen Sie zur Auswahl der Einrichtnummer den Rei-
ter Einstellungen auf. Justieren Sie die entspre-
chende Einrichtnummer und verlassen Sie den Rei-
ter mit der Softkeytaste [ Back ].

Extern: Uber die statische Schnittstelle Anschluss # 2 oder
PROFIBUS wird die entsprechende Einrichtnummer
durch das Automatisierungssystem eingestellt.

Je nach Betriebsart, die unter der gewahlten Einrichthummer gespei-

chert ist, werden einzelne Modulansichten mit ihren entsprechenden

Softkeys angezeigt.

Die gegenuberliegende Anzeige zeigt beispielsweise die Einrichthum-

mer 1 und die Betriebsart Ein-Ebene (zu erkennen an einer einzelnen

Balkenanzeige).

Zum Auswuchten des Rotors klicken oder driicken Sie die Taste [ Sing-

le-Plane Pre-Balancing ] (Ein-Ebenen- Vorauswuchten).

F& F7 Fa
Settings E—bg J

Falls vorhanden, wahlen Sie die gewlinschte Konfiguration.

A0 B Poi 4 Prifen Sie insbesondere:
ZT;::-;L izl ot A » die Vorauswuchtungsmethode = Winkelmethode
FEM Taarce o 01 e » die Drehrichtung und
e i pedirioned pasthor «  die Skalierrichtung.
po— Starten Sie die Einrichtfunktion, klicken Sie dazu auf die Softkeytaste [
ations (e.g. several balancing Setup ] oder driicken Sie die Funktionstaste [ F6 ].
el fi_lfilff sl
Unlike to the 3Sat Numbars the BConfigurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
] Settings
-~ - A o + " - 1 - Setup - nlzmw»mur»;
F1 F2 Fa Fd4 F5 Féi F7 . Fa
-~ v + Hext Tab Setup Exit

Pre-Balancing

A

P6002 UP

107



MARPOSS Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Drehteile!

Nur bei ausgeschalteter Werkzeugmaschine Montage oder Einstellungen an den Auswuchtgewichten durchfiihren!
Vergewissern Sie sich, dass der Rotor stillsteht, bevor Sie daran arbeiten!

Maschine gegen unbefugtes oder zufalliges Wiedereinschalten sichern!

Keine Sicherheitseinrichtungen auer Kraft setzen!

KEINE Sicherheitseinrichtungen aussetzen!

HINWEIS

Die genaue Einstellung des Auswuchtgewichts ist fiir den einwandfreien Betrieb des Vorauswuchtverfahrens
sehr wichtig!

Folgen Sie der Anzeige Schritt fur Schritt, was als nachstes zu tun ist.

Die Taste [ Next ] ist erst verfugbar, wenn die Bedingung ,Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb nehmen" erfillt
ist oder die Unwuchtmessung abgeschlossen ist!

Mit der Taste [ Exit Pre-Balancing ] wird der Vorauswuchtprozess stets abgebrochen.

Die unten dargestellten Winkel, Geschwindigkeiten, usw. sind nur Beispiele! Befolgen Sie die Anweisungen wie an-
gezeigt!

10.1.1 Einrichtung mit Spreizgewichten in der Neutralstellung

HINWEIS
[ Die Einrichtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden.

Einrichtung bei laufendem Rotor

] it System Contrel Cntor Wenn Sie die Einrichtung bei laufendem Rotor starten, wird die Einrich-

e bresd tung um einen Schritt erweitert, im Gegensatz zur Einrichtung bei still-

e o stehendem Rotor (zusatzlich: — Rotor anhalten oder Neutralstellung
bestatigen).

Die Vorauswuchtung kénnen um einen Schritt verklrzt werden

- wenn die Spreizgewichte auf dem Rotor in der gleichen Neutralstel-
lung sind, wie auf dem Bildschirm angezeigt

- und ohne den Rotor anzuhalten, bestatigen Sie die Position der Streu-
gewichte durch Driicken der Taste [ Confirm Neutral Position ]

Balancing AP Actusl REWL_2000 vimin |

Fa
Cancel | Ewit Pre-Balancing|

Die Taste [ Change weight positions ] dient zum Einstellen der individuellen Position der Auswuchtgewichte. Diese
Taste sollte nur von erfahrenen Maschinenmonteuren bedient werden (siehe Abschnitt “10.2 Taste ,Andere Gewicht-

[ HINWEIS
spositionen wahlen®, auf Seite 119).
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Einrichtung bei stillsehendem Rotor

[1E%

Configuration Set 2/ Mathine XYZ: Speed 2000 ROM
Move weights to neutral position respectively remove screws

Step 111

Actual REM 0 imin |

F2 F5|

ra
Euit Prs-Balancing)

]
Cancel

Ditte Conlr
Conburation Set 2/ Mathine XYZ: Speed 2000 ROM
Run rotor &t wanted Balancing RPM. then continue with Text' key

Step 2111

Actusl RPM_2000 Hmin

[
Hest

]
Cancel

Fa|
Exit Pre-Balancing)

Canfigueation Set 2./ Machine X¥Z: Speed 2000 RPM Step 311
Unbalance Measuremeant
Balanding RFM: 2000 amin Actusl RPM. 2000 dmin
5 1 3
Bt cancel |Exit Pre-Balancing)

Das folgende Beispiel zeigt den Einrichtvorgang bei stillstehendem Ro-
tor (Schritt 1/11) und Auswuchtgewichten in Neutralstellung.

Platzieren Sie das Auswuchtgewicht genau in der Neutralstellung (sie-
he Darstellung auf dem Bildschirm) und spannen Sie sie ein.

Das Beispiel zeigt Skalierrichtung: cw (im Uhrzeigersinn).

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken oder anklicken.

Nehmen Sie den Rotor bei gewlinschter Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
Das Beispiel zeigt Drehrichtung: cw (im Uhrzeigersinn).

Fahren Sie nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl (Anga-
be in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 2000 U/min) Fahren Sie fort,
indem Sie die Taste [ Next ] driicken oder anklicken.

Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine erste Messung zur Ermitt-
lung der Ausgangsunwucht.

Es erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von pm/s sowie ein in-
terner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfligbar ist, driicken Sie die Taste

[ Next].

Damit werden die Winkelstellung und der Wert der Ausgangsunwucht,
zusammen mit der Auswuchtdrehzahl des ersten Probelaufs gespei-
chert (= Anzeige Auswuchten U/min: 2000 U/min),

P6002 UP
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] DittelSystem Contrat Cents Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen der Auswucht-
RN TR | gewichte angezeigt.

Rotor anhalten. Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min)
wechselt das Modul automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Condguration Set 2/ Machine X¥Z: Speed 2000 RPM Step 411
Stop rotar

Balancing RPAL 2000 smin Actusl RPM: 2000 wmin

Fa
Camcel | Exit Pre-Balancing |

Zur Erstellung einer Probeauswuchtung positionieren Sie das 0°-Aus-
-2E02 b P01 4 wuchtgewicht auf genau 30° (siehe Anzeige auf dem Display) und
Configuration Se1 2/ Machine X¥Z: Speed 2000 RPM Step S S .
hove weights to grven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor. Spannen 1€ €s e"]' ) X
Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

Balancing AP 2000 dmin Actual FPM D rfmin_|

_.:’:“J_::: Hest - Cancel zunmﬂ
HINWEIS
Passt die angezeigte Probeunwucht nicht (z.B. zu leicht oder zu schwer), konnen die Streugewichte individuell ange-
passt werden. Mit der Taste [ Select other weight positions ] (Andere Gewichtspositionen wahlen) missen die neuen

Positionen der Streugewichte Ubertragen werden.
Diese Taste sollte nur von erfahrenen Maschinenmonteuren bedient werden (siehe Abschnitt “10.2 Taste ,Andere
Gewichtspositionen wahlen®, auf Seite 119)!

G| ittel System Contral Center Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
AE2 } P01 4 Fahren Sie nach Erreichen der gewtinschten Auswuchtdrehzahl inner-
Corfigurstion Set 2 / Machine X¥Z: Spead 2000 RPM Step Bt

halb der Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Dreh-
zahl: 2000 U/min) startet das Modul automatisch den nachsten Mess-
durchlauf.

Run rotor at Balancing RPM

Balancing RPs 2000 smin Actual RPME 0 wmin |

F7| Fa
Cancel | Eit Pre-Balancing|
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B Dittel System Contral Center

Carfguration Set 2 { Machine XYT: Speed 2000 RPM
Unbalance Measurement

Siep 7111

Actusl RPM. 2000 vimin

Fa|
Exit Pre-Balancing|

Canced

10.1.2 Vorauswuchtung

| Ditte! System Contral Center

Condguration Set 2/ Machine X¥Z: Speed 2000 RPM
Stop rotar

Slepafi1

Actusl RPM:_ 2000 1min

| Dittel System Contral Center

F7| Fa

Camcel | Exit Pre-Balancing |

Condguration Set 2/ Machine XYZ: Speed 2000 RPM
Move weights to gven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor.

Slep a1t

Actusl FPME D wimin |

Fa
Exit Pre-Balancing|

Cancel

Im zweiten Durchlauf wiederholt das Modul seine Einricht-Unwucht-
messungen mit der Probe-Unwucht.

Wahrend der Unwuchtmessungen erscheint die aktuelle Unwucht in
Einheiten pm/sec sowie ein interner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfligbar ist, driicken Sie die Taste

[ Next].

Damit werden die Winkelstellung und der Wert der ,neuen“ Unwucht
gespeichert.

Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen der Auswucht-
gewichte angezeigt.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Platzieren Sie die Auswuchtgewichte so wie in der Positionsangabe
dargestellt.

Beispiel: Stellen Sie ein Auswuchtgewicht auf 18°, das andere
Auswuchtgewicht auf 160°, und spannen Sie beide Gewichte ein.
Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

P6002 UP
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Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

| Ditte! System Contral Center

RN TR | Nach Erreichen der gewiinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
unlon Se 2/ Mot . e ENE M i Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 2000

Run rator at Balancing RPM

U/min) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

Balancing RPAL 2000 smin Actual RPME 0 wmin

]
Cancel | Exit Pre-Balancing|

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position der

] Dittel System Contral Center

-2ea1 b e d Auswuchtgewichte von der Software des Moduls (berpriift und die
e S AR L Sy e Restunwucht in Einheiten um/s (hier 1 um/s) angezeigt.

Unbalance Measurement

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuchtung
unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert, driicken Sie
die Taste [ Save & Exit ] (Speichern & Beenden).

Balancing APAL 2000 smin Actual RFM: 2000 rfmin

(] F7| Fa
Re-Balancing Save & back Save & ext

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit

DER Sie kehren zum Uberwachungsfenster zurtick.
N
L_Pre-Balancing2 | DAMIT IST DER EINRICHTUNGS- UND VORAUSWUCHTUNGS-

Machie ¥1Z VORGANG ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN!
", 2% 153"
& 20004
4V 27
* 20004
| 2 g "
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10.1.3 Bei nicht erfolgreichem Abschluss des ersten Einricht- und Vorauswuchtprozesses

Wenn das Ergebnis nicht mit den Vorgaben Ubereinstimmt, d.h. die
lUnbalance Measurement Restunwucht hdher ist als der in dem Reiter Einstellungen eingestellte
WARMNING: Residual Unbalance exceeds Target Levell Sollwert, wird eine Warnung am Bildschirm eingeblendet.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Save & back ] (Speichern & Zu-
rick) oder [ Neuauswuchten ] (Neuauswuchten) driicken und versu-
chen Sie, das Ergebnis mithilfe dieser Funktion zu verbessern.

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit

T
wW

Nach Dricken oder Anklicken der Taste [ Save & back] kommen Sie zu

den Reitereinstellungen zurlck.
STE A 2| Contiguration (set X) Zusatzlich erscheinen folgende Angaben:
| Default setting for all sets: Default
e - Datum der letzten Vorauswuchtung
ahancing Tt will be displayed togeth ith the Set Numbi d H
g bt it g b ot . Uhrzeit der letzten Vorauswuchtung und
and Rebalancing. For examole, if a rotor is balanced
e s o st apimts s 6 it *  Auswuchtdrehzahl.
Jooas.zsaans Tine 158 If several Conflgurations (e.g. several balancing
et Dcton Ll speads) are entered under & Set Number these
£ Pre-Balancing Method Angui metrd Canfigurations are selectable by using the [ +]/
Seale Dizcton o [F3]or[-]/[F4]key.
NOTICE
Unlike to the »Set Numbaer« the sConfigurationn is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
] semrg:
-~ - +* - , Setup. Re-Balaneing | Frit Pre-Balanting |

Ein Neustart des Einrichtverfahrens fiir denselben Rotor ( ggf. mit einer neuen Konfiguration) ist erforderlich
- wenn sich die Betriebsgeschwindigkeit geandert hat,
- wenn sich die Drehrichtung geandert hat.

10.1.4 Einrichtung mit Spreizgewichten in jeder beliebigen Stellung

HINWEIS

Soll der Rotor unmittelbar nach dem vorherigen Beispiel mit 4.000 U/min statt z.B. 2.000 U/min ausgewuchtet werden,
gehen Sie wie folgt vor:

Die Einrichtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden.

] Ditet System Cantro Center Starten Sie die Einrichtfunktion, klicken Sie dazu auf die Softkeytaste [
-2 b pas Setup ] oder driicken Sie die Funktionstaste [ F6 ].
v (Set 2] Speed S000REW 4 " Sat X
= Single-Plane Pre Balancing Default setting for all sets: Default
Lovt Balancing Dk The default text can be overwritten user-defined. 1t
Lat Ealancing Tine: will be displayed togather with the Set Number and
Balanong FFM : Set Name in tha scraans Pre-Balancing 9 Setup
FIPM Tolerance +/- 0 i and Rebalancing. For example, if 3 rotor Is balanced
Taiger Lavel 10 umds at different speeds, this may be noted dowm here,
Moshirsment Tie, Ll If several Configurations (¢.g. several balancing
Bckstion Oacion ol speeds) are entered under a Set Number these
= P st Configurations ara salactable by using the [ + | /
i L. [F3)ar[-]/[F4] key.
NOTICE
Unlike to the vSet Numbers the sConfigurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS,
] setings:
P = = [ = = 7 ra
- b 4 + = Setup Ra-Balancing | Exit Pre-Balancing
F1 Fz2 F3 F4 F5 F& F7 Fa
A v + - Setup Re-Balancing | Exit Pre-Balancing

W
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Einrichtung bei laufendem Rotor

AE:D,
Conbigueation Set 2/ Machine ¥YZ. Speed 2000 RPM
Stop rotor ar confirm sweight positions

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Step 1412

Balancing AP —

Actusl RPM 2000 rmin

Confirm Mewtral | Change weighi.
Fosstion postions

] Dittel System Contral Center

Conbguration Set 2/ Machine XY Speed 4000 RPM
Run rotor &t wanted Balancing RPM, then continue with Tedt key

£7| Fa
Cancel | Esit Pre-Balancing|

Stap 211

Actual RPM._4000 vmin

Fa
Esit Pre-Balancing|

Cances

Einrichtung bei stillsehendem Rotor

G Dittel System Contral Center
Condguration Set 2 / Machine XYZ: Speed 4000 RPM
Move weights to neutral position respectively remove screws

Step 1411

Actusl REME D min |

Fa

Cuncel | Eit Pro-Balancing|

114

Wenn die Einrichtfunktion bei laufendem Rotor gestartet wird, werden
die Auswuchtgewichte zu Beginn immer in Neutralstellung eingeblen-
det.

Haben sich die Positionen der Auswuchtgewichte auf dem Rotor seit
dem letzten Auswuchten nicht verandert, kann das Auswuchten durch
Driicken oder Klicken auf die Taste ,Apply last balancing position* (Letz-
te Auswuchtposition ibernehmen) um einen Schritt abgekurzt werden,
ohne den Rotor anzuhalten.

Fahren Sie bei angehaltenem Rotor mit Schritt 3/11 fort, nachste Abbil-
dungen des Abschnitts Einrichtung bei laufendem Rotor

Wenn die Einrichtfunktion bei laufendem Rotor angehalten wird, wer-
den die Auswuchtgewichte zu Beginn immer in Neutralstellung einge-
blendet.

Die Positionen der Auswuchtgewichte auf dem Rotor haben sich seit
dem letzten Auswuchten nicht verandert

P6002 UP



Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

| Dittel System Contral Center

AED3 b P4 o
Condguration Set 2/ Machine XYZ: Speed 4000 RPM
Miove weights to neutral position respectively remove screws

Step 1411

Actual FPME D wimin |

2| gyt F3
‘Select other
weight positions| 2SO

8

Fa
Exit Pre-Balancing|

Cancel

| Ditte! System Contral Center

Condguration Set 2/ Machine X¥Z: Speed 4000 RPM
Run rotor &t warted Balancing RPM, then continue with Text key

Step 2111

Actusl RPM: 4000 wmin

Fa
Exit Pre-Balancing|

Cameed

Coriguration Set 2/ Maching XYZ: Speed 4000 RPM
Unbalance Measurement

Step 311

Actusl RPWM:_4000 rfmin

©| Dittel System Cantrol Center

| AE03 P Poa 4

Canfiguration Set 2 / Machine XYZ Speed 4000 REM
Stop rotor

Balancing RPM: 4000 dmin

P6002 UP

Cunces

Step 41

Actual RPM: 4000 tmin |

Cancel Exit Pre-Holancing

VMARPOSS

Fahren Sie durch Driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Apply last
balancing position ] (Letzte Auswuchtposition ibernehmen) oder die
Funktionstaste [ F3 ] fort.

Auf dem Bildschirm werden die letzten Positionen der Auswuchtge-
wichte angezeigt.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] / [F6] driicken.

Nehmen Sie den Rotor bei gewlinschter Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
Fahren Sie nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl (Anga-
be in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 4000 U/min) Fahren Sie fort,
indem Sie die Taste [ Next ] driicken oder anklicken.

Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine erste Messung zur Ermitt-
lung der Ausgangsunwucht.

Es erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von pym/s sowie ein in-
terner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge!

Sobald die Taste [ Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].
Damit werden die Winkelstellung und der Wert der Ausgangsunwucht,
zusammen mit der Auswuchtdrehzahl des ersten Probelaufs gespei-
chert (= Anzeige Auswuchten U/min: 4000 U/min),

Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen der Aus-
wuchtgewichte angezeigt.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die ndchste Auswuchtstufe.
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] Ditte! System Controt et Zur Erstellung einer Probeauswuchtung positionieren Sie das 18°-Aus-
AEDI B P04 o4 . ° . . .
wuchtgewicht auf genau 348° (siehe Anzeige auf dem Display) und
Canfiguration Set 2 / Machine X¥Z. Speed 4000 RPM Step 511 X )
Move weights to gven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor. Spannen S|e es ein.

Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

Balancing RPAL 4000 smin Actual RPME 0 imin

Fa
Esit Pro-Balancing|

2l 8
Select other =4

Cuncel

Passt die angezeigte Probeunwucht nicht (z.B. zu leicht oder zu schwer), konnen die Streugewichte individuell ange-
passt werden. Mit der Taste [ Select other weight positions ] (Andere Gewichtspositionen wahlen) missen die neuen
Positionen der Streugewichte ibertragen werden.

Diese Taste sollte nur von erfahrenen Maschinenmonteuren bedient werden (siehe Abschnitt “10.2 Taste ,Andere

Gewichtspositionen wahlen®, auf Seite 119)!

[ HINWEIS

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

] Dittel System Contral Center

RSN TR Fahren Sie nach Erreichen der gewiinschten Auswuchtdrehzahl inner-
e — — halb der Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Dreh-
zahl: 4000 U/min) startet das Modul automatisch den nachsten Mess-

durchlauf.

Balancing RPLL 4000 smin Actual REME 0 imin

F7| Fa
Cuncel | Exit Pro-Balancing|

Im zweiten Durchlauf wiederholt das Modul seine Einricht-Unwucht-

] Dittel System Contral Center

-2ea1 b e d messungen mit der Probe-Unwucht.
ot S Ml Syt s Wahrend der Unwuchtmessungen erscheint die aktuelle Unwucht in

Unbalance Measurement

Einheiten pym/sec sowie ein interner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge!

Sobald die Taste [ Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].
Damit werden die Winkelstellung und der Wert der ,neuen“ Unwucht
gespeichert.

289uns

Balancing AFAL 4000 smin Actual RPM:_4000 rfmin

Fa

Cancel | Eit Pre-Balancing|
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10.1.5 Vorauswuchtung

Configuration Set 2/ Machine XYI: Speed 4000 RPM
Stop rotor

Siep &1

Balancing. AP 3000 i

Actual RPM: 4000 vimin_|

£7| Fa|
Cancel | Esit Pra-Balancing|

] Dittel System Contral Center
Configuestion Set 2 / Maching XYT: Speed 4000 RPM
Mave weaights to grven pasiions, then continue with "Nest' key or start rotor.

Stap A1

Balansing. AL 3000 i

Actual FPME 0 rimin |

Fa|

Cancel | Euit Pre-Balancing

B Dittel System Contral Center

Configuration Set 2/ Machine X¥I: Speed 4000 REM
Run rotor at Balancing RPM

Steg 1041

Balantin 1o AP 400 smin

Actual FEMW__0 rimin_|

£7| Fa|
Cancel | Esit Pre-Balancing|

Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen der Auswucht-

gewichte angezeigt.
Rotor anhalten.
Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul

wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.
L

Platzieren Sie die Auswuchtgewichte so wie in der Positionsangabe
dargestellt.

Beispiel: Stellen Sie ein Auswuchtgewicht auf 11°, das andere
Auswuchtgewicht auf 149°, und spannen Sie beide Gewichte ein.
Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 4000
U/min«) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

P6002 UP
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Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position der

B/ Dittel System Control Center
2E23 bR Auswuchtgewichte von der Software des Moduls Uberpriift und die
[ SR s Restunwucht in Einheiten um/s (hier 2 ym/s) angezeigt.

Urbalance Measuremart

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuch-
tung unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert, dri-
cken Sie die Taste [ Save & Exit ] (Speichern & Beenden).

Actusl REPM. 4000 ifmin

= " ru
Po-Balancing Save Shatk | Save & et

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit

Sie kehren zum Uberwachungsfenster zuriick.

| Dittel System Contral Center

JE TR I | DAMIT IST DER EINRICHTUNGS- UND VORAUSWUCHTUNGS-
Machine 77 VORGANG ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN!

Y 27
> 40004
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10.2 Taste ,,Andere Gewichtspositionen wahlen*

Wenn die ungefahre Unwuchtposition bereits vor dem Einrichten bekannt ist, konnen die Gewichte auf dem Rotor in
die entsprechenden Stellungen gebracht werden.
Danach ist es zwingend notwendig, dass die Gewichtspositionen mit der Taste [ Select other weight positions ] (Ande-
re Gewichtspositionen wahlen) auf den Bildschirm Ubertragen werden.

Wenn die Probe-Unwucht bei einem vorgegebenen Standard-Streuwinkel von 150° eine unzulassige Unwucht fir den
Rotor verursacht (Streuwinkel vergrofiern), oder eine Warnmeldung Testunbalance is too light (Probe-Unwucht ist zu
leicht) erscheint (Streuwinkel verkleinern), dann positionieren Sie die Auswuchtgewichte so, wie Sie es fiir geeignet halten.
Hier ist es zwingend notwendig, dass die Gewichtspositionen mit der Taste [ Select other weight positions ] (Andere
Gewichtspositionen wahlen) auf den Bildschirm Uibertragen werden.

[ HINWEIS

G Dittel System Contral Center
AE03 ! P04 ’
Coniguration Set 2/ Machine XY1: Speed 2000 RPM
hove weights to grven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor.

Step &1

Balancing APAL 2000 smin

Actual RPWE D imin

P s
Saluct ather

wesght pasitions

Fa

Cuncel | Exit Pre-Balancing|

F1
Select other
weight posit]

G Dittel System Contral Center
AED3 ! Fi4 !
Condguration Set 2/ Machine XYZ: Speed 2000 RPM
Move weights to gven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor.

Step 11

Actual PV 0 timin

Fa

Cuncel | Exit Pre-Balancing|

Zum Fortfahren driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Select other
weight positions ] (Andere Gewichtspositionen wahlen).

F& F7 F&
Hext Cancel Exit Pre-Balancing

Durch Anklicken oder durch Driicken der folgenden Tasten kdnnen die Po-
sitionen der beiden Gewichte genau auf den Bildschirm tbertragen werden:

F3
Weight 1
F3
Weight 2
Fé
10°
F4
10
F2
=
F1
=<

Gewicht 1 — Gewicht 2
Durch Driicken dieser Taste wird das zu bearbei-
tende Gewicht ausgewahlt.

10°-1°

Mit dieser Taste wird festgelegt, ob die Lage des
gewahlten Auswuchtgewichts in 1°-Schritten oder
in 10°-Schritten verandert werden soll.

>>

Durch Drucken dieser Taste wird das markierte
Auswuchtgewicht in den gewahlten Gradschritten
nach rechts gedreht.

<<

Durch Drucken dieser Taste wird das markierte
Auswuchtgewicht in den gewahlten Gradschritten
nach links gedreht.

P6002 UP
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Ubertragen Sie die Positionen und den Winkel der Auswuchtgewichte

wie angezeigt auf den Rotor.

Configuration Set 2/ Machune XYL Speed 2000 RPM Step 511 . . . . o . . . °

e woighs 5 guer socisons, hen conine wih Nest key or star rtor Ein Gewicht in die 350° Stellung und das andere Gewicht in die 130
Stellung bringen und einspannen.

Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

| Dittel System Contral Center

Actual FPME D wimin |

Fa
Exit Pre-Balancing|

Cancel

Der weitere Vorauswuchtprozess erfolgt dann wie oben beschrieben.

Siehe Abschnitt “10.1.1 Einrichtung mit Spreizgewichten in der Neutral-

e — — stellung® auf Seite 108 oder “10.1.4 Einrichtung mit Spreizgewichten
in jeder beliebigen Stellung” auf Seite 113 ).

Balansing AR 3000 dmin Actual RPME 0 wimin |

7| Fa
Cancel | Exit Pre-Balancing|
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10.3 Vorauswuchten mit Winkelmethode

Der Rotor muss neu ausgewuchtet werden,

» wenn das Ergebnis des ersten Vorauswuchtens nach dem Einrichten nicht zufriedenstellend war,
* wenn die Schleifscheibe gewechselt oder ersetzt wurde, oder

« wenn die Unwucht nach mehreren Schleifzyklen den héchstzulassigen Wert Uberschreitet.

HINWEIS
Bei Neuauswuchten werden sowohl Unwuchtgrenzwerte als auch die Drehzahlgrenzwerte Uberwacht (siehe An-
schluss # 2 oder # 13)!

Stellen Sie das Anlagenmodul P6002 UP zur Verfigung.

. 0 Wahlen Sie fur den neu auszuwuchtenden Rotor die Einrichthummer,
L PreBalancing2 | unter der der Rotor das letzte Mal vorausgewuchtet wurde.
Machine: X2 Set2 Klicken oder driicken Sie im Modulmodus auf die Taste [ Pre-Balancing
u ‘ ] (Vorauswuchten).
A 487 269’
* 40004
4y 487
> 40004
I Fi\ D:ﬂ | : Fa|

F1 F& F7 Fa&
Pre-Balancing Settings E'-ig J
B Dt Syt e Auswuchtdatum, -uhrzeit und -drehzahl des letzten Vorauswuchtungs-
vorgangs muissen eingeblendet sein.
Confignston (512 Seeed 000 oW B compuationgan Die Taste [ Re-Balancing ] (Neuauswuchten) muss frei sein.
e efault setting for all sets: Defaul . .
Lest Badancing Dt The default text can be o n user-defined. It Prifen Sie insbesondere:
S o ity « die gewlnschte Konfiguration, falls vorhanden,
e e per e sy +  die Vorauswuchtungsmethode = Winkelmethode
K e = # sears| Configratins (s g ssveral balancing » die Drehrichtung und
e et aul speeds) are entered under a Set Number these . . .
: Ebstons i blcian byicia s 217 «  die Skalierrichtung.
Scake Direction o [F3]or[-]/[Fa]kay
NOTICE
Unlike to the #5et Numbers the aConfigurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
L=] Settings
= r|‘ = rz‘ o :: S = rﬁ[ m.,."lz..m,__r.:
| ,
Fi F2 F3 F4 F5 F& F7 it TG
— . Xi
a v + Setup Re-Balancing Pre-Balaneing
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Mit der markierten Einrichtnummer und Konfiguration wurde das Einrichten und Vorauswuchten des Rotors bereits
einmal mit der gleichen Auswuchtdrehzahl, Drehrichtung und Vorauswuchtungsmethode durchgefiihrt.

Folgen Sie der Betriebsanleitung Schritt fir Schritt, was als nachstes zu tun ist.

Die Taste [ Next ] ist erst verfligbar, wenn die Bedingung Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb nehmenerfllt ist
oder die Unwuchtmessung abgeschlossen ist!

Mit der Taste [ Exit Pre-Balancing ] (Vorauswuchtung beenden) wird der Neuauswuchtprozess stets abgebrochen.
Die unten dargestellten Winkel, Geschwindigkeiten, usw. sind nur Beispiele! Befolgen Sie die Anweisungen wie an-
gezeigt!

Vor dem Neuauswuchten Folgendes NIEMALS andern:

- die Drehrichtung,

- die Vorauswuchtungsmethode,

- die Skalierrichtung!

Mit jeder Bearbeitung werden die gespeicherten Einrichtungsdaten geldscht!

[ HINWEIS

B Ditet System Contrul Center Starten Sie die Neuauswuchtfunktion, klicken Sie dazu auf die Softkey-
-AED | P04 4 taste [ Re-Balancing ] (Neuauswuchten) oder driicken Sie die Funkti-
© jon (561 21 E s cg:.ﬁ,..mi?r;(ls:tx] e onstaste [ F7 ]
=i Single-Planc Pre-Balancing Default satting for all sets: Dafaul

Lait Baancng Date ten user-defined. It

The default text can be over
Last Balancing Time: will be displayad togat he Set Number and
Balincng FFM 4 Set Name in the screen: ancing B Setup
M Tolerance +/- 0 vimn and Rebalancing. For exampls, if a rotor Is balancad
Terged Level 10 pmwts at different speeds, this may be noted down here.

Messurenent Tine 150 : G "
If several Configurations (e.g. seversl balancing

speeds) are entered under & Set Number these
Configurations are selectable by using the [+ ]/
Scae Direction o [F3lor[-]/[Fa]key.

Fictation Dibsction o

NOTICE
Unlike to the 35et Numbers the sConfigurations is
NOT selectable via the static Interface or the
PROFIBUS.
L] Setings
PUL I B S -
F1 Fz Fa F4 F& F& F7 et O
A v + - Setup Re-Balancing Pre-BaTancing
S

HINWEIS

Neuauswuchten kann entweder gestartet werden

- bei stillstehendem Rotor,

- bei einem bei Auswuchtdrehzahl laufenden Rotor, oder

- bei einem mit einer geringeren als der Auswuchtdrehzahl laufenden Rotor.
Die Anzahl der Schritte andert sich entsprechend, ebenso wie die Startseite.

Das folgende Beispiel zeigt das Neuauswuchten eines am Anfang an-
gehaltenen Rotors (Schritt 1/7).

Wenn sich zwischendurch etwas andert, bewegen Sie die Gewichte ge-
nau auf die auf dem Bildschirm angezeigte Position und spannen die
Gewichte.

Corfiguration Set 2/ Machine XYI: Speed 4000 RPM Step 17
Mave weights to given positions, then continue with 'Next' key or start rotor.

Balancing AP 3000 smin Actual RPM 0 nimin

eyl F8|
= st
| wesght posttions.

Fa|

Cancel | Enit PreBalancing|
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] Dittel System Control Center
AE:D3 | P04 o
Carfguration Set 2 { Machine XYT: Speed 4000 RPM
Mave weaight positions to display

Actual RPM 0 rimin

Fa|

Oder Sie Ubertragen einfach die aktuelle Winkellage der Auswuchtge-
wichte auf den Bildschirm.

Driicken oder klicken Sie dazu auf die Taste [ Select other weight posi-
tions ] (Andere Gewichtspositionen wahlen).

F7 F&

Cancel Exit Pre-Balancing

Durch Anklicken oder durch Driicken der folgenden Tasten kdnnen die Po-
sitionen der beiden Gewichte genau auf den Bildschirm tbertragen werden:

Gewicht 1 — Gewicht 2
Durch Drlcken dieser Taste wird das zu bearbei-
tende Gewicht ausgewahlt.

10°-1°

Mit dieser Taste wird festgelegt, ob die Lage des
gewahlten Auswuchtgewichts in 1°-Schritten oder
in 10°-Schritten verandert werden soll.

>>

Durch Drucken dieser Taste wird das markierte
Auswuchtgewicht in den gewahlten Gradschritten
nach rechts gedreht.

<<

Durch Drucken dieser Taste wird das markierte
Auswuchtgewicht in den gewahlten Gradschritten
nach links gedreht.

Wenn die Winkelposition des Auswuchtgewichts und die Anzeige auf
dem Bildschirm lbereinstimmen, driicken Sie die Taste [ Next ].

F4 FE F7 Fa
10 Hext Cancel Exit Pre-Balancing

Weight 2 Cancet et Pro-Batancien)
F1 F2 F3
e i Weight 1
F3
Weight 1
F3
Weight 2
F4
10°
Fd
1=
F2
-3
F1
<
F1 F2 F3
e i Weight 1

wW
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Confiquration Set 2 { Machine Y2 Speed 4000 RPM
Run rator &t Balancing RPM

Balancing AF. 4000 simin

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Actual REM 0 vimin_|

¥7| ra|
Cancel | Exit Pre-Balancing|

©] Dittel System Control Center
Carfguration Set 2 { Machine XYT: Speed 4000 RPM
Unbalance Measurement

Actusl RPM: 4000 vimin

1 F8|

Fa|

Camcel | Exit Pre-Balanciog

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 4000
U/min) startet das Modul automatisch den ersten Messdurchlauf der
Neuauswuchtung.

Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine Messung zur Ermittlung der
Unwucht.

Es erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von um/s sowie ein in-
terner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge!

Sobald die Taste [ Next ] verfigbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].

Die Neuauswuchtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden. Wird das Neu-
auswuchten bei laufendem Rotor gestartet, Abbildung hier oben, ist die erste Anzeige (Schritt 1/5). Bei Bedarf kdnnen
Sie die Positionen der Gewichte in diesem Schritt nochmals berprifen.

Dann wird die Neuauswucht- Abfolge um einen Schritt verlangert, aufgrund von — Rotor anhalten.

[ HINWEIS

Candguration Se1 2 ! Machine ¥YZ Speed 4000 RPM
Stop rotar

A

Balancing AR 4000 dmin

I — l_E‘I FE F7 3 F&
ec _‘f"e'g Hext Cancel X _
positions Pre-Balancing

Actusl RFM 4000 tmin_|

124

Fa
Cancel | Exit Pre-Balancing|

Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen der Auswucht-
gewichte angezeigt.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die ndchste Auswuchtstufe.

P6002 UP
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Canfiguration Set 2 / Machne K72 Speed 4000 RPM
Maove weights to gven positions, then continue with ‘Nexd' key or start rotor

Actual REM 0 imin |

¥7|
Cancel

a
Esit Pre-Balaning|

| Diteel System Contral Center

Condguration Set 2/ Machine X¥Z: Speed 4000 RPM
Run rator at Balancing RPM

Actual FPME D wimin |

Condguration Set 2/ Machine XYZ: Speed 4000 RPM
Unbalance Measurement

Actusl RPM: 4000 1min

F2
Re-Balancing

Fa
Save & back Save & ext

Platzieren Sie die Auswuchtgewichte so wie in der Positionsangabe
dargestellt.

Beispiel: Ein Auswuchtgewicht von 11° auf 7° verschieben, das zweite
Auswuchtgewicht von 149° bis 150°. Beide Gewichte einspannen.
Fahren Sie for}, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewulnschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 4000
U/min) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position der
Auswuchtgewichte von der Software des Moduls Uberprift und die
Restunwucht in Einheiten pm/s (hier 5 pm/s) angezeigt.

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuchtung
unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert, driicken Sie
abschlieRend die Taste [ Save & Exit ] (Speichern & Beenden).

F7 F&

Save & back Save & exit

P6002 UP
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] Ditel System Control Center CER Sie kehren zum Standard-Uberwachungsfenster zuriick.
|__Pre-Baancing2 | DAMIT IST DER NEUAUSWUCHTUNGSVORGANG
Machine XYZ setz ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN!

Neuauswucht-Datum und -Uhrzeit werden unter der angepassten Ein-
richtnummer und deren Konfiguration gespeichert.

N\ 67 2707
& 40004

A 6
> 40004

10.3.1 Wenn der Neuauswuchtungsprozess NICHT erfolgreich abgeschlossen wurde

Wenn das Ergebnis nicht mit den Vorgaben Ubereinstimmt, d.h. die
Unbalance Measurement Restunwucht héher ist als der in dem Reiter Einstellungen eingestellte
WARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell Sollwert, wird eine Warnung am Bildschirm eingeblendet.
Fz2 F7 Fa
Re-Balancing Save & back Save & exit
S

W

Durch Driicken der Taste [ Save & back ] oder der Taste [ Re- Balancing

] kommen Sie zurliick zum Reiter Einstellungen.
£ LLES - ? | configuration (Set ] Versuchen Sie, das Ergebnis durch einen zweiten Neuauswuchtungs-
- Single Plane Pre-Balancing Default satting for all sets: Default
Lo Eatneg 03 e durchlauf zu verbessern.
Laut Balancing Time: @ Set Number and
Bekencng M + et Name In the neing 2 Setup
RPM Todersrce +/- 10 vémin and Rebalancing. For example, If & rotor Is balanced
Taipes Level 10 s at different speeds, this may be noted dewn here.
Maaurwnent Tins 155 i several Configurations (e.g. several balancing
Brch Daecion il speeds) are entered under 3 Set Number these
Fre-Bak M Con ons are selectable by using the [+]/
Seale Direction o [F3lor[-]1/]Fa]kay.
NOTICE
Unlike to the 15et Numbers the sConfiguration is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
=] Setinas
L3l £ | LL! e FE Fr L]
rF's - + - Setup Re-Balaning | Exit Pre-Balancing|
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11 EIN-EBENEN-VORAUSWUCHTUNG MIT FIXER POSITIONSMETHODE

11.1 Setup und Ein-Ebenen-Vorauswuchtung

In der folgenden Beschreibung der Ein-Ebenen-Vorauswuchtungsmethode Fixe Position werden zwei oder drei Aus-

[ HINWEIS

gleichgewichte (z.B. unterschiedlich schwere Schrauben) verwendet, die an drei (3) bis vierundzwanzig (24) fixen
Stellen (z.B. gleich weit entfernte Gewindebohrungen am Rotor) angebracht werden.

Die gleich weit entfernten fixen Positionen am Rotor missen dauerhaft nummeriert sein.

Beim Einrichten, Vor- und Neuauswuchten, werden Unwuchtgrenzwert 1 und 2 sowie der Drehzahlgrenzwert ber-
wacht (siehe Anschluss # 2 oder # 13 des Anlagenmoduls P6002 UP).

B Dittel System Control Center

Single-Flanc ! | Single-Plane’2
FreBalancing | Pre-Balancing

Rotor A

Single-Planef
Pre-Balancing
Rotor A

Single-Planef 2
Pre-Balancing
Rotor B

F& F7 F&
Settings Eo= J

N

Comnbigusstion |Set 2)
- Single-Plane Pre-Balancing
FPM Tolemaree +//
Target Level 15ums

= | configuration (Set

wi
5at Nal

It several Configurs

NOTICE

Unlike to the »Set N
NOT selectable via
PROFIBUS.

Default setting for all sets: Defaukt

n the screens Pre.
and Rebalanclng. For 2
at different speeds,

Cenfigurations are se

x)

ple, If & rotor Is balanced
his may be nated dewn here.

s (2.5, several balancing

speeds) are entered under a Set Number these

ectable by using the [ +]/

umbers the sConfigurations is
the static interface or the

Stellen Sie das Anlagenmodul P6002 UP zur Verfiigung.

Wahlen Sie fir den vorauszuwuchtenden Rotor die Einrichtnummer,
unter der die gewulnschte Betriebsart und zugehoérige Parameter ge-
speichert wurden.

Manuell: Rufen Sie zur Auswahl der Einrichtnummer den Rei-
ter Einstellungen auf. Justieren Sie die entspre-
chende Einrichthnummer und verlassen Sie den Rei-
ter mit der Softkeytaste [ Back ].

Extern: Uber die statische Schnittstelle Stecker # 2 oder

PROFIBUS wird die entsprechende Einrichtnummer
durch das Automatisierungssystem eingestellt.
Je nach Betriebsart, die unter der gewahlten Einrichtnummer gespei-
chert ist, werden einzelne Modulansichten mit ihren entsprechenden
Softkeys angezeigt.
Die gegenlberliegende Anzeige zeigt beispielsweise die Einrichtnum-
mer 2 und die Betriebsart 2x Ein-Ebene (zu erkennen an zwei mit A
und B markierten Balkenanzeigen).
Zum Vorauswuchten des Rotors A klicken oder driicken Sie die Taste [
Single-Plane Pre-Balancing Rotor A] (Ein-Ebenen-Vorauswuchten Ro-
tor A).

Falls vorhanden, wahlen Sie die gewlinschte Konfiguration.

Prifen Sie insbesondere:

+  Die Vorauswuchtungsmethode = Fixe Position

+ die Gewichtetabelle (alle Massen verfugbar?),

» die Anzahl fixer Positionen (hier z.B. 12),

+ die Anzahl der Ausgleichgewichte (hier 2).

Starten Sie die Einrichtfunktion, klicken Sie dazu auf die Softkeytaste [
Setup ] oder driicken Sie die Funktionstaste [ F6 ].

F1

F2

F3

F4 Fs5 FE F7 F8

Exit
Hext Tab Setup Pre-Balancing

P6002 UP
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WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Drehteile!

Zum Ersetzen oder Wechseln des Ausgleichgewichts die Maschine ausschalten!
Vergewissern Sie sich, dass der Rotor stillsteht, bevor Sie daran arbeiten!
Maschine gegen unbefugtes oder zufalliges Wiedereinschalten sichern!

Keine Sicherheitseinrichtungen auer Kraft setzen!

KEINE Sicherheitseinrichtungen aussetzen!

HINWEIS

Die sorgfiltige Einstellung der Ausgleichgewichte ist fiir den einwandfreien Betrieb des Vorauswuchtverfah-
rens sehr wichtig!

Folgen Sie der Anzeige Schritt fur Schritt, was als nachstes zu tun ist.

Die Taste [ Next ] ist erst verfugbar, wenn die Bedingung ,Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb nehmen" erfillt ist
oder die Unwuchtmessung abgeschlossen ist!

Mit der Taste [ Exit Pre-Balancing ] wird der Vorauswuchtprozess stets abgebrochen.

Die unten dargestellten Ausgleichgewichte, Geschwindigkeiten, usw. sind nur Beispiele! Befolgen Sie die Anweisun-
gen wie angezeigt!

Wenn flr jede Ausgleichgewicht ein Name (z.B. M3x4) in die Gewichte-
tabelle eingegeben wurde, dann wird beim Einrichten, Vorauswuchten
oder Neuauswuchten der jeweilige Name anstelle des Gewichts auf
dem Bildschirm angezeigt.

11.1.1 Einrichten

Die Einrichtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden. Wird das Einrichten
bei laufendem Rotor eingeleitet, verlangert sich der Einrichtvorgang um einen Schritt (zusatzlich: — Rotor anhalten
oder Neutralstellung bestatigen).

[ HINWEIS

Das folgende Beispiel zeigt den Einrichtvorgang bei stillstehendem Ro-
tor (Schritt 1/11).

o o oo serens — Entfernen Sie alle Ausgleichgewichte/Schrauben aus dem Fixier-

flansch/Rotor.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] drlicken oder anklicken.

. P
Exit
Pre alanong
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Configuration Set 2/ Oresser #2; Speed 2700 RFM
Run rotor at waritad Balancing RPM, then continue with Tast key

Step 211

Actual REM 0 wmin |

Contro
AED3 ! P04 ‘
Configuration Set 2 / Dresser #2 Speed 2700 RPM
Unbalance Measurement

Balandng RPM. 2700 dnin

o at 2/ Dresser# 2 Speed 2700 REM
Stop rator

Balandng FEM: 2700 vmen

Step4it1

Actual RPM 2700 fmin_ |

Configuration Set 2 ¢ Dresser # 2 Speed 2700 FPM
Meave wieights to given positions, then continue with "MNest' kay

Fa
Exit
Lol PreGabancing

Actual RPM. 0 #min_|

Fa
Exit

Pre-Balancng

Nehmen Sie den Rotor bei gewlinschter Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
Das Beispiel zeigt Drehrichtung: cw (im Uhrzeigersinn).

Fahren Sie nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl (Anga-
be in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 2700 U/min) Fahren Sie fort,
indem Sie die Taste [ Next ] driicken oder anklicken.

Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine erste Messung zur Ermitt-
lung der Ausgangsunwucht.

Es erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von ym/s sowie ein in-
terner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].

Damit werden die Winkelstellung und der Wert der Ausgangsunwucht,
zusammen mit der Auswuchtdrehzahl des ersten Probelaufs gespei-
chert (= Anzeige Auswuchten U/min: 2700 U/min),

Auf dem Bildschirm erscheint bereits die

Position des neuen Ausgleichgewichts.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Zur Erstellung einer Probe-Unwucht fligen Sie ein Ausgleichgewicht
(z.B. Schraube) mit dem angegebenen Gewicht (z.B. 0,58 g) auf Posi-
tion 1 hinzu (siehe Anzeige auf dem Display.

Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].
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Die Taste [ Adjust positions ] (Positionen einstellen) dient zum Einstellen einer individuellen Probe-Unwucht und darf
nur von erfahrenem Personal bedient werden (siehe Abschnitt “11.2 Die Taste Positionen einstellen® auf Seite 135)!

[ HINWEIS

5Dt System Conteot Center Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

ED p A1 Fahren Sie nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl inner-
A — - halb der Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Dreh-

zahl: 2700 U/min) startet das Modul automatisch den nachsten Mess-

durchlauf.

Run rotor at Balancing RPM

Bulanding RPAA. 3700 Umin Actual BPM. 0 vmin |
#7| Fa

Exit
Sl Pre-Balanong

] Im zweiten Durchlauf wiederholt das Modul seine darauf folgenden Ein-
RN =T richt-Unwuchtmessungen mit der Probe-Unwucht.

pertauon S i 2 Sy - Wihrend der Unwuchtmessungen erscheint die aktuelle Unwucht in
Einheiten pym/sec sowie ein interner Messwinkel.
Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfiigbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].
Damit werden die Winkelstellung und der Wert der ,neuen“ Unwucht
gespeichert.

Unbalance Measurement

Balanding FPA. 1700 dmin Actual RPM 2700 ofmin |

e F7|
et cancel

11.1.2 Vorauswuchtung mit zwei Ausgleichgewichten

Fa
Enit

Pre-Balanong

HINWEIS
Wenn die Anzahl der Ausgleichgewichte unter Reiter Einstellungen auf 2, eingestellt ist, werden die Positionen
und Gewichte oder Namen von zwei Ausgleichgewichten angezeigt.
Das folgende Beispiel zeigt 12 fixe Positionen.

Auf dem Bildschirm erscheint bereits die Position des neuen Ausgleich-
gewichts.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Corfiguration Set 2 ¢ Dresser # 2 Speed 2700 AP Step 8t
Stop rotor

Ealansng AW 1700 dman Actual RPM 2700 sfmin |

rr| a4
Exit

el | prepatancinn
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B] Dittel System Control Center

Corfiguration Set 2 / Dresser # 2. Speed 2700 RPM
Maove weights to given positions, then continue with 'MNest' key

Step 311

Configuration Set 2 / Dresser #2 Speed 2700 RPM
Run rotor at Balancing RPM

Actal RPM. 0 vmin |

Step 1041

Configuration Set 2 / Dresser # 2 Speed 2700 REM
Unbalance Measuramant

F7|

Step 11711

Actual REM 2700 fmin

F2
Re-Balancing

Sawe & batk

7|

Sewe & cait

Fa

Entfernen Sie die Probe-Unwucht (z.B. Schraube) von Position 1.
Beispiel: Fligen Sie ein Ausgleichgewicht von 0,48 g auf Position 2 und
ein zweites Ausgleichgewicht von 0,48 g auf Position 10 hinzu.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewilinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 2700
U/min) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position und
das Gewicht der Ausgleichgewichte von der Software des Moduls Uber-
prift und die Restunwucht in Einheiten uym/s (hier 9 ym/s) angezeigt.
Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuch-
tung unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert, driicken
Sie die Taste [ Save & Exit ] (Speichern & Beenden).

F7 F&

Save & back Save & exit

wW
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] it System Contrat Center = Sie kehren zum Uberwachungsfenster zuriick.

DAMIT IST DER ERSTE EINRICHTUNGS- UND VORAUSWUCH-

TUNGSVORGANG ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN
!

Bei nicht erfolgreichem Abschluss des ersten Einricht- und Vorauswuchtprozesses:

Wenn das Ergebnis nicht mit den Vorgaben Ubereinstimmt, d.h. die
lUnbalance Measurement Restunwucht héher ist als der in dem Reiter Einstellungen eingestellte
YWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell Sollwert, wird eine Warnung am Bildschirm eingeblendet.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Save & back ] (Speichern & Zu-
rick) oder [ Neuauswuchten ] (Neuauswuchten) driicken und versu-
chen Sie, das Ergebnis mithilfe dieser Funktion zu verbessern.

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit

wW

Nach Driicken oder Anklicken der Taste [ Save & back] kommen Sie zu
den Reitereinstellungen zurick.
e | Comppustiontitn Zusatzlich erscheinen folgende Angaben:
»  Datum der letzten Vorauswuchtung
*  Uhrzeit der letzten Vorauswuchtung und
*  Vorauswuchtdrehzahl.

user-defined. It

Set Name in the ng ¥ Setup
and Rabalancing. For example, if 3 rator is balanced
at different speeds, this may be noted down here.

I several Canfi 5 (e.5. several balancing

speeds) are en wder a Set Number these

- Balancing Mcthad Feeed Prsition Configurations ara selactable by using the [+ ] /
Mass Tabbe Cifault{hH) [E3]or[-]/[F4] key.

Meiver of Ficed pastions 1z

Fectation Crection o

NOTICE

Bt of eorraction masses -
Unlike to the aSet Numbers the 1Configurations is
NOT selectable vis the static interface or the
PROFIBUS,

[=] Semngs [ = Mase Taoe |

1 ¥ ) Z ¥ 6 | ra
- - + - | ot Tas Satup Ro-Baluncing | Exit Balancing

HINWEIS

Ein Neustart des Einrichtverfahrens fiir denselben Rotor ( ggf. mit einer neuen Konfiguration) ist erforderlich
- wenn sich die Betriebsgeschwindigkeit geandert hat,

- wenn sich die Drehrichtung geandert hat.
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11.1.3 Vorauswuchtung mit drei Ausgleichgewichten

Wenn die Anzahl der Ausgleichgewichte unter Reiter Einstellungen auf 3, eingestellt ist, werden die Positionen
und Gewichte oder Namen von drei Ausgleichgewichten angezeigt.

Schritt 1/11 bis Step 7/11 stimmt mit folgendem Abschnitt Gberein: “11.1.3 Vorauswuchtung mit drei Ausgleichge-
wichten“ auf Seite 133

Das folgende Beispiel zeigt 9 fixe Positionen.

[ HINWEIS

Auf dem Bildschirm erscheint bereits die Position des neuen Ausgleich-
gewichts sowie Gewichte.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

ot 2/ Dresser#2 Speed 2700 RPM
Stop rotor

Ealanding FFM: 2700 vmin Actual RPM_ 2700 wfmin_|
Fa
Exit
Sancal Pre-Babancng

Entfernen Sie die Probe-Unwucht (z.B. Schraube) von Position 1.

Bitte beachten Sie, dass Sie den Pfad zur SCC.exe und zur sccviewer.exe
in der Datei systemconfiguration.ini gegebenenfalls anpassen mussen.
Figen Sie ein Ausgleichgewicht von 0,48 g auf Position 2, ein zweites
Ausgleichgewicht von 0,39 g auf Position 7 und ein drittes Ausgleichge-
wicht von 0,34 g auf Position 9.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

Confiquration Set 2 / Dresser # 2 Speed 2700 REM
Maove weights to given positions, then continue with ‘Nest key

Balanin & AP 2700 uman Actial BPM. 0 wmin_|

(3 F7|
MHeset cancel

Fa
Exit

Pre Galancng

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewilinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 2700
U/min) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

Configuration Set 2 ¢ Dresser # 2 Speed 2700 FPM Step 1041
Run rotor at Balancing RPM

Balanin & AP 2700 umin Actisal BPM. 0 wmin_|

7|
cancel

o
Pre-Galancng
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] ittt Systom Comtent Comter Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position und
en1p Eae o das Gewicht der Ausgleichgewichte von der Software des Moduls (iber-
R ——————— — priift und die Restunwucht in Einheiten um/s (hier 1 um/s) angezeigt.
Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuch-
tung unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert, drii-

cken Sie die Taste [ Save & Exit ] (Speichern & Beenden).

Unbalance Measuremeant

Actual BEM 2700 ¢min |

F2 7| 4
Re-Balancing Save & back Sowe & cait

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit

Sie kehren zum Uberwachungsfenster zurlick.

DAMIT IST DER ERSTE EINRICHTUNGS- UND VORAUSWUCH-
TUNGSVORGANG

ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN
!

Bei nicht erfolgreichem Abschluss des ersten Einricht- und Vorauswuchtprozesses:

Wenn das Ergebnis nicht mit den Vorgaben Ubereinstimmt, d.h. die
Unbalance Measurement Restunwucht héher ist als der in dem Reiter Einstellungen eingestellte
WWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell Sollwert, wird eine Warnung am Bildschirm eingeblendet.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Save & back ] (Speichern & Zu-

rick) oder [ Neuauswuchten ] (Neuauswuchten) driicken und versu-
chen Sie, das Ergebnis mithilfe dieser Funktion zu verbessern.

F2 F7 Fa
Re-Balancing Save & back Save & exit

.
w

Nach Driicken oder Anklicken der Taste [ Save & back] kommen Sie zu

B] Dittel System Control Center

-Eai b ras d den Reitereinstellungen zurlick.
Eochpmahen et ) — ]| configuration (set x) Zusatzlich erscheinen folgende Angaben:
5 Balaacics Default setting for all sets: Default
[ The defavtttext can be averwritten user-defined +  Datum der letzten Vorauswuchtung
Lask Balanting T 1513 will be displayed together with the Set Number and H
e e e e e e *  Uhrzeit der letzten Vorauswuchtung und
RS Tolerance & jmin and Rebalancing. F ple. if a rotor & lanced
o = at iffarent speass, this may e noted down hare. *  Vorauswuchtdrehzahl.
Mo oL ThS, L2 If sevaral Configurations [a.g. sevaral balancing
il il d speeds) are entered under a Set Number these
il Balancy knthed Fued Pesition Configurations are selectable by using the [ +] /
Mass Table Screws M3 [F3]er[-]/[F4]key.
Numiber of Ficed positions 9
Mourvitr of Corraction nasees a NoTicE
Unlike to the »Set Numbers the r-('.onfigarllia‘\'- is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
[5] semngs [ tass T

Fa

Fs) 5 #7|
hext Tan setup Ro-Balancing | See & et

134 P6002 UP



Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Ein Neustart des Einrichtverfahrens fur denselben Rotor ( ggf. mit einer neuen Konfiguration) ist erforderlich

[ HINWEIS

- wenn sich die Betriebsgeschwindigkeit geandert hat,

- wenn sich die Drehrichtung geandert hat.

11.2 Die Taste Positionen einstellen

Balancing must be terminated.
Testunbalance is toa light!

5] Dittel System Conteol Center

Canfiguration Set 2 / Dresser #2; Speed 2700 RPM
Maove weights 1o given positions, then cortinue with Next' key

Actual RPM: 0 fmin_|

Step s/

Cancel

7

8
Exit

Pre Balancing

Configuration Set 2 / Dresser #2. Speed 2700 RPM
Move weights to given positions, then continue with "Nesd” key

Actual RPM._ 0 vmin |

&
Meet cancel

F7|

Fa
Exit

Pre-Balancng

F1 F2 FE;
+ - Hext

VMARPOSS

Wenn das vorgegebene Ausgleichgewicht flr die Probeunwucht eine
unzulassige Unwucht des Rotors verursacht oder eine Warnmeldung
.Probeunwucht ist zu leicht® erscheint, kann das Ausgleichgewicht
mit der Taste Adjust positions (Positionen einstellen) bearbeitet wer-

den:

Zum Fortfahren driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Adjust posi-

tions ].

F&

Next Cancel

F2
Exit Pre-Balancing

Durch Driicken der Taste [ + ] oder [ - ] Taste kann jedes Ausgleichge-
wicht, das in der Gewichtetabelle eingetragen ist, am Bildschirm ange-

passt werden.

Justieren Sie ein Ausgleichsgewicht, das Sie flir geeignet halten.

Cancel

F7

i F&
Exit

Pre-Balancing
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] ittt Systom Comtent Comer 1= Zur Erstellung einer neuen Probe-Unwucht fiigen Sie ein Ausgleichge-
4E83 B Eat o wicht (z.B. Schraube) mit dem angegebenen Gewicht (z.B. 0,39 g) auf
Configurstion Set 2/ Dressar# 2 Speed 2700 RPM Stap i1 iy . . . .
Maove weights to given positions, then continue with 'Nest' key POS|t|0n 1 h|nZU (SIehe Anzelge an dem Dlsplay'

Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

Bulaning RPAL 2700 ymin Actual BP0 #min |

Fa

Enit
Pre-Balancng

] Dite! System Conteol Center Der weitere Vorauswuchtprozess erfolgt dann wie oben beschrieben
S (siehe Abschnitt “11.1.1 Einrichten® auf Seite 128).

Corfiguration Set 2 f Dresser # 2. Speed 2700 RPM. Stephi 1
Run rotor at Balancing RPM

L Bakinclng RPuk: 2900 Ve Actual RAM.__0 min_|
e ra
Enit

Senchl Pre-Balancing

11.3 Neuauswuchten mit fixer Positionsmethode

Der Rotor muss neu ausgewuchtet werden,

» wenn das Ergebnis des ersten Vorauswuchtens nach dem Einrichten nicht zufriedenstellend war,
* wenn die Schleifscheibe gewechselt oder ersetzt wurde, oder

« wenn die Unwucht nach mehreren Schleifzyklen den héchstzulassigen Wert Uberschreitet.

HINWEIS
[ Bei Neuauswuchten werden sowohl Unwuchtgrenzwerte als auch der Drehzahlgrenzwert iberwacht (siehe Anschluss
# 2 oder # 13)!

Stellen Sie das Anlagenmodul P6002 UP zur Verfigung.

Wahlen Sie flr den neu auszuwuchtenden Rotor die Einrichtnummer,
unter der der Rotor das letzte Mal ausgewuchtet wurde.

Klicken oder driicken Sie im Modulmodus auf die Taste [ Single-Plane
Pre-Balancing Rotor A ] (Ein-Ebene Ein-Ebenen-Vorauswuchtung Ro-
tor A).

Singhe-Planaf | Singlo-Pland2
Pre-Balcing | Pre-Balancing
Rotor A Rotor B
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Single-Planef
Pre-Balancing
Rotor A

VMARPOSS

Single-Planef 2 F& F7 Fg
Pre-Balancing Settings J
Rotor B

Auswuchtdatum, -uhrzeit und -drehzahl des letzten Vorauswuchtungs-

B Dittel Systom Control Center
RECEN R vorgangs mussen eingeblendet sein.
Configueatan (50t 2) | contiguration (set ) Die Taste [ Re-Balancin Neuauswuchten) muss frei sein.
B pam Default setting for all sets: Default . L
Lkt Bafancing Dite m The default text can be overwritten user-defined. it Prufen Sle lnsbesondere:
|::'.::,";:,‘,'"‘ = e - ot « die Vorauswuchtungsmethode = Fixe Position,
s s e e *  die verwendete Gewichtetabelle,
et Vel Corghrshions 8 G el GAHEiTg » die gewilinschte Konfiguration, falls vorhanden,
SNt Drndin He speeds) are entered under 3 Set Number these . . ”
B Feten Cealis e Sl Byeis 48 141 « die Anzahl fixer Positionen;
Mass T: (M) F3Jor[-]/[F4] key. . H H
e - e « die Anzahl an Ausgleichgewichten.
Mhurmibser of correction masses 3
Unlike to the »5et Number« the -Cun{ig;r.nio-m is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
[5] Semngs [ = Mt Tate |
-~ " v & + H - .l toest Tab 3| Setup . Rﬂmlnoq mmn@m
HINWEIS

Mit der markierten Einrichtnummer und Konfiguration wurde das Einrichten und Vorauswuchten des Rotors bereits
einmal mit der gleichen Auswuchtdrehzahl, Drehrichtung und Vorauswuchtungsmethode durchgefiihrt.

Folgen Sie der Betriebsanleitung Schritt fur Schritt, was als nachstes zu tun ist.

Die Taste [ Next ] ist erst verfuigbar, wenn die Bedingung Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb nehmen erflillt ist oder
die Unwuchtmessung abgeschlossen ist!

Mit der Taste [ Exit Pre-Balancing ] (Ausgang Vorauswuchtung) wird der Neuauswuchtprozess stets abgebrochen.
Die unten dargestellten Ausgleichgewichte, Geschwindigkeiten, usw. sind nur Beispiele!

Wenn fiir jede Ausgleichgewicht ein Name (z.B. M3x4) in die Gewichtetabelle eingegeben wurde, dann wird beim
Vorauswuchten oder Neuauswuchten der jeweilige Name anstelle des Gewichts auf dem Bildschirm angezeigt.

Vor dem Neuauswuchten Folgendes NIEMALS andern:

- die Drehrichtung,

- the Vorauswuchtungsmethode.

Mit jeder Bearbeitung werden die gespeicherten Einrichtungsdaten geléscht!

Starten Sie die Neuauswuchtfunktion, klicken Sie dazu auf die Taste [

] Dittel System Control Center

AED3 P04 1 ' 1 1 1
Re-Balancing ] (Neuauswuchten) oder driicken Sie die Funktionstaste
Conligueation (Set 2) Fpeed 2700 o 21| configuration (Set %) [ F7 ]
= palancing Default setting for all sets: Default
Lest Baancing Detn The default text can be ovenaritten user-defined. it
Last Balancing Time: will be displayed together with the Set Number and
Balancing RFM Sat Name in the screens Pre-Balancing "B Setup
RFM Tokerance +]- 20rimin and Rebalansing. For examale, if & rotor Is balanced
Targat Lavel 15 at different speeds, this may be noted down here
: R LE If several Configurations (e.g. several balancing
o Orectin e speeds) are entered under 3 Set Number these
S flancng Rgted Frcad Prosition Configurations are selectable by using the [+ ] /
Mass Table Defaut(t) [F3]or[-]/]Fd] key
Numiber of Ficed postions 9
Hurritsér of Corraction Mmasses 3 NOTICE
Unlika to the »Set Numbare the nConfigurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
(=] Semngs [ = Mt Tawe |
" 2 = | = 0 " ra
- - + - e Tan setup Re-galuneing | Ext Balaneing
F1 Fz F3 Fd F5 Fi F7 Bt
. X
A v + — Hext Tab Setup Re-Balancing .
Pre-Balancing

Neuauswuchten kann entweder gestartet werden

- bei stillstehendem Rotor,

- bei einem bei Auswuchtdrehzahl laufenden Rotor, oder

- bei einem mit einer geringeren als der Auswuchtdrehzahl laufenden Rotor.
Die Anzahl der Schritte &ndert sich entsprechend, ebenso wie die Startseite.
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D ____________________________________________________
11.3.1 Positionen und Gewichte der Ausgleichgewichte stimmen mit der Anzeige auf dem Bildschirm iiberein

Das folgende Beispiel zeigt das Neuauswuchten eines am Anfang angehaltenen Rotors (Schritt 1/7).
Der Rotor enthalt 9 fixe Positionen und 3 Ausgleichgewichte.

Stimmen Positionen und Gewichte der Ausgleichgewichte mit der An-
zeige auf dem Bildschirm uberein, dann driicken Sie die Taste [ Next ].

Confguration Sel 2 / Oresser #2: Speed 2700 RPM Step 117

Maove weights to given positions, then continue vath MNext' key

Balancing AP 2700 émin Actual RPM 0 imin_|

" FE|
Eanis newm

7
Canstel

F1
Adjust positions

F& F7 F3
Next Cancel Exit Pre-Balancing
T~

W

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
Nach Erreichen der gewilinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der

ST — — Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 2700
U/min) startet das Modul automatisch den ersten Messdurchlauf der
Neuauswuchtung.

Balancing APM. 2700 uman Actisal BPM. 0 wmin_|

F7| Fa
Exit

el | pry Balancing

Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine Messung zur Ermittlung der
Unwucht.
E— _— Es erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von um/s sowie ein in-
‘ terner Messwinkel.
Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfligbar ist, driicken Sie die Taste
[ Next].

Balansing FPM. 2700 Unan Artual REM_ 2700 vmin_|

Fa
Exit

1 rs| 7|
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[

orfiguration Sel

Stop rotor

Balandng FEM: 2700 vmen

{Dresser #2 Spead 2700 REM Step 47

HINWEIS

Die Neuauswuchtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden. Wird das Neu-
auswuchten bei laufendem Rotor gestartet, Abbildung hier oben, ist die erste Anzeige (Schritt 1/5). Bei Bedarf konnen
Sie die Positionen der Ausgleichgewichte in diesem Schritt nochmals tberprifen.

Dann wird der Neuauswuchtprozess um einen Schritt verlangert, aufgrund von — Rotor anhalten. Weiter mit der

Abbildung hier oben.

I — h!:‘l FE F7 = F&
BEX Weld Hext Cancel #
positions Pre-Balancing

Actual RPM 2700 fmin_ |

5] Dittel System Control Center

AED3 ! P04 !

Configuration Set 2 / Dresser #2. Speed 2700 RPM Step &7
Mave wiedghts to given positions, then continue with "MNest' key

Fa
Exit

Corfigurstion Sel 2/ Dresser #2. Speed 2700 RPM Step 67
Run rotor at Balancing RPM

Actual RPM._ 0 wfmin_|

¥7|

Fa
= Exit

Pre-Balancng

W

Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen und Gewichte
der Ausgleichgewichte angezeigt.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

i
0.34g i n48g

0;\9

Bitte beachten Sie, dass Sie den Pfad zur SCC.exe und zur sccviewer.exe
in der Datei systemconfiguration.ini gegebenenfalls anpassen missen.
Entfernen Sie die Ausgleichgewichte von den Positionen 2, 7 und 9.
Fiigen Sie ein Ausgleichgewicht von 0,58 g auf Position 1, ein zweites
Ausgleichgewicht von 0,46 g auf Position 4 und ein drittes von 0,68 g
auf Position 8.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] drlicken.

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewilinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 2700
U/min) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

P6002 UP
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Corfiguration Set 2 / Dresser # 2. Speed 2700 RPM
Unbalance Measurement

Balansng AWM. 1700 dmis

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Step 77

Actual BEM 2700 ¢min |

F2
Re-Balancing

F2
Re-Balancing

7| Fa

Save & back Sowe & cait

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position und
das Gewicht der Ausgleichgewichte von der Software des Moduls Uber-
pruft und die Restunwucht in Einheiten um/s (hier 1 ym/s) angezeigt.

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuch-
tung unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert, dri-
cken Sie abschlieRend die Taste [ Save & Exit] (Speichern & Beenden).

F7
Save & back

Fa
Save & exit

11.3.2 Positionen und Gewichte der Ausgleichgewichte stimmen NICHT mit der Anzeige auf dem Bildschirm iiberein

Confguration Sel 2 / Oresser #2: Speed 2700 RPM

Mave weights to given posifions, than confinue with TNed' kay

Step 117

Balancing AP 2700 émin

Actual RPN 0 dfimin_|

" ¥
Eanis newm

™
Pre.Batancing

=

F1
Adjust positions

140

Wenn die Positionen und Gewichte der Ausgleichgewichte

NICHT mit der Anzeige auf
der Anzeige Ubereinstimmen, dann

- andern Sie entweder die Gewichte und Positionen der Ausgleichge-
wichte entsprechend den Angaben auf der Anzeige und fahren Sie mit
der ersten Abbildung von Abschnitt “11.3.1 Positionen und Gewichte
der Ausgleichgewichte stimmen mit der Anzeige auf dem Bildschirm

Uberein® auf Seite 138 fort,

- oder driicken Sie die Taste [ Adjust positions ].

F& F7

Next Cancel

F3
Exit Pre-Balancing
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Corfigurstion Set 2 / Dresser #2 Speed 2700 RPM Step 17
bove wieights to given positions, then continue with 'Nest' key

Balancing AP 2700 v Actual RPM. 0 #min

F e 7|
Messtral Position Heet cancel

F1
Hewrtral Position

Configuration Se1 2 / Oresser W2 Speed 2700 RPMW Step 17
Mave weights to given positions, then continue wath Text' key

Balansing AW 700 dmin Actual RPN 0 tein

" ¥

T
Camel

Exit
FreBatancing

F

Configuration Set 2 / Oresser #2; Speed 2700 RPM Step 27
Run rotor &t Balancing RPM

Balaneing AW 2700 dmin Actusl RPN 0 tmin

7

P6002 UP

Fa

Mit der Taste [ Adjust positions ] (Positionen einstellen) wechseln Sie
zur Taste [ Neutral Position ] (Neutralstellung) tber.
Driicken Sie die Taste [ Neutral Position ].

FE F7 F&

Exit
Hext Cancel Pre-Balancing

Die angezeigten Ausgleichgewichte verschwinden vom Bildschirm.
Entfernen Sie alle Ausgleichgewichte/Schrauben aus dem Fixier-
flansch/Rotor.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 2700
U/min) startet das Modul automatisch den ersten Messdurchlauf der
Neuauswuchtung.
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Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine Messung zur Ermittlung der

Unwucht.
R ———— - Es erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von um/s sowie ein in-
‘ terner Messwinkel.
Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste
[ Next].
Balancing AFM. 2700 v Actusl REW. 2700 #imin_|
i e " o | i
HINWEIS
Die Neuauswuchtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden. Wird das Neu-
auswuchten bei laufendem Rotor gestartet, Abbildung hier oben, ist die erste Anzeige (Schritt 1/5). Bei Bedarf kénnen

Sie die Positionen der Ausgleichgewichte in diesem Schritt nochmals.

Corfiguration Set 2/ Dresser # 2 Spesd 2700 REM
Stop rator

Balandng FEM: 2700 vmen

I — h‘|;1 FE F7 e F&
ec _\:\relg Hext Cancel # _
positions Pre-Balancing

Actual RPM 2700 fmin_ |

Confguration Set 2 J Dresser # 2. Spesd 2700 REM

Mave weights to gven positions, then continue with ‘Nest' key

i ™
Pre-Balancing

rr|
cancel

Step &7

Actusl RPM. 0 tmin |

[
Cancel

F
Exit

Fre Babancing

142

W

Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen und Gewichte
der Ausgleichgewichte angezeigt.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die ndchste Auswuchtstufe.

]
=)

J

Bitte beachten Sie, dass Sie den Pfad zur SCC.exe und zur sccvie-
wer.exe in der Datei systemconfiguration.ini gegebenenfalls anpassen
mussen.

Figen Sie ein Ausgleichgewicht von 0,72 g auf Position 1, ein zweites
Ausgleichgewicht von 0,34 g auf Position 5 und ein drittes von 0,39 g
auf Position 8.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

P6002 UP
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Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

B Dittel System Control Center
50 o0t 4 Nach Erreichen der gewilinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
e rr————— e Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 2700

Run rotor at Balancing RPM

U/min) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

Balancing RFM. 2700 fmin Actual REM.__0 min

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position und

G ittt System Cont ol Center [y
RETITN CTR | das Gewicht der Ausgleichgewichte von der Software des Moduls tber-
e e B SR — priift und die Restunwucht in Einheiten pm/s (hier 1 ym/s) angezeigt.

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuch-

tung unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert, dri-
cken Sie abschlieRend die Taste [ Save & Exit] (Speichern & Beenden).

Balaneing RFM: 2700 émin Actusl RPM:_ 2700 frmin

Sowe & back Save & eait

In allen Fallen kehren Sie zum Standard-Uberwachungsfenster zuriick.

| Spindle # 2

DAMIT IST DER NEUAUSWUCHTUNGSVORGANG

I"L"“’“ L ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN!
g 2?032 Neuauswucht-Datum und -Uhrzeit werden unter der angepassten Ein-

richtnummer und deren Konfiguration gespeichert.

Singhe-Flane! 1| Single-Pland2
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Wenn der Neuauswuchtungsprozess NICHT erfolgreich abgeschlossen wurde:

Wenn das Ergebnis nicht mit den Vorgaben Ubereinstimmt, d.h. die
Unbalance Measurement Restunwucht héher ist als der in dem Reiter Einstellungen eingestellte
WARMNING: Residual Unbalance exceeds Target Levell Sollwert, wird eine Warnung am Bildschirm eingeblendet.

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit

Durch Driicken der Taste [ Save & back ] oder der Taste [ Re- Balancing
] kommen Sie zurliick zum Reiter Einstellungen.
Configuration (Set X] Versuchen Sie, das Ergebnis durch einen zweiten Neuauswuchtungs-

B] Dittel System Control Center

= Default setting for all sets: Default
Lk Selanchg Dt Ll The default text can be overwritten user-defined. It durchlauf zu verbessern.
Lt Befancing Time 17,305 will be displayed together with the Set Number and
Ealancing FFM 2700 Set Name in the screens Pre-Balancing S Setup
REM Tokrance +- 20rjoin and Rebalancing. For sxample, if a roter is balanced
Tanget Level 15 pmis at different speeds, this may be noted down here.
Messuramert. Tre 155 e 3
IF several Configurations {e.g. several balancing
Rekaikn Divclim o speeds) are entered under 3 Set Number these
=i Pre-Balancing Method Canfigurations are le by using the [ <]/
Mass Tabke DefautitH) [F3]or[-]/[Fa]key.
N of ficed pstions 3
Numiber of cormection masses 3 Loitise.

Unlike to the #Sat Numbert the #Configurations is
NOT selectable via the static Interface or the
PROFIBUS.

[5] Sesings [ = sz Taoe
= T " nl _ 4 )

RoBelencing | b g decing

rs| w7

Fs)
Hex T Sutup
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12 ZWEI-EBENEN-VORAUSWUCHTUNG UNTER VERWENDUNG VON WIN-
KELMETHODE

12.1 Setup und Zwei-Ebenen-Vorauswuchtung

HINWEIS

Ab der DSCC Software Version 3.61 kann das Setup wie folgt gestartet werden:

- Mit den Auswucht(Streu)gewichten in Neutralstellung (Streuwinkel 180°)

- oder mit vorjustierten Auswuchtgewichten, wenn die Lage und GréRRe der Unwucht ungefahr bekannt ist. Mit dieser
Methode lassen sich unvorhersehbar grof3e Unwuchten bei hoher Geschwindigkeit vermeiden, wenn das Auswuch-
ten bei niedriger Geschwindigkeit gestartet und nach jeder Geschwindigkeitserhéhung wieder ausgeglichen wird.

Bei der folgenden Beschreibung der Zwei-Ebenen (dynamisch) Vorauswuchtungsmethode Angular Method (Winkel-

methode) werden fiir jede Ebene zwei gleiche fixe Massenauswuchtgewichte, die in einem beliebigen Winkel auf dem

Scheibentrager platziert und eingespannt werden kénnen, als Ausgleichgewichte verwendet.

Ebene 1 ist so wie im Reiter Settings — General Settings — Vibration Transducer Plane 1 — Input ... (Einstellun-

gen — General Einstellungen — Schwingungswandler Ebene 1 — Eingang...) beschrieben festgelegt.

Beim Einrichten, Vor- und Neuauswuchten, werden Unwuchtgrenzwert 1 und 2 sowie der Drehzahlgrenzwert des

Rotors Uberwacht (siehe Anschluss # 2 oder # 13 der Baureihe P6002 UP).

Stellen Sie das Anlagenmodul P6002 UP zur Verfigung.

B Ditkel System Cantrol Center

L Wahlen Sie fur den dynamisch auszuwuchtenden Rotor die Einricht-
|__PreBalancing2 | nummer, unter der die gewiinschte Betriebsart und zugehérige Para-
bl 2= meter gespeichert wurden.
— Manuell: Rufen Sie zur Auswahl der Einrichtnummer den Rei-
" 1165 280 ter Einstellungen auf. Justieren Sie die entspre-
2 00 chende Einrichtnummer und verlassen Sie den Rei-
— ‘ ter mit der Softkeytaste [ Back ].
n 1647 169 Extern: Uber die statische Schnittstelle Stecker # 2 oder
E 800 PROFIBUS wird die entsprechende Einrichtnummer
n 116% durch das Automatisierungssystem eingestellt.
e la Je nach Betriebsart, die unter der gewahlten Einrichtnummer gespei-
O 8003 chert ist, werden einzelne Modulansichten mit ihren entsprechenden
Softkeys angezeigt.
L —— —e—" Die gegenulberliegende Anzeige zeigt beispielsweise die Einricht-
nummer 3 und die Betriebsart Zwei-Ebenen (zu erkennen an zwei mit

(Ebene) 1 und (Ebene) 2 markierten Balkenanzeigen.

Zum Vorauswuchten des Rotors auf zwei Ebenen klicken oder driicken
Sie die Taste [ Two-Plane Pre-Balancing ]... (Zwei-Ebenen- Voraus-
wuchten).

F& F7 F&
Settings B J

F1
Two-Plane
Pre-Balancing

Falls vorhanden, wahlen Sie die gewtinschte Konfiguration.

B ittel System Control Center

Prifen Sie insbesondere:
e % | configuration (set ) » die Vorauswuchtungsmethode beider Ebenen = je Winkelmetho-
= TwoPlane Pie-Balancing Default sc_ttmgk\r 3ll sets: Default
FPM Tolesance 201/ The default text de,
s b e e + die Drehrichtung der Ebene 1 (hier cw) und
R R MRRRE] = s oevis, s may v ootnd down e, +  die Skalierrichtung beider Ebenen (hier je cw).
T oS e e, soers s Starten Sie dle"Emnchtfunlftlon, kllc_;ken Sie dazu auf die Softkeytaste [
skt g Gor :  using the [ +17 Setup ] oder driicken Sie die Funktionstaste [ F6 ].
Filor|- F4
NOTICE
Unlike to the #Sat Numbers the »Configurationa is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
5] Semngs
w [ = 2 - J‘ _ |‘ || SHM\L r h.m o
F1 F2 F3 Fa F5 F& F7 Exit F&
- h + - pextiah Setue Pre-Ba’I:ancing

A
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WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Drehteile!

Nur bei ausgeschalteter Werkzeugmaschine Montage oder Einstellungen an den Auswuchtgewichten durchfiihren!
Vergewissern Sie sich, dass der Rotor stillsteht, bevor Sie daran arbeiten!

Maschine gegen unbefugtes oder zufalliges Wiedereinschalten sichern!

Keine Sicherheitseinrichtungen auer Kraft setzen!

KEINE Sicherheitseinrichtungen aussetzen!

HINWEIS

Die genaue Einstellung des Auswuchtgewichts ist fiir den einwandfreien Betrieb des Vorauswuchtverfahrens
sehr wichtig!

Folgen Sie der Anzeige Schritt fur Schritt, was als nachstes zu tun ist.

Die Taste [ Next ] ist erst verfugbar, wenn die Bedingung ,Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb nehmen" erfillt
ist oder die Unwuchtmessung abgeschlossen ist!

Mit der Taste [ Exit Pre-Balancing ] wird der Vorauswuchtprozess stets abgebrochen.

Die unten dargestellten Winkel, Geschwindigkeiten, usw. sind nur Beispiele! Befolgen Sie die Anweisungen wie an-
gezeigt!

12.1.1 Einrichtung mit Spreizgewichten in der Neutralstellung
HINWEIS
[ Die Einrichtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden. Wird das Einrichten

bei laufendem Rotor eingeleitet, verlangert sich der Einrichtvorgang um einen Schritt (zusatzlich: — Rotor anhalten
oder Neutralstellung bestatigen).

Einrichtung bei laufendem Rotor

Wenn Sie die Einrichtung bei laufendem Rotor starten, wird die Einrich-

tung um einen Schritt erweitert, im Gegensatz zur Einrichtung bei still-

stehendem Rotor (zusatzlich: — Rotor anhalten oder Neutralstellung

bestatigen).

Die Vorauswuchtung kdnnen um einen Schritt verkirzt werden

- wenn die Spreizgewichte auf dem Rotor in der gleichen Neutralstel-
lung sind, wie auf dem Bildschirm angezeigt

- und ohne den Rotor anzuhalten, bestatigen Sie die Position der Streu-
gewichte durch Driicken der Taste [ Confirm Neutral Position ]

B Dithel System Control Center EE

Canfiguration Sel 3 7 Wheel XL Speed B00 RPM Step 1116

Stop rotor or confirm weight positions

Actusl AEM. B0 imin

rr Fy
Cancel Bt Pre-Balancing)

HINWEIS

Die Taste [ Change weight positions ] dient zum Einstellen der individuellen Position der Auswuchtgewichte. Diese
Taste sollte nur von erfahrenen Maschinenmonteuren bedient werden (siehe Abschnitt “10.2 Taste ,Andere Gewicht-
spositionen wahlen®, auf Seite 119).
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Einrichtung bei stillsehendem Rotor

B Dittel System Control Center

AL P04
Corfiguration Set 3 Wheel ¥L: Speed 600 RPM
Maove weights ta neutral position respectivaly remaove scraws

Step 1415

Actual APM.__0 timin |

HINWEIS

VMARPOSS

Das folgende Beispiel zeigt den Einrichtvorgang bei stillstehendem Ro-
tor (Schritt 1/15) und Auswuchtgewichten in Neutralstellung.

Platzieren Sie das Auswuchtgewicht beider Ebenen genau in der Neu-
tralstellung (siehe Darstellung auf dem Bildschirm) und spannen Sie
sie ein.

Das Beispiel zeigt Skalierrichtung fiir beide Ebenen: cw (im Uhrzeiger-
sinn).

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken oder anklicken.

Looking at Plane 1

Locking at Plane 2

(Gewichtepositionen wechseln) kdnnen die Streugewichte individuell justiert werden.

[ Mit der Taste [ Select other weight positions ] (Andere Gewichtspositionen wahlen) oder [ Change weight positions ]

Diese Taste sollte nur von erfahrenen Maschinenmonteuren bedient werden (siehe Abschnitt “10.2 Taste ,Andere
Gewichtspositionen wahlen®, auf Seite 119).

B Dittel System Conirol Center

Corfiguration Set 3 { Wheel ¥L: Speed 800 FPM
Run refor at wanted Balancing RPM, then continue with Mexd! kay

"

mane 1 Pane 2

Actusl BPM: 0 vmin |

| vittel System Cantrol Center

Corfiguration Set 3 / Wheel XL Speed 800 RPM

Unbalance Measurement

P6002 UP

Nehmen Sie den Rotor bei gewlinschter Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
Das Beispiel zeigt Drehrichtung der Ebene 1: cw (im Uhrzeigersinn).
Fahren Sie nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl (Anga-
be in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 800 U/min) Fahren Sie fort,
indem Sie die Taste [ Next ] drlicken oder anklicken.

Looking at Plane 1

Looking at Plane 2

Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine erste Messung zur Ermitt-
lung der Ausgangsunwucht.

Es erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von um/s sowie ein in-
terner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verflgbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].

Damit werden die Winkelstellung und der Wert der Ausgangsunwucht,
zusammen mit der Auswuchtdrehzahl des ersten Probelaufs gespei-
chert (= Anzeige Auswuchten U/min: 800 U/min),
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Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen der Auswucht-

0| Dittel System Cantrol Center

W YT gewichte angezeigt.
B T—— —— Rotor anhalten. Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min)
wechselt das Modul automatisch in die nachste Auswuchtstufe.
r
- bz o e Locking at Plane 1 Locking at Plane 2
Bulanding RRM: 600 vmin Actisal AN BI0 #min_|
o Ff: N B 1]

] Dite! System Cantrol Center CEx Ebene 1:
= Zur Erstellung einer Probeauswuchtung Ebene 1 positionieren Sie das

0°-Auswuchtgewicht auf genau 30° (siehe Anzeige auf dem Display)

und spannen Sie es ein.

" Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

Carfiguration Set 3/ Wheel XL Speed 800 RPM Step 515
Mave weights ta given positions, then continue with et key or start rotor

1800
_ T Lm 5 Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
weight positions et Shsl Pre-Balancing
HINWEIS
Passt die angezeigte Probeunwucht nicht (z.B. zu leicht oder zu schwer), kdnnen die Streugewichte individuell ange-
passt werden. Mit der Taste [ Select other weight positions ] (Andere Gewichtspositionen wahlen) missen die neuen

Positionen der Streugewichte Ubertragen werden.
Diese Taste sollte nur von erfahrenen Maschinenmonteuren bedient werden (siehe Abschnitt “10.2 Taste ,Andere
Gewichtspositionen wahlen®, auf Seite 119)!

] Dite! System Cantrol Center CER Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

d Fahren Sie nach Erreichen der gewilinschten Auswuchtdrehzahl inner-

e s halb der Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Dreh-
zahl: 800 U/min) startet das Modul automatisch den nachsten Mess-

w durchlauf.
a0
1w 1800
—_— == Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
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TR — G Im zweiten Durchlauf wiederholt das Modul seine Einricht-Unwucht-
: messungen mit der Probe-Unwucht auf Ebene 1.
L s Wahrend der Unwuchtmessungen erscheint die aktuelle Unwucht in

Einheiten pm/sec sowie ein interner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verflgbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].

Damit werden die Winkelstellung und der Wert der ,neuen“ Unwucht fiir
jede Ebene gespeichert.

B Dite! System Canirol Center I Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen der Auswucht-
B84 gewichte angezeigt.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul

wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Configuration Set 3 ¢ Vebeel K1 Speed 800 REM Step G156
Stop rator

AL
Piane 1
_“" = LS Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
S Ditel System Conirol Center E% Ebene 2:
AEH Zur Erstellung einer Probeauswuchtung Ebene 2 positionieren Sie das
Configuration Set 3 7 Wheel XL Speed 800 RPM Step 315 . . . .
e wiighits 1o given positions, Ten continue with et key o start rotor OO-AUSWUChtgeWICht an genau 300 (Slehe Anzelge an dem D|Sp|aY)

und spannen Sie es ein.
Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

180

Pane 1

Balanéing FEM: 600 imin Actual RPM.__ 0 wmin_|

Select other
| wesght posttions:

[ HINWEIS

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Fa
Exit

Passt die angezeigte Probeunwucht nicht (z.B. zu leicht oder zu schwer), kénnen die Streugewichte individuell ange-
passt werden. Mit der Taste [ Select other weight positions ] (Andere Gewichtspositionen wahlen) missen die neuen
Positionen der Streugewichte auf das Display Ubertragen werden.

Diese Taste sollte nur von erfahrenen Maschinenmonteuren bedient werden (siehe Abschnitt “10.2 Taste ,,Andere
Gewichtspositionen wahlen®, auf Seite 119).
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] Dite! System Control Center CER Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
. Nach Erreichen der gewiinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
L — s Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 800

U/min) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

para 1 . l Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Balansing AEM: 200 wmin Actual RPM. 0 #fmin |

] Dite! System Cantrol Center CIE! Im dritten Durchlauf wiederholt das Modul seine Einricht-Unwuchtmes-
53 P21 4 sungen mit der Probe-Unwucht auf Ebene 1 und Ebene 2.
L—— a Wahrend der Unwuchtmessungen erscheint die aktuelle Unwucht fiir

jede Ebene in Einheiten um/sec sowie ein interner Messwinkel.
Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfiigbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].

Damit werden die Winkelstellung und der Wert der ,neuen“ Unwucht fir
jede Ebene gespeichert.

12.1.2 Vorauswuchtung

Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen der Auswucht-
gewichte angezeigt.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul

i i . wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Balanding FEM: B00 inin Actisal APM: 800 i |

1}
Stop rotor

Wheel XU Speed 800 REM Step 1216

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
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D] ittel System Control Center
AE-03 ! P04 !
Corfiguration Set 3 £ Wheel XL Speed 800 RPW Step 13715

Mherve weiahts to given positions, then continue with Mesd' key or start rotor

Actual RPM. 0 #'min

:
:

Exit

_ Y B B0

] Dittel System Cantral Canter
AED3 p P04 !
Corfiguration Set 3/ Wheel 4L Speed B00 RPM Step 1515

Unbatance Measurement

Pane 3
Actual REM: 800 dmin

2| 7 a
Pe-Balancing Saue & back Sawe & exit

F2
Re-Balancing

] Dittel System Cantral Center

| Pre-Balancing 2 |
Wheel XL Ser3
] ¥
i @ o 'm om
" 37 90
& 8004
v v
i e mm ow o
n 3T 27
& 800
N 3%
() /005
n 37
(] B0O0
e C T
- =n 4
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Ebene 1:

Platzieren Sie die Auswuchtgewichte so wie in der Positionsangabe
dargestellt.

Beispiel: Stellen Sie ein Auswuchtgewicht auf 132° Auswuchtgewicht
auf 298°.

Ebene 2:

Platzieren Sie die Auswuchtgewichte so wie in der Positionsangabe
dargestellt.

Beispiel: Stellen Sie ein Auswuchtgewicht auf 50° Auswuchtgewicht auf
251°.

Bitte die Skalierrichtung beachten! Alle Gewichte einspannen.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] drlcken.

Looking at Plane 2

Looking at Plane 1

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der erforderlichen Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz startet das Modul automatisch seinen letzten Mess-
lauf.

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position der
Auswuchtgewichte von der Software des Moduls Uberprift und die
Restunwucht in Einheiten um/s (hier fir Ebene 1: 2 uym/s, fir Ebene 2:
2 ym/s).

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuchtung
jeder Ebene unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert,
driicken Sie die Taste [ Save & Exit ] (Speichern & Beenden).

F7 F&

Save & back Save & exit

Sie kehren zum Uberwachungsfenster zuriick.

DAMIT IST DER EINRICHTUNGS- UND VORAUSWUCHTUNGS-
VORGANG
ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN!
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12.1.3 Bei nicht erfolgreichem Abschluss des ersten Einricht- und Auswuchtprozesses

Wenn das Ergebnis nicht mit den Vorgaben Ubereinstimmt, d.h. die
lUnbalance Measurement Restunwucht hdher ist als der in dem Reiter Einstellungen eingestellte
WARMNING: Residual Unbalance exceeds Target Levell Sollwert, wird eine Warnung am Bildschirm eingeblendet.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Save & back ] (Speichern & Zu-
rick) oder [ Neuauswuchten ] (Neuauswuchten) driicken und versu-
chen Sie, das Ergebnis mithilfe dieser Funktion zu verbessern.

F2 F7 Fa
Re-Balancing Save & back Save & exit
TS
ittt System Control Center Nach Driicken oder Anklicken der Taste [ Save & back] kommen Sie zu
den Reitereinstellungen zurlck.
PSRN SIS ____[3| confgurtin sty Zusatzlich erscheinen folgende Angaben:
e <fault seting for sl sets: Defau
Lenfucng Daa ol Lol The default text can be ovenwritten user-defined. It ° Datum der letzten VOraUSWUChtUng
PRt i T e iy pes il e ] «  Uhrzeit der letzten Vorauswuchtung und
Tt T e 3 e v A P *  Auswuchtdrehzahl.
Heusaarmert Ting
Roton Dschn Pl = bl kst g beeriag
Pie-Balancing Methad Plane 1 Arguiai method re selectable by using the [+ ] /

Scek Disechion o [F3]or

- Pia-Balancing Methad Plane 2 Arguiat methad
Scake Dimclion o Norice

Unlike to the #Sat Numbers the sConfigurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.

[] Semngs

" r2 [ [T s e | e
-~ - + - Tab Setup Re-Balancing lI Sawe & extt

Ein Neustart des Einrichtverfahrens fiir denselben Rotor ( ggf. mit einer neuen Konfiguration) ist erforderlich
- wenn sich die Betriebsgeschwindigkeit geandert hat,

[ HINWEIS
- wenn sich die Drehrichtung geandert hat.
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12.2 Die Taste Positionen einstellen

Wenn die Unwuchtposition schon annahernd bekannt ist, kdnnen die Gewichte des Rotors bereits in diesen Stellun-
gen eingestellt werden. In diesem Zustand ist es angebracht, die Positionen des Gewichts am Rotor auf die Positionen
in der Software zu Ubertragen; dazu die Taste Positionen Einstellen verwenden.

Wenn die Testunwucht bei einem vorgegebene Standard-Streuwinkel eine unzulassige Unwucht flir den Rotor verur-
sacht oder eine Warnmeldung ,Testunbalance is too light* (Probeunwucht ist zu leicht) erscheint, , kann die Position
der Auswuchtgewichte mit der Taste Adjust positions (Positionen einstellen) bearbeitet werden:

[ HINWEIS

[E) Dittet System Control Centes
AEG3 BP0t 4
Configuration Set 3/ Whesl L= Speed 800 RPM
Move weights to given positions, then continue with "Mext’ key or start rotor.

Actual RPM. 0 o/min

Next | Cancet

& 5
Exst Fre-Balancing

Zum Fortfahren driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Adjust posi-

tions ].

F1
Adjust positions

F& F7 F3
Next Cancel Exit Pre-Balancing

W

[E) Dittel System Control Center
AE00. Jp P A
Configuration Set 3 / Wheel KL= Speed 800 RPM
Move weights to given positions, then continue with 'Next’ key or start rotor.

Actual RPM. 0 «/min

7

¥ 78| 7]
Next Cancet

5
Exst Fre-Balancing

Durch Druicken der folgenden Tasten kénnen die Positionen der beiden
Gewichte auf der Anzeige eingestellt werden:

F5
Plane 1/ Plane 2

F3
Weight 1
F3
Welght 2
F4
|1ﬂ-
Fd
1
Fz
i ]
Fi
el

Ebene 1/ Ebene 2

Durch Driicken dieser Taste wird die zu andernde
Ebene ausgewahlt, die markierte Ebene wird her-
vorgehoben. Bitte bedenken Sie, dass diese Tas-
te bei der Anderung der Unwucht der Sonde fehilt.

Gewicht 1 — Gewicht 2
Beim Driicken dieser Taste wird das zu bewegen-
de Gewicht markiert.

1°-10°

Durch Driicken dieser Taste wird festgelegt, ob
der Positionswechsel des markierten Gewichts

in Schritten von 1° oder in Schritten von 10° er-
folgt

>>

Durch Dricken dieser Taste wird das markierte
Gewicht mit dem ausgewahlten Schritt nach
rechts (cw).

<<

Durch Dricken dieser Taste wird das markierte
Gewicht mit dem ausgewahlten Schritt nach
links (ccw).

P6002 UP
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[B) Dittel Sy=tem Control Center

| AE03 PPt 4

Configuration Sat 3 / Wheal XL: Spad BI0 RPM

Move weights fo given positions, then continue with ‘Next’ key or start rotor.

Baianaing APM- 800 rmin Actual RPM- 0 pfman

Run rotor at Balancing RPM

Flane 1 Fians 2

Balancing P! B00 rmin

Actual RPM:._ Do/min_|

7] Bl
Cancel | Exit Pre-Balancing|

Ft 2 F3 F4 78| | F8
< = Weight 1 * Mext Cancel | Ext Pre-Batancing
B Dittat System Control Center - o e
Configuration Set 3 / Wheel XL Speed 800 RPM Step 615

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Achten Sie bitte darauf, dass die Lage der Ausgleichsgewichte fur jede

Ebene in der gleichen Position auf der Ebene und auf dem Display (wie
oben dargestellt) ist.

Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Der weitere Ablauf der Vorauswuchtung erfolgt wie oben beschrieben

(siehe Abschnitt fir Ebene 1 ab Schritt 6/15, fur Ebene 2 ab Schritt
10/15).

P6002 UP
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12.3 Vorauswuchten mit Winkelmethode

Der Rotor muss neu ausgewuchtet werden,

» wenn das Ergebnis des ersten Vorauswuchtens nach dem Einrichten nicht zufriedenstellend war,
* wenn die Schleifscheibe gewechselt oder ersetzt wurde, oder

« wenn die Unwucht nach mehreren Schleifzyklen den héchstzulassigen Wert Uberschreitet.

HINWEIS
Beim Neuauswuchten werden beide Unwucht-Grenzwerte und die Geschwindigkeitsgrenzen 1 und 2 der beiden Ebe-

nen und die Geschwindigkeitsgrenzen 1 und 2 des Rotors Uberwacht (siehe Verschluss # 2 oder # 13)!

[ it ystem Contol Cents - o x Stellen Sie das Anlagenmodul P6002 UP zur Verfigung.
. [N Wahlen Sie fur den neu auszuwuchtenden Rotor die Einrichthummer,
' S | unter der der Rotor das letzte Mal vorausgewuchtet wurde.
. = Klicken oder driicken Sie im Modulmodus auf die Taste [ Pre-Balancing
bt ] (Vorauswuchten).
" 127
ko] -
L 2
e ap sl
M 213%
Kol &
A, s
= 0+
A, 2137
B 0%
e e 2= 2 "

FE F7 Fa
Settings E5o J

F1
Two-Plane
Pre-Balancj

Auswuchtdatum, -uhrzeit und -drehzahl des letzten Vorauswuchtungs-

| 'é Ditel ;)'xt!rr Control Centes |
FER X vorgangs missen eingeblendet sein.
Contytion (50 3 Confgution el Die Taste [ Re-Balancing ] (Neuauswuchten) muss frei sein.
ault setting for all sets: ul . . .
Trfedafaulnan can be overwritten user-defined. It PrUfen Sle InSbeSOI‘]dere
e e e + die gewlnschte Konfiguration, falls vorhanden,
— e i st b » die Vorauswuchtungsmethode oder beide Ebenen = Winkelme-
:‘:"':";ﬂ:‘;'n“‘ ":’ I several Configurations (e.g. several balancing thode
~ speeds) are entered under a Set Number these . .
- Pre llring Methed Pl 1 oguanethod Configurstions are selnctabls by using the [+ 1/ * die Drehrichtung der Ebene 1, und
Scale Diwection o [F3Jor[-]/[F4]key. . . . .
- Pro-fdarcing Method Flane 2 oad bl » die Skalierrichtung beider Ebenen.

NOTICE

Unlike to the »Set Numbers the »Configurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
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[

[ B Dites System Convel Cemer
AE03 pR0s 4

Configuration (Set 3)

= Two-Plane Pro-Balancing
Lest Belencng Date:
Latt Balancrey Time
Balancrg AFM
APM Tolerance =/
Target Lavel
Measurement Tie
Ratation Dieection Plane 1

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung
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Mit der markierten Einrichtnummer und Konfiguration wurde das Einrichten und Vorauswuchten des Rotors bereits
einmal mit der gleichen Auswuchtdrehzahl, Drehrichtung und Vorauswuchtungsmethode durchgefiihrt.

Folgen Sie der Betriebsanleitung Schritt fir Schritt, was als nachstes zu tun ist.

Die Taste [ Next ] ist erst verfligbar, wenn die Bedingung Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb nehmenerfllt ist
oder die Unwuchtmessung abgeschlossen ist!

Mit der Taste [ Exit Pre-Balancing ] (Vorauswuchtung beenden) wird der Neuauswuchtsequenz stets abgebrochen.
Die unten dargestellten Winkel, Geschwindigkeiten, usw. sind nur Beispiele! Befolgen Sie die Anweisungen wie an-
gezeigt!

Vor dem Neuauswuchten Folgendes NIEMALS andern:

- die Drehrichtung,

- die Vorauswuchtungsmethode,

- die Skalierrichtung!

Mit jeder Bearbeitung werden die gespeicherten Einrichtungsdaten geldscht!

Starten Sie die Neuauswuchtfunktion, klicken Sie dazu auf die Softkey-
taste [ Re-Balancing ] (Neuauswuchten) oder driicken Sie die Funkti-
onstaste [ F7 ].

= | configuration (Set X]
Default setting for all sets: Default

The default text can be overwritten user-defined. It
will be displayed together with the Set Number and
Set Name in the screens Pre-Balancing @ Setup and
Rebalancing. For example, if 2 rotor Is balanced st
different speeds, this may be noted down here.

If several Configurstions (e.g. several balancing
speeds) are entered under a Set Number these
Configurations are selectable by using the [ + ] /
o [F3Jor[-]/[Fa]key.

NOTICE

Unlike to the »Set Numbers the »Configurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.

F7|
Re-Balancing | Exit Pre-Balancing,

F F4
+ -

[E) Dittel System Control Center

AE03 b P04 f

Configuration Set 3/ Wheel XL- Speed B0 RFM
Maove weights lo given posiions, then continue with "Next' key or start rotor

Ealanzing APAL 800 soin

Ft
Adjust positions,

F1 F2 F3 F4 F3 F& F7 & F&
. w + — Setup Re-Balancing m xt
re-Balancing
AR
HINWEIS

Neuauswuchten kann entweder gestartet werden

- bei stillstehendem Rotor,

- bei einem bei Auswuchtdrehzahl laufenden Rotor, oder

- bei einem mit einer geringeren als der Auswuchtdrehzahl laufenden Rotor.
Die Anzahl der Schritte andert sich entsprechend, ebenso wie die Startseite.

Das folgende Beispiel zeigt das Neuauswuchten eines am Anfang an-
gehaltenen Rotors (Schritt 1/7).

Wenn sich zwischendurch etwas andert, bewegen Sie die Gewichte auf
jeder Ebene genau auf die auf dem Bildschirm angezeigte Position und
spannen die Gewichte.

Plare 2

Looking at Plane 2

Looking at Plane 1
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[E) mittel System Control Center

_AED3 P04 4

Configuration Set 3/ Wheel XL Speed 800 RPM
Move weight positions to display

A Fe
P 1/ Plane 2

Step 117

onen einstellen).

Actual RPM: 0 vimin |
= F =

Looking at Plane 1

Durch Driicken der nachstehend erlauterten Tasten konnen die Positio-

Oder Sie Ubertragen einfach die aktuelle Winkellage der Auswuchtge-
wichte auf jeder Ebene auf den Bildschirm.
Dazu driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Adjust positions ] (Positi-

Looking at Plane 2

nen der Ausgleichsgewichte, nach Ebenen getrennt, genau Ubertragen
werden
AR, F: Ebene 1/ Ebene 2
2 . Durch Driicken dieser Taste wird die zu andernde
Ebene ausgewahlt, die markierte Ebene wird her-
vorgehoben. Bitte bedenken Sie, dass diese Taste
bei der Anderung der Unwucht der Sonde fehlt.
sz] Gewicht 1 — Gewicht 2
Weighi 1 Durch Drl'j(_:ken dieser Taste wird das zu bearbei-
tende Gewicht ausgewahilt.
F3
Weight 2
= 1°-10°
o Durch Driicken dieser Taste wird festgelegt, ob
der Positionswechsel des markierten Gewichts in
Schritten von 1° oder in Schritten von 10° erfolgt.
F4
1=
>>
FZ] Durch Driicken dieser Taste wird das markierte
= Gewicht mit dem ausgewahlten Schritt nach rechts
(cw).
Fi| <<
g Durch Dricken dieser Taste wird das markierte
Gewicht mit dem ausgewahlten Schritt nach links
(ccw).
Wenn die Winkelposition des Auswuchtgewichts und die Anzeige auf
dem Bildschirm fir jede Ebene Ubereinstimmen, driicken Sie die Taste
[ Next].
F1 F2 F3 F4 F5 F& F7 F&
<L > Weight 1 1* Plane 1/ Plane 2 Next Cancel Exit Pre-Balancing
S

P6002 UP
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] Ot Sy Cortro Cote - o x Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
ac0a } ean o Nach Erreichen der gewlnschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Configuration Set 3 / Wheel XL: Speed 800 RPM Step 27

Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 800
U/min) startet das Modul automatisch den ersten Messdurchlauf der
Neuauswuchtung.

Run rotor at Balancing RPM

Plane 2

gy B syl (ome | Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

F Fe|
Caneel it Pre-Balaescing|

B e Sytem ol Cemer - o x Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine Messung zur Ermittlung der
sEm e d Unwucht.
Configuration Set 3 / Wheel XL Speed 800 RPM Step 37

Fir jede Ebene erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von pm/s
sowie ein interner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge!

Sobald die Taste [ Next ] verfuigbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].

Unbalance Measurement

Plana 2

Actual RPM: 800 rirrn_|

Ealansng RPM BIQ i
Check weight ' hy L2y
positions Next Cancel

1
Exit Pre-Balancing,

auswuchten bei laufendem Rotor gestartet, Abbildung hier oben, ist die erste Anzeige (Schritt 1/5). Bei Bedarf kdnnen
Sie die Positionen der Gewichte in diesem Schritt nochmals Uberprifen.
Dann wird die Neuauswucht- Abfolge um einen Schritt verlangert, aufgrund von — Rotor anhalten.

I — l_E‘I FE F7 3 F&
ec _‘f"e'g Hext Cancel X _
positions Pre-Balancing

HINWEIS
[ Die Neuauswuchtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden. Wird das Neu-

0 D1t sy Contd Conte - o =x Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen der Auswucht-
2Em b posA gewichte angezeigt.
Configuration Set 3 / Whe=l XL Speed 800 RPM Step 4T

Rotor anhalten.
Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Stop rotor

s e LI Y Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

" L
Cancel Lt Pre-Baiancang
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[ Dittel System Control Center
| AE03 b P04 4
Configurtion Set 3 / Wheel ¥L: Speed 500 RPM
Move weights to given positions, then continue with “Next' key or start rotor.

Next

Fé|

Actual RFM: 0 dfmin |

F7| F8|
Cancsl Exit Pro-Basancineg

[ Dittel System Comtrod Center
Configuration Set 3 / Wheal XL Spasd B0 RPM
Run rotor at Balancing RPM

Flane 1

Balancing AP 808 cimin

Actual REM. 0 dimin_|

Fa|

F1|
cancel Exn Pre-Balancing

[ Ditte! Syztem Comtrod Center
Configuration Set 3 / Whesl XL Spasd B00 RPM
Unbalance Measurement

Pane 1

Balancing AP 808 simin

Actual RPM__B0D rimin

F2
Re-Balancing

Fr

7 Fa|
Save & Dack

Save & exn

F2
Re-Balancing

P6002 UP

VMARPOSS

Ebene 1:

Platzieren Sie die Auswuchtgewichte so wie in der Positionsangabe
dargestellt.

Beispiel: Ein Auswuchtgewicht von 132° auf 186° verschieben, das
zweite Auswuchtgewicht von 298° auf 347°. Beide Gewichte einspan-
nen.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

Ebene 2:

Platzieren Sie die Auswuchtgewichte so wie in der Positionsangabe
dargestellt.

Beispiel: Ein Auswuchtgewicht von 50° auf 106° verschieben, das zwei-
te Auswuchtgewicht von 251° auf 273°.

Bitte die Skalierrichtung beachten! Alle Gewichte einspannen.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 800
U/min) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

Locking at Plane 1

Looking at Plane 1

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position der
Auswuchtgewichte von der Software des Moduls Uberprift und die
Restunwucht fir jede Ebene in Einheiten pym/s (hier 3 pm/s fir Ebene
1, 1 ym/s fir Ebene 2).

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuchtung
unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert, driicken Sie
abschlieRend die Taste [ Save & Exit ] (Speichern & Beenden).

F7 F&

Save & back Save & exit
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Sie kehren zum Standard-Uberwachungsfenster zuriick.

[ B Dotet System Controd Center
AE03 b P04 (3|
' Seindle #2 ‘ DAMIT IST DER NEUAUSWUCHTUNGSVORGANG
e v ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN!
g o0 Neuauswucht-Datum und -Uhrzeit werden unter der angepassten Ein-
— richtnummer und deren Konfiguration gespeichert.
:J\‘ @ L] l.‘:-l-;:.‘.’l Eo
e} 8002
£\ 4%
o) 8004
A 17
o) 8004
mﬂ:‘ setogs F8| =g G 1 F

12.3.1 Wenn der Neuauswuchtungsprozess NICHT erfolgreich abgeschlossen wurde

Unbalance Measurement
YWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell

B Dittal System Contral Conter

F2

Re-Balancing

Wenn das Ergebnis nicht mit den Vorgaben (bereinstimmt, d.h. die
Restunwucht héher ist als der in dem Reiter Einstellungen eingestellte
Sollwert, wird eine Warnung am Bildschirm eingeblendet.

F7
Save & back

s

F&
Save & exit

W

Durch Driicken der Taste [ Save & back ] oder der Taste [ Re- Balancing

AED B P 4 ) .. . .
] kommen Sie zurlick zum Reiter Einstellungen.
Configuralion (Set 3 Configuration (Set X) . . . .
e Default setting forall sets: Default Versuchen Sie, das Ergebnis durch einen zweiten Neuauswuchtungs-
Lt Bk Uty The default text can be avenwritten user-defined. It durchlauf zu verbessern.
Laxt Balanang Tme will be displayed together with the Set Numbar and
Balancing RPM Set Name in the screens Pre-Balancing < Setup and
APM Tolerance + hermin Rebalancing. For example, if a rotor is balanced at
Target Lavel 1Bim different speeds, this may be noted down here_
ot e e ¥ several Configurations (e.g. several balancing
Fekaton Diechon Flane | ol speeds) are entered under a Set Number these
= Pre-Balancing Method Flane 1 Arguar method Configurations are selectable by using the [+ ]/
Scale Direction o [F3]or[-]F[F4]key.
- Pre-Balancing Method Plane 2 Aruar mathod
Scake Durection on NOTICE
Unlike to the nSet Number« the »Configurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
] semngs
A4 -+ - Next Tab Setup Re-Balancing | Exit Pre-Balancing
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13 ZWEI-EBENEN-VORAUSWUCHTUNG MIT FIXER POSITIONSMETHODE

13.1 Einrichtung und Vorauswuchtung

[

B Dittel System Control Center
AEDI P04

Single-Flanc 1 | Single-Planef2
Prefalancing | Pre-alancing

Rotor A

'8 Dille! System Control Center

Mass Table
Pumber of fixed poskions
Tumber of comecton masses

F1
Two-Plane
Pre-Balancing

HINWEIS

Die folgende Beschreibung der dynamischen Zwei-Ebenen-Vorauswuchtungsmethode Fixe Position, bei der Schrau-
ben als Korrekturmassen fir jede Ebene mit den Gewichten aus einer vordefinierten Gewichtetabelle verwendet

werden.

Die Vorauswuchtung mit einer von Ihnen erstellten Gewichtetabelle (z.B. Wiegen verschiedener Passstifte, Massen
usw.) erfolgt auf die gleiche Weise.
Ebene 1 ist so wie im Reiter Settings — General Settings — Vibration Transducer Plane 1 — Input ... (Einstellun-
gen — General Einstellungen — Schwingungswandler Ebene 1 — Eingang...) beschrieben festgelegt.

Die gleich weit entfernten fixen Positionen auf den Ebenen am Rotor missen dauerhaft nummeriert sein.

Beim Einrichten, Vor- und Neuauswuchten, werden Unwuchtgrenzwert 1 und 2 beider Ebenen sowie der Drehzahlg-
renzwert des Rotors Uiberwacht (siehe Anschluss # 2 oder # 13 der Baureihe P6002 UP).

AE03 P04
Confiquration {Set 4) foe-d 00 =] =
-~ Two-Plane Pre-Balancing
RPH Tosrance +f- 0rjmn
Target Level 20 pis
Hasmarsmant Tme 205
Rotation Cvection Plns 1 o
= Pre-sialancing Method Flane 1 Fieed Prstion

Cufeniia)
12

Masss Tabko
Tumber of fixed postiors:
foumber of comection masses

Defordkiha)
B
3

Spindle #2

Dresser & 2 Set2

Choose the Tab Settings. In this Tab the rotor parameters
and particularly the balancing method can be set far
certam Set number and is configuration

IMPORTANT!

RPW Tolerance snd Target Lavel comespand to the signals
speed sensor and fhe wbrabion transcducer
undar the actual St (o g. Set 1}

Configuration {Set ¥)

Default settmg for all sets: Default
Fighisght the line Configuration (Set X) with a compter
mpuse click or by pressing the Up- [ & |or Down- [ ¥ |

key
An input box B displayed

The safault texl can be overaniten wser-defined it will be
displayed tagather with tha Sat Number and Set Name in
Sal

sxamale, f 3 rotos
@y be nated down hers.
under 4 Set Number are entered several Configurations

(2.9, savaral balancing speads) these CanSqurations ars

selectable by using the [ +1/[ F3 | or]- ]/ F4 ]key

IMPORTANT!

Uniike 10 the »5et Numbere the »Configurations i NOT

] sutings | 5= Waaz Takis

N

F3)
+ -

salactabls via the static intarface or tha FROFIBLIS

Fe w5 7
Next Tab =

Pra-Balarcing

Stellen Sie das Anlagenmodul P6002 UP zur Verfiigung.

Wabhlen Sie fur den vorauszuwuchtenden Rotor die Einrichtnummer,
unter der die gewiinschte Betriebsart und zugehdrige Parameter ge-
speichert wurden.

Manuell: Rufen Sie zur Auswahl der Einrichtnummer den Rei-
ter Einstellungen auf. Justieren Sie die entspre-
chende Einrichtnummer und verlassen Sie den Rei-
ter mit der Softkeytaste [ Back ].

Extern: Uber die statische Schnittstelle Anschluss # 2 oder

PROFIBUS wird die entsprechende Einrichtnummer
durch das Automatisierungssystem eingestellt.
Je nach Betriebsart, die unter der gewahlten Einrichtnummer gespei-
chert ist, werden einzelne Modulansichten mit ihren entsprechenden
Softkeys angezeigt.
Die gegenuberliegende Anzeige zeigt beispielsweise die Einricht-
nummer 4 und die Betriebsart Zwei-Ebenen (zu erkennen an zwei mit
(Ebene) 1 und (Ebene) 2 markierten Balkenanzeigen).
Zum Vorauswuchten des Rotors auf zwei Ebenen klicken oder driicken
Sie die Taste [ Two-Plane Pre-Balancing ] (Zwei-Ebenen-Vorauswuchten).

F& F7 F&
Settings

Falls vorhanden, wahlen Sie die gewlinschte Konfiguration.

Prifen Sie insbesondere:

» die Vorauswuchtungsmethode beider Ebenen = pro Fixe Position,

» die Drehrichtung der Ebene 1 (hier cw) und

+ die Gewichtetabelle (alle Massen verfugbar?),

. die Anzahl fixer Positionen (hier flir Ebene 1 = 12, fiir Ebene 2 =
9), und

» die Anzahl an Ausgleichgewichten (hier fir Ebene 1 = 2 Ausgleich-
gewichte, fir Ebene 2 = 3 Ausgleichgewichte).

Starten Sie die Einrichtfunktion, klicken Sie dazu auf die Taste [ Setup ]

oder driicken Sie die Funktionstaste [ F6 ].

F1

F2 F3

F4 Fs F& F7 F&

Exit
Hextiiab Setup Pre-Balancing

o

P6002 UP
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WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Drehteile!

Zum Ersetzen oder Wechseln des Ausgleichgewichts die Maschine ausschalten!
Vergewissern Sie sich, dass der Rotor stillsteht, bevor Sie daran arbeiten!
Maschine gegen unbefugtes oder zufalliges Wiedereinschalten sichern!

Keine Sicherheitseinrichtungen auer Kraft setzen!

KEINE Sicherheitseinrichtungen aussetzen!

HINWEIS

Die sorgfiltige Einstellung der Ausgleichgewichte ist fiir den einwandfreien Betrieb des Vorauswuchtverfah-
rens sehr wichtig!

Folgen Sie der Anzeige Schritt fur Schritt, was als nachstes zu tun ist.

Die Taste [ Next ] ist erst verfugbar, wenn die Bedingung ,Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb nehmen" erfillt ist
oder die Unwuchtmessung abgeschlossen ist!

Mit der Taste [ Exit Pre-Balancing ] wird der Vorauswuchtprozess stets abgebrochen.

Die unten dargestellten Ausgleichgewichte, Geschwindigkeiten, usw. sind nur Beispiele! Befolgen Sie die Anweisun-
gen wie angezeigt!

Wenn flr jede Ausgleichgewicht ein Name (z.B. M3x4) in die Gewichte-
tabelle eingegeben wurde, dann wird beim Einrichten, Vorauswuchten
oder Neuauswuchten der jeweilige Name anstelle des Gewichts auf
dem Bildschirm angezeigt.

13.1.1 Einrichten

Die Einrichtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden. Wird das Einrichten
bei laufendem Rotor eingeleitet, verlangert sich der Einrichtvorgang um einen Schritt (zusatzlich: — Rotor anhalten
oder Neutralstellung bestatigen).

[ HINWEIS

] Dite1 System Controt et Das folgende Beispiel zeigt den Einrichtvorgang bei stillstehendem Ro-
RSN LR tor (Schritt 1/15).
Corbguration Set 4 | WHEEL XL Speed 900 REM Step 115

Entfernen Sie alle Ausgleichgewichte/Schrauben aus den Fixierflan-
schen beider Ebenen.
Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] drlicken oder anklicken.

Mova waeights to neutral position respectively remove screws

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
Edlancng AL Actual FEN_O dimin (12 fixed positions) (9 fixed positions)

F7| Fa
Exit

Camaal Fre Balanong
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Configuration Set 4 / WHEEL 6L Speed 800 REM
Run rotor at waritad Balancing RPM, then continue with Tast key

Step 215

Actual REM 0 wmin |

e Ci
AEDD ! P04 ’
Canbgurstion Set 4 | WHEEL X¢L: Speed 900 ROM
Urbalance Measurement

Actual RFM 900 imin

7| e
Fre.Baancing

Cardguration Set 4 WHEEL 6L Speed 900 REM
Stop rotar

Step 4115

Actusl RPS 900 tmin

E: r P04
Conbguration Se1 4 | WHEEL ¥¢L: Speed 900 REM
Maove waights to gven posiions, then continue with ‘Next' key

Flane 1 Fiana 2

Slep 515

Actual REM D min_ |

& AFM. 900 smin
" s
Extras Host

Exit
Pre Balancing

F7|
Cancel

P6002 UP

Nehmen Sie den Rotor bei gewlinschter Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
Das Beispiel zeigt Drehrichtung von Ebene 1: cw (im Uhrzeigersinn).
Fahren Sie nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl (Anga-
be in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 900 U/min) fort, indem Sie die
Taste [ Next ] driicken oder anklicken.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine erste Messung zur Ermitt-
lung der Ausgangsunwucht.

Es erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von ym/s sowie ein in-
terner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].

Damit werden die Winkelstellung und der Wert der Ausgangsunwucht,
zusammen mit der Auswuchtdrehzahl des ersten Probelaufs gespei-
chert (= Anzeige Auswuchten U/min: 900 U/min),

Auf dem Bildschirm erscheint bereits die Position des neuen Ausgleich-
gewichts.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Locking at Plane 1 Looking at Plane 2

Ebene 1:

Zur Erstellung einer Probe-Unwucht auf Ebene 1 fligen Sie ein Aus-
gleichgewicht (z.B. Schraube) mit dem angegebenen Gewicht (z.B.
0,58 g) auf Position 1 hinzu (siehe Anzeige auf dem Display.

Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
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Die Taste [ Adjust positions ] (Positionen einstellen) dient zum Einstellen einer individuellen Probe-Unwucht der Ebe-
ne 1 und darf nur von erfahrenem Personal bedient werden (siehe Abschnitt “11.2 Die Taste Positionen einstellen® auf

[ HINWEIS
Seite 135)!

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Fahren Sie nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl inner-
halb der Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Dreh-
zahl: 800 U/min) startet das Modul automatisch den nachsten Mess-
durchlauf.

] Dittel System Contral Center

Configuration Set 4 / WHEEL 6L Speed 800 REM Step s
Run rator at Balancing RPM

Bt ansing AP 020 i Aciual BPME 0 timin | Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Fr| Fa

Im zweiten Durchlauf wiederholt das Modul seine darauf folgenden Ein-
richt-Unwuchtmessungen mit der Probe-Unwucht von z.B. 0,58 g auf

Configuration Se1 4 / WHEEL X¥L Speed 900 RPN Step 715 Eb n 1
Unbalance Measurement ‘ ene 1.

] Diteel System Contral Center

Wahrend der Unwuchtmessungen erscheint die aktuelle Unwucht in
Einheiten pym/sec sowie ein interner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfiigbar ist, driicken Sie die Taste

[ Next].

Damit werden die Winkelstellung und der Wert der ,neuen“ Unwucht
gespeichert.

Actual RFM 900 imin

Fa

Exit
e Batancing

Auf der Anzeige erscheint bereits die neue Position des Ausgleichge-
wichts.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige »Aktuelle U/min: 0 U/min«) wechselt das
Modul automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Conbgurstion Set 4 | WHEEL X¢L Spaed 900 ROM Step 815
Stop rotor

Flane 1

e ) Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

7|
Cances

EEHLD
Pre.Batancing
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Ebene 2:

Zur Erstellung einer Probe-Unwucht auf Ebene 2 fiigen Sie ein Ausgleich-
gewicht (z.B. Schraube) mit dem angegebenen Gewicht oder Name (z.B.
0,58 g) auf Position 1 hinzu (siehe Anzeige auf dem Display).

Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

] Dittel System Contral Center

Confguration Se1 4 | WHEEL X6 Speed 900 REM Step 915

have waights to gven positions, then continue with Net' key |

Bulancing AP 300 dmin Aciual RPM._ 0 imin_|

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

" s ¥7|

Ccances

™

FreBatancing

Die Taste [ Adjust positions ] (Positionen einstellen) dient zum Einstellen einer individuellen Probe-Unwucht der Ebe-
ne 2 und darf nur von erfahrenem Personal bedient werden (siehe Abschnitt “13.2 Die Taste Positionen einstellen auf
Seite 168)!

[ HINWEIS

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Fahren Sie nach Erreichen der gewiinschten Auswuchtdrehzahl inner-
halb der Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Dreh-
zahl: 900 U/min) startet das Modul automatisch den nachsten Mess-
durchlauf.

Im dritten Durchlauf wiederholt das Modul seine Probe-Unwucht-Ein-
richtmessungen mit der Probe-Unwucht auf Ebene 1 und Ebene 2.
Wahrend der Unwuchtmessungen erscheint die aktuelle Unwucht fur
jede Ebene in Einheiten um/sec sowie ein interner Messwinkel.
Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge!

Sobald die Taste [ Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].
Damit werden die Winkelstellung und der Wert der ,neuen“ Unwucht fir
jede Ebene gespeichert.

] Dittel System Contral Center

Confguration Se1 4 | WHEEL 100U Speed 900 REM Step 11416
Unbalance Measurement

Actual RFM 900 imin

7| Fa
Exit

e Batancing

Auf dem Bildschirm erscheint bereits die Position des neuen Ausgleich-
gewichts.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

03 P4 4
Canbguration Set 4 / WHEEL XL Speed 900 REM Step 1216
Stop rotor

e el ARt LN, Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

F7| Fa
Exit
Pre Balsncing

Cancel
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Condguration Se1 4  WHEEL X¢L: Speed 900 REM Step 13115
Move waights to gven posifions, then continue with 'Nest' key. ‘

Actual REM 0 tmin |

F7| Fa

Exit
PreBatancing

Canbguration Set 4 / WHEEL XL Speed 900 REM Step 14416
Run rotor at Balancing RPM ‘

Flane 1

Ealancing AFAL 00 smin Actual RPME 0 wmin_|

F7|

Fa
iy Exit

Pre Balsncing

Canfiguration Set 4/ WHEEL XL Speed 900 REM Step 1515
Urbalance Measuremert

Actusl RPM 900 trmin

F2
Re-Balancing

166
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Ebene 1:

Entfernen Sie die Probe-Unwucht (z.B. Schraube) von Position 1.
Beispiel: Fligen Sie ein Ausgleichgewicht von 0,39 g auf Position 5 und
ein zweites Ausgleichgewicht von 0,54 g auf Position 12 hinzu.

Ebene 2:

Entfernen Sie die Probe-Unwucht (z.B. Schraube) von Position 1.
Beispiel: Fligen Sie ein Ausgleichgewicht von 0,68 g auf Position 2, ein
zweites

Ausgleichgewicht von 0,34 g auf Position 7, und ein drittes Ausgleich-
gewicht von 0,39 g auf Position 7 hinzu.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der erforderlichen Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz startet das Modul automatisch seinen letzten Mess-
lauf.

Looking at Plane 2

Looking at Plane 1

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position und
das Gewicht der Ausgleichgewichte von der Software des Moduls tber-
pruft und die Restunwucht in Einheiten um/s (hier fir Ebene 1: 2 pym/s,
fir Ebene 2: 2 ym/s).

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuch-
tung jeder Ebene unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten
Sollwert, driicken Sie die Taste [ Save & Exit] (Speichern & Beenden).

F7 F&

Save & back Save & exit

P6002 UP
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Sie kehren zum Uberwachungsfenster zuriick.

| Spindle # 2 ]

DAMIT IST DER ERSTE EINRICHTUNGS- UND VORAUSWUCH-
il TUNGSVORGANG

ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN
) 7 !

Bei nicht erfolgreichem Abschluss des ersten Einricht- und Vorauswuchtprozesses:

Wenn das Ergebnis nicht mit den Vorgaben Ubereinstimmt, d.h. die
lUnbalance Measurement Restunwucht héher ist als der in dem Reiter Einstellungen eingestellte
YWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell Sollwert, wird eine Warnung am Bildschirm eingeblendet.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Save & back ] (Speichern & Zu-
rick) oder [ Neuauswuchten ] (Neuauswuchten) driicken und versu-
chen Sie, das Ergebnis mithilfe dieser Funktion zu verbessern.

F2 FT Fé
Re-Balancing Save & back Save & exit
5] it System Contrat Center = Nach Driicken oder Anklicken der Taste [ Save & back] kommen Sie zu
AED pROi 4 den Reitereinstellungen zurtick.
- e . .
Eontwrsion (et 0 [FRSIERT 1| mporTAT Zusatzlich erscheinen folgende Angaben:
. RPM Tolerance and Target Level comespand to the signals
i the speed d the whration transducer
i Dibwanapse B e o ur e e e +  Datum der letzten Vorauswuchtung
Last Balancng Time 10:44: i
- Canfiguraton (5ot 3 *  Uhrzeit der letzten Vorauswuchtung und
PP Tolerance 4/ U Defaut setting foe all sets: Default
T FTey i o e Confasation (564X il corg o *  Vorauswuchtdrehzahl.
PR os o click or by pressng the Up- [ 4 ] or Downe | ¥ ]
Pick stion [inecticr: Plane | o J\nl‘npl.ﬂ box is displayed
- Pre-Balancing Method Plane 1 Proed Posibion The default text can be ovenwritten user-defined. It will be
. displayed together with the Set Number and Set Name in
P Table Dafuk () the screens Balancing Setup and Rebalancing, For
Muriber of fized poskicns 12 example, if a rotor is balanced at diflerent speeds, this may
hember of comection masses 2 be nated down here.
- o If under a Set Numbes are entered several Configurations
= (o g sewral balancing spewds) these Confgurations are
Masz Table Dt (44) selectable by using the | +] /[ F3 Jaor[- 1/ F4 | key
Murviar of fized poskicns s
Number of comechion masses 3 IMPORTANT!
Uniike to the »Set Number« the 2Configurations is HOT
selectable via the static interface or the PROFIBUS
Under the heading Balancing the fallowing parameters ara
et and stored:
(] Setinge [ Woos e | oyt -
s ‘ - ‘ + ‘ - et Tab Setup \ Ro-Balanting I o

Ein Neustart des Einrichtverfahrens fiir denselben Rotor ( ggf. mit einer neuen Konfiguration) ist erforderlich
- wenn sich die Betriebsgeschwindigkeit geandert hat,
- wenn sich die Drehrichtung geandert hat.
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13.2 Die Taste Positionen einstellen

Die Taste Positionen einstellen erscheint beim Einrichten:

- bei Schritt 5/15 fiir Ebene 1,

- bei Schritt 9/15 flir Ebene 2.

Die Betatigung der Taste [ Adjust positions ] (Positionen einstellen) ist fiir beide Ebenen identisch!

[ HINWEIS

Wenn das vorgegebene Ausgleichgewicht fir die Probeunwucht eine

EBalancing must be terminated. unzulassige Unwucht des Rotors verursacht oder eine Warnmeldung

Testunbalance is too light! ,Probeunwucht ist zu leicht* erscheint, kann das Ausgleichgewicht
mit der Taste Adjust positions (Positionen einstellen) bearbeitet wer-
den:

Zum Fortfahren driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Adjust posi-
tions ].

Cantrol Center

Corfiguration Set 4 / WHEEL X0 Speed 500 RPM Step 515
Mave weights to given positions, then continue wath ‘Nest' key.

Plane 1 Flane T
Balancing RPM. G060 dmin Actys! RPM. 0 wimin |

£ ] L
| Adpust positions o caneel

F1
Adjust positions

F& F7 F3
Next Cancel Exit Pre-Balancing

Durch Driicken der Taste [ + ] oder [ - ] Taste kann jedes Ausgleichge-
wicht, das in der Gewichtetabelle eingetragen ist, am Bildschirm ange-
passt werden.

Justieren Sie ein Ausgleichsgewicht, das Sie fiir geeignet halten.

| Dittel System Contral Center

Conbgurstion Set 4 | WHEEL X¢L Spaed 900 ROM Step 515
Move weights to given positions, then continue with 'Nest' key.

Flane 1
Balancing AP 900 dmin Actual RPM 0 imin |

7|
Cances

Fa

Exit
Fre Batancing

F1 F2 FE F7 = F&
+ - Hext Cancel o
Pre-Balancing
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Fiir die dargestellte Ebene ein Ausgleichsgewicht mit Gewicht wie an-

| Dittel System Contral Center

e gegeben zu Position 1 des Rotors hinzufligen.
T —————— ad Beispiel: Auf Ebene 1 ein Gewicht von 0,34 g zu Position 1 hinzufiigen.

Maove waights to gven posifions, then continue with 'Nest' key.

Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Actual REM D tmin

d Fa
Exit

Saeel Pro-Bkancing

] Dite System Contrst Ceter Der weitere Ablauf der Vorauswuchtung erfolgt wie oben beschrieben
-AE02 P4 4 (fiir Ebene 1 ab Schritt 6/15, fir Ebene 2 ab Schritt 10/15).

Configuration Set 4/ WHEEL XL Speed 900 REM Step &S

Run rator at Balancing RPM

Balaneing AR 000 dmin Actusl REM 0 tmin

Fr| o
Canced — .

13.3 Neuauswuchten mit fixer Positionsmethode

Der Rotor muss neu ausgewuchtet werden,

» wenn das Ergebnis des ersten Vorauswuchtens nach dem Einrichten nicht zufriedenstellend war,
* wenn die Schleifscheibe gewechselt oder ersetzt wurde, oder

« wenn die Unwucht nach mehreren Schleifzyklen den héchstzulassigen Wert Uberschreitet.

Beim Neuauswuchten werden die Unwuchtgrenzwerte 1 und 2 der beiden Ebenen sowie die Geschwindigkeitsgren-
zen 1 und 2 des Rotors Uberwacht (siehe Verschluss # 2 oder # 13)!

[ HINWEIS

itel Sstem Contrl Center Stellen Sie das Anlagenmodul P6002 UP zur Verfigung.
220 B P01 4 — 0 Wahlen Sie fir den neu auszuwuchtenden Rotor die Einrichtnummer,
l pindle ‘ unter der der Rotor das letzte Mal ausgewuchtet wurde.

LRt S Klicken oder driicken Sie im Modulmodus auf die Taste [ Two-Plane
.,m.. w o m Pre-Balancing ] (Zwei-Ebenen-Vorauswuchtung).
134%
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F1
Two-Plane
Pre-Balancing
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-
Configuration (Set 4) fossd o ev] | mporTaNT)
- BPM Telerance and Target Level corespand to the signals
coming fram the spasd sensar and the wration transducer
Last Badarwing Drate as specified under the actual Set.
Last Balarang Time
TP Configuration (Sat X}
P Tokerarce b ? Defaut setting for all sets: Default
Torget Level 20umis Highlight the fine Configuration (Set X) wih @ computer
o . os oz click or by pressing the Up- [ & | or Down- | ¥ ]
y.
Fookation Direction Plene 1 ™ Aringud bow is displayed,
Py Baluncineg Methad Plane | Piced Prtion The default text can be averwrittan user-defined. It will be
Mass Table Dt () displayed together with the Set Number and Set Name in
the sereens Balancing Setup and Rebalancing. Far
Wb of froed postions 1z awample, if 3 rotor is biatanced at dferent spaeds, this may
MNumber of comection masses 2 be noted down here.
= Pre- d If under a Set Mumber are entered several Configurations
(8.5 sevaral balancing speeds) these Confiqurations are
Pioss Teble Defaut () selectable by using the [ + |/ F3 or - ] /[ Fd | key
WMo of ficed poskions: s
Nunker of comecton masses 3 IMPORTANT! o
Uniike 10 the »Set Numbare the sConfigurations iz NOT
salactable vis the static inerface or the PROFIBUS
Unier the heading Baiznsing the follnwing parsmatars ara
=et and storad
15 st [ ] REM Toleranca o/ 2
" r2 3 4 15 14 r i
hd -
- + Vet Tab Setup Re-pataneing |

Settings

F&

F7

F&

Auswuchtdatum, -uhrzeit und -drehzahl des letzten Vorauswuchtungs-
vorgangs mussen eingeblendet sein.
Die Taste [ Re-Balancing ] (Neuauswuchten) muss frei sein.
Priifen Sie insbesondere:
die gewtlinschte Konfiguration, falls vorhanden,
die verwendete Gewichtetabelle,
die Vorauswuchtungsmethode oder beide Ebenen = Fixe Positi-

on,

die Drehrichtung der Ebene 1

die Anzahl fixer Positionen pro Ebene,
die Anzahl der Ausgleichgewichte pro Ebene.

Mit der markierten Einrichtnummer und Konfiguration wurde das Einrichten und Auswuchten des Rotors bereits einmal

mit der gleichen Auswuchtdrehzahl, Drehrichtung und Vorauswuchtungsmethode durchgefiihrt.
Folgen Sie der Betriebsanleitung Schritt fur Schritt, was als nachstes zu tun ist.

Die Taste [ Next ] ist erst verfuigbar, wenn die Bedingung Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb nehmen erflillt ist oder

die Unwuchtmessung abgeschlossen ist!

Mit der Taste [ Exit Pre-Balancing ] (Ausgang Vorauswuchtung) wird der Neuauswuchtsequenz stets abgebrochen.
Die unten dargestellten Ausgleichgewichte, Geschwindigkeiten, usw. sind nur Beispiele!
Vor dem Neuauswuchten Folgendes NIEMALS andern:
- die Drehrichtung,

- the Vorauswuchtungsmethode.

Mit jeder Bearbeitung werden die gespeicherten Einrichtungsdaten geléscht!

Starten Sie die Neuauswuchtfunktion, klicken Sie dazu auf die Taste [

Re-Balancing ] (Neuauswuchten) oder driicken Sie die Funktionstaste
r
Configuration (5ot 4) foes oo 1| IMPORTANT) [ F7 ] .
RPM Tolerance and Tanget Level comespand to the signals
e ftme Pre-Rabachy coming fiom tha spaed sensar and the whratian fransducer
Last Balancing Crater as specified under the actual Se1.
Last Balancing Time:
e Canfiguration (Set X}
RPM Tokerance +/- 20rjmin Dedaut setting foe all sets Default
Target Level 20pmis Highlight the line Configuration (Set Xj with a computer
Merer T o o cick ur by pressing the Up- [ & | or Cowne [ ¥ ]
Pick ation [irecticr: Plane | o Aningut box is displayed,
= pre-Balancing Method Plane 1 Ped Postin The default tex! can ba overwritan user-defined. It wil be
. displayed together with the Set Number and Set Name in
P Tabhe Dafuk (4] the screens Salancing Seiup and Rebalancing. Far
Warber f e poskions 12 sxampls, if a rotor s balanced at dierant speds, this may
humber of comecton masses 2 be noted down here.
- e If under a Set Numibes are entered several Configurations
- (. sevaral balancing speeds) these Configurations are
P Tabie Duafat (144) selectable by using the | +] /[ F3 Jor[- 1/ Fd | key
Wrbar of fised poskicns 5
Humber of comecton masse:. 3 IMPORTANT! o
Unifke a the »5et Numbere tha >Configurstions is HOT
selectable wa the static inedace or the PROFIEUS
Under the heading Baisncing the following parameters ars
st and stored:
0 s T e - .
" E | Z v v el r
a - + - Wext Tab Setup Ro Balancing | O
F1 F2 F3 F4 Fa F& F7 = Fg
. X
r s v + Hext Tab Setup Re-Balancing .
Pre-Balancing
I~

Neuauswuchten kann entweder gestartet werden
- bei stillstehendem Rotor,
- bei einem bei Auswuchtdrehzahl laufenden Rotor, oder
- bei einem mit einer geringeren als der Auswuchtdrehzahl laufenden Rotor.

Die Anzahl der Schritte andert sich entsprechend, ebenso wie die Startseite.
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13.3.1 Positionen und Gewichte der Ausgleichgewichte stimmen mit der Anzeige auf dem Bildschirm iiberein

Das folgende Beispiel zeigt das Neuauswuchten eines am Anfang angehaltenen Rotors (Schritt 1/7).
Auf Ebene 1: Der Rotor enthalt 12 fixe Positionen und 2 Ausgleichgewichte.
Auf Ebene 2: Der Rotor enthalt 9 fixe Positionen und 3 Ausgleichgewichte.

Confguration Se1 4 | WHEEL 100U Speed 900 REM
Mave walghts to aren posifions, then continue with 'Mes’ key

Step 117

Actual REM 0 tmin

7| Fa
Exit

FreBabancing

Wenn die Positionen und Gewichte der Ausgleichgewichte sowie die
Anzeige auf dem Bildschirm firr jede Ebene Ubereinstimmen, driicken
Sie die Taste [ Next ].

Looking :‘:It Plane 2

Looking at Plane 1

Adjust positions

F& F7 F3
Next Cancel Exit Pre-Balancing

T~

Conbgurstion Set 4 | WHEEL X¢L Spaed 900 ROM
Run rotor at Balancing RPM

Plane 1

Balancing AIPAL D00 i

Step 27

Actual RPM 0 imin |

] Dittel System Contral Center

F7| LI

AEDD ! P04 !
Canbguration Set 4 / WHEEL XL Speed 900 REM
Urbalance Measurement

Step 37

Actual RFM_ 900 1min

F7| Fa
Exit

] Fre-Batancing

W

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 900
U/min) startet das Modul automatisch den ersten Messdurchlauf der
Neuauswuchtung.

Looking at Plane 2

Looking at Plane 1

Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine Messung zur Ermittlung der

Unwucht.

Fir jede Ebene erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von pm/s
sowie ein interner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].

P6002 UP
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Die Neuauswuchtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden. Wird das Neu-
auswuchten bei laufendem Rotor gestartet, Abbildung hier oben, ist die erste Anzeige (Schritt 1/5). Bei Bedarf konnen
Sie die Positionen der Ausgleichgewichte in diesem Schritt nochmals tberprifen.

Dann wird der Neuauswuchtprozess um einen Schritt verlangert, aufgrund von — Rotor anhalten. Weiter mit der
Abbildung hier oben.

[ HINWEIS

Fi F7 F&

. F1 .
Check_ ?velght Hext Cancel EuiL -
positions Pre-Balancing

W

Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen und Gewichte
der Ausgleichgewichte angezeigt.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Canbguration Set 4 / WHEEL XL Speed 900 REM Step 47
Stop rotor

Flane 1

————— e e Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
B Dittel System Contral Center I Ebene 1 :
202 PRt 4 In diesem Beispiel die Ausgleichgewichte von den Positionen 5 und 12

Canbguration Set 4 / WHEEL XL Speed 900 REM S1ep &7
Mova weights to given posifions, then continue with 'Next' key ‘

entfernen. Ein Ausgleichgewicht von 0,76 g auf Position 6 und ein zwei-
tes Ausgleichgewicht von 0,78 g auf Position 12 hinzufligen.

Ebene 2:

In diesem Beispiel die Ausgleichgewichte von den Positionen 2, 6 und
7 entfernen. Flgen Sie ein Ausgleichgewicht von 0,34 g auf Position 1,
ein zweites Ausgleichgewicht von 0,68 g auf Position 5 und ein drittes
Ausgleichgewicht von 0,39 g auf Position 9 hinzu.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

Actual RPM 0 imin |

F7| Fa

Exit
Fre Balsncing

Cancel

Looking at Plane 1 Looking ;at Plane 2

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewilinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 900
U/min) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

Corfiguration Set 2 £ Dresser # 2 Speed 2700 RPM Step BT

Run rotor at Balancing RPM

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Balansing AWM. 1700 dmas Actual BPM. 0 #min |

7| Fa
Exit

SaSch Pre-Batancng
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Corfiguration Set 2 / Dresser # 2. Speed 2700 RPM
Unbalance Measurement

Balansng AWM. 1700 dmis

Step 77

Actual BEM 2700 fmin

F2
Re-Balancing

F2
Re-Balancing

7|
Save & back Sowe & cait

Fa

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position und
das Gewicht der Ausgleichgewichte von der Software des Moduls Uber-
pruft und die Restunwucht pro Ebene in Einheiten ym/s (hier 1 ym/s pro
Ebene) angezeigt.

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuch-
tung unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert, dri-
cken Sie abschlieRend die Taste [ Save & Exit] (Speichern & Beenden).

F7 Fa
Save & back Save & exit

13.3.2 Positionen und Gewichte der Ausgleichgewichte stimmen NICHT mit der Anzeige auf dem Bildschirm liberein

Configuration Sat 4 MWHEEL (0L Speed 200 RAM
Marve weights to given positions, then continue with "MNest' key

Flane 1

Balancing AW 000 tmis

Actual BPM: 0 ¢min

P &
Extras et

F7|
Exit

Fa

F1
Adjust positions

Das folgende Beispiel zeigt das Neuauswuchten eines am Anfang an-
gehaltenen Rotors (Schritt 1/7).

Auf Ebene 1:

Der Rotor enthalt 12 fixe Positionen und 2 Ausgleichgewichte.

und auf Ebene 2:

Der Rotor enthalt 9 fixe Positionen und 3 Ausgleichgewichte.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Wenn die Positionen und Gewichte der Ausgleichgewichte NICHT mit

der Anzeige auf der Anzeige Ubereinstimmen,

- andern Sie entweder die Gewichte und Positionen der Ausgleichge-
wichte entsprechend den Angaben auf dem Bildschirm und fahren Sie
fort,

- oder drlicken Sie die Taste [ Adjust positions ].

F& F7 Fa
Next Cancel Exit Pre-Balancing

P6002 UP
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Mit der Taste [ Adjust positions ] (Positionen einstellen) wechseln Sie

4583 b P4 4 zur Taste [ Neutral Position ] (Neutralstellung) tber.

T T T ey — Wahlen Sie mit der Taste [ Ebene 1/ Ebene 2 ] die Ebene, die nicht mit
‘ der Anzeige auf dem Bildschirm ibereinstimmt.

Piane 1 P2 Looking lu\t Plane 1 Looking at Plane 2

B1130¢ing AFH: 909 s Actial RPN 0 #min
P re| F7|

Fa
Esit
PreGabincng

Messtral Position et cancel

F1
Hewrtral Position

F3 FE F7 F&

Plane 1 / Plane 2 Hext Cancel it -
Pre-Balancing

Driicken Sie die Taste [ Neutral Position ].
In diesem Beispiel stimmen beide Ebenen nicht mit der
Anzeige Uberein.

Configuration Sat 4 / WHEEL 0L Speed 900 REM Step 17
Merees wieagihls b Qiven positions, then continue with "Nesd' key ‘

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
A —— T Die vorgegebenen Gewichte und Positionen verschwinden auf dem
et S e e i e Bildschirm.
Pre Balanong

Entfernen Sie alle Ausgleichgewichte/Schrauben aus beiden Fixierflan-
schen / Rotor.
Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der gewilinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 900
U/min) startet das Modul automatisch den ersten Messdurchlauf der
Neuauswuchtung.

Canfiguraion Sat 4 ¢ WHEEL X.: Speed 200 RPN Step 27
Run rotor at Balancing RPM

Flane 1

e — LY Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

#7|

I‘_ra

Sincal Pre Balancng
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] Dite! System Copleol Center TIE) Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine Messung zur Ermittlung der
AED P P04 Unwucht.
e —— - Fir jede Ebene erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von um/s
‘ sowie ein interner Messwinkel.
Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste
[ Next].
:::i:a APWE: G00 Vi Actual RPM: 900 ¢min_|
== - | .-
HINWEIS
Die Neuauswuchtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden. Wird das Neu-
auswuchten bei laufendem Rotor gestartet, Abbildung hier oben, ist die erste Anzeige (Schritt 1/5). Bei Bedarf kénnen

Sie die Positionen der Ausgleichgewichte in diesem Schritt nochmals.

. F1
Check weight

FE
Hext Cancel
positions

W

Auf dem Bildschirm werden bereits die neuen Positionen und Gewichte
der Ausgleichgewichte angezeigt.

F7 } F&
Exit
Pre-Balancing

Configuration Sat 4 FWHEEL 0. Speed 200 RFM

Stap rator Rotor anhalten.

Step 47

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Plare 1 it Piane 2

Balansing AR 000 vmin

Actual RPM: 800 i |

Ebene 1:
: In diesem Beispiel: Ein Ausgleichgewicht von 0,76 g auf Position 6 und
:::U::;rj:;(;Hv::;::ﬁ:;ﬁzf:;nnuemm et key s"m‘ Eitr; zweiztes Ausgleichgewicht von 0,78 g auf Position 12 hinzuftigen.
ene 2:

In diesem Beispiel: Ein Ausgleichgewicht von 0,76 g auf Position 2,
ein zweites Ausgleichgewicht von 0,39 g auf Position 6 und ein drittes
Ausgleichgewicht von 0,43 g auf Position 7 hinzufligen.
Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

i i

Flane 2

Balandng FFW: 000 vmis

== N -

Actial BPM_ 0 wimin_|

™

F7|
cancel P

Locking at Plane 1 Looking at Plane 2
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] Dite! System Conleol Center 1= Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

AED R 4 Nach Erreichen der gewiinschten Auswuchtdrehzahl innerhalb der

T I — Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 900
U/min) startet das Modul automatisch den letzten Messdurchlauf.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Plane 1
nnnnnn ing AP 500 ¥mis Actual RPM: 0 imin_ |

__L‘.'“__

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position und

D] ittel System Control Center

e proed das Gewicht der Ausgleichgewichte von der Software des Moduls liber-
oo St FUESL 8 Sperastn Ao e priift und die Restunwucht in Einheiten pym/s (fir Ebene 1 = 3 ym/s, fiir

Unbalance Measurement

Ebene 2 = 9 uym/s) angezeigt.

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuch-
tung unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten Sollwert, dri-
cken Sie abschlieRend die Taste [ Save & Exit] (Speichern & Beenden).

Balaniing AP 000 Fmis Actual RPM G900 #min

smzmn Sawe & oult

In allen Fallen kehren Sie zum Standard-Uberwachungsfenster zuriick.

L__Spindle#z | DAMIT IST DER NEUAUSWUCHTUNGSVORGANG
O ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN!

Neuauswucht-Datum und -Uhrzeit werden unter der angepassten Ein-
B richtnummer und deren Konfiguration gespeichert.
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Wenn der Neuauswuchtungsprozess NICHT erfolgreich abgeschlossen wurde:

Unbalance Measurement
YWWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell

] Diteel System Contral Center

Mumber of comection masses

F2

Re-Balancing

Canfiguration (set 4) e 000 v o |

= Two-Plane Pre-alancing
Last Balanong Date: 0. 200
Last Baanong Tme 14:26:00
Balancrg AFM o
HEM Tolerarcs +i- 20w
Tanget Level 20pmis
Measurement Time 208
Rokation DnectirPlans 1 o

= Pre-Balancing Method Plane 1 Ficnd Position
Mass Tabie Df it (NH)
hmber of fined poskicns. 1z
Nuber of comection masses 2
Mac Table. Dsfonit M)
Humber of fisd posktions. 9

IMPORTANT!

RIPM Tolerance and Target Level corespand to the signals
coming from the spad sensar and the vbration transducer
as specified under the actual Set.

Canfiguration {Set %)

Diefauk setting for all sete: Default
Highlight the line Configuration (Set X) with 3 compuer
mause chek or by presemg the Up- [ & | or Down: | ¥ ]
key.

Aningut bo is displayed.

The defaul text can b ovenrilen user-defined. It wil b
displayed togather with the Set Kumbar and Set Name in
the screans Balancing Setup snd Rebalancing For
axample, i a rotor is hstanced at diferent speeds, this may
be naled dawn here

IF under 3 Sat Numbes ars ertarad saveral Configurations

(e seversl balancing spads) these Canfigurations are
selectable by using the | +| /| F3 Jor [- /] Fa | key

IMPORTANTI
Uniike to tha »Set Numbere the »Corfiguratione iz NOT
selectable wia e satic intedace or the PROFIBLS

Unier the heading Baisncing tha fallowing parsmatars ara
=6t and starad
L}

Fa
Save & et

Wenn das Ergebnis nicht mit den Vorgaben Ubereinstimmt, d.h. die
Restunwucht hoher ist als der in dem Reiter Einstellungen eingestellte
Sollwert, wird eine Warnung am Bildschirm eingeblendet.

F7 F&

Save & back Save & exit

Durch Driicken der Taste [ Save & back ] oder der Taste [ Re- Balancing
] kommen Sie zurliick zum Reiter Einstellungen.

Versuchen Sie, das Ergebnis durch einen zweiten Neuauswuchtungs-
durchlauf zu verbessern.

P6002 UP
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14 ZWEI-EBENEN-VORAUSWUCHTUNG MIT WINKELMETHODE UND FI-
XER POSITIONSMETHODE

14.1 Einrichtung und Vorauswuchtung

HINWEIS

Bei der folgenden Beschreibung der (dynamischen) Zwei-Ebenen-Vorauswuchtung wird auf einer Ebene die Voraus-
wuchtungsmethode Fixe Position und auf der anderen Ebene die Winkelmethode verwendet. Bei der fixen Positions-
methode werden Schrauben als Ausgleichsgewichte mit den Gewichten aus einer vorgegebenen Gewichtetabelle
verwendet, wahrend bei der Winkelmethode zwei gleiche fixe Massenauswuchtgewichte, die in einem beliebigen
Winkel auf dem Scheibentrager platziert und eingespannt werden kdnnen, als Ausgleichgewichte verwendet werden.
Ebene 1 ist so wie im Reiter Settings — General Settings — Vibration Transducer Plane 1 — Input ... (Einstellun-
gen — General Einstellungen — Schwingungswandler Ebene 1 — Eingang...) beschrieben festgelegt.

Die gleich weit entfernten fixen Positionen auf den Ebenen am Rotor miissen dauerhaft nummeriert sein.

Beim Einrichten, Vor- und Neuauswuchten, werden Unwuchtgrenzwert 1 und 2 beider Ebenen sowie der Drehzahlg-
renzwert des Rotors liberwacht (siehe Anschluss # 2 oder # 13 der Baureihe P6002 UP).

BDittelSystem Control Center Stellen Sie das Anlagenmodul P6002 UP zur Verfligung.

Wahlen Sie fur den dynamisch vorauszuwuchtenden Rotor die Ein-

richthummer, unter der die gewiinschte Betriebsart und zugehdrige

Parameter gespeichert wurden.

Manuell: Rufen Sie zur Auswahl der Einrichtnummer den Rei-
ter Einstellungen auf. Justieren Sie die entspre-
chende Einrichtnummer und verlassen Sie den Rei-
ter mit der Softkeytaste [ Back ].

Extern: Uber die statische Schnittstelle Anschluss # 2 oder
PROFIBUS wird die entsprechende Einrichtnummer
durch das Automatisierungssystem eingestellt.

Je nach Betriebsart, die unter der gewahlten Einrichthummer gespei-

chert ist, werden einzelne Modulansichten mit ihren entsprechenden

Softkeys angezeigt.

T Die gegenuberliegende Anzeige zeigt beispielsweise die Einricht-

nummer 5 und die Betriebsart Zwei-Ebenen (zu erkennen an zwei mit

(Ebene) 1 und (Ebene) 2 markierten Balkenanzeigen).

Zum Vorauswuchten des Rotors auf zwei Ebenen klicken oder driicken

Sie die Taste [ Two-Plane Pre-Balancing ] (Zwei-Ebenen-Vorauswuchten).

FG F7 F&

F1
Two-Plane Settings E"E J

Pre-Balancing

Falls vorhanden, wahlen Sie die gewlinschte Konfiguration.

AE03 P04 . . .
— - Prifen Sie insbesondere:
Confiquation {Set 5] =1 | choose the Tab Settings. in this Tab the rator parsmaters . H
B — e r ety e b o st + die the Vorauswuchtungsmethode beider Ebenen, z.B. Ebene 1 =
e e poRTANT ' Fixe Position, Ebene 2 = Winkelmethode,
s Trs g oo e ape68 Sansae o sbrstion veseoees « die Drehrichtung der Ebene 1 (hier ccw),
FRotation Drection Fane | o ag gpecified under the actual Set (e g Set 1 . . . . . .
Pt et e Fund st — J +  die Skalierrichtung flr Winkelmethode = Ebene 2 (hier cw),
Mazs Takle D auti anfigurstion . . -
o of e postons S Detaut seting o sl st Default » die Gewichtetabelle (alle Massen verfugbar?),
Mumber of corraction masses 3 Hig figuration (Set X) with a computer . . g . .
- rraumaotmons? gl | oSk oy a0 415 ¥ « die Anzahl fixer Positionen (hier fiir Ebene 1= 9 und
o - s o St ottt i *  die Anzahl an Ausgleichgewichten (hier fur Ebene 1 = 3 Ausgleich-
displayed togeth the Sel Number and Set Mame in .
roan % Satup and Rebalancing, For gewichte).
Starten Sie die Einrichtfunktion, klicken Sie dazu auf die Taste [ Setup ]
oder driicken Sie die Funktionstaste [ F6 ].
IMPORTANT!
Unike ta the »Set Nurnbere the sCanfigurations s NOT
5] Semings [ = Maas Tobe | salectabla via the static mterface or the PROFIBUS a
PO R T R "K T
F1 F2 F3 Fé Fs FE F7 Bt O
-~ v + - Hext Tab Setup o
Pre-Balancing

o
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WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Drehteile!

Zum Ersetzen oder Wechseln des Ausgleichgewichts die Maschine ausschalten!
Vergewissern Sie sich, dass der Rotor stillsteht, bevor Sie daran arbeiten!
Maschine gegen unbefugtes oder zufalliges Wiedereinschalten sichern!

Keine Sicherheitseinrichtungen aulRer Kraft setzen!

KEINE Sicherheitseinrichtungen aussetzen!

HINWEIS

Die genaue Einstellung des Auswuchtgewichts ist fiir den einwandfreien Betrieb des Auswuchtverfahrens
sehr wichtig!

Folgen Sie der Anzeige Schritt fur Schritt, was als nachstes zu tun ist.

Die Taste [ Next ] ist erst verfugbar, wenn die Bedingung ,Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb nehmen" erfillt ist
oder die Unwuchtmessung abgeschlossen ist!

Mit der Taste [ Exit Pre-Balancing ] (Vorauswuchtung beenden) wird der Auswuchtprozess stets abgebrochen.

Die unten dargestellten Anzahl fixer Positionen, Winkel, Geschwindigkeiten, usw. sind nur Beispiele! Befolgen Sie die
Anweisungen wie angezeigt!

14.1.1 Einrichten

Die Einrichtung kann sowohl bei stillstehendem als auch bei laufendem Rotor gestartet werden. Wird das Einrichten
bei laufendem Rotor eingeleitet, verlangert sich der Einrichtvorgang um einen Schritt (zusatzlich: — Rotor anhalten
oder Neutralstellung bestatigen).

[ HINWEIS

Das folgende Beispiel zeigt den Einrichtvorgang bei stillstehendem Ro-
tor (Schritt 1/15).

Ebene 1:

Entfernen Sie alle Ausgleichgewichte/Schrauben aus dem Fixier-
flansch.

Ebene 2:

Platzieren Sie das Auswuchtgewicht genau in der Neutralstellung (sie-
he Darstellung auf dem Bildschirm) und spannen Sie sie ein.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken oder anklicken.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
19 fixed nositions)
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ol Center

] Dittel System Contrd

Configuration Sat 5 /WHEEL 8 Speed 1200 RPN
Run rotor &t wanted Balancing RPM. then continug with Nest' key

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Actial RPM.__ 0 imin |

Fr| L]

Corfiguration Sat 5/ WHEEL #: Speed 1200 RPM
Unbalance Measurement

Balandng AR 1300 uman

Actual RPN 1200 viwin_|

&
et

Fr| L]
- Exit
Pre-Balsncing

Configuration Set 5/ WHEEL #6: Speed 1200 RPM
Stop rator

Slep 4715

Flane 1

Balansng AR 1200 vman

Actual RPN 1200 diwin |

Configuration Sat 5 7 WHEEL # Speed 1200 RPM
Mave weights to given positions, then continue with "Nesd' key

7| a

Actial RPM._ 0 ifmin |

#7|
cancel

ra
Exit

Nehmen Sie den Rotor bei gewlinschter Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
Das Beispiel zeigt Drehrichtung der Ebene 1: ccw (gegen den Uhrzei-
gersinn).

Fahren Sie nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl (Anga-
be in diesem Beispiel: Aktuelle Drehzahl: 1200 U/min) fort, indem Sie
die Taste [ Next ] driicken oder anklicken.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Das Anlagenmodul P6002 UP startet seine erste Messung zur Ermitt-
lung der Ausgangsunwucht.

Es erscheint die aktuelle Unwucht in Einheiten von ym/s sowie ein in-
terner Messwinkel.

Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].

Damit werden die Winkelstellung und der Wert der Ausgangsunwucht,
zusammen mit der Auswuchtdrehzahl des ersten Probelaufs gespei-
chert (= Anzeige Auswuchten U/min: 1200 U/min),

Auf dem Bildschirm erscheint bereits die Position der neuen Ausgleich-

gewichte der Ebene 1.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul

wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.
i

Looking .;.tt Plane 1 Looking at Plane 2

Ebene 1:
Zur Erstellung einer Probe-Unwucht auf Ebene 1 fligen Sie ein Aus-
gleichgewicht (z.B. Schraube) mit dem angegebenen Gewicht (z.B.
0,58 g) auf Position 1 hinzu (siehe Anzeige auf dem Display.

Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
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Die Taste [ Adjust positions ] (Positionen einstellen) dient zum Einstellen einer individuellen Probe-Unwucht der Ebe-
ne 1 und darf nur von erfahrenem Personal bedient werden (siehe Abschnitt “11.2 Die Taste Positionen einstellen® auf

[ HINWEIS
Seite 135)!

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Fahren Sie nach Erreichen der gewlinschten Auswuchtdrehzahl inner-
o — — halb der Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Dreh-
zahl: 1200 U/min) startet das Modul automatisch den nachsten Mess-
durchlauf.

Flane 1 Plane I

BRI A P T TTT Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

7 Fa

e Im zweiten Durchlauf wiederholt das Modul seine darauf folgenden Ein-
2503 P AU richt-Unwuchtmessungen mit der Probe-Unwucht von z.B. 0,58 g auf

Corfiguration Sat & FWHEEL #: Speed 1200 RPN Step THE

Unbalarice Measurement Ebene 1.

Wahrend der Unwuchtmessungen erscheint die aktuelle Unwucht in
Einheiten pym/sec sowie ein interner Messwinkel fir jede Ebene.
Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge! Sobald die Taste [
Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].

Damit werden die Winkelstellung und der Wert der ,neuen“ Unwucht fir
jede Ebene gespeichert.

Artual REM_ 1200 vimin_|
G 4

Auf der Anzeige erscheint bereits die neue Position der Ausgleichge-
wichte der Ebene 2.

Configuration Sat 5 / WHEEL #: Speed 1200 RPM Step 815

Stop rotor ROtOF anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige »Aktuelle U/min: 0 U/min«) wechselt das

Modul automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Plane 1 Plane 2

Butaning AEM: 1209 vmn Actual ROM: 1200 dmin |

= 5 Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
P Bimcing

cancel
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Ebene 2:

AEE1 b P Zur Erstellung einer Probeauswuchtung auf Ebene 2 positionieren Sie

Corfiguration Set 5 F\WHEEL #: Speed 1200 RPM Slep W16 o . o . . .

WG WtOHE I lvar posiions. an Garinus WIFT N ey das 0 -Auswuchtgewlcht aL_Jf genau 30° (siehe Anzeige auf dem Dis-
play) und spannen Sie es ein.

Zum Fortfahren driicken Sie die Taste [ Next ].

Bulaning FPM. 1200 dnen Actual RPN 0 ¢min |

A ™ Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Pre-Balwncing

" &

cancel

Die Taste [ Adjust positions ] (Positionen einstellen) dient zum Einstellen einer individuellen Probe-Unwucht der Ebe-
ne 2 und darf nur von erfahrenem Personal bedient werden (siehe Abschnitt “14.2 Die Taste Positionen einstellen auf
Seite 185).

[ HINWEIS

B Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.
R Fahren Sie nach Erreichen der gewiinschten Auswuchtdrehzahl inner-

T — S halb der Drehzahltoleranz (Angabe in diesem Beispiel: Aktuelle Dreh-
zahl: 1200 U/min) startet das Modul automatisch den nachsten Mess-
durchlauf.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Actual BPM_ 0 wimin_|
T ]

Im dritten Durchlauf wiederholt das Modul seine Probe-Unwucht-Ein-
. richtmessungen mit der Probe-Unwucht auf Ebene 1 und Ebene 2.
ey s Wahrend der Unwuchtmessungen erscheint die aktuelle Unwucht fiir
jede Ebene in Einheiten ym/sec sowie ein interner Messwinkel.
Behalten Sie auf die Bildschirmanzeige im Auge!
Sobald die Taste [ Next ] verfugbar ist, driicken Sie die Taste [ Next ].
Damit werden die Winkelstellung und der Wert der ,neuen® Unwucht fur
jede Ebene gespeichert.

Balaning REM: 1200 unés Actual RPN 1200 viwin_|

& Fr| L]
_ - =

Eascal Pro-Batencing
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14.1.2 Vorauswuchtung

Configuration Set 5 ( WHEEL #: Speed 1200 RPM
Stop rotor

Flarg 1

Ealanding AW 1200 vman

Actual RPM. 1200 min_|

Configuration Sat 5/ WHEEL #: Speed 1200 RFM
e weAghts to given pesitions, then continue with ‘Mext key

L Fa
Exit

Pre.Bialmncing

Balansing AR 1300 vman

Actual RPN, 0O i |

[
He

7|
cancel

Exit L4

Pre-Batencing

yetem Control Cente

Corfiguration Sat & WHEEL #: Speed 1200 RPN
Rur rotor at Batancing RPM

Step 14715

Flane 1

Balandng FFW- 1200 vnen

Actual BPM_ 0 wimin_|

Fr| L]
Exit

Sincal Pre Batwncing

Auf der Anzeige erscheint bereits die neue Positionen der Ausgleich-
gewichte der Ebene 1 und die neue Positionen des Ausgleichgewichts
der Ebene 2.

Rotor anhalten.

Nach Rotorstillstand (Anzeige Aktuelle U/min: 0 U/min) das Modul
wechselt automatisch in die nachste Auswuchtstufe.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Ebene 1:
Entfernen Sie die Probe-Unwucht (z.B. Schraube) von Position 1.
Beispiel: Ein Ausgleichgewicht von 0,46 g auf Position 1, ein zweites
Ausgleichgewicht von 0,34 g auf Position 2 und ein drittes Ausgleichge-
wicht von 0,58 auf Position 6 hinzuftigen.
Ebene 2:
Platzieren Sie die Auswuchtgewichte so wie in der Positionsangabe
dargestellt.
Beispiel: Ein Auswuchtgewicht auf die 14° Stellung und das andere Ge-
wicht auf die 216° Stellung bringen und beide Gewichte einspannen.
Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Next ] driicken.

| 4

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Nehmen Sie den Rotor bei Auswuchtdrehzahl in Betrieb.

Nach Erreichen der erforderlichen Auswuchtdrehzahl innerhalb der
Drehzahltoleranz startet das Modul automatisch seinen letzten Mess-
lauf.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

P6002 UP

183



VMIARPOSS

Corfiguration Set 5/ WHEEL #: Speed 1200 RPM Step 1515
Unbalance Measurement

are 1

Balanding FFW. 1200 ymin Actual RPM._ 1200 min_|

F2 Fr| ]
Re-Balancing Sawe & batk Save & oxit

F2
Re-Balancing

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

Beim letzten Messdurchlauf (Kontrolldurchlauf) wird die Position der
Ausgleichgewichte von der Software des Moduls Uberprift und die
Restunwucht in Einheiten um/s (hier fir Ebene 1: 1 ym/s, fiir Ebene
2: 1 um/s).

Ist das Ergebnis in Ordnung, d.h. liegt die angezeigte Restauswuch-
tung jeder Ebene unter dem im Reiter Einstellungen eingestellten
Sollwert, driicken Sie die Taste [ Save & Exit ] (Speichern & Beenden).

F7 Fa

Save & back Save & exit

Sie kehren zum Uberwachungsfenster zurlick.

DAMIT IST DER ERSTE EINRICHTUNGS- UND VORAUSWUCH-
TUNGSVORGANG

ERFOLGREICH ABGESCHLOSSEN
!

Bei nicht erfolgreichem Abschluss des ersten Einricht- und Vorauswuchtprozesses:

Unbalance Measurement
YWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell

F2
Re-Balancing

184

Wenn das Ergebnis nicht mit den Vorgaben Ubereinstimmt, d.h. die
Restunwucht héher ist als der in dem Reiter Einstellungen eingestellte
Sollwert, wird eine Warnung am Bildschirm eingeblendet.

Fahren Sie fort, indem Sie die Taste [ Save & back ] (Speichern & Zu-
rick) oder [ Neuauswuchten ] (Neuauswuchten) driicken und versu-
chen Sie, das Ergebnis mithilfe dieser Funktion zu verbessern.

F7 F&

Save & back Save & exit

TS
wW
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Nach Driicken oder Anklicken der Taste [ Save & back] kommen Sie zu
den Reitereinstellungen zurlick.
Zusatzlich erscheinen folgende Angaben:

] Dittel System Control Center

IMPORTANT!
FRPM Tolerance and Target Level comespond 1o the signals

essuremert: Tme
Feckation Direction Planes |

5 Pr i

caming fom the speed sensor and the vibration transducar
a5 specilled under the actual Set

Configuration {Set %)

Difault satting for all 5ot Default
Highisght the line Configuration (Set X) with & computer
mouse click o by pressing (e Up- | & | or Oown- [ ¥ |
kay

Masss Table
Hriber of Ficed pastions
Meitar of correction asses

cow An input box is disglayed
d The dafaull text can be ovenwriten user-definad 1 wil be
[P displayed togather with the Set Mumber and Set Name in

the scraens Balancing Setup and Rebalancing For
exsergle, d 3 rolor is atanced al difierert speeds, 1his may
] be noted down hese

I under 3 Sat Murnber are entered ceveral Configurations

z
Scals Divsction,

(2.9 several balancing speeds) these Configurstions are
cad seloctable by using the [ +] 4| F3 ] or [ | 7| F4 Jkey

IMPORTANT!
Unlike f6 the sSet Mumbers the sConfigurations is NOT
salectable via the static interface or the PROFIBUS

Under the heading Balaneing the Sollowing parameters ane
set and stored:

RPM Tolerance +/-
Tarnat | mnl
5
Mext Tah

-

& 7|

Re-Balancing

= "4

Save & oxit

Fa

Datum der letzten Vorauswuchtung
Uhrzeit der letzten Vorauswuchtung und
Vorauswuchtdrehzahl.

VMARPOSS

Ein Neustart des Einrichtverfahrens fiir denselben Rotor ( ggf. mit einer neuen Konfiguration) ist erforderlich

[ HINWEIS

- wenn sich die Betriebsgeschwindigkeit geandert hat,
- wenn sich die Drehrichtung geandert hat.

14.2 Die Taste Positionen einstellen

Fir die Winkelmethode siehe Abschnitt “12.2 Die Taste Positionen einstellen” auf Seite 153.

Fir die fixe Positionsmethode siehe Abschnitt “13.2 Die Taste Positionen einstellen” auf Seite 168.

14.3 Neuauswuchten mit Winkelmethode und fixer Positionsmethode

Fir die Winkelmethode siehe Abschnitt “12.3 Vorauswuchten mit Winkelmethode* auf Seite 155.

Fir die fixe Positionsmethode siehe Abschnitt “13.3 Neuauswuchten mit fixer Positionsmethode* auf Seite 169.

P6002 UP
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14.4 Verschiedenes

14.4.1 Vergabe der Benutzerrechte

HINWEIS

Die DSCC-Software wird ab Werk mit der Zugriffsebene ,Administrator* und ohne Passwort ausgegeben, ausge-
nommen die Zugriffsebene ,Service®.

Die Passworter und Zugriffsrechte gelten fur alle DS-6000-UP-Module, die am Computer oder am Automatisierungs-
system angeschlossen sind.

Nach Abschluss aller Einstellungen und der ersten erfolgreichen Probebetriebe kann das/kénnen die DS6000 UP Modul/e fir die
jeweilige Benutzergruppe gesperrt bzw. freigegeben werden.

14.4.1.1 Erstmalige Vergabe eines Kennworts

S ittel System Contral Center I Wenn Sie im Auswahlmeni Rechte ,Kennwort bei Programmstart ab-
2502 |_P4 Cl fragen® aktiviert haben (siehe Abschnitt “8.2.4 Aligemeine Einstellun-
gen: Rechte* auf Seite 65), 6ffnet sich bei jedem Programmstart der
nebenstehende Bildschirm.

Da Sie noch kein Kennwort vergeben haben klicken Sie auf die Taste [
OK] bzw. driicken die [ Enter ] Taste an der PC-Tastatur oder [Eingang]
lss i P o oy Aot Lo an der Tastatur des Automatisierungssystems.

o Es offnet sich der nachste Bildschirm.

Wenn Sie im Auswahlmeni Rechte den Punkt ,Kennwort beim Pro-
grammestart abfragen“ NICHT aktiviert haben (siehe Abschnitt “8.2.4 All-
gemeine Einstellungen: Rechte” auf Seite 65), offnet sich bei jedem
Programmstart der nebenstehende Bildschirm.

Beim Offnen erscheint immer die System-Ansicht 1 (sofern das nicht
geandert wurde) mit der/den Darstellung/en, die erstellt oder aktiv wa-
ren, bevor das DSCC-Programm das letzte Mal beendet wurde.

Die Moduldarstellung ist nur ein Beispiel.

Um ein Passwort einzugeben, driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Management]/[ F6 ]

Fi F& u F7 F&
rogram s
Module Mode Management Settings Exit Program

W

und dann auf die Taste [ Access Rights ] /[ F1 1.

F1 F2 F7 F&
Access Rights | Setup Functions Diagnosis Back
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B| Dittel System Contral Center

F3 Fd
Expert Service

[
Change
Password

Die Tasten wechseln zum Aktivieren bzw. Andern eines Kennworts oder
zum Andern der Zugriffsebene. Die aktuelle Zugriffsebene ist markiert
(ausgegraut).

Zur erstmaligen Eingabe eines Passworts — hier fiir den Administra-
tor - klicken oder driicken Sie auf die Taste [Change Password ].

E3

F1 F2 F3
Obzerver Operator Expert
Change Password
0ld Password |
Mew Pazsward | ”””””””
Confirm Password Gty

OF. | Cancel J

L.
. | ) Mew Password stored

Fa Fs Fé&

&b F7
Service e

Password Back

Die DSCC-Software wird ab Werk ohne Passwort ausgegeben.

Daher kénnen Sie lhr Passwort nur in ,Neues Kennwort* eingeben; ver-
wenden Sie dazu die Tastatur oder das Tastenfeld.

Geben Sie lhr Passwort noch einmal in ,Kennwort bestatigen” ein und
klicken Sie dann auf [ OK ] oder driicken Sie die Taste [ Enter ]/ [ Ein-
gabe .

Bestatigen Sie nochmals durch Klicken auf [ OK ] oder Driicken der [
Enter ]/ [ Input ] Taste.

Sie kdnnen fir jede Zugriffsebene ein eigenes Kennwort vergeben. Klicken oder driicken Sie dazu auf die gewiinschte Zugriffsebene
und dann nochmals auf die Taste [ Change Password ]. Wiederholen Sie die Eingaben fir das neue Kennwort wie oben beschrieben.

P6002 UP

187



MARPOSS Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

14.4.1.2 Aktuelle Zugriffsebene d@ndern

Soll von einer héheren Zugriffsebene in eine niedrigere Zugriffsebene gewechselt werden (z. B. von ,Administrator auf ,Bediener),
genlgt es, auf den betreffenden Softkey zu klicken bzw. zu driicken.

F1 F2 F3 F4 Fa i F? F&
Observer Operator Expert Administrator Service anae Back
~ Password

b—< Bestatigen Sie durch Klicken auf [ OK ] oder Driicken der [ Enter ] / [
_| Input ] Taste.

"
\':!') Current Access Level: Operakar

Soll von einer niedrigeren Zugriffsebene in eine hohere Zugriffsebene gewechselt werden (z. B. von ,Bediener* auf ,Administrator®),
klicken bzw. driicken Sie auf den betreffenden Softkey.

F1 F2| F3 F4 F5 o F7 F&
Observer Operatol Expert Administrator Service ange Back
Password

— Geben Sie das Kennwort fiir den Administrator mit der Tastatur ein.
Change Access Level E' Bestétigen Sie durch Klicken auf [ OK ] oder Driicken der [ Enter ] / [
Input ] Taste.

Curent Accessz Level  Operakar

Mew accezs Level Adminiztrator

Fazzword 1 ****** q

(] | Abbrechen

Bestatigen Sie nochmals durch Klicken auf [ OK ] oder Driicken der [
Enter ]/ [ Input ] Taste.

L]
\y Current Access Level: Adminiskrator Ab sofort haben Sie alle Zugriffsrechte des Administrators.
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14.4.1.3 Kennwort @ndern

Méchten Sie das Kennwort der aktuellen Zugriffsebene andern (hier Administrator), klicken oder driicken Sie auf die Taste [ Change

Password |/ [ F7 1.

Observer

F1

Operator

Expert

F4 Fa i F? F&
ator Service pae Back
Password

Change Password

0ld Pazzward
Mew Paszword

Confirm Pagsword

X]

Cancel 1

"
- | J Mew Password stored

W

Geben Sie zuerst das alte Passwort in ,Altes Kennwort“ und dann das
neue Passwort in ,Neues Kennwort* ein.

3. Zeile.

Bestatigen Sie durch Klicken auf [ OK ] oder Driicken der [ Enter ] / [
Input ] Taste.

Bestatigen Sie nochmals durch Klicken auf [ OK ] oder Driicken der [
Enter ]/ [ Input ] Taste.
Ab jetzt ist das neue Kennwort gultig.

P6002 UP
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I —————————S—S
14.4.2 Benutzerdefinierte Funktionstasten

Das DSCC-Programm bietet die Mdglichkeit, benutzerdefinierte Funktionstasten zu erzeugen. Diese ermdglichen einen schnellen
Zugriff auf das jeweilige Modul, die System-Ansicht oder die Einrichthummer.

B Dt System Cantrol Center BE] Beim Neustart erscheint immer die System-Ansicht 1 (sofern das nicht
kil mEited C geandert wurde) mit der/den Darstellung/en, die erstellt oder aktiv war/
en, bevor das DSCC-Programm das letzte Mal beendet wurde.

T Diese Moduldarstellung ist nur ein Beispiel.

o

TR |

Um benutzerdefinierte Funktionstasten einzurichten, driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Management ]/ [ F6 ]

Fi FE i F7 F&
rogram s
Module Mode Management Settings Exit Program

und dann auf die Taste [ Funktionen einrichten ] /[ F2].

F7 F&
Diagnosis Back

F1 F2
Access Rights | Setup Functions

Zum Einrichten einer benutzerdefinierten Funktionstaste 6ffnet sich ein
zusatzliches Fenster.

Marm of th Furction

& Devtsch " Parhaguds
" Erghth © Mgy Sets
 Fuancais " Femina L]
 lighano " Tiikge —
™ Casky 7 Svaraks w m " m
" Esparel "‘ 0T
Modue - 0a
Specsal Funchioe: - ve
Change Disgiay Lape: Fae = S O
of
Changecyes Set 0.
Acosss Rights Dbeerver -
Wiodkds | Deutich Engish Fr

-5}

0%
0
0
0

W| Name der Funktion

Geben Sie mit der Tastatur den gewiinschten Namen der Funktion ein,
Mame of tha Function ]Schruppschlaifer z. B. ,Schruppschleifen”. Dieser Name erscheint spater auch auf der
o  Portugud benutzerdefinierten Funktionstaste.

Eu_m O Geben Sie nur einen Namen ein (egal in welcher verfligbaren Spra-
£ English (" Magyar che), dann zeigt die benutzerdefinierte Funktionstaste trotz Sprachum-
" Francais " Romana schaltung denselben Namen an.

" |taliano " Tiitkge

" Cesky 7 Svenska

" Espanal =

Kdmcds il | = |
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3

+|E| =

Mame of the Function |Fh:uugh (rinding

" Deutsch T Partugués

* «English " Magyar

" Cais " Roména

" taliano I Tlitkge

" Cesky " Svenska

™ Espanal £

(PR I =
™ Cesky ™ Svenska

(" Ezpanal lﬁ

Madule ﬂ

AE:03

Special Function

Change Display Laver Falze -

e o Bt

Broess Hights | Ubserver hd |
Module | Deutzch Endglish Fr.
3 | >

Changeover Set

° Francais i"

" ltaliana .
Madule P04 |
Special Funchion |<n0ne> ﬂ

Change Dizplay Layer False =

Accesz Rights |Db$ewer

[~

Module | Deutzch Endglish

Fr.

Sprache

Sie kénnen der Funktion in jeder verfligbaren Sprache einen geson-
derten Namen zuweisen, indem Sie die jeweilige Sprache anwahlen.
Wenn Sie den Namen in jeder Sprache eingeben, zeigt die benutzer-
definierte Funktionstaste den jeweiligen Namen der Funktion an, wenn
Sie die Sprache umschalten.

Wenn kein Name eingetragen ist, wird der Name angezeigt, der fir
Englisch festgelegt ist.

Modul

Wahlen Sie im Kontextmeni das gewlinschte Modul aus, hier zum Bei-
spiel das Vorauswuchtmodul P6002 UP mit der Adresse 03.

Die Taste Speichern ist ab nun aktiv. Wenn Sie die Taste Speichern
anklicken, wird der eingegebene Name der Funktionstaste im unten
stehenden Fenster angezeigt.

Eine weitere Einrichtung der benutzerdefinierten Funktionstaste ist
dann nicht mehr mdglich.

Sonderfunktion

Bisher stehen fir das Anlagenmodul P6002 UP noch keine Sonder-
funktionen zur Verfugung.

In der Einstellung <keine> beginnt das Modul nach Driicken der be-
nutzerdefinierten Funktionstaste in der aktivierten Modul-Darstellung.

P6002 UP
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" Italiano

Module

Special Funchion
Change Display Laver
Changeover Set

Azcess Rights

Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung

P04 ~|
|<r'|l:lr'|E> j
Falze -

tModule | Deutzch

[ L=y T=15%

" Italiano

fd oLl

Special Function
Change Dizplay Laver
Changeover Set

Acocesz Rights

Falze A
1 e
2 |
3 -
4 -
5
B
7 Fr.
[u]
[ l) lLrIHLrI':-\}
r

|P:04 |
| <none> ~|
B
Ep
| Dbserver |

Module | Deutsch

L Francais
™ Italiano

M odule

Special Function
Change Dizplay Layer
Changeawer Set

Access Rights

Englizh Fr.

'

r

|M:03 |
|<I"|EIFIE> j

-
—

| Observer j

Obszerver

Module | Deutsch

Access Rights

Operatar

Epert I

Module | Deutzch

| .

Englizh Fr.

|

=

192

Clogze Window

Ansicht wechseln

Diese Einstellung ist nur zuganglich, wenn die Sonderfunktion auf
<Keine> gestellt ist!

Wahlen Sie im Kontext-Menu die System-Ansicht aus, unter der das
Modul nach Driicken der Funktionstaste angezeigt werden soll. Dazu
muss das Modul in der betreffenden System-Ansicht aktiviert sein.

In der Einstellung Nein wechselt die System-Ansicht nach Driicken der
Funktionstaste nicht.

Satzumschaltung

Geben Sie mit der Tastatur die Einrichtnummer ein, mit der das Modul
nach Druicken der Funktionstaste beginnen soll.
Bei leerem Feld andert sich die aktuelle Einrichtnummer nicht.

Rechte

Wahlen Sie im Kontext-Menu die Zugriffsebene aus, unter der das Mo-
dul nach Driicken der Funktionstaste bedient werden darf.

Bitte beachten Sie, dass Sie den Pfad zur SCC.exe und zur sccviewer.exe
in der Datei systemconfiguration.ini gegebenenfalls anpassen mussen.
Wenn Sie Beobachter wahlen, dann kénnen die benutzerdefinierten
Funktionstasten in allen Zugriffsebenen des Moduls oder der Module
angewahlt werden (siehe Abschnitt 9.1).

Wenn Sie Administrator wahlen, kdnnen die Funktionstasten nur be-
dient werden, wenn dem Modul/den Modulen die Zugriffsebene Admi-
nistrator zugewiesen ist (siche Abschnitt “14.4.1 Vergabe der Benut-
zerrechte® auf Seite 186).

Damit ist die Erstellung einer benutzerdefinierten Funktionstaste (Soft-
key) abgeschlossen.
Zum Speichern der Einstellungen klicken Sie auf die ,Speichern-Taste.
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Dittel System Control Center

M ame aof the Function

{+ Deutsch
Englizh
Francaiz
Italiano
Ceszky

E zpatol

e e e Nie

M odule
Special Function
Change Dizplay Laver

Changeaver Set

x]

Fortugués
b agyar
Fomana
Tiitkge
Swenska

YTy Y Y Y

| LHone

—

Access Rights |Elhserver ﬂ
Module | Deutsch Englizh Fr.
F:04 2-Ebenen Auswuc... | 2-Plane Balancing 2
< | >

Cloze Window
Access Rights ] _J

Module | Ceutsch

[anschleifen

_English

M:03 Schuppschleifen " Rough Grincing
b:03 Fertigechleifen Finizhing

AFE:04 BAuzzenschleifen E stemal Grirding
AE04 Flanzch Schlgifen Flange Grincing

0] =] of

Cloze Windaw

| R

Fr.

Fir
Ex
Fl
>

Die Einstellungen werden gespeichert und die Fenster zum Einrichten
einer weiteren benutzerdefinierten Funktionstaste sind bereit fir eine
neue Eingabe.

Fir jedes Modul kdnnen Sie beliebig viele benutzerdefinierte Funkti-
onstasten erzeugen. Siehe das Beispiel.

Zur Organisation werden folgende Tasten verwendet:

Mit den Pfeiltasten Aufwarts und Abwarts wird die Reihenfolge der
Zeilen und somit der Funktionstasten geéandert.

Markieren Sie dazu den betreffende Eintrag und verschieben sie mit
der Auf- oder Ab-Taste.

Mit der Neu-Taste werden alle Eingabefelder geleert, um eine neue,
benutzerdefinierte Funktionstaste einzurichten.

Mit der Loschen-Taste wird eine benutzerdefinierte Funktionstaste ge-
|6scht.

Markieren Sie dazu den betreffende Eintrag und klicken dann auf die
Loschen-Taste.

P6002 UP
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Wenn Sie bei Funktionen die Einstellung Startmenii (Programmein-

O] Dittel System Control Center

— stellungen - Allgemeine Einstellungen - Meniileiste - Startmenii)
Heske WD =) ausgewahlt haben, startet das Programm mit dem nebenstehenden
= =ra = % Bildschirm, auf dem die benutzerdefinierten Funktionstasten gezeigt
& o sind.

Wenn Sie nun zum Beispiel die Funktionstaste Schruppschleifen
driicken, wechselt der Bildschirm in die System-Ansicht 2 und das
Vor-Auswuchtmodul P:04 wird mit der Einrichtnummer 3 aktiviert (siehe
die oben stehenden Einstellungen).

3] £z e o
Batancing fitor | Babancing Rot
'y "'| (s "_ Sataree - 4
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14.4.3 Serieninbetriebnahme

14.4.3.1 Erzeugen einer Serieninbetriebnahme (Serien IBN)-Datei

Das DSCC-Programm bietet die Mdglichkeit, alle gespeicherten Einstellungen aller Module, die an einem Automatisierungssystem
oder an einem Computer angeschlossen sind, in einer Serieninbetriebnahme-Datei (Serien-IBN-Datei) zu speichern, entweder als
Sicherungsdatei oder, um sie auf andere System zu Ubertragen. Dazu muss das Automatisierungssystem oder der Computer mit
einem austauschbaren Datentrager, z.B. Diskettenlaufwerk oder einem USB- Speicherstick, ausgestattet sein, oder Sie verwenden
einen Notebook-Computer.

Zur Erzeugung einer Serieninbetriebnahme-Datei driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Program Settings ] oder die Funktionstaste
[F71].

Fi FE % F7 F&
Module Mode Management A Exit Program

Setlings
W

Beispiel:

Die Einstellungen wie Sprache, Kennworter, Modul- Darstellungen,
System-Ansichten usw., sollen auf eine zweite oder weitere Maschi-
nensteuerung Ubertragen werden.

Driicken oder klicken Sie dann auf die Taste [ Create Series Start-up ] oder die Funktionstaste [ F4 ].

Fi i o IF2 R F4 : G Fo F7 Fg
General Settings anf;;e'fp ¥ re'.‘;h?_t_::es ml;:a rt—::es Info Back

EEE. - Es erscheint ein ,Speichern unter*-Fenster.

(En Offnen Sie das Verzeichnis Speichern unter und klicken Sie auf die
Netzwerkumgebung (bei Verwendung eines Notebooks), das Lauf-
werk oder den Ordner, in die/das/den die Serieninbetriebnahme-Da-
tei gespeichert werden soll. Erstellen Sie gegebenenfalls einen neuen
Ordner.

Geben Sie einen passenden Dateinamen ein.

Klicken Sie auf Speichern.

- «emetE-

[Customer 2aml Ea|
Daleityp %ML fles (] -

=
5
.
.
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Es wird automatisch eine *.ibn Datei erzeugt. Die Computereinstellun-
gen, die System-Ansichten und die gespeicherten Moduleinstellungen
werden der Reihe nach ausgelesen und gespeichert.

Sowohl der gesamte Fortschritt als auch der Fortschritt des gerade ak-
tuellen Moduls sind in einem zuséatzlichen Fenster ablesbar.

Nach erfolgreichem Abschluss schliet sich das zusatzliche Fenster.

Please wait while B modide data s being exported.

Total Saae
"o
EERNNENNNENNENENENEENNNNNENNNNNNNNNNNNNENEEE |

14.4.3.2 Einlesen der Serieninbetriebnahme-Datei

Voraussetzung:

» Die DSCC-Software ist auf Inrem NEUEN Computer oder Automatisierungssystem installiert und eingerichtet.

* Alle Module sind am Computer oder Automatisierungssystem angeschlossen und betriebsbereit (die griine LED # 4 leuchtet an
jedem Modul).

» Die Modul-Adressen der jeweiligen Module mussen dieselben sein wie bei der ersten Maschine (z. B. Vorauswuchtmodul = P:04,
Auswuchtmodul = AE:03).

Starten Sie die ,Dittel System Control Center* Software auf lnrem Bediener-PC oder Automatisierungssystem.

Legen Sie gegebenenfalls den Datentrager mit der Serieninbetriebnahme-Datei in das Laufwerk.

Wenn das DSCC-Programm zum ersten Mal gestartet wird, werden
alle Meldungen auf Englisch angezeigt.

Wird kein Modul erkannt, z. B. wegen nicht erkannter Schnittstelle, er-
scheint nebenstehender Bildschirm.

Bestatigen Sie diese Meldung durch Klicken auf die Taste [ OK ] bzw.

No Module found! 0

P PR I durch Drlicken der Taste [ Enter ].
QEvmr 15:27:22,592  Could not connect to the destination!
Qenor 15:26:53.472  Could nat connect to the destination!
IV Aukamatic shaw log DS6000.htm
I DevicConfinurator ProxyConfiourator ot

It System Cortro Centr ) Werden die Module durch den Bediener-PC oder das Automatisie-
e = rungssystem sofort erkannt erscheint nebenstehender Bildschirm.

" | 7 ]
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Zum Einlesen der Serieninbetriebnahme-Datei driicken oder klicken Sie auf die Taste [ Program Settings] oder die Funktionstaste [

F71.
F1 F& z F7 Fa
Module Mode Management fogram Exit Program

Settings

W

Driicken oder klicken Sie dann auf die Taste [ Import Series Start- up ] oder die Funktionstaste [ F5 ].

Fi i o IF2 T F4 : G FS F7 Fg
General Settings an&t;elrsp ¥ r\?sh?—t_::es ml;:a “_3:55 Info Back

Es erscheint ein zusatzliches Fenster.

Offnen Sie das Verzeichnis Suchen in und klicken Sie auf die Netz-
werkumgebung (wenn Sie ein Notebook verwenden), das Laufwerk
oder den Ordner, die/das/der die zu offnende Serieninbetriebnah-
me-Datei (*.xml) enthalt.

Klicken Sie auf die *.xml-Datei und dann auf Offnen.

Diateiopn ML e " amel) =l ol &
Es o6ffnet sich ein neues Fenster.

Wenn das Automatisierungssystem oder der Computer KEINE Module erkannt hat, sind nur die Optionen PC Set-
tings (PC-Einstellungen), User-defined Function Bar (Benutzerdefinierte Funktionstaste) und Display Layers (Sys-
tem-Ansichten) verfigbar!

[ HINWEIS

. Klicken Sie in das jeweilige Kontrollkédstchen, um die gewlinschten
r>_<| Optionen zu aktivieren oder zu deaktivieren: Dittel System 6000 alle
angezeigten Optionen

Import Series Start-up

Please choose the options

which shall be imported, System 6000 UP Alle gezeigten Optionen werden aktiviert,
alle gespeicherten Einstellungen werden
i rtiert.
=/ ] Dittel Spstem 000 'mportie
FC Semr_‘gs _ PC Settings Alle Systemeinstellungen am PC/Auto-
User-defined Function Bar matisierungssystem wie Sprache, Schnitt-
Display Lapers stellen und deren Einstellungen, Adressen
- tadule Configuration usw. werden importiert.
AE:03 User-defined
F-04 Function Bar Alle benutzerdefinierten Funktionstasten
werden importiert.
Display Layers Alle System-Ansichten werden importiert.
Module Configuration Die Modulkonfigurationen aller oder nur
der ausgewahlten Module werden impor-
tiert.
Cancel
HINWEIS
Wurden die Module NICHT durch das Automatisierungssystem oder den Computer erkannt, importieren Sie nur die
PC Settings (sowie die User-defined Function Bar und Display Layers, falls ausgewahlt) durch Klicken auf die
Taste [ Import | bzw. durch Driicken der [ Enter ]-Taste. Die PC-Einstellungen werden importiert (siehe unten stehende

Abbildung). Ein Bildschirm mit griinen Moduladressen sollte erscheinen (siehe die obige Abbildung mit griinen Modu-
ladressen). Wenn nicht, siehe Anhang B, Fehlermeldungen und deren Behebung.
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Wiederholen Sie den Import der Serieninbetriebnahme-Datei wie oben beschrieben. Nun missten alle Optionen verfligbar sein. Wah-
len Sie die Modulkonfiguration an und klicken Sie auf [ Import ] bzw. driicken Sie die Taste [ Enter ].

5 Dt Systar Controt Ceter CIEX Die Daten der angeklickten Optionen werden der Reihe nach eingele-
_ = sen und gespeichert.

Sowohl der gesamte Fortschritt als auch der Fortschritt des gerade ak-
tuellen Moduls sind in einem zusatzlichen Fenster ablesbar.

Nach erfolgreichem Abschluss schlie3t sich das zusatzliche Fenster.

Impart Sorios Start-up
Fieass choase the opson:
which sl beimpated.

= ) Dinel Sysiem 000
] FL Setings
Flease wait while the module dsta sre being exparted.

TolalState

Cuerk Moduis: P04

£
General Settings

F2 Fa Fs 7
Change Disglay Creste Series | import Series =
Layer Startup Startup

Die Ubertragung der Daten ist damit abgeschlossen.
Alle Darstellungen, einschlieBlich aller gespeicherten Einstellungen
des DS6000-UP-Moduls, entsprechen nun exakt der ersten Montage.
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14.4.4 Ausdruck der Modulansicht oder System-Ansicht

VMARPOSS

Zur Dokumentation oder Auswertung kénnen die System-Ansicht oder ausgewahlte Modul-Darstellungen ausgedruckt werden. Dazu
muss ein Drucker an lhrem Automationssystem oder PC angeschlossen und installiert sein.

G Dittel System Control Center

Change Display Layer |

Frot

ol Marhine XY Spindle #2 |

Change Display Laver ¥ i

Align

Delete

Print all wigws

Print selected wigw

Druckan
Duucker

Hame:
Slaus. Beesi

T HP Laseslet 4100PCL B
Standork:  Ertwickhig

Fonneniac PCLE

Duuckbermch

- o]

o

| Machine XY Spindle #2 |

SR | Eigechation |

Exenglae.
Arzsh Exenglae: |1

Zum Drucken des Bildschirms bewegen Sie den Mauszeiger auRerhalb
einer Modul-Darstellung und driicken die RECHTE Maustaste. Wahlen
Sie Drucken, ein Kontext-MenU erscheint.

Selektierte Darstellung drucken

Alle Ansichten drucken

Das Dialogfeld Drucken erscheint.
Drucken Sie wie gewohnt.

P6002 UP

Dazu muss die Moduldarstellung
markiert sein, siehe Abschnitt
“9.2.3 Modul-Darstellungen mar-
kieren, positionieren und ska-
lieren“ auf Seite 77. nur eine
markierte Modulansicht wird aus-
gedruckt.

Das Druckbild entspricht der
System-Ansicht ohne der Soft-
key-Leiste.
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Anhang A - MHIS-SOFTWARE - MARPOSS HUMAN INTERFACE SW
A.1 Integration der MARPOSS MHIS Software

Der Zweck der Integration der MARPOSS Software MHIS in die Dittel Software DSCC und umgekehrt ist, nur eine Bildschirmansicht
fur beide Software-Programme zu haben. Das erfolgt, indem das ActiveX-Steuerelements der jeweils anderen Anwendung integriert
wird.
Ab der Version 3.60 der DSCC-Software ist es mdglich, die MARPOSS MHIS-Software fir das P7 in die DSCC-Software zu integrie-
ren.

A11 Voraussetzung

Die MARPOSS MHIS-Software (ab Version 5.2G oder 5.3C) muss auf Ihrem Windows®-Computer oder dem SINUMERIK®)-Automa-

tisierungssystem installiert sein. Sie kann aber auch nach der DSCC Software-Installation aufgespielt werden.

A.1.2 Installation der DSCC Software

Wahrend der DSCC Installation kann die Option MHIS/P7 Integration aktiviert oder deaktiviert werden.

(3 | Zusatzlich zur Dittel System Control Center Software kénnen folgende

-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard

Extensions to the base software

7 integration
adaptions

Select the components you want ko install in addibion ko the base sothware

Drescription

Thiz component enables the
MHIS/PT integration

Komponenten installiert werden:
m *  Marposs MHIS/P7-Integration Mit dieser Option wird die Marposs

MHIS-Software integriert und freigegeben.
Sinumerik 840D Anpassungen

12./6 ME of space required on the L dive
0433.33 MB of space available on the C drive
ield

< Back [ ﬂexti Cancel
s = — = w J

Windows®-Installation:

Die Option Sinumerik 840D Anpassungen sollte bei einer Standard-Windows®-Installation NICHT angewahit sein.
SINUMERIK® 840D Installation:

Stellen Sie sicher, dass de Option Sinumerik 840D Anpassungen angewahlt ist!

[ HINWEIS

Bestatigen Sie lhre Auswahl durch Klicken auf die Taste [ Next > ] und setzen die Installation fort.

Nach erfolgreicher Installation wird nebenstehender Bildschirm ange-
zeigt:
Klicken Sie auf [ Finish ] (Beenden, um die Installation der DSCC-Soft-
ware einschliellich der MARPOSS MHIS/P7-Integration abzuschlie-
Ren.

-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard

Install5 hield Wizard Complete

The InstallShield Wizard has successfully installed
System 8000, Click Finish to exit the wizard

< Back Cancel
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A.1.3 Programmstart

-
@0 Marposs Status COM Server

|-Ll‘a‘aiijng for connection. ..

| AE03 | P7 ]
Module Mode Management | ot Exit Program
r : =T
System Control Center ﬂ
Available Views s
A
Label
Medule P7 < Back Next > Cancel
r ™
[2 bittel System Control Center E@g
() Automatic Page
[ @ Select A Page i
Application: l001 -In Process ']
i
Page Type: [000 - Programming i ]
i
Select Page: [003 - In-process cyce programming ']
I Select by Number [] \

P6002 UP
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Wenn die Integration aktiviert ist, wird beim Hochfahren der DSCC das
Dialogfeld ,Marposs Status COM Server‘ angezeigt und am oberen
Rand der DSCC erscheint eine griine Taste ,P7*, unabhangig von einer
Verbindung zwischen P7 und MHIS.

Durch einen Doppelklick auf die P7-Taste erscheint ein Dialogfeld, in
dem die P7-Darstellungen aufgelistet sind, die zur Benutzeroberflache
der DSCC hinzugefligt werden kdnnen. Nun kann eine MHIS/P7-Seite
angewahlt werden.

Es ist moglich, mehrere P7-Wigets hinzuzufiigen.

Der nebenstehende Screenshot zeigt das Ergebnis der gewahlten P7
Modul-Darstellung.

Weitere Informationen finden Sie in den Handbiichern der MARPOSS
MHIS Software und der MARPOSS P7 Hardware.
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AnhangB - ANLEITUNG ZUR FEHLERBEHEBUNG

B.1 Hardware Fehler

Jedenfalls wird immer ein Systemsteuerungsfehler angezeigt

7 4 « durch ROTES Blinklicht Systemsteuerung LED # 7
» und zeigt Uber ein LOW-Signal an Pin 2 von Anschluss # 2 einen gemeinsamen Fehler von Be-

schleunigungssensor und Drehzahleingabe an.

HINWEIS

P6002 UP den Vorauswuchtvorgang von selbst ab.

[ Erscheint eine Fehlermeldung des Drehzahlsensors oder des Beschleunigungssensors, bricht das Anlagenmodul

Die folgenden Fehler werden nur dann angezeigt, wenn die Modulansicht Uberwachungsstandard oder Reduzierte

Uberwachung eingestellt ist; sie kénnen als einzelner Fehler oder in beliebigen Kombinationen auftreten.

nal:

Ereignis Stérung Abhilfe

Errax Defekter Drehzahlsensor (Proximi- | Drehzahlsensor, Messabstand, Ste-
ty-Schalter): cker und Kabel priifen.
Uberwachter Rotor steht still (U/min | Fehlermeldung verschwindet bei
=0) Spindeldrehung (> 450 U/min).
Senkrechte Markierung linkt!
Drehzahl unter 240 U/min, Drehzahl erhéhen.

Error
Drehzahl tiber 30.000 U/min: Drehzahl herunterdrehen

Error

Ny Kein  Beschleunigungssensor-Sig- | Beschleunigungssensor, Stecker

und Kabel prifen.

Lnbalance Measurement

WWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell

Nach dem Vorauswuchten ist die
Restunwucht hoher als die hochst-
zulassige Unwucht

Erhéhen Sie den Wert des Sollwer-
tes. Siehe

Reiter Einstellungen — Sollwert
oder — Neuauswuchten!

Unbalance Measurement
Ot of Lock!

Diese Warnung erscheint bei gro3en
Drehzahlschwankungen innerhalb
kurzer Zeit

Diese Warnung verschwindet bei
konstanter Drehzahl des Rotors.

Lnbalance Measurement
Fun rotor at Balancing RPM

Meldung, wenn die Ist-Drehzahl des
Rotors auferhalb des Toleranzbe-
reichs der Auswuchtdrehzahl liegt

Passen Sie die Drehzahl des Rotors
neu an.

Balancing must be terminated.
Testunbalance is too light!

Meldung, wenn die Probegewichte
zu leicht sind oder wenn die Gewich-
te nicht richtig angebracht sind

*  Platzieren Sie zwei schwerere Aus-
wuchtgewichte in der 30° und 180°
Position und spannen Sie beide
Gewichte ein, wenn mdglich, oder

e justieren Sie mit der Taste [ Adjust
positions ] (Positionen einstellen)
einen Spreizwinkel einstellen
und platzieren Sie die Auswucht-
gewichte entsprechend (Pro-
beunwucht erhoht), oder

e justieren Sie mit der Taste [ Adjust
positions ] (Positionen einstellen)
ein schwereres Ausgleichgewicht
und ersetzen Sie die Schraube an
Position 1 entsprechend.
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Ereignis

Stérung Abhilfe

Changeover Set

Balancing must be terminated. Bei der Vorauswuchtung wurde ein

Wiederholen Sie die Einrichtung und
Vorauswuchtung mit den neuen Wer-

Wert oder eine Einstellung verandert ten bzw. der neuen Einstellung.

‘ Mo Module found!

Ho Module found!

Please check the serial plug connection!

No Module found!

Please check the baudrate settings!

Es ist keine Bedienung
des Anlagenmoduls P6002
UP mit der Tastatur der
Maschinensteuerung oder
des PCs moglich, die Soft-
key-Tasten auf dem Bild-
schirm fiir die Steuerung
des Moduls sind nicht
verfiigbar (ausgegraut):

Kein Modul erkannt!

Fehleranzeige nach Starten der DSCC-Software.

ABHILFE:

Stromversorgung der Module prifen (Sicherung).

Verbindung zum Automatisierungssystem oder PC prifen (# 5).

Einstellung des verwendeten COM-Ports uberprifen.

Nach der Korrektur misste das DSCC-Programm das/die angeschlossene/n Modul/e automatisch
erkennen.

Kein Modul erkannt!

Bitte liberpriifen Sie das serielle Verbindungskabel!

Fehlermeldung nach Starten des DSCC-Programmes.

ABHILFE:

Stromversorgung der Module prifen (Sicherung).

Das serielle Schnittstellenkabel vom AE6000, Anschluss # 5, zum PC/Automatisierungssystem uber-
prufen. Entspricht das Schnittstellenkabel unserer Spezifikation (siehe Abschnitt ,Anschluss # 5%).

Kein Modul erkannt!

Bitte Uiberpriifen Sie die eingestellte Baud Rate!

Fehleranzeige kurze Zeit nach Start der DSCC-Software.

ABHILFE:

Die RS-232 Baud Rate des Moduls AE6000 und des PCs oder Automatisierungssystems muss gleich
sein.

Betreffendes Modul antwortet nicht:

Fehlermeldung NACH erstmaligem Erkennen des Moduls durch das Programm.

ABHILFE:

Stromversorgung des betreffenden Moduls priifen (Sicherung).

Verbindung zu anderen Modulen priifen (Anschluss # 9 und # 10)

Verbindung zum Automatisierungssystem oder PC prifen (# 5).

Nach der Behebung des Fehlers wird die Adresse fiir das betreffende Modul wieder griin!

Fiir Angaben beziiglich der Ethernet-Schnittstelle siehe das Zusatzdokument ,Ether-
net-Schnittstelle®.

ABHILFE:

Heben Sie das HIGH-Signal an Anschluss # 2, Pin 14, oder entsprechend tiber PROFIBUS Anschluss
# 13 auf.

Aktuelle Zugriffsebene tberprifen.

P6002 UP
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B.2 Software Problembehandlung

B.2.1 Allgemeines

Meldung ,,Neue Hard- Wenn eine Hardware der Serie DS6000 UP an den Computer bzw. an das Automatisierungssystem
warekomponente gefun- angeschlossen wird und Sie Windows® 7 / 10 zum ersten Mal wieder starten, erscheint die Meldung
den (serielle Maus)“ ,Neue Hardwarekomponente gefunden (serielle Maus)“.

URSACHE

Windows® erkennt falschlicherweise die Hardware als serielle Maus.

ABHILFE

Fiigen Sie in der Datei c:\boot.ini am Ende des Startkommandos folgende Option ein:
/NoSerialMouse:COMx  (x = verwendeter COM-Port)

Beispiel fir WIN XP

multi(0)disk(0)rdisk(0)partition(2)\WINDOWS="Windows XP ... “ /fastdetect

Entfernen Sie die Option ,/fastdetect* am Ende der Zeile!

Oder uberprifen Sie, ob die Hardware DS6000 nach dem Hochfahren des Systems eingeschaltet ist.

Meldung ,,Die Verbindung Nach einem Programmstart erscheint die Meldung ,Die Verbindung kann nicht aufgebaut werden®.
kann nicht aufgebaut URSACHE
werden“ Die gewabhlte serielle Schnittstelle wird von einem anderen Geratetreiber (z.B. Maustreiber) oder von
einer anderen Anwendung verwendet.
ABHILFE
Wahlen Sie einen freien COM-Port oder stellen Sie sicher, dass kein anderer Geratetreiber oder keine
andere Anwendung diesen COM-Port verwendet.

Windows® 7 / 10 Rechte- Die Installation der Software muss grundsatzlich mit Administratorrechten erfolgen (siehe Abschnitt
verwaltung “7 DSCC Software” auf Seite 47).
Unter Windows® 7 / 10 benétigt die Software mindestens Hauptbenutzer-Rechte. Soll die Software
unter Windows® 7 / 10 auch von ,normalen” Benutzern verwendet werden kdnnen, missen die Zu-
griffsrechte wie folgt geandert werden:
DATEIBERECHTIGUNGEN
Erlauben Sie ,Vollzugriff* fir den Benutzer oder fiir alle Benutzer (,Jeder®) auf das Programmverzeich-
nis (standardmagig: C:\ProgramData\Dittel [Windows® 7 / 10]. Die Software bendtigt diese Rechte,
um auf die Datenbanken und Konfigurationsdateien zugreifen zu kénnen.
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B.2.2 SINUMERIK®

Die Software lasst sich
nicht tiber einen Softkey
starten bzw. beim Start
erscheint eine Fehlermel-
dung.

URSACHE

Diverse Ursachen maglich!

ABHILFE

Starten Sie die SINUMERIK®im Service-Modus (siehe Abschnitt “7.2.2 SINUMERIK® 840D” auf Seite
51).

Uberpriifen Sie den Installationspfad und die Eintrage (Pfadangaben) in der Datei regie.ini (SINUME-
RIK® HMI Advanced) bzw. systemconfiguration.ini (SINUMERIK® Operate).

Sollte sich das Problem nicht beheben lassen, gehen Sie wie folgt vor:

Legen Sie sich eine Sicherheitskopie der Datei f:\user\oemframe.ini an.

Offnen Sie die Datei f:\user\oemframe.ini.

Léschen Sie folgende Abschnitte:

[sccviewer]

hOEMFrameWnd=30456
hOEMFrameTask=04E4
hOEMAppWnd=304BC

hOEMAppTask=0
hOEMAppWndRelatedOEMAppTask=01F8
hOEMAppThread=0001

[scc]

hOEMFrameWnd=604C0
hOEMFrameTask=061C
hOEMAppWnd=304CA

hOEMAppTask=0
hOEMAppWndRelatedOEMAppTask=0698
hOEMAppThread=0001

Haben Sie trotz der oben genannten Hinweise immer noch Probleme mit der Bedienung oder Fun-
ktion, setzen Sie sich bitte mit dem Kundendienst von MARPOSS in Verbindung (siehe Abschnitt “1.3
Technischen Kundendienst und Wartung anfordern” auf Seite 9).

P6002 UP
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Anhang C - REINIGUNG, WARTUNG, UMWELTSCHUTZ
C.1 Reinigung

Reinigen Sie die AuRRenflachen - vor allem die blaue Frontplatte — sobald sich Flecken, Fett oder Schmutz daran zeigen. Entfernen
Sie mit einem sauberen, fusselfreien Tuch, das leicht mit einer Losung aus haushaltsiiblichem Geschirrspllmittel angefeuchtet ist,
alle Fremdkorper vom Gehause und von der Frontplatte. Stellen Sie dabei sicher, dass keine Lésung in das Gehause eindringt oder
in der Nahe von Steckern, in Ritzen oder Spalten zurlickbleibt. Wischen Sie dann alles mit einem sauberen, fusselfreien Tuch trocken.

Bestimmte Chemikalien und ihre Dampfe kénnen die Frontplatte und ihre Beschriftung beschadigen. Vermeiden Sie

HINWEIS
[ es daher, scharfe Reinigungsmittel, Lésungsmittel und sonstige Chemikalien zu verwenden.

C.2 Wartung

Da das Innere des Anlagenmodul P6002 UP weitgehend unempfindlich gegen Schmutz und Staub ist, durfte sich die Notwendigkeit
zur Reinigung vor allem bei Reparaturen ergeben. Das einzige empfehlenswerte Reinigungsmittel fir Leiterplatten und deren Kom-
ponenten ist Isopropylalkohol (75 Vol. %). Tragen Sie den Alkohol sparsam mit einem steifen, nicht-metallischen, kurzborstigen Pinsel
auf. Schieben Sie den aufgeldsten Schmutz zu den Randern. Zum schnelleren Trocknen oder zur Entfernung von Staub aus schwer
zuganglichen Bereichen kann handbetriebene Druckluft verwendet werden. Seien Sie dabei vorsichtig, um Schaden durch den Druck-
luftsto® zu vermeiden.

Die verwendete Druckluft muss frei von Wasser, Ol und sonstigen Fremdstoffanteilen sein und darf keinen héheren
Druck als 15 psi/1 Bar haben.

[ HINWEIS
Verwenden Sie zur Reinigung der Leiterplatten immer frischen Isopropylalkohol und einen sauberen Behalter.
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AnhangD - ABSTRAKTE PROFIBUS-SCHNITTSTELLE ANLAGENMODUL P6002 UP

D.1 Datenformat

[

HINWEIS

Projektieren mit ,DS6000 UP 2 Byte In, 2 Byte Out” oder ,DS6000 UP 1 Word In, 1 Word Out*.

D.1.1 Automatisierungssystem zu Anlagenmodul P6002 UP (Eingédnge)

W:r::ls.-Bit B)l:tz.sléit Funktion Signal/Aktion

0.0 1.0 Belegt Statische 0

0.1 1.1 Belegt Statische 0

0.2 1.2 Bedienung durch Tasten oder Softkeys | Statische 1: Es ist keine manuelle Bedienung die-
gesperrt ses Moduls mit den Tasten am PC oder der Ma-

schinensteuerung maglich

0.3 1.3 Satzanwahl 1 siehe Wahrheitstabelle

0.4 1.4 Satzanwahl 2 siehe Wahrheitstabelle

0.5 1.5 Satzanwahl 3 siehe Wahrheitstabelle

0.6 1.6 Satzanwahl 4 siehe Wahrheitstabelle

0.7 1.7 Belegt Statische 0

0.8 0.0 Belegt Statische 0

0.9 0.1 Belegt Statische 0

0.10 0.2 Belegt Statische 0

0.11 0.3 Belegt Statische 0

0.12 0.4 Belegt Statische 0

0.13 0.5 Belegt Statische 0

0.14 0.6 Belegt Statische 0

0.15 0.7 Belegt Statische 0

Parallelbetrieb PROFIBUS mit der statischen Schnittstelle, Anschluss # 2
Prinzipiell ist ein Parallelbetrieb des PROFIBUS mit der statischen Schnittstelle maglich. Die letzte Anderung (sowohl auf der stati-
schen Schnittstelle als auch PROFIBUS Wort 0) wird dabei ausgefihrt.
Ausnahmen sind die Signale ,Bedienung durch Tasten oder Softkeys gesperrt”, bei denen das statische und das PROFIBUS-Signal
durch logisches ODER verknupft sind.

P6002 UP
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D.1.2 Anlagenmodul P6002 UP (Ausgédnge) zum Automatisierungssystem

Pos. Pos. . . .
Word.Bit Byte.Bit Funktion Signal/Aktion

0.0 1.0 Belegt Statische 0

0.1 1.1 Systemlberwachung 1: Beschleunigungs- | Drehzahl- und Schwingungssignal OK: 1
sensor Eingang 18 und zugehériger Dreh-
zahlsensor-Eingang

0.2 1.2 Systemiiberwachung 2: Beschleunigungs- | Drehzahl- und Schwingungssignal OK: 1
sensor Eingang 28 und zugehdériger Dreh-
zahlsensor-Eingang

0.3 1.3 Unwucht-Grenzwert 1: Vom Beschleuni- | Unter Unwucht-Grenzwert 1: 1
gungssensor Eingang 18 kommendes Si- | Uber Unwucht-Grenzwert 1: 0
gnal

0.4 14 Unwucht-Grenzwert 2: Vom Beschleuni- | Unter Unwucht-Grenzwert 2: 1
gungssensor Eingang 18 kommendes Si- | Uber Unwucht-Grenzwert 2: 0
gnal

0.5 1.5 Vom Geschwindigkeitssensor (das zum | Drehzahl unter Drehzahl-Grenzwert 1: 1
Beschleunigungssensor Eingang 18 ge- | Drehzahl Giber Drehzahl-Grenzwert 1: 0
hort) kommendes Drehzahl-Signal

0.6 1.6 Vom Geschwindigkeitssensor (das zum | Drehzahl unter Drehzahl-Grenzwert 1: 1
Beschleunigungssensor Eingang 28 ge- | Drehzahl Giber Drehzahl-Grenzwert 1: 0
hért) kommendes Drehzahl-Signal

0.7 1.7 Unwucht-Grenzwert 1: Vom Beschleuni- [ Unter Unwucht-Grenzwert 1: 1
gungssensor Eingang 28 kommendes Si- | Uber Unwucht-Grenzwert 1: 0
gnal

0.8 0.0 Belegt Statische 0

0.9 0.1 Unwucht-Grenzwert 2: Vom Beschleuni- | Unter Unwucht-Grenzwert 2: 1
gungssensor Eingang 28 kommendes Si- | Uber Unwucht-Grenzwert 2: 0
gnal

0.10 0.2 Belegt Statische 0

0.11 0.3 Satzbestatigung 1 siehe folgende Wahrheitstabelle

0.12 0.4 Satzbestatigung 2 siehe folgende Wahrheitstabelle

0.13 0.5 Satzbestatigung 3 siehe folgende Wahrheitstabelle

0.14 0.6 Satzbestatigung 4 siehe folgende Wahrheitstabelle

0.15 0.7 Belegt Statische 0
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D.1.3  Wahrheitstabelle zur Anwahl bzw. Bestétigung der Speichersétze

VMARPOSS

Wahrend der Vorauswuchtung ist KEINE Einrichthummer-Bearbeitung erlaubt. Eine Abanderung der Einrichtnummer

[ HINWEIS

fihrt zum Abbruch der Vorauswuchtfunktion.

Satzanwahl bzw. Satzbestatigung Binr kodierte Satz-Nummer

4 3 2 1

Keine Anderung 0 0 0 0
1 0 0 0 1

2 0 0 1 0

3 0 0 1 1

4 0 1 0 0

5 0 1 0 1

6 0 1 1 0

7 0 1 1 1

8 1 0 0 0

9 1 0 0 1

10 1 0 1 0

11 1 0 1 1

12 1 1 0 0

13 1 1 0 1

14 1 1 1 0

15 1 1 1 1

P6002 UP
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GLOSSAR - ABKURZUNGEN

E.1 Datenformat

Abschlusswiderstand

Ein Bauteil, das die Reflexion von Datensignalen am Ende eines elektrischen Leiters verhindert.
Es gibt funf Passwortebenen: Service, Administrator, Experte, Bediener und Beobachter.

Auswuchtdrehzahl

Drehzahl, bei der ein Rotor, wie beispielsweise eine Schleifscheibe, ausgewuchtet wird.

Auswuchtgewicht

Speziell geformte Gewichte, die in einem bestimmten Winkel auf einem Scheibenspannflansch platziert
werden kénnen. Sie werden durch Feststellschrauben fixiert oder gespannt. Die Auswuchtgewichte liegen
im Bereich von ca. 14 g bis 298 g.

Baud Baud ist eine Einheit der Signalgeschwindigkeit von Computern usw. Die Geschwindigkeit bezeichnet bei
Baud die Anzahl diskreter Zustande oder Signalelemente pro Sekunde. Wenn jedes Signal nur einen Ein-
Bit-Zustand darstellt, bezeichnet Baud dasselbe wie Bits pro Sekunde. Sonst ist Baud jedoch nicht gleich
Bits pro Sekunde.

CENELEC Comité Européen de Normalisation Electrotechnique
CENELEC ist das europaische Komitee fiir elektrotechnische Normung.

CNC Computerized Numerical Control for machine tools: computerunterstiitzte numerische Steuerung fir Werk-

zeugmaschinen (zum Beispiel SINUMERIK® der Siemens AG).

Dynamisches  Aus- | sieche — Zwei-Ebenen-Auswuchtung
wuchten
Dynamische Dynamische Unwucht entsteht, wenn die zentrale Haupttragheitsachse eine beliebige Position im Verhaltnis
Unwucht zur Wellenachse einnimmt. Dynamische Unwucht tritt nur wahrend des Betriebs auf.
Unbalance
=~ P~ r of gravi
= O e |
== =TT RF=T
Shaft axis b T
Central principal
inertia axis
Unbalance I
ETHERNET Eine lokal begrenzte Netzwerkarchitektur (LAN), die 1976 von der Xerox Corporation in Zusammenarbeit

mit DEC und Intel entwickelt wurde. Ethernet nutzt eine Bus- oder Sterntopologie und unterstiitzt Daten-
Ubertragungsraten von 10 MBps. Die Ethernet-Spezifikation diente als Grundlage fir den Standard IEEE
802.3, der die physikalische Schicht und tiefer liegende Softwareschichten definiert. Bei Ethernet wird das
CSMA/CD-Zugriffsverfahren verwendet, um Anfragen gleichzeitig zu verarbeiten. Es ist einer der am wei-
testen verbreiteten LAN-Standards.

Feld Auswuchtung
Vorauswuchtung

Vorgang zum Auswuchten eines Rotors in seiner eigenen Lager- und Tragkonstruktion und nicht in einer
Auswuchtmaschine.

IP-Adresse

Dient zur Identifizierung eines Computers oder eines Gerats in einem TCP/IP-Netzwerk. Netzwerke, die das
TCP/IP-Protokoll nutzen, senden Meldungen basierend auf der Ziel-IP-Adresse. Das Format einer IP-Ad-
resse ist eine numerische Adresse mit 32 Bits, die jeweils als vier Zahlen, durch Punkte getrennt, notiert
sind. Jede Zahl kann Null bis 255 sein. Zum Beispiel kdnnte 138.57.7.27 eine IP-Adresse sein.

Haupttragheitsachse

Koordinatenrichtungen, die den Haupttragheitsmomenten entsprechen.

PROFIBUS® ,Process Field Bus* ist ein schnelles, offenes Feldbussystem, das in der Automatisierungstechnik weit ver-
breitet ist. Es ist ein internationaler Standard.

Neuauswuchten Korrektur von restlichen Unwuchten; darf nur nach erfolgreichem Einrichtlauf gestartet werden.

Restunwucht Finale | Unwucht jeglicher Art, die nach dem Auswuchten bleibt (Grenzwerte siehe ISO 1940).

Unwucht

RS-232-Schnittstelle

Kurzbezeichnung fir ,Recommended Standard-232C“. Dabei handelt es sich um eine Standard-Schnitt-
stelle, die von der Electronic Industries Alliance (EIA) zur Verbindung serieller Gerate anerkannt ist. 1987
gab die EIA eine neue Version des Standards heraus und énderte den Namen in EIA-232-D. 1991 schloss
sich die EIA mit der Telecommunications Industry Association (TIA) zusammen und gab eine neue Version
des Standards heraus: EIA/TIA-232-E. Im Allgemeinen wird der Standard jedoch haufig immer noch als RS-
232C oder einfach als RS 232 bezeichnet.

Der EIA-232 Standard unterstitzt zwei Arten von Steckern: einen 25-poligen Pin vom Typ D (DB-25) und
einen 9-poligen Pin vom Typ D (DB-9). Die serielle Kommunikation, die in Computern verwendet wird, be-
noétigt nur 9-polige Stecker, somit funktionieren beide Arten von Steckern dort gleich gut.
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RS-422-Schnittstelle

Standard-Schnittstelle, die von der Electronic Industries Alliance (EIA) zur Verbindung serieller Gerate an-
erkannt ist. Der RS-422-Standard wurde entwickelt, um den alteren RS-232-Standard abzulésen, da er
héhere Datenlibertragungsraten unterstitzt und eine hohere Storfestigkeit gegen elektrische Stérungen
hat. Dieser Standard ist riickwarts kompatibel, so dass RS-232-Gerate an eine RS-422-Schnittstelle ange-
schlossen werden kénnen.

Einrichten

Auswuchten einer Spindel beim ersten Mal. Wahrend des Einrichtbetriebes werden wichtige Parameter
ermittelt und gespeichert. Dadurch wird die Zeit beim Neuauswuchten wesentlich verkdrzt.

Wellenachse
rachse)

(Roto-

Verbindungsgerade zwischen den Zapfenmittelpunkten

Ein-Ebenen-Aus-
wuchten

Verfahren, mit dem die Massenverteilung eines biegesteifen Rotors, z.B. einer Schleifscheibe, so ausgegli-
chen wird, dass die statische Restunwucht innerhalb bestimmter Grenzwerte liegt.

SINUMERIK® SINUMERIK® ist eine CNC-Steuerung (Computerized Numerical Control, computerunterstitzte numerische
Steuerung) fir Bearbeitungsmaschinen, z.B. Werkzeugmaschinen, die von der Siemens AG hergestellt
wird.

Softkey Taste, deren Name in einem bestimmten Bereich des Bildschirms dargestellt ist. Die angezeigten Softkeys

werden dynamisch an die jeweilige Betriebssituation angepasst. Frei belegbare Funktionstasten (Softkeys)
werden bestimmten Funktionen zugewiesen, die in der Software festgelegt sind.

Statisches Auswuch-
ten

siehe — Ein-Ebenen-Auswuchten

Statisches Unaus- | Unwuchtzustand, bei dem die mittlere Haupttragheitsachse nur parallel zur Wellenachse verschoben wird.
wuchten
Unbalance
Center of gravity Central principal
inertia axis
W Y -
Shaft axis
Sollwert Dieser Unwuchtwert, der als Hochstwert bezeichnet wird, unter dem die Unwuchtzustand als akzeptabel
angesehen wird.
TCP/IP Abklrzung fur ,Transmission Control Protocol/Internet Protocol® (DatenUbertragungssteuerungsprotokoll/
Internetprotokoll), die als einzelne Buchstaben ausgesprochen wird. TCP ist eines der Hauptprotokolle bei
TCP/IP-Netzwerken. Wahrend das IP-Protokoll nur Datenpakete Ubertragt, ermoglicht es TCP zwei Hosts,
eine Verbindung miteinander herzustellen und Datenstrome auszutauschen. TCP stellt die Zustellung der
Daten sicher und ebenso, dass die Pakete in derselben Reihenfolge zugestellt werden, in der sie gesendet
wurden.
Anschluss Der elektrische Anschluss eines Signals beinhaltet, dass am Ende eines Drahtes oder Kabels ein Abschluss-

widerstand (Abschlusswiderstand ) angebracht wird, um zu verhindern, dass ein RF-Signal vom Ende aus
zuriick reflektiert wird und somit zu Stérungen fiihrt. Der Abschlusswiderstand wird am Ende einer Ubertra-
gungsleitung oder eines ,Daisy-Chain“-Bus angebracht und dient dazu, die Impedanzen anzupassen und
somit Signalreflexionen zu minimieren.

Zwei-Ebenen-Aus-
wuchtung

Verfahren, mit dem die Massenverteilung eines biegesteifen Rotors, z.B. einer Spindel, so ausgeglichen
wird, dass die dynamische Restunwucht innerhalb bestimmter Grenzwerte liegt.

P6002 UP
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E.2 Abkiirzungen

um/s Unwucht-Drehzahl

1/min, U/min | Geschwindigkeit, Umdrehungen pro Minute

AE Kérperschall (Acoustic Emission, AE)

A/N, Art.-Nr. | MARPOSS-Artikelnummer

AWG Drahtmafd in den USA (American Wire Gauge)

BNC Verriegelungsmechanismus mit Bajonettverschluss, RF-Koaxialverbinder

CAN Controller Area Network, international standardisiertes Bus-System zur Datenlibertragung

CAN-H CAN-Datenleitung

CAN-L CAN-Datenleitung

CNC CNC-Steuerung (Computerized Numerical Control, computerunterstiitzte numerische Steuerung)

CNTR-P PROFIBUS-Datenleitung

Ccsv Kirzel fir ,Comma Separated Value®, Bezeichnung fiir ein Format der Darstellung von Daten, bei denen einzelne
Datenfelder durch Kommas voneinander getrennt sind

Ctrl/Strg Steuerungstaste (Tastatur)

CTS Clear To Send, Sendebereitsschaft (serielle Schnittstelle)

DCD Data Carrier Detected, einlaufende Daten erkannt (serielle Schnittstelle)

DGND Digital-Masse bei PROFIBUS, Digital-Masse

DIN Deutsche Industrie Norm (German Industry Standard)

DIP Dual In-Line Package

DSCC Dittel System Control Center

DSR Dataset Ready, Datensatz bereit (serielle Schnittstelle)

DTR Data Terminal Ready, Signal fiir Betriebsbereitschaft (serielle Schnittstelle)

EIA Electronic Industries Association (USA)

ESD ElectroStatic Discharge, elektrostatische Entladung

g Beschleunigung durch die Schwerkraft, 9.80665 m/s?

GND Erdung

HMI Mensch-Maschine-Schnittstelle, Benutzeroberflache: eine Bedienungsfunktion der SINUMERIK® zur Bedienung,
Programmierung und Simulation. HMI bedeutet dasselbe wie MMC

LED Light Emitting Diode, Licht aussendende Diode

MHIS MARPOSS Human Interface Software, Bedienungsprogramm

MMC Man Maschinenkommunikation, siehe dazu HMI

nm Verschiebung in Nanometern

PC Personal Computer

pC Pico Coulomb, 10-12 Coulomb, SI-Einheit der elektrischen Aufladung

PROX Proximity-Schalter (Drehzahlsensor)

U/min RPM | Umdrehungen pro Minute

RS-232 Standard einer seriellen Schnittstelle

RS-422 Standard einer seriellen Schnittstelle

RTS Request To Send, Sendewunsch (serielle Schnittstelle)

RxD Receive Data, Leitung fiir den Datenempfang (serielle Schnittstelle)

RxD/TxD-N | PROFIBUS-Datenleitung
RxD/TxD-P | PROFIBUS-Datenleitung

SELV Safety Extra Low Voltage, Sicherheitskleinspannung; SELV-Stromkreise sind durch doppelte Isolierung oder ver-
starkte Isolierung von der Eingangsspannung (Netzspannung) getrennt. Die Hohe der Spannung darf nicht mehr als
60 Vdc (oder 42,4 Vac) betragen.

TNC Threaded version of a BNC Stecker, RF Koaxialverbinder
TxD Transmit Data, Leitung fiir das Senden von Daten (serielle Schnittstelle)
U Spannung

212 P6002 UP



Installations-, Betriebs- und Programmieranleitung MARPOSS

USB Universal Serial Bus; ein serielles Bussystem, das zur Verbindung von Peripheriegeraten mit dem Computer dient

Vdc Spannung, Gleichstrom

VP Versorgungsspannung des Abschlusswiderstands (5 V), PROFIBUS

XML Extensible Markup Language, erweiterbare Auszeichungssprache, eine Empfehlung des W3C zur Erstellung von
Auszeichnungssprachen fir besondere Zwecke.
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