JIT TEL peoo2upP
MARPOSS

Manuale di installazione, uso e programmazione

Codice manuale n.:
D2DSPO002IF

VMIARPOSS



MARPOSS Manuale di installazione, uso e programmazione

P6002 UP PB / P6002A UP PB

EL P6002UP

MARPOSS e

PRODUTTORE MARPOSS S.p.A.

INDIRIZZO Via Saliceto, 13 - Bentivoglio (BO) Italia
WWW.Marposs.com
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FUNZIONE Modulo di pre-bilanciamento su piano singolo o due piani
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Le informazioni e descrizioni contenute nel presente manuale sono fornite in buona fede e MARPOSS le ritiene accurate alla data di
pubblicazione. MARPOSS non assume alcun impegno di aggiornamento delle medesime ovvero di comunicare eventuali modifiche
al prodotto.

Le indicazioni contenute nel presente documento sono indirizzate a un utilizzatore professionale il quale deve avere specifiche
conoscenze sulle modalita di utilizzo del prodotto.

Ogni utilizzo del prodotto MARPOSS non conforme al contenuto del presente documento, cosi come ogni intervento di qualsivoglia
genere sul medesimo, posto in essere da personale non autorizzato, implica la decadenza di qualsivoglia garanzia.

Per I'effetto MARPOSS declina ogni responsabilita per qualsiasi perdita, danno, richiesta di risarcimento derivante dall’'uso impro-
prio del presente manuale. Ogni informazione contenuta nel presente manuale cosi come il manuale medesimo sono protetti dalle
leggi in materia di tutela della proprieta intellettuale.

Lingua originale italiano

© MARPOSS S.p.A. 2024 - Tutti i diritti riservati.

Il software DSCC utilizza il seguente software: XERCES della Apache Software Foundation (http://apache.org). Per parti del codice
Copyright © 1999-2004 The Apache Software Foundation (http://www.apache.org). Tutti i diritti riservati.

Eventuali diritti di terzi su marchi o marchi registrati citati nel presente documento sono riconosciuti ai rispettivi titolari.
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Questo prodotto € conforme con le seguenti direttive: Questo prodotto &€ conforme con le seguenti norme del Regno
*  Direttiva 2014/30/EU CEM Unito:

Sl 2016/1091 Norme sulla compatibilita elettromagnetica
*  2011/65/UE RoHS e 2015/863/EU RoHS llI 2016

Sl 2012/3032 Norme sulla limitazione all’'uso di determina-
te sostanze pericolose nelle apparecchiature elettriche ed

Normative applicabili: elettroniche 2012

« ENG61326 -1 (CEM) Normative applicabili:

«  EN61010-1 (SICUREZZA) « ENG61326 -1 (CEM)

« ENIEC 63000 (RoHS) «  ENG61010-1 (SICUREZZA)

« ENIEC 63000 (RoHS)

Per quanto riguarda la direttiva "ROHS" che disciplina la presenza di alcune sostanze pericolose nelle apparecchiature elettri-
che ed elettroniche di Marposs: http://www.marposs.com/compliance_detail.php/eng/rohs

A0

: ; RoHSi
ER e

Per informazioni sul possibile utilizzo nei prodotti Marposs di materiali provenienti da provenienti da aree di conflitto, vedere:
http://www.marposs.com/compliance_detail.phpl/ita/conflict minerals

@'u

;ié *f
@

INFORMAZIONI PER GLI UTENTI

Direttiva europea 2006/66/EC e norme del Regno Unito UK SI 2009/890 e UK SI 2008/2164
SMALTIMENTO DELLE CELLE/BATTERIE ESTRAIBILI SCARICHE

Il simbolo del bidone della spazzatura con la croce stampato sulla batteria indica che la cella o la batteria, o sul rispettivo imbal-
laggio, rientrano nell’ambito di applicazione della Direttiva Europea 2006/66/EC e delle norme del Regno Unito S| 2009/890 e Sl
2008/2164. Di conseguenza devono essere separate dagli altri rifiuti al termine della loro vita di servizio. Una separazione corretta
dei rifiuti e lo smaltimento ecologico aiutano a prevenire possibili effetti negativi sul’ambiente nonché sulla salute e la sicurezza
umane.
Per i paesi al di fuori dell'Unione Europea e del Regno Unito, la raccolta e lo smaltimento devono essere effettuati in conformita alle
norme in vigore o ad altre leggi del paese relative al trattamento delle batterie obsolete.
Per informazioni sul tipo di batterie utilizzate e su come sostituirle senza pericoli per I'utente, consultare il manuale di istruzioni
dell'apparecchiatura.
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INFORMAZIONI PER GLI UTENTI

ai sensi della Direttiva Europea 2012/19/UE e della Norma del Regno Unito SI/2013/3113 in materia di rifiuti
da apparecchiature elettriche ed elettroniche (RAEE-WEEE).

Il simbolo del bidone con la croce presente sul prodotto o sulla sua confezione indica che, al termine del proprio ciclo vitale, il pro-
dotto stesso deve essere smaltito a parte rispetto ad altri materiali di scarto.
Il produttore é responsabile dell’organizzazione e della gestione della raccolta differenziata delle apparecchiature descritte nel pre-
sente manuale al termine della vita di servizio. Gli utenti che desiderano smaltire I'apparecchiatura devono contattare il produttore
e attenersi alle procedure implementate da quest'ultimo per la raccolta differenziata dell’apparecchiatura al termine della sua vita
di servizio.
La separazione dell’apparecchiatura da smaltire nei propri materiali costitutivi prima del riciclaggio, del trattamento e dello smalti-
mento eco-compatibile aiuta a prevenire effetti nocivi sulla salute e sul’ambiente e favorisce il riuso e/o il riciclaggio di tali materiali.
Uno smaltimento illecito del prodotto da parte dell’'utente € punibile con I'applicazione di sanzioni pecuniarie e di altra natura secon-
do quanto disposto dalle norme vigenti.
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1 AVVERTENTE GENERALI

1.1 Avvertenze per gli utenti

Il presente manuale fornisce tutte le informazioni specifiche necessarie a conoscere e a utilizzare correttamente il dispositivo di linea

Marposs P6002 UP in possesso dell'utente. L’acquirente deve accertarsi che tutto il personale addetto all’'installazione, all'uso e alla

manutenzione dell'apparecchiatura legga il presente manuale. Le informazioni contenute nel presente manuale sono destinate all’'uso

da parte di personale delle seguenti categorie:

*  Personale Marposs o personale incaricato dal produttore della macchina utensile in cui sara alloggiato il modulo di linea P6002
UP (di seguito il "cliente") che sard direttamente responsabile dell'installazione I'apparecchiatura.

» Il personale tecnico impiegato dall’'utente finale (di seguito “utente”) direttamente responsabile dell'azionamento dell'apparecchia-
tura Marposs.
» Il personale tecnico incaricato dall’'utente per I'esecuzione degli interventi di manutenzione nella linea di produzione in cui € in-

stallato il modulo di linea P6002 UP.

I manuale € parte integrante dell'apparecchiatura, quindi l'utente deve accertarsi che sia sempre disponibile e tenuto in buono stato

per I'intera vita di servizio dell'apparecchiatura. La responsabilita di Marposs & limitata al corretto utilizzo del modulo di linea P6002

UP, come indicato nel presente manuale e nei relativi allegati. Marposs fornisce al cliente una copia del presente manuale e dei relativi

allegati. Operazioni preliminari a carico del cliente.

»  Le operazioni di montaggio e/o di regolazione sui sensori AE devono essere eseguite esclusivamente a macchina spenta. Assi-
curarsi che il mandrino di macchina sia fermo prima di eseguire qualsiasi operazione! Proteggere la macchina contro un avvio
non autorizzato o accidentale.

*  Non usare MAI il contagiri del modulo di linea P6002 UP per controllare se il mandrino &€ fermo. Anche se il display indica “0” giri/
min o l'uscita nel pin 24 del connettore n. 2 € 0 volt, la velocita effettiva pud essere compresa tra 0 e 72 giri/min.

»  Non collocare oggetti solidi o liquidi, ad es. acqua, all’interno dell’'unita. In caso di incidente, scollegare I'alimentazione elettrica.

»  Lutilizzo dell’'unita con eventuali oggetti all'interno pud provocare incendi o scosse elettriche.

* Non rimuovere la copertura. Le operazioni di manutenzione devono sempre essere eseguite esclusivamente da un tecnico qua-
lificato.

»  Non tirare o piegare il cavo di alimentazione e i cavi segnale. Sostituire immediatamente eventuali cavi danneggiati. Tutte le prese
di connessione non utilizzate devono rimanere coperte dal coperchio di protezione ESD.

»  Lutilizzo del modulo di linea P6002 UP é riservato alle persone incaricate da parte del proprietario dell‘apparecchio e che abbiano
conseguito la formazione necessaria!

Il cliente é tenuto a:

»  Posizionare correttamente il modulo di linea P6002 UP nella propria macchina e fissarlo.

»  Effettuare i collegamenti elettrici.

»  Configurazione del modulo di linea P6002 UP.

L'utente & tenuto a:

*  Programmare il modulo di linea P6002 UP

*  Eseguire gli interventi di manutenzione ordinaria e straordinaria.

La sicurezza di qualunque sistema in cui & integrato il dispositivo con i relativi accessori € a carico esclusivo di chi ha assemblato il

sistema.

1.2 Prove e garanzia

| materiali sono garantiti contro eventuali difetti, con i limiti seguenti:

+ DURATA DELLA GARANZIA: la garanzia copre il prodotto e tutte le riparazioni effettuate entro il periodo di garanzia standard.

+ OGGETTO DELLA GARANZIA: la garanzia copre il prodotto e le relative parti contrassegnate dal numero di serie o da altro si-
stemi di identificazione utilizzati da Marposs.

La suddetta garanzia trova applicazione salvo Marposs e il Cliente non abbiano concluso altri accordi.

1.3 Richiesta di assistenza tecnica e manutenzione

In caso di guasti o anomalie che richiedano I'intervento di personale Marposs, contattare il centro di assistenza tecnica locale (per un
elenco completo, visitare: http://www.marposs.com/worldwide_addresses.php/eng).

1.4 Come ordinare i ricambi

Per ordinare le parti di ricambio, contattare il centro Marposs piu vicino (vedere: http://www.marposs.com/worldwide addresses.php/
enq).

1.5 Versione originale

Originariamente il presente documento € stato redatto in italiano. In caso di qualsiasi controversia derivante da errori e imprecisioni
di traduzione, anche se effettuata da Marposs, la versione definitiva & quella italiana.
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1.6 Uso autorizzato e non autorizzato

1.6.1 Destinazione d'uso

»  Utilizzare il modulo di linea P6002 UP esclusivamente per il pre-bilanciamento di rotori per mezzo di pesi o masse di bilancia-

mento.
»  L'uso del dispositivo & previsto esclusivamente in ambito industriale.
« Il dispositivo & adatto soltanto per I'uso in ambienti interni.

»  L’apparecchio non deve lavorare in ambienti con pericolo di esplosioni. L'azionamento del modulo di linea P6002 UP in un tale
ambiente comporta un pericolo sostanziale per la sicurezza.

*  Questo dispositivo non & un componente di sicurezza ai sensi della direttiva macchine UE.

» | criteri di sorveglianza del rotore da bilanciare, il “Segnale di squilibrio filtrato” (equivalente alla visualizzazione numerica, alla vi-
sualizzazione delle coordinate e al segnale sul connettore n. 2, pin 22 e 23 e al segnale PROFIBUS sul connettore n. 13) possono
essere utilizzati esclusivamente in un intervallo di velocita tra 450 giri/min e 30.000 giri/min.

+ Il tempo di stabilizzazione del “Segnale di squilibrio filtrato” pud arrivare a 15 secondi, con variazione del regime da 0 giri/min a
30.000 giri/min. Quando la velocita varia tra 0 giri/min e 6.000 giri/min, il tempo di stabilizzazione puo arrivare a 8 secondi.

+  Sono vietate modifiche e alterazioni non autorizzate al sistema. Nel caso di sostituzione di particolari difettosi si devono utilizzare
solo le parti di ricambio originali o delle parti a norma, autorizzate dal costruttore.

1.6.2 Utilizzi non autorizzati

In nessuna circostanza & consentito utilizzare il modulo di linea P6002 UP per finalita diverse da quelle per cui & stato progettato.
Qualsiasi uso diverso da quello descritto nel presente manuale si considera non autorizzato.

E inoltre vietato quanto segue:

1. Modifica della configurazione originale del modulo di linea P6002 UP;

2. Collegamento del modulo di linea P6002 UP ad alimentatori diversi da quelli descritti nel presente manuale;

3. Utilizzo dei componenti per finalita non previste da Marposs:

4. Consentire a personale non autorizzato di eseguire interventi di manutenzione del sistema;

5. Rimozione delle indicazioni e delle avvertenze di sicurezza applicate all’apparecchiatura.

Pertanto le modifiche o gli interventi di manutenzione non contemplati dalla documentazione tecnica saranno considerati arbitrari.
Marposs declina ogni responsabilita in caso di mancato rispetti di questo requisito.
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1.7 Etichette e pittogrammi identificativi

Nella stesura del presente manuale sono stati utilizzati formati di testo diversi. Sono state definite diverse avvertenze di sicurezza.

1.7.1 Simboli utilizzati nel manuale

>D o

ATTENZIONE/AVVERTENZA
Questo tipo di nota indica un rischio di danni all’'unita elettronica o ad altri dispositivi a essa connessi o condizioni di
rischio per I'operatore o il tecnico.

N.B.
Informazioni importanti che possono aiutare I'operatore a usare e comprendere il sistema sono contenuti in caselle
contrassegnate con le lettere “N.B.” in grassetto.

PERICOLO AMBIENTALE
Riciclaggio e/o smaltimento in conformita alle norme vigenti nel paese di destinazione.

ATTENZIONE

Attenersi alle procedure per la movimentazione dei dispositivi sensibili alle scariche elettrostatiche. Una mancata
osservanza puo provocare malfunzionamenti o danni all’apparecchiatura.

Per il modulo di linea P6002 UP, questo simbolo si trova sull'imballo dell’'l/O BOX (“3.6 Rimozione del modulo di linea
P6002 UP modulo dall'imballo” a pagina 16)

PERICOLO DI SCOSSE ELETTRICHE
Tensioni pericolose: La ricerca dei guasti su componenti sotto tensione pud comportare pericoli di scosse elettriche.

PERICOLO GENERICO
Segnale di avvertimento che indica la possibilita di danneggiamento a cose o rischio generico per le persone.

1.7.2 Simboli presenti sull’apparecchiatura

Di seguito & riportato un elenco dei pittogrammi sul dispositivo e menzionati nel manuale:

>

P6002 UP

ATTENZIONE

Attenersi alle procedure per la movimentazione dei dispositivi sensibili alle scariche elettrostatiche. Una mancata
osservanza puo provocare malfunzionamenti o danni all’apparecchiatura.

Per la linea P6002 UP, questo simbolo si trova sull'imballo dell'l/O BOX (“3.6 Rimozione del modulo di linea P6002
UP modulo dall'imballo” a pagina 16)

PERICOLO DI SCOSSE ELETTRICHE
Tensioni pericolose: La ricerca dei guasti su componenti sotto tensione pud comportare pericoli di scosse elettriche.

PERICOLO GENERICO
Segnale di avvertimento che indica la possibilita di danneggiamento a cose o rischio generico per le persone.
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1.7.3 Targhette/marcature sui moduli di linea P6002 UP e i relativi componenti

La targhetta di identificazione & posizionata sul retro del dispositivo di linea P6002 UP. La targhetta riporta le seguenti informazioni:

Il CODICE di identificazione prodotto Marposs.

I NUMERO DI SERIE del dispositivo di linea P6002 UP specifico.
Il marchio CE.

Il marchio UKCA.

Il logo MARPOSS.

Il marchio MADE IN ITALY
Il codice QR MARPOSS

Ao
IVIA RPOss

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

IMAX POWER 15W

Fig.1. Esempi di modulo di linea P6002 UP. Posizione delle targhette dati

Se una targhetta dati € danneggiata o anche solo parzialmente illeggibile, chiederne a MARPOSS una sostitu-
tiva, indicando i dati nelle presenti istruzioni o nella targhetta dati stessa.

N.B.
[ Tutti i dati elencati sulla targhetta devono essere sempre leggibili.
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2 DISPOSITIVI DI SICUREZZA

2.1 Informazioni generali sulla sicurezza

2.1.1 Direttive di riferimento

La linea P6002 UP é stata progettata e prodotta in conformita alle direttive indicate alle pagine 2 e 3 del presente manuale.
Il modulo di linea P6002 UP deve essere gestito da una macchina utensile utilizzata per la lavorazione di pezzi meccanici, in confor-
mita alle norme di sicurezza vigenti per i macchinari nel paese dell'utente.

2.1.2 Conformita del prodotto

Le avvertenze di sicurezza intendono prevenire infortuni al personale e danni sia al modulo di linea P6002 UP che al’ambiente in cui
viene utilizzata. Tutti gli operatori sono tenuti a leggere le avvertenze di sicurezza e a rispettarle in ogni momento.

Il modulo di linea P6002 UP & un dispositivo all’avanguardia che garantisce un elevato livello di sicurezza, purché tutte le misure di
sicurezza appropriate siano implementate durante I'utilizzo quotidiano.

Le responsabilita dell'utente finale comprendono la definizione di tali misure e I'accertamento della loro implementazione. La mancata
osservanza delle istruzioni seguenti puod determinare lesioni gravi come conseguenza indiretta dell'utilizzo improprio del dispositivo.
La sicurezza del dispositivo pud essere garantita solamente se le istruzioni seguenti vengono rispettate.

AVVERTENZA

Solo Marposs puo apportare modifiche che alterino il design della linea P6002 UP e/o le sue specifiche di produzione,
nel qual caso sara responsabile della certificazione di conformita alle norme di sicurezza.

Pertanto le modifiche o gli interventi di manutenzione non indicati nel presente documento si considerano non auto-
rizzati.

Marposs declina ogni responsabilita in caso di inosservanza di quanto sopra esposto.

2.2 Moduli di linea P6002 UP Categorie e compiti degli utenti

Tecnico di installazione: persona qualificata per I'installazione del sistema di linea P6002 UP all'interno della macchina.
Compiti:

1. sollevare, trasportare e stoccare la linea P6002 UP;

2. assemblare e programmare il modulo di linea P6002 UP;

3. rimuovere il modulo di linea P6002 UP.

Tecnico di manutenzione: persona addestrata e qualificata per I'esecuzione degli interventi di manutenzione ordinaria e straordinaria

sul modulo di linea P6002 UP.

Compiti:

1. manutenzione ordinaria;

2. manutenzione straordinaria;

3. Segnalare al personale di assistenza clienti Marposs eventuali situazioni impreviste (ad es. usura, guasti, rotture, errori ecc.) non
contemplate nel presente documento e quindi dovute a cause impreviste.

Operatore: persona addetta all’attivazione del ciclo di acquisizione delle misurazioni e al monitoraggio del corretto funzionamento del
modulo di linea P6002 UP.

Compiti:

1. Sorveglianza del processo

2. Modifica del parametri programmati tramite pannello di controllo, laddove necessario.

Non é richiesto alcun intervento dell'operatore durante il funzionamento del modulo di linea P6002 UP.

2.2.1 Salute fisica e mentale dell’operatore/del personale di installazione

L'operatore addetto all’'installazione del modulo di linea P6002 UP deve essere a conoscenza dei pericoli che possono presentarsi
durante l'installazione di apparecchiature meccaniche ed essere in grado di gestirli.

P6002 UP 13



MARPOSS Manuale di installazione, uso e programmazione

2.3 Formazione

LEGGERE LA DOCUMENTAZIONE DELLA MACCHINA FINALE

La formazione degli operatori incaricati del normale esercizio deve basarsi sulle istruzioni riportate nella documen-
tazione della macchina finale in cui € installato il modulo di linea P6002 UP, poiché la presente documentazione non
puod considerarsi esaustiva.

Il personale incluso nelle categorie seguenti € tenuto a leggere il manuale fornito insieme all’apparecchiatura.

Tecnici di installazione personale addetto al trasporto, allo stoccaggio e all'installazione del misuratore, al fine di:

»  Garantire che siano a conoscenza dei metodi appropriati di sollevamento e trasporto utilizzati per i componenti del modulo di linea
P6002 UP, come stabilito da Marposs, al fine di prevenire i rischi associati alla movimentazione dei carichi;

»  Garantire che siano a conoscenza delle corrette procedure di stoccaggio dei componenti del modulo di linea P6002 UP per non
danneggiare componenti importanti, non solo in termini di sicurezza ma anche dal punto di vista operativo;

»  Garantire che siano a conoscenza delle corrette procedure di installazione del modulo di linea P6002 UP, come il cablaggio dei
componenti elettrici, al fine di evitare errori di assemblaggio che potrebbero creare situazioni pericolose per la salute e la sicu-
rezza degli operatori;

Operatori addetti alla supervisione del normale funzionamento dell’apparecchiatura, al fine di:
» garantire il rispetto delle norme applicabili che disciplinano I'uso dell’apparecchiatura nonché la lettura e I'aderenza alle istruzioni
e alle altre informazioni fornite nella documentazione allegata.

Tecnici di manutenzione linea P6002 UP, al fine di:
»  garantire che siano a conoscenza delle procedure corrette per svolgere le attivita di manutenzione programmata e non program-
mata sul modulo di linea P6002 UP.

2.4 Pericoli elettrici

E stato prestato il massimo impegno per adottare tutte le misure di sicurezza e protezione necessarie in fase di progettazione, tuttavia
permangono alcuni pericoli elettrici. Tali rischi sono elencati di seguito.

COMPONENTI ELETTRICI

Il sistema € alimentato da un alimentatore elettrico. Il personale potrebbe essere esposto al rischio di scosse elettri-
che in caso di guasti elettrici o durante il lavoro su componenti elettrici. Accertarsi che ogni intervento elettrico venga
eseguito esclusivamente da personale qualificato.

Predisporre la segnaletica di avviso appropriata. Dopo la disattivazione della macchina e prima di iniziare gli interventi
sui rispettivi componenti elettrici, accertarsi che il pannello di controllo o i comandi di sistema non siano collegati
all’alimentazione elettrica.

E inoltre importante ricordare quanto segue:

Azioni errate da parte dell’'operatore possono comportare rischi residui.

Rischi e pericoli generati da:

* Negligenza dell’'operatore,

*  Mancato rispetto delle informazioni e delle istruzioni contenute nel presente manuale d’uso,
*  Manomissione deliberata dei moduli di linea P6002 UP o dei relativi dispositivi di sicurezza.

Solo Marposs pu0 apportare modifiche che alterino le specifiche costruttive del modulo di linea P6002 UP, sia meccaniche che elet-
triche, nel qual caso attestera il rispetto delle norme di sicurezza. Qualsiasi modifica 0 manutenzione non indicata nel presente docu-
mento & considerata non autorizzata.

Marposs declina ogni responsabilita in caso di inosservanza di quanto sopra esposto.
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3 TRASPORTO. STOCCAGGIO
3.1 Dispositivi di protezione individuale (DPI)

Gli operatori addetti al trasporto, allo stoccaggio e all'installazione del modulo di linea P6002 UP devono ottenere e utilizzare i DPI
indicati nel presente manuale congiuntamente ai DPI obbligatori per I'ambiente in cui viene utilizzato il modulo di linea P6002 UP.

3.2 Formazione

Gli operatori addetti al trasporto, allo stoccaggio e all'installazione del modulo di linea P6002 UP devono essere addestrati e informati
come previsto dalle direttive applicabili nei rispettivi paesi.

3.3 Condizioni di attrezzi e apparecchiature

Per I'esecuzione delle operazioni di trasporto, stoccaggio e installazione, gli operatori devono servirsi delle apparecchiature elencate
nei paragrafi corrispondenti.

E essenziale accertarsi che apparecchiature e attrezzi siano in buone condizioni e che non siano usurati, eccessivamente invecchiati
o altrimenti consumati.

Gli utensili devono essere selezionati ai sensi delle leggi e normative vigenti in materia di utensili di lavoro e devono essere utilizzati
secondo le istruzioni del produttore.

3.4 Accettazione della consegna del materiale

Durante I'imballaggio, tutto il materiale tecnico del modulo di linea P6002 UP viene controllato accuratamente al fine di accertarsi che
non venga spedito materiale danneggiato.

Al momento del disimballaggio, verificare che il modulo di linea P6002 UP sia in condizioni perfette e priva di qualsiasi danno. In caso
di danni, avvisare immediatamente Marposs.

3.5 Imballaggio, movimentazione, trasporto

3.5.1 Imballaggio

Il modulo di linea P6002 UP & protetto con cartone e un inserto interno per le operazioni di movimentazione e trasporto.

3.5.2 Movimentazione dell'imballaggio

Per la movimentazione dell'imballaggio non sono necessarie apparecchiature specifiche.

3.5.3 Trasporto dell'imballaggio

L’imballo contenente il modulo dilinea P6002 UP deve essere trasportato su un veicolo coperto al fine di non esporre imballo e modulo
di linea P6002 UP alle intemperie.

3.5.4 Smaltimento dei materiali dell’imballo

L'imballaggio utilizzato per il modulo di linea P6002 UP & composto da materiali che possono essere smaltiti senza esporre persone,
animali o proprieta a pericoli significativi.

Gli operatori o il personale responsabili dello smaltimento dell'imballaggio devono sapere che & composto da:
»  Cartone: contenitore esterno e inserto interno
*  Film in poliuretano: inserto interno.

PERICOLO AMBIENTALE
% Il film in poliuretano NON é biodegradabile. NON deve essere smaltito nell’lambiente circostante: riciclare e/o smaltire
i materiali in conformita alle norme locali.
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3.6 Rimozione del modulo di linea P6002 UP modulo dall’imballo

Marposs non ha indicato dispositivi particolari per la rimozione del modulo di linea P6002 UP dall'imballo.

Fig.2. Imballaggio del sistema modulo di linea P6002 UP

*  Rimuovere I'imballaggio del modulo P6002 UP (A) dalla scatola (B)
*  Rimuovere dall'imballaggio i CD (C) contenenti i manuali (da conservare)
* Infine, rimuovere il connettore e il modulo di linea P6002 UP (D) dall'imballaggio.
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4 CONDIZIONI AMBIENTALI

| componenti meccanici ed elettronici installati nel modulo di linea P6002 UP sono stati scelti in base alla relativa affidabilita e durata.
| componenti rispondono ai requisiti di sicurezza di fabbricazione vigenti e sono stati progettati per resistere a temperature da -20 °C
a +70 °C (da -4 °F a 158 °F) durante il trasporto e lo stoccaggio.

4.1 Ambiente di stoccaggio modulo di linea P6002 UP

Il modulo di linea P6002 UP deve essere conservato in un’area coperta, con livelli di polvere e umidita mantenuti al minimo.

Il ripiano di stoccaggio a magazzino deve essere piano e liscio.

Non appoggiare, neppure articoli leggeri, sopra l'imballaggio del modulo di linea P6002 UP o sopra il modulo di linea P6002 UP stesso,
per non danneggiarlo.

4.2 Ambiente di esercizio del modulo di linea P6002 UP

Durante l'installazione dell’'unita, I'operatore deve verificare che la macchina finale sia stata progettata e realizzata per funzionare
alle condizioni ambientali indicate di seguito.

TIPO DI AMBIENTE:

Il modulo di linea P6002 UP e i relativi componenti elettrici sono stati progettati e realizzati per essere installati in un ambiente in-
dustriale pesante e utilizzati solo in ambienti chiusi in cui siano protetti dagli agenti atmosferici. Non utilizzare I'apparecchiatura in
ambienti residenziali o industriali leggeri.

I'atmosfera dovra essere libera da sostanze inquinanti conducenti, gas corrosivi, vapori, nebbie oleose e stillicidio. E meglio evitare
anche l'aria salifera nonché luoghi in cui si potrebbero verificare dei processi di condensazione causati da repentini cambiamenti di
temperatura.

Il modulo di linea P6002 UP & destinato al montaggio in armadi di controllo. E disponibile la bulloneria di montaggio per l'installazione
su superfici verticali, un pannello di montaggio o un dispositivo di serraggio per guide DIN.

Se non indicato diversamente nel contratto, il modulo di linea P6002 UP puo funzionare regolarmente solo nelle condizioni ambientali
indicate di seguito. Condizioni ambientali diverse da quelle descritte possono danneggiare la macchina o provocarne un malfunziona-
mento, determinando potenziali situazioni di pericolo per I'operatore € il personale esposto.

TEMPERATURA DELL’ARIA AMBIENTE
| componenti del modulo di linea P6002 UP funzionano correttamente alle seguenti temperature: +0 + +50 °C (da 32 a 122 °F). senza
insolazione diretta;

UMIDITA RELATIVA D’ESERCIZIO
Umidita relativa durante I'uso: 20% + 80%.

GRADO DI INQUINAMENTO AMBIENTALE
Grado 2

ALTEZZA:
| componenti elettrici sono progettati per un funzionamento corretto: 0 + 2,000 m / 0 + 6,600 piedi

INQUINANTI

| componenti elettrici sono adeguatamente protetti dall’infiltrazione di corpi solidi durante I'utilizzo del modulo di linea P6002 UP per le
finalita previste e nelllambiente operativo specificato.

Salvo diversamente indicato nel contratto, i componenti elettrici NON presentano protezioni specifiche da agenti contaminanti quali
polvere, liquidi, acidi, gas corrosivi, sale ecc.

Se € necessario utilizzare i componenti elettrici e I'apparecchiatura completa in ambienti esposti a tali agenti contaminanti, contattare
immediatamente Marposs. Marposs verifichera l'idoneita dell'assemblaggio in base agli ambienti in cui vengono utilizzati.

ILLUMINAZIONE AMBIENTALE "NORMALE"

La procedura di installazione deve essere eseguita in condizioni di illuminazione "normale", ossia gli operatori non devono essere
abbagliati dall'eccessiva luce o sforzarsi gli occhi a causa di un'illuminazione insufficiente.

Il personale addetto all’'installazione del modulo di linea P6002 UP devono rispettare i requisiti minimi stabiliti dalle leggi applicabili nei
rispettivi paesi in materia di illuminazione naturale e artificiale dei locali.

Se l'illuminazione del luogo di lavoro € scarsa, I'operatore deve utilizzare apparecchiature di illuminazione portatili.

P6002 UP 17



MARPOSS Manuale di installazione, uso e programmazione

5 DESCRIZIONE GENERALE DEL SISTEMA

Il modulo di linea P6002 UP é stato progettato e costruito come modulo di pre-bilanciamento su piano singolo o due piani allo stato
dell’arte e prodotto secondo le normative, i regolamenti, le norme e le prescrizioni riconosciuti in materia di sicurezza.

La norma ISO 1925 definisce il bilanciamento su piano singolo (bilanciamento statico) come segue: “Procedura di regolazione
della distribuzione delle masse di un rotore rigido al fine di garantire che lo squilibrio residuo risultante rientri nei limiti
specificati”. Di norma, il bilanciamento su piano singolo € necessario e sufficiente per i rotori a disco, purché il rotore sia posizionato
esattamente in verticale sull’asse del mandrino. | rotori rigidi, che vengono spesso e bilanciati in loco, in particolare su piano singolo,
sono mole, soffianti, ventilatori, mandrini, pulegge o volani.

La norma ISO 1925 definisce il bilanciamento su due piani (bilanciamento dinamico) come segue: “Procedura di correzione della
distribuzione delle masse di un rotore rigido mediante compensazione su due piani al fine di garantire che lo squilibrio di-
namico residuo rientri nei limiti specificati”’. Di norma, il bilanciamento su due piani & necessario per i rotori oblunghi. Una buona
indicazione empirica € rappresentata dal rapporto larghezza-diametro. Oltre i 1000 giri/min e con un rapporto superiore a 0,5, occorre
usare il bilanciamento su due piani. Un esempio tipico sono due mole su un unico mandrino.

Lo squilibrio & la causa piu frequente di vibrazioni inammissibili per le macchine utensili durante il funzionamento, quindi causa di
danni a pezzi, cuscinetti, fondazioni e mole. A causa del regolare aumento della velocita di taglio e del conseguente aumento della
velocita della mola, il bilanciamento ha una funzione importante. L’industria tende a miniaturizzare i mandrini a fine di mantenere
ridotte le masse rotanti.

Nei rotori a disco, di norma la parte dello squilibrio dinamico & trascurabile, € sufficiente il bilanciamento statico (vedere “Pre-bilancia-
mento su piano singolo”). Tutti gli altri rotori devono essere bilanciati preferibilmente in modo dinamico (bilanciamento su due piani).
Durante il pre-bilanciamento, lo squilibrio viene compensato su uno o due piani con due masse uguali fisse, che possono essere
posizionate e serrate a qualunque angolo specifico sul portamola, o da due o tre masse di correzione (ad es. viti di peso diverso),
posizionate in posizioni fisse equidistanti. Il rotore (ad es. una mola) & bilanciato sui propri cuscinetti e sulla propria struttura di sup-
porto, non € necessaria una macchina bilanciatrice aggiuntiva. Il pre-bilanciamento su piano singolo o due piani con utilizzo del nostro
software DSCC si ottiene con un numero minimo di cicli di prova nel tempo piu breve. Tutti i dati del rotore necessari vengono salvati
nella memoria non volatile e sono prontamente disponibili per il ribilanciamento.

| messaggi di errore vengono visualizzati, ad esempio, se la velocita di bilanciamento ¢ errata, se si verifica una variazione di velocita
inaccettabile, se vengono utilizzate masse di bilanciamento non idonee o se compare un sensore di accelerazione insufficiente.

Tutti i dati che guidano lungo il processo di setup e ribilanciamento vengono visualizzati graficamente e digitalmente in una delle
lingue standard selezionabili dal menu: tedesco, inglese, francese, italiano, ceco, spagnolo, portoghese, ungherese, rumeno, turco e
svedese. Altre lingue sono disponibili su richiesta.

Tutte le impostazioni, le visualizzazioni e il funzionamento del modulo di linea P6002 UP avvengono esclusivamente su un sistema
di automazione per macchine utensili integrato su un PC o un PC standard basato su Microsoft Windows®. Sono disponibili dei livelli
utente predefiniti regolabili singolarmente, come Assistenza/Amministratore/Esperto/Operatore/Osservatore. La finestra di visualiz-
zazione puo essere specificata singolarmente nonché in riferimento a una rappresentazione grafica o alla larghezza della finestra.
Con moduli di pre-bilanciamento aggiuntivi &€ possibile supervisionare molti mandrini macchina contemporaneamente, non € necessa-
ria una commutazione complessa. Altrettanto semplice & I'estensione per la sorveglianza del processo mediante uno o pitu moduli per
emissioni acustiche (AE) AE6000 UP. Il numero totale di moduli e centraline (PC, sistema di automazione) ¢ limitato a 15.

Sono disponibili un’interfaccia seriale e una parallela nonché un’interfaccia PROFIBUS. Una panoramica € reperibile nella tabella
seguente.

Ve 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

Fig.3. Versioni P6002 UP
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5.1 Componenti necessari per il pre-bilanciamento di un mandrino macchina o rotore su uno
o due piani

Un sistema di bilanciamento completo per il pre-bilanciamento di mandrini o rotori macchina su uno o due piani € composto dai se-
guenti componenti:

*  Un modulo di linea P6002 UP per il pre-bilanciamento su piano singolo o due piani,

*  Un sistema di automazione o un PC standard basato su Windows® e il relativo hardware.

*  Un software DSCC,

»  Due sensori di accelerazione come BA 320D / BA 1020D per montaggio fisso o due sensori di accelerazione come BA 320M / BA
1020M con base magnetica,

* Un sensore di accelerazione attivo con perno per montaggio fisso o con base magnetica (A/N aggiuntivo O20L0001002 o analo-
go) (per modulo P6002A UP),

* Uno o due sensori di velocita M8x1 o M12x1,

»  Cavo di collegamento e prolunga secondo necessita.

Metodo angolare

Il rotore da bilanciare € dotato di una o due flange di serraggio mola e due masse di correzione fisse
uguali ciascuna, che possono essere posizionate e serrate a qualunque angolo specifico sulla flangia
di serraggio della mola (vedere ad es. DIN6375/ISO 666).

Su ciascuna flangia di serraggio della mola deve essere presente una scala angolare per il posiziona-
mento delle masse in relazione a un punto zero (scala 0°-360°) o deve essere utilizzato un goniome-
tro idoneo (contrassegnare il punto 0 in modo permanente nel portamola).

Rotor axis

\:\ Balancing
t\/ weight

Unbalance

weight

Metodo con posizione fissa Unbelance i Rotor axis
Il rotore da bilanciare & dotato di una o due flange di serraggio mola o portautensili con fori maschiati /

equidistanti nel rotore. | fori maschiati devono avere una numerazione permanente. '
Un set di viti di bilanciamento idonee, disponibili sul mercato o ottenute pesando delle viti idonee.

Defined balancing screws in the
calculated positions 3 + 6
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5.2 Esempio: Pre-bilanciamento su piano singolo per mezzo dei moduli di linea P6002 UP

24 Vde

AnE
=

2 FIE
B MW
Emns

Fig.4. Esempio di pre-bilanciamento su piano singolo per mezzo dei moduli di linea P6002 UP

Portamola con scanalatura circolare e due masse di bilanciamento mobili oppure portamola con fori maschiati equidistanti
per sostenere le masse di correzione (ad es. viti di bilanciamento).

Rotore, ad es. mola

Un sensore di accelerazione (solo sensore di accelerazione attivo in caso di modulo P6002A UP), ingresso n. 18

Sensore di velocita (interruttore di prossimita) con un contrassegno sul mandrino per determinare la velocita, ingresso giri/

= min n. 15

5 | Modulo di linea P6002 UP.

6 | Sistema di automazione, ad es. SINUMERIK®

a | Cavo interfaccia seriale (RS-232)

b | Cavo di interfaccia statica (cablaggio fisso) al connettore n. 2 o collegamento PROFIBUS al connettore n. 13
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5.3 Esempio: 2x pre-bilanciamento su piano singolo per mezzo dei moduli di linea P6002 UP
(pre-bilanciamento alternato del rotore A o del rotore B)

Sensore di accelera-

i zione
Sensore di accelera- aresso 28
ingreszlgqg Rotore B
Rotore A ingresso giri/min 25

ingresso giri/min 15

Fig.5. Esempio di 2x pre-bilanciamento su piano singolo per mezzo dei moduli di linea P6002 UP

Portamola con scanalatura circolare e due masse di bilanciamento mobili oppure portamola con fori maschiati equidistanti
per sostenere le masse di correzione (ad es. viti di bilanciamento)

Rotore A, ad es. mola

Un sensore di accelerazione (solo sensore di accelerazione attivo in caso di modulo P6002A UP), ingresso n. 18

Sensore di velocita (interruttore di prossimita) con un contrassegno sul rotore per determinare la velocita. ingresso giri/min
n. 15

Modulo di linea P6002A UP
Sistema di automazione, ad es. SINUMERIK®

Sensore di velocita (interruttore di prossimita) con un contrassegno sul mandrino per determinare la velocita, ingresso giri/
min n. 25

Un sensore di accelerazione (solo sensore di accelerazione attivo in caso di modulo P6002A UP), ingresso n. 28

Rotore B, ad es. mola

Portamola con scanalatura circolare e due masse di bilanciamento mobili oppure portamola con fori maschiati equidistanti

10 . ) IO
per sostenere le masse di correzione (ad es. viti di bilanciamento)

Cavo interfaccia seriale (RS-232)

Cavo di interfaccia statica (cablaggio fisso) al connettore n. 2 o collegamento PROFIBUS al connettore n. 13
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5.4 Esempio: Pre-bilanciamento su due piani per mezzo dei moduli di linea P6002 UP

@

24 Vdc

©f[Seereanssanss,

Sensore di accelera- Sensore di accelera-

zione zione
ingresso 18 ingresso 28
Piano 1 Piano 2

ingresso giri/min 15 ingresso giri/min 15

Fig.6. Esempio di pre-bilanciamento su due piani per mezzo dei moduli di linea P6002 UP

Portamola con scanalatura circolare e due masse di bilanciamento mobili oppure portamola con fori maschiati equidistanti
per sostenere le masse di correzione (ad es. viti di bilanciamento)

Rotore, ad es. mola

Un sensore di accelerazione (solo sensore di accelerazione attivo in caso di modulo P6002A UP), ingresso n. 18
Modulo di linea P6002A UP
Sensore di velocita (interruttore di prossimita) con un contrassegno sul rotore per determinare la velocita. ingresso giri/min

5 n. 15
Sistema di automazione, ad es. SINUMERIK®
Un sensore di accelerazione (solo sensore di accelerazione attivo in caso di modulo P6002A UP), ingresso 28
Rotore, ad es. mola
9 Portamola con scanalatura circolare e due masse di bilanciamento mobili oppure portamola con fori maschiati equidistanti

per sostenere le masse di correzione (ad es. viti di bilanciamento).
10 | Switch o hub Ethernet

Connessione Ethernet (cavo patch)

Cavo di interfaccia statica (cablaggio fisso) al connettore n. 2 o collegamento PROFIBUS al connettore n. 13
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5.4.1 Collegamento di diversi moduli DS6000 UP

24vDC

24V DC

P6002

z

Hardwire Interface
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6 8,50

24V DC
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Hardwire Interface
AEPO!]I]

=

nw WQOQ

00000000
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AE6000
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Fig.7. Esempio di sorveglianza del collegamento di diversi moduli DS6000 UP
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5.5 Dimensioni totali

172 .3

150.5

24

i
65.2 20
444444444444444#4
&

Fig.8. Dimensioni modulo di linea P6002 UP
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5.6 Specifiche Tecniche

Manuale di installazione, uso e programmazione

Tensione d‘alimentazione:

Corrente continua — — — 24 Vdc 6 Vdc, ondulazione < 5% (DIN 19 240), tipo SELV

Potenza assorbita

ca. 13 watt

Fusibile interno:

2,5 ampere, auto ripristinabile (Poly Switch RUE 250)

Fusibile esterno:

4 ampere inerte (T4A) secondo IEC 60127

Temperatura d’ambiente: 0°C...+50°C

Livello di inquinamento 2: Non usare in ambienti con sostanze contaminanti conducenti.
Altezza: 0 2000 m

Umidita relativa 20% - 80%, senza condensa

Grado di protezione: IP 20

Connessioni:

24 Vdc secondo EN 60950 SELV n. 1
interfaccia statica n.2
interfaccia seriale RS-232 n.5
interfaccia Ethernet n. 20
interfaccia seriale RS-422 n.9en.10
interfaccia PROFIBUS n. 13
Ingresso sensore velocita n. 15/n. 25
Ingresso encoder rotativo RS-422 n. 26/ n. 27

Ingresso sensore di accelerazione n. 18/n. 28
Massa del telaio perno e dado esagonale M4

Intervallo di squilibrio visualizzato

Da 0 um/s a 1000 um/s; lo squilibrio visualizzato & affidabile solamente con un sensore
di accelerazione con sensibilita di 1000 pC/g e un’impostazione di adattamento senso-
re di accelerazione di :1.

Intervallo di velocita visualizzato

Da 72 giri/min a 30.000 giri/min

Intervallo di velocita durante il pre-bilan-
ciamento

Da 450 giri/min a 30.000 giri/min

Interfaccia statica connettore n. 2

Tutti gli ingressi digitali:

-30 Vdc ... +3 Vdc
+13 Vdc ... +30 Vdc
tipica 5,5 mA a 24 Vdc

Segnale d‘ingresso LOW
Segnale d‘ingresso HIGH
Corrente d'ingresso

Uscite digitali,
pinda2ab5,8e11

Corrente di uscita 10 mA
Carico raccomandato 2k2 ... 4k7 a 24 Vdc
Condurre il carico induttivo solo
con un diodo di serraggio!
Dispersione dell’energia del

transistor di commutazione massimo 75 mWatt

Uscite digitali,
pin6e7

Corrente di uscita massima 500 mA, a prova di cortocircuito e
sovraccarico

massimo 2 amp

massimo lcarico X 0,4 ohm

massima 10 pA

2k2 ... 4k7 a 24 Vdc

Totale delle correnti di uscita
Calo di tensione all’'uscita
Corrente di dispersione di uscita
Carico raccomandato

Uscita analogica n. 22

“Segnale di squilibrio filtrato”, ingresso sensore di accelerazione 18:
Da 500 giri/min a 30.000 giri/min
0...1000 pm/s corrispondono a 0 ... 10 Vdc / -5%

Uscita analogica n. 23

“Segnale di squilibrio filtrato”, ingresso sensore di accelerazione 28:
Da 500 giri/min a 30.000 giri/min
0...1000 pm/s corrispondono a 0 ... 10 Vdc / -5%

Uscita analogica n. 24

“Segnale velocita”

72 ... 10.000/ 20,000/30.000 giri/min (regolabile) corrisponde a 0 ... 10 Vdc

Scalatura del segnale sensore di velocita proveniente dal rotore, dal rotore A o dal pia-
no 1+2. Dipende dall'impostazione nel numero del set effettivo.

26
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Interfaccia seriale, connettore n. 5

Interfaccia RS-232-C.
Hardware-handshake RTS/CTS, 8 bit dati, baud rate regolabile mediante software
DSCC su 19.200, 38.400 or 57.600 Baud, 1 bit di stop, nessuna parita.

Interfaccia PROFIBUS, connettore n. 13

Connettore DB-9 standard, femmina

Tutti i segnali di ingresso e uscita gestiti tramite I'interfaccia hardware del connettore
DB-25 standard n. 2 possono essere comandati anche attraverso l'interfaccia PROFI-
BUS/PROFINET.

Interfaccia Ethernet, connettore n. 20

automazione).

Porta RJ45,
Ethernet 10BASE-T o 100BASE-TX (rilevamento automatico)
Spie LED Rete connessa (luce verde fissa) e trasferimento dati (lampeggio in
giallo)
Numero massimo di moduli su un’unita di
comando macchina (computer, sistema di | 15

Accessori in dotazione

CD-ROM o DVD contenente i manuali software e installazione DSCC (1)
Spina cavo 24 Vdc (1)
Connettore DB-25 standard, maschio, con guscio (1)

Peso del modulo

ca. 1,3 kg (2,9 Ib.) senza bulloneria di montaggio

Dimensioni

Pannello dimontaggio  larghezza 79 mm, altezza 186 mm,

Pannello anteriore larghezza 75,4 mm
altezza 150,5 mm

Profondita 180 mm compreso pannello di montaggio al bordo di entrata del
pannello anteriore

P6002 UP
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6 INSTALLAZIONE

Il modulo di linea P6002 UP ¢ destinato al montaggio in armadi di controllo. La bulloneria di fissaggio € disponibile per l'installazione
su superfici verticali o su pannello di montaggio (kit di montaggio 6000-pannello posteriore, cod. art. 010L0001001) o dispositivo di
serraggio per guide DIN (kit di montaggio 6000-dispositivo di serraggio, cod. art. 020L0001001).

6.1 Montaggio su superficie verticale o su guida DIN

max. 100mm c
E
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Fig.9. Esempio di montaggio del modulo di linea P6002 UP su superficie verticale o su guida DIN
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6.2 Sensore di accelerazione

Il montaggio e il posizionamento del sensore di accelerazione rappresentano dei fattori decisivi per un funzionamento efficace del
sistema di pre-bilanciamento di linea P6002 UP.

Ciascun rotore su ciascun piano da bilanciare deve essere dotato di un proprio sensore di accelerazione.

Per i moduli di linea P6002 UP e P6002A UP l'indicazione dello squilibrio & vera solo con un sensore di accelerazione (sensore di
accelerazione attivo per modulo P6002A UP) con sensibilita di 1000 pC/g (300 mV/g per modulo P6002A UP) e un’impostazione di
adattamento sensore di :1 (vedere adattamento trasduttore di vibrazioni).

6.2.1 Installazione generale del sensore di accelerazione Per moduli di linea P6002 UP

Il sensore di accelerazione (sensore di accelerazione attivo per modulo P6002A UP) puo essere mon-
tato sulla macchina utensile, in modo permanente su perno o tenuto da forza magnetica. Utilizzare il
sensore di accelerazione con montaggio magnetico preferibilmente per le misurazioni dello squilibrio
temporanee e/o per individuare la posizione migliore per un sensore di accelerazione montato su
perno.

A causa dell’ampia varieta di caratteristiche delle rettificatrici, non € possibile dare indicazioni circa

la migliore posizione del sensore di accelerazione. Di seguito sono riportare due regole generali che

intendono aiutare a trovare la posizione corretta del sensore:

*  Montare il sensore di accelerazione (sensore di accelerazione attivo per modulo P6002A UP)
sulla parte rigida della struttura della macchina, in cui le vibrazioni del mandrino (rotore per i
moduli di linea P6002A UP) vengono trasmesse in modo preciso. Ad esempio, una buona posi-
zione ¢ sull’alloggiamento del mandrino (alloggiamento rotore per moduli di linea P6002A UP), il
piu vicino possibile al cuscinetto del mandrino sul lato mola (cuscinetto rotore per moduli di linea
P6002A UP).

*  Per moduli di linea P6002 UP e P6002A UP, montare il sensore di accelerazione (sensore di
accelerazione attivo per modulo P6002A UP) nella stessa direzione della linea mediana tra la
mola e il pezzo lavorato. Il sensore di accelerazione deve essere sempre allineato al lato mola
della macchina.

Per le dimensioni standard dei sensori di accelerazione, contattare il nostro rappresentante piu vicino.

Per i moduli di linea P6002 UP, per i migliori risultati della misurazione, rettificare o lavorare un’area  Per moduli di linea P6002 UP

liscia e piatta di almeno 24 mm di diametro. Per un montaggio permanente con perno (tipo BA 320D/ diacf’g";frfix"goo

BA 1020D), predisporre un foro maschiato M8 con profondita di almeno 9 mm, che deve essere dia ~ 0.354" x 90°
perpendicolare entro 1° dalla superficie di montaggio per garantire I'assenza di gioco tra la base del (’;’}:usz;gmf*lrjfﬂm e
trasduttore e la struttura. -] \ l
Per i moduli P6002A UP, per i migliori risultati della misurazione, rettificare o lavorare un’area liscia B £
e piatta di almeno 19 mm di diametro. Per un montaggio permanente con perno, predisporre un foro \ Ek
maschiato M5 con profondita di almeno 7 mm, che deve essere perpendicolare entro 1° dalla super- [ 7 mI
ficie di montaggio per garantire I'assenza di gioco tra la base del sensore e la struttura. _’Wﬁ/

Thread M8
Prima di montare il sensore di accelerazione, ispezionare I'area per accertarsi che non vi siano bave
metalliche o altri corpuscoli estranei che interferiscono con le superfici di contatto. Applicare un li-
quido di accoppiamento, come grasso siliconico, per ottenere un alto grado di aderenza del contatto Per modulo P6002A UP
superficiale.

Rz 25

AVVERTENZA
Per evitare rischi di danni, serrare il sensore a non piu di 10 Nm (1 chilogrammo/metro) (per modulo
P6002A UP 8 N-m - 0,8 chilogrammi/metro).
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ESEMPI DI MONTAGGIO

Rettificatrice cilindrica o centerless (per moduli di linea P6002 UP e P6002A UP) s
Disposizione di un sensore di accelerazione (sensore di accelerazione attivo per modulo P6002A UP)
in direzione orizzontale su una rettificatrice cilindrica o centerless.

N.B. y
Direzione della misurazione parallela alla direzione della pressione di rettifica o perpendico- S ]
lare al piano di rettifica. pim |

Rettificatrice superficiale (per moduli di linea P6002 UP e P6002A UP)
Disposizione di un sensore di accelerazione (sensore di accelerazione attivo per modulo P6002A UP)
in direzione verticale su una rettificatrice superficiale o creep feed.

N.B.
[ Direzione della misurazione parallela alla direzione della pressione di rettifica o perpendico-

lare al piano di rettifica.

6.2.2 Interruttore di prossimita (sensore velocita)

AVVERTENZA

Rischio di lesioni a causa di parti in rotazione!

Eseguire le operazioni di montaggio e impostazione del sensore di velocita sempre e soltanto a rettificatrice spenta!
Assicurarsi che il rotore sia fermo prima di intervenire su di esso!

Proteggere la macchina contro ogni riavvio non autorizzato o accidentale!

Non azionare MAI una macchina utensile senza tutte le protezioni di sicurezza idonee in posizione!

L'interruttore di prossimita o sensore di velocita fornisce informazioni sulla velocita o la rotazione.
Cio €& necessario per determinare la relazione di fase tra le vibrazioni misurate e il mandrino rotante.
Alcune delle nostre bobine trasmettitore (statori) sono dotate di un interruttore di prossimita. Occorre
effettuare l'installazione dell’interruttore di prossimita sulla macchina secondo le condizioni locali.

P6002 UP puo ricevere solo UN impulso di commutazione per giro del rotore.

Per ciascun rotore occorre installare un sensore di velocita separato.

Acquisire la velocita direttamente dal rotore. Cio € possibile con I'ausilio della testa di una
vite sporgente o un incavo nella puleggia.

N.B.
[ Per il pre-bilanciamento su piano singolo/su due piani relativo alla fase, il modulo di linea

ESEMPI DI MONTAGGIO One ]
Linterruttore di prossimita deve essere montato in modo tale che gli incavi o le sporgenze passino =~ fne s=r= s

. . ) Zznzing Distancs
direttamente sotto la facciata dell’'interruttore stesso. -
Per una commutazione in sicurezza, occorre mantenere le dimensioni seguenti: 8
&
-
Sensore di velocitaM12 x1  Sensore di velo -
%] > 15 mm >10 mm
h/d 22 mm >1 mm
Distanza di rilevamento <4 mm <2mm
One milled
. . 5 . . epesses or drilling
Il diametro della testa della vite o dell'incavo lavorato o della perforazione deve essere superiore al =% =% ™™ i
Sensing disEnce

diametro dell'interruttore di velocita. Aumentare “h”/“d” in altri materiali, come il ferro.

. 5

N.B. d
Il tipo di sensore velocita (PNP o NPN) deve essere impostato utilizzando la scheda “Para-
metri” (vedere la figura Tipo di sensore di velocita). Dopo il montaggio e la regolazione di tutti
i componenti sulla macchina, ruotare il mandrino o la mola lentamente a mano, se possibile.
Verificare I'eventuale presenza di parti sporgenti o che sfregano.
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CONTROLLO DEL SENSORE DI VELOCITA

Obbligatori:

* Il modulo di linea P6002 UP & completamente installato, alimentato con 24 Vdc, il software € pronto per I'esecuzione.

»  Per ogni rotore, un sensore di velocita € montato sulla macchina e collegato al modulo di linea P6002 UP, presa n. 15 e/o presa
n. 25.. Per il pre-bilanciamento su due piani € sufficiente un solo sensore di velocita.

* Il rotore non gira!

*  Aprire la vista modulo “Sorveglianza standard” o “Sorveglianza ridotta” del modulo di linea P6002 UP interessato.

+  Aseconda della modalita operativa, viene visualizzata una delle schermate seguenti:

Modalita operativa: Piano singolo

515 Set15
Per il rotore, visualizza:
»  Squilibrio: 0 um/sec u "
*  Velocita: 0 giri/min (il rotore non gira) M v
. Errore: Errore di velocita, poiché il rotore non gira e @ Y o ab
Ay 07
O

Modalita operativa: 2x piano singolo

Rotor #3

Setb

Per i rotori A e B, visualizza: | ¥ ‘l A
*  Squilibrio: 0 um/sec I L
*  Velocita: 0 giri/min (i rotori non girano) Ny L]
»  Errore: Errore di velocita, poiché i rotori non girano 0.
N 8
I; ‘ 44‘] S;J 120 15‘0 ZDIIJ
ny 0¥
| Ok
505
i ]
Modalita operativa: Due piani b ow m m ow
Per Piano 1 e Piano 2, visualizza: Ry, (004
«  Squilibrio: 0 um/sec . O

*  Velocita Piano 1 = Piano 2 0 giri/min (il rotore non gira)
. Errore: Errore di velocita, poiché il rotore non gira

Controllo del sensore di velocita con utilizzo di una testa vite sporgente come riferimento:

Ruotare il rotore lentamente a mano, fino a rendere la parte sporgente congruente con la facciata del
sensore di velocita. Un contrassegno verticale deve apparire sul messaggio di errore del sensore di
velocita.

Ruotando ulteriormente il mandrino, il contrassegno verticale deve scomparire.

Controllo del sensore di velocita con utilizzo di un incavo lavorato o una perforazione come riferimento:
Ruotare il rotore lentamente a mano, fino a rendere I'incavo o la perforazione congruente con la fac-
ciata del sensore di velocita. Deve comparire un messaggio di errore del sensore di velocita senza
contrassegno verticale.
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Ruotando ulteriormente rotore, il contrassegno verticale deve ricomparire. E"ﬂl’

®

N.B.

A seconda del produttore del sensore di velocita (interruttore di prossimita, anche un LED
acceso puo indicare lo stato di commutazione. Osservare la rispettiva scheda tecnica del
produttore.

6.3 Montaggio elettrico

N.B.
Per garantire il corretto funzionamento dei moduli di linea P6002 UP, utilizzare solamente cavi di collegamento o di
prolunga forniti da Marposs.

N.B.

Bloccare i connettori D-SUB con I‘attacco a vite previsto.

Bloccare il cavo con una protezione contro le trazioni. Assicurarsi che le linee collegate non esercitino nessuno sforzo
di trazione sui connettori.

P6002 UP PB / P6002A UP PB

DITTEL psoosup
MARPESS
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CONNETTORE N. 1, ALIMENTAZIONE A 24 VDC

La spina DC a 2 poli in dotazione con linguette codificate & compatibile con l'ingresso DC del modulo
di linea P6002 UP. Per il cablaggio, utilizzare fili a trefoli, sezione trasversale da 1,0 a 1,5 mm? e ma-
nicotti terminali.

Bloccare il connettore DC con entrambe le viti!

Il modulo di linea P6002 UP si accende e si spegne con un’alimentazione elettrica esterna; non dispo-
ne di interruttore di ON/OFF proprio.

Lo spegnimento della tensione di alimentazione non comporta nessuna perdita del volume della me-
moria del modulo.

Raggio del Segnale

+ +24V-+6V-

- Massa dell’alimentazione a 24V-

N.B.
[ L’allacciamento alla rete di alimentazione elettrica deve essere effettuato da parte di perso-
nale specializzato e qualificato del cliente!

N.B.

Alimentare il dispositivo solamente con una sorgente da 24 Vdc. La fonte di alimentazione
deve essere conforme con EN 60950 SELV (tensione extra-bassa di sicurezza). Qualunque
tensione di alimentazione superiore pud causare dei danni irreversibili al dispositivo.

N.B.

Il modulo di linea P6002 UP deve essere protetto da un fusibile esterno da 4 A inerte (T4A).
Tale fusibile deve essere conforme alle disposizioni di IEC 60127 e deve scattare entro un
tempo di 120 s oppure meno ad una corrente di 8,4 A.

CONNETTORE N. 2, INTERFACCIA STATICA DELLA FUNZIONE DI PRE-BILANCIAMENTO

13 Tipo: Connettore DB-25 standard, femmina
Interfaccia statica al sistema di automazione.
Mediante gli ingressi, € possibile controllare il modulo di linea di pre-bilanciamento P6002 UP dal
controllo di macchina con dei segnali statici di HIGH o LOW.

25

AG

©g Mediante le uscite del modulo di linea P6002 UP, il controllo di macchina riceve i diversi messaggi in
© forma di segnali di HIGH o di LOW.
@ @
©
©
©
©
2 © N.B.
8(@ Il cablaggio del connettore d’interfaccia n. 2 al controllo di macchina deve essere effettuato
@g da parte di personale specializzato e qualificato del cliente.
©
©
©
©
O N.B
(.\ D

Utilizzare solo cavi schermati (schermatura sul corpo del connettore di accoppiamento), se-

14 zione min. 0,25 mm2 (AWG 24).

©

N.B.
| punti di saldatura sul connettore D-SUB a 25 poli sono da isolare con una calza retraibile.

N.B.
Bloccare il cavo con una protezione contro le trazioni.

— 1 — r—
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Segnale/azione

1 riservato X Non collegare cavi
Sorveglianza sistema 1: Sensore di ac-
2 celerazione ingresso 18 e appartenente (0] Segnale RPM e segnale vibrazioni OK: HIGH sull’'uscita
all'ingresso RPM
Sorveglianza sistema 2: Sensore di ac-
& celerazione ingresso 28 e appartenente (0] Segnale velocita e segnale vibrazioni OK: HIGH sull’uscita
allingresso RPM
4 Limite squilibrio n. 1: segnale proveniente o Sotto il limite squilibrio n. 1: HIGH sull’'uscita
dal sensore di accelerazione ingresso 18 Sopra il limite squilibrio n. 1: LOW sull’uscita
5 Limite squilibrio n. 2: segnale proveniente o Sotto il limite squilibrio n. 2: HIGH sull’'uscita
dal sensore di accelerazione ingresso 18 Sopra il limite squilibrio n. 2: LOW sull’'uscita
Segng[e RPM provgnlente dal sensore di Velocita inferiore al limite RPM: HIGH sull’'uscita
6 velocita che appartiene al sensore di acce- (0] fx . - . .
. . Velocita superiore al limite RPM: LOW sull’'uscita
lerazione ingresso 18
Segnale RPM proveniente dal sensore di Velocita inferiore al limite RPM: HIGH sull'uscita
7 velocita che appartiene al sensore di acce- (0] ox . . . ..
. . Velocita superiore al limite RPM: LOW sull’'uscita
lerazione ingresso 28
8 Limite squilibrio n. 1: segnale proveniente o Sotto il limite squilibrio n. 1: HIGH sull’'uscita
dal sensore di accelerazione ingresso 28 Sopra il limite squilibrio n. 1: LOW sull’'uscita
9 cM | +24 Vdc, deve essere conforme con EN 60950 SELYV,
ad esempio dal controllo CNC della macchina
10 riservato X Non collegare cavi
1 Limite squilibrio n. 2: segnale proveniente o Sotto il limite squilibrio n. 2: HIGH sull’'uscita
dal sensore di accelerazione ingresso 28 Sopra il limite squilibrio n. 2: LOW sull’uscita
12 riservato X Non collegare cavi
13 riservato X Non collegare cavi
Inibizione azionamento mediante tasti o Segnale statico da HIGH: Le azioni dell’'operatore sulla
14 . | tastierali soft-key del PC o del sistema di automazione sono
pulsanti g
disattivate
15 Selezione numero del set 1 | vedere la seguente Tavola di verita
16 Selezione numero del set 2 | vedere la seguente Tavola di verita
17 Selezione numero del set 3 | vedere la seguente Tavola di verita
18 Selezione numero del set 4 | vedere la seguente Tavola di verita
19 riservato X Non collegare cavi
20 Massa 24 Vdc | Massa alimentazione 24 Vdc
21 riservato X Non collegare cavi
Da 500 giri/min a 30.000 giri/min:
Uscita analogica “Segnale di squilibrio 0 ...1000 pm/s corrispondono a 0 ... 10 Vdc / -5%
22 filtrato” proveniente dal sensore di accelera- (0]
zione ingresso 18 Uscita equivalente alla lettura sul display, coordinate, PRO-
FIBUS
Da 500 giri/min a 30.000 giri/min:
Uscita analogica “Segnale di squilibrio 0 ...1000 pm/s corrispondono a 0 ... 10 Vdc / -5%
23 filtrato” proveniente dal sensore di accelera- (@)
zione ingresso 28 Uscita equivalente alla lettura sul display, coordinate, PRO-
FIBUS
72 ... 10.000/ 20,000/30.000 giri/min (regolabile) corrisponde
a0...10Vdc
24 Uscita analogica “Velocita” (0] Scalatura del segnale sensore di velocita proveniente dal
rotore, dal rotore A o dal piano 1+2. Dipende dall’'impostazio-
ne nel numero del set effettivo
25 Massa analogica - Massa analogica comune delle uscite 22, 23, 24

X = non specificato, non deve essere cablato!

34
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Connettore n. 2
Tavola di verita per il comando dei set di memoria da parte del controllo di macchina:

N.B.
Durante il pre-bilanciamento NON € ammesso modificare il numero del set. La conseguenza € un’interruzione imme-
diata della funzione!

n. 2/pin 15 n. 2/pin 16 n. 2/pin 17
Nessuna modifica 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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Connettore n. 2
specifiche di tutti gli ingressi
digitali:

Connettore n. 2
specifica delle uscite digitali,
vedere pinda2ab5, 8 e 11:

Connettore n. 2
specifica delle uscite digitali,
vedere pin6 e 7:
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All digital
Inputs: J¥

Input

From Machine
CNC Control

{— 20 Ground

Segnale dingresso LOW:

-30 V- ... +3 V-

Segnale d‘ingresso HIGH:

+13 V- ... +30 V-

Corrente d'ingresso:

5,5 mA, tipicamente a 24 V-

— 9 CM+ 24 Vdc

Most Digital XZ\ ' To machine CNC
Outputs: X i~ Control
=[] oubu

O

Clamping Diode,

Corrente di uscita:

10 mA

Carico raccomandato:

2,2kQ —4,7 kQ a 24 Vdc
Operare il carico induttivo solo con diodo
autooscillante!

Dissipazione del transistor di commutazione:

max. 75 mW

{— 9CM+24Vdc

Digital Internal
0utpgutS, SZ circuit

g

To Machine CNC
Control

pin 6 and 7:

[Tt ]| oupu

i.‘: 20 Ground

Corrente di uscita:

max. 500 mA, protetto contro i cortocircuiti e
contro i sovraccarichi

Somma di tutte le correnti di uscita:

max. 2 A

Caduta di tensione in uscita:

max. lcarico X 0,4 Q

Corrente di dispersione di uscita:

max. 10 yA

Carico raccomandato:

22kQ—-4,7kQa24 Vdc
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CONNETTORE N. 5

QO00C
O0O00Q

o

Cavo d'interfaccia seriale
per il collegamento di un PC
o di un sistema di automa-
zione

Cavo di interfaccia seriale

Tipo: Connettore DB-9 standard, maschio
Interfaccia RS-232 seriale per I'azionamento del modulo di linea P6002 UP mediante un sistema di
automazione basato sul PC oppure un computer Windows® standard (Windows® 7/10) e il software

aggiuntivo DSCC.

Pin

Ingressoluscita

VMARPOSS

Segnale
DCD

RxD

TxD

u
u

DTR

Segnale GND

DSR

RTS

CTS

Olo|N|oja|d|lw|IN| =~

non cablato

Collegare il connettore n. 5 attraverso un cavo di interfaccia schermato a 9 poli a un’interfaccia seriale
(RS-232) libera del proprio sistema di automatizzazione o del proprio computer.

Standard DB-9, female Standard DB-9, female

mE =

3 T T 3 TxD

2 T X T 2RxD

7 — e — 7 RTS

8 T T 8 CTS

1 —=F--~.—— Notrequred —_ ® ~-L4£—1 DCD

cq - 1

6 e .- 6 DSR

4 ; X — 4 DTR

S) i i 5 Signal GND

9 /3 : : Shield : i =9 NOTWIRED
9 -@® - - - - - - —mmimmimim i m = ‘@ - L@~

5m AN 067L0010500
(A/N K0010500)
15m AN OB7L0011500

(A/N K0011500)

10m

(A/N K0011000)

20m

(A/N K0012000)

P6002 UP

A/N O67L0011000

A/N 067L0012000
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CONNETTORIN.9EN. 10

N.B.

Queste prese sono necessarie nel caso del collegamento di vari (pit di uno) moduli DS6000 UP!
Il primo e I'ultimo modulo della rete devono essere terminati (vedere paragrafo “6.4.1 Impostazione del dip-switch n.
6” a pagina 41, interruttore SW2 = ON).

Tipo: prese miniaturizzate a 6 poli

Utilizzando piu di un modulo DS6000 UP, questi dovranno essere collegati tra di loro con un
cavo speciale della lunghezza di 18 cm, cod. art. 067L0020018 (cod. art. K0O020018).

Nel caso di moduli adiacenti, in pratica si collega il connettore n. 9 con il connettore n. 10 del
modulo seguente e cosi via. Tuttavia &€ permesso anche il collegamento del connettore n. 9
con il n. 9 o del connettore n. 10 con il n. 10.

Pin Segnale

non cablato

non cablato
CAN-H

COMM GND

non cablato
CAN-L

o|lo|la|jlw|IN |~

CONNETTORE N. 13, INTERFACCIA PROFIBUS DELLA FUNZIONE DI PRE-BILANCIAMENTO (SOLO PER MODULI IN-
TERFACCIA PROFIBUS)

Tipo: Connettore DB-9 standard, femmina

Tutti i segnali di ingresso e uscita gestiti tramite I'interfaccia hardware del connettore DB-25 standard
n. 2 possono essere comandati anche attraverso l'interfaccia PROFIBUS/PROFINET.

Collegamento con l'interfaccia PROFIBUS del PC o del sistema di automatizzazione attraverso cavi
e connettori speciali.

N.B.
1 Il cablaggio del connettore d’interfaccia n. 13 con il PC o il sistema di automatizzazione deve
essere effettuato da parte di personale specializzato e qualificato del cliente!

Pin Segnale

non cablato

non cablato
RxD/TxD-P (linea dati B)
CNTR-P
DGND (Data reference potential)

VP (positivo alimentazione)

non cablato
RxD/TxD-N (linea dati A)

non cablato

O|lo|N|oja|dh|OIN|—~
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CONNETTORIN.15E N. 25

4 1
Tipo: Due prese miniaturizzate a 4 poli
ﬂ5 Connettori standard dei sensori di velocita. | sensori di velocita sono montati separatamente sulla
macchina utensile per fornire informazioni sulla velocita dei rotori.
Collegare i sensori di velocita tramite appositi cavi a questa presa n. 15 o n. 25.
Installazione meccanica del sensore di velocita, vedere paragrafo “6.2.2 Interruttore di prossimita
(sensore velocita)” a pagina 30.

3 2
N.B.
L'assegnazione del rispettivo Ingresso RPM all'lngresso sensore di accelerazione viene
effettuata nel programma DSCC (Impostazioni — Scheda Imposta parametri — Ingresso
RPM).

L'impostazione del tipo di sensore di velocita (PNP o NPN) viene effettuata nel software
DSCC (Impostazione — Scheda Parametri).

Pin Sensore di velocita PNP Sensore di velocit
1 Alimentazione +24 Vdc Alimentazione +24 Vdc
2 Segnale giri/min PNP Segnale giri/min NPN
3 Alimentazione 0 Vdc (Gnd) Alimentazione 0 Vdc (Gnd)
4 Massa schermol/telaio Massa schermo/telaio

CONNETTORE N. 18 E N. 28

Tipo: Due prese BNC femmina

Connettori dei sensori di accelerazione. | sensori di accelerazione sono montati separatamente sulla
macchina utensile per fornire informazioni sullo squilibrio.

Per I'installazione meccanica del sensore di accelerazione, vedere paragrafo “6.2.1 Installazione ge-
nerale del sensore di accelerazione” a pagina 29

fettuata nel programma DSCC (Impostazioni — Scheda Imposta parametri — Ingresso
RPM). Ingresso ...).

Per evitare un’interferenza elettrica, posare il cavo coassiale del sensore di accelerazione il
piu lontano possibile dai cavi che portano una corrente elevata.

N.B.
[ L'assegnazione del rispettivo Ingresso RPM all'lngresso sensore di accelerazione viene ef-

CONNETTORE N. 20

« Tipo: Jack RJ45
Collegare il jack RJ45 tramite un cavo Ethernet preconfezionato a un hub o a uno switch Ethernet, a
propria volta collegato alla scheda di interfaccia di rete Ethernet del sistema di automazione.

ﬂ 2@ Se si desidera collegare il modulo di linea P6002 UP direttamente alla scheda interfaccia di rete Ether-
net di un notebook, potrebbe essere necessario un cavo Etherner Cross Over.
Spie LED: Cavo Ethernet collegato (spia verde) e trasferimento dati (lampeggio in giallo)
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CONNETTORE N. 26 E N. 27

Tipo: Due prese DIN miniaturizzate a 6 poli

Ingresso speciale per la misurazione della velocita, ad esempio per gli impulsi di commu-
tazione dell’interfaccia encoder del modulo terminale SIEMENS® TM41.

Durata impulso minima 20 psec!

Utilizzare un cavo dati idoneo con impedenza nominale di 120 ohm o il nostro cavo spe-
ciale prefabbricato A/N O67L1160XXX, in precedenza K1160XXX.

N.B.

Collegare gli encoder rotativi tramite un cavo dati alle prese d’ingresso n. 26 e/o 27.

La linea P6002 UP puo ricevere solo UN impulso per giro dall’interfaccia encoder!

Per il pre-bilanciamento su piano singolo/due piani relativo alla fase dell’interfaccia encoder deve fornire un segna-
le di velocita, la cui fase é relativa al rotore.

Il pre-bilanciamento non é possibile senza riferimento di fase.

L’assegnazione del rispettivo “Ingresso RPM” all“Ingresso sensore di accelerazione” viene effettuata nel programma
DSCC (Impostazioni — Scheda Imposta parametri — Ingresso RPM).

Pin Segnale

non cablato

non cablato

Segnale encoder rotativo 0 Vdc (massa)
RS-422 + (segnale encoder rotativo HIGH)
RS-422 - (segnale encoder rotativo LOW)

non cablato

||l |lw|IN| =~

TERMINALE DI MASSA, PERNO M4 E DADO ESAGONALE

7 ‘\‘
[—]
W\ Y, [—]
N

40

In generale, per ridurre i segnali di disturbo, il modulo di linea P6002 UP, tutti i componenti che vi

appartengono e il controllo macchina devono essere appoggiati su un unico potenziale di massa. Se

questo fatto non ¢ garantito dall'installazione dell'impianto, tutti i componenti dovranno essere con-

nessi tra di loro con cavetti di massa.

+ La connessione di massa deve essere il piu corta possibile, e la sezione la maggiore possibile
(consigliato 16 mm?).

»  Usare un capocorda per un collegamento di alta qualita.
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6.4 Impostazioni prima della messa in funzione

6.4.1 Impostazione del DIP-SWITCH N. 6

NO

6—‘[.

impostazioni con i due interruttori, se opportuno.
= P >

Interruttore n. Segnale

SW1

Non utilizzati

VMARPOSS

N.B.
[ Prima di utilizzare il modulo di linea P6002 UP per la prima volta, occorre effettuare alcune

SW2 Terminazione CAN ON/OFF (impostazione di fabbrica: OFF)

SW2: il primo e 'ultimo modulo di una catena di moduli devono essere terminati, cioé su questi mo-

duli, l'interruttore SW2 dovra essere posizionato su ON!

P6002 UP
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6.4.2 Eseguire DeviceConfigurator per modulo di linea P6002 UP

6.4.2.1 Configurazione modulo

Nel modulo P6002 UP, alcune delle impostazioni precedentemente disponibili tramite switch fisici sono ora possibili tramite lo stru-
mento software DeviceConfigurator.
| DIP-switch per CAN BAUD-RATE e RS232 BAUD-RATE nonché i selettori per 'INDIRIZZO MODULO non sono piu presenti.

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

BAUD RATE CAN
Tutti i moduli della rete CAN devono avere lo stesso baud rate; quello predefinito nonché consigliato € 500K.
* 500K (predefinito)

125K
+ 250K
+  1000K

BAUD RATE RS232

Si tratta della configurazione del baud rate dell'interfaccia seriale solo nel modulo. Poiché nella maggior parte dei casi DSCC ¢ indi-
pendente da questo parametro configurato su 576008N1, non si consiglia di modificare tale configurazione. E presente a causa di
problemi di compatibilita con i moduli DS6000 precedenti. | baud rate dellUTENTE dipendono dalla configurazione delle impostazioni
parametri all'interno di DSCC.

*  576008N1 (predefinito)

. 38400 8N1
.+ 19200 8N1
- (UTENTE)

INDIRIZZO MODULI
Ciascun modulo della rete deve avere un indirizzo univoco; i valori consentiti sono 1-99.
Lindirizzo modulo & inoltre I'indirizzo da selezionare per Profibus.
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LIMITAZIONE

VMARPOSS

La configurazione & possibile solo se il modulo viene rilevato come DS6000 UP e si trova nella stessa sottorete del configuratore.
Altrimenti, la casella gruppo con la configurazione di DS6000 UP rimane vuota:

E DeviceConfigurator

Configuration View Start Help

2|

Available devices :
8,10.5033.15 ' ..!l'
IP. 10506218 -
s1s062172 | L EE | -eeeeeee- o 25:;225&2 s
 10.50.62.16 donet mask: '
P 10503315
MAC: fo-c2-3d-24-47-02
IP0} 10506218
P} 192.168.151
IPi2E 192168671
P} 192.168.56.1
IPAY 127NN1
IP Configuration
Configuration via DHCP ]
IP Address . 33 . 15 |
Subnet |2ss.zss‘zss.u]
| advanced >> | Send configuration
Ready

6.4.2.2 Aggiornamento software

Passare alla schermata “Aggiornamento software” dal menu (Vista -> Aggiornamento software):

D) DeviceConfigurator
| Configuration ' View  Start Help
A || £

IP Configuration

Available devic . Software Update

o oM ' IP. 10.506218 |
o coms ek RN
F{;’COM? mask: )
= 5 I 10506215
=t MAC: fec2-3d-24-47-02
<L.10.50.62.16
10.50.62.172
< 1P(O}
1P}
IPi2)
IP(3)
[=F )
File to flash:
Flash
Factory settings |
Ready

L’aggiornamento del software & piu semplice rispetto ai precedenti dispositivi DS6000, poiché non vi € I'utilizzo di DIP switch e non vi
€ necessita di alimentazione elettrica da 24 V. |l pacchetto firmware € un file bin crittografato fornito da Marposs.

P6002 UP
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Selezionare Firmware e fare clic sul tasto Flash.

[E] peviceConfigurato -
Configuration View Start Help
Plalf
Available devices .
"'\’; comi IP: 10.50.62.18 |
o coms BT wiP = e .
yCOM? - . IP: 105006215
<. 1050.62.15 MAC: fc:c23d24-47-02
L. 169.254.30.200
POk 10506218
Facory settings

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

Manuale di installazione, uso e programmazione

Prima dell'avvio della procedura di aggiornamento, il DSCC richiede se si desidera eseguire un reset di fabbrica aggiuntivo delle im-

postazioni memorizzate. Tale operazione € opzionale.

6.4.2.3 Impostazioni di fabbrica

Nei moduli DS6000 precedenti, il reset di fabbrica veniva attivato da una speciale combinazione dell’encoder rotativo e dei DIP switch.

Ora questa funzione & passata al DeviceConfigurator come segue:

E DeviceConfigurato -
Configuration View Start Help
Alalf
;?.vaulable devices Y Fe2001
o comt IP: 10506218 | SM: 4004
o coms T ek s sy B
JCOM? - : [ 10,50062.15
<4.10.50.62.15 : 5.3 24-47-02
Facory settings W E2-3d-24-47-

<1 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

44
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6.4.3 Visualizzazioni dei LED durante il funzionamento

BA BB | LED 8A e 8B indicano lo stato operativo di PROFIBUS.
LED 8A
Modalita operativa
Stato LED Indicazione Commenti
Off Non online/assenza di alimentazione -
Verde Online, scambio dati -
Verde lampeggiante Online, libera -
Rosso lampeggiante (1 lampeggio) Errore di parametrazione -
Rosso lampeggiante (2 lampeggi) Errore di configurazione PROFIBUS -
LED 8B
Stato LED Indicazione Commenti
Off Non inizializzato -
Verde Inizializzato -

. Inizializzato, eventi diagnostici
Verde lampeggiante - -
presenti

Rosso Errore eccezione -

P6002 UP
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7 @ @ 4 Il LED 7 & destinato allo stato della sorveglianza sistema e il LED4 & destinato allo stato dell’alimen-
tazione.
LED 7
Sorveglianza sistema
Stato LED Indicazione Commenti
Verde Sistema OK -

per modulo di linea P6002 UP:

- Con la funzione posizione neutra: testa
di pre-bilanciamento non idonea o guasta
e/o velocita superiore a 500 giri/min.

- Con la funzione di pre-bilanciamento:

»  segnale sensore di accelerazione as-

Sistema non OK
sente e/o

Rosso (diverso per moduli di linea AE6000 UP e e o S
*  Velocita inferiore a 300 giri/min (se
P6002 UP)
non cancellata da un segnale HIGH
nel pin 21 del connettore n. 2) o supe-
riore a 30.000 giri/min e/o
» unita trasmettitore in cortocircuito e/o
»  Tempo di bilanciamento superato e/o
» errore di pre-bilanciamento
LED 4
Stato LED Indicazione Commenti
Il modulo di linea P6002 UP o AE6000
OFF UP non ¢ alimentato da una fonte da 24 )
Vdc e/o il fusibile interno resettabile e/o il
fusibile esterno (2,5 amp) sono scattati.
ON Il modulo di linea P6002 UP o AE6000 UP _
(luce verde) € pronto per il funzionamento.
N.B.
Eccetto “Tempo di pre-bilanciamento superato”, tutti i guasti descritti sopra interrompono immediatamente la funzione
di pre-bilanciamento.

Contemporaneamente, un segnale di guasto sorveglianza sistema (segnale LOW) viene inviato tramite il pin 2 del
connettore n. 2 al controllo CNC della macchina o equivalente tramite PROFIBUS.

Se il tempo di pre-bilanciamento viene superato, un segnale LOW viene inviato attraverso il pin 3 del connettore n. 2
al controllo CNC della macchina o uno equivalente tramite PROFIBUS.
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7 DSCC SOFTWARE

7.1 Generalita

7.1.1 Presupposti hardware

Per utilizzare il software DSCC ¢ necessario I'hardware seguente:

*  Un sistema di automatizzazione basato sul PC (per esempio SINUMERIK®) oppure un computer Windows® standard con un
processore Intel® o AMD® e con un‘attrezzatura hardware adatta al sistema operativo;

» un’interfaccia seriale (RS-232) libera sul sistema di automatizzazione o sul PC;

» oppure un’interfaccia Ethernet sul sistema di automatizzazione o sul PC.

7.1.2 Sistemi operativi supportati / presupposti di sistema

Sistema operativo Note
Windows® 7 senza limitazioni
Windows® 10 senza limitazioni

Per tutti i sistemi operativi:

Lo stack TCP/IP deve essere installato;

»  siraccomanda una profondita di colori maggiore di 8 bit (256 colori);

»  Perla funzione Guida online & necessario Microsoft Internet Explorer versione 5.x o successiva (vedere il paragrafo seguente).

7.1.3 Struttura della directory

=) 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 Esecuzione del programma di configurazione da DVD o CD-ROM

N.B.
[ Con i sistemi Windows® 7 / 10, I'installazione deve essere effettuata con i diritti d’amministratore!

Si seguano le istruzioni che seguono.

* Introdurre il DVD o CD-ROM del software DSCC nella rispettiva unita del sistema di automazione o del computer.

« avviare il file manager (p.es. Explorer) dal’'ambiente Windows® e selezionare il drive;

*  Avwviare il file Setup.exe.

*  Procedere con I'esecuzione del programma di configurazione come descritto nel paragrafo seguente.

+ Se si desidera aggiornare il programma, procedere come descritto nel paragrafo “7.3 Attualizzazione del software (Software
Update)” a pagina 55.

7.2 Installazione del software

7.2.1 Windows® Standard

N.B.
Se il software DSCC deve essere installato su un SINUMERIK® 840D, saltare questo capitolo e procedere come come
descritto nel paragrafo “7.2.2 SINUMERIK® 840D” a pagina 51.

Dittel System 6000 - InstallShield Wizard j Nel caso che non tutti i presupposti per l'installazione siano realizzati,

si visualizza il dialogo mostrato qui di fianco.

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

Fare clic sul pulsante [ Install ] per continuare.

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

Install Cancel
\A
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard == Se tutti i presupposti per I'installazione sono realizzati, in seguito all'av-
vio del setup si visualizza la schermata di apertura mostrata qui a fian-
‘welcome to the InstallShield wizard for [o{0
System 6000
The InstallShisld Wizard will install System 5000 on Fare clic su [ Next > ] per continuare.

wour computer. To continue, click Mext
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-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard
——

Leggere attentamente I'accordo di licenza. E anche possibile effettuare
la stampa dell’accordo di licenza con il pulsante [ Print ].

License Agreement
Please read the following license agreement carefully.

Se si accetta I'accordo di licenza, fare clic su [ Next > ].

Software License Agreement for the System 6000 Software
This software license agreement is a legal agreement betweenyou |_
and the Marposs S.p.A. Please read it carefully before i
using the software.

| »

Si proseguira nella procedura dell’installazione.

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.

@) | accept the terms of the license agreement

(70 | do not accept the terms of the license agresment

InstalShizld

< Back ][ Next [ Cancel l
\
Y\

Nella schermata mostrata qui a fianco & possibile selezionare la direc-
tory di destinazione.

-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard
| R —

Choose Destination Location
Select folder where setup will install files.

T E consigliabile non modificare il percorso.
hstall oystem 0. . .
\(j C\ProgramDats! Fare clic su [ Next > ] per continuare.

< Back Ii RET I Canicel I

— A

Dittel System 6000 - InstallShield Wizard - S In aggiunta al software Dittel System Control Center si possono instal-
Extensions to the base software lare i Seguentl Componentl

1) Marposs MHIS/P7 integration.
Con questa opzione, I'integrazione Marposs MHIS Integration & inserita
di default.

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

Drescription

E---DSinumenk 940D adaptions This component enables the
MHISPT integration.

2) Sinumerik 840D adaptions

E SCONSIGLIATO selezionare questa opzione nel caso di un’installa-
zione standard su Windows®.

12,75 ME of space required an the C dive Nel caso che non sia selezionato nessun altro componente, si effettua
““f“fjﬂsw glencezanaltieanteld soltanto l'installazione del software di base.
InztallShiel

PEET T Confermare la selezione facendo clic sul pulsante [ Next > ].

_—— —_—— \ S

o

P6002 UP 49



MARPOSS Manuale di installazione, uso e programmazione

Ditel System 6000 - InstaliShield Wizard (=] Linstallazione si avvia con la schermata qui a fianco:
Ready to Install the Program \
The wizard iz ready to begin installation, A Fare CliC su [ |nSta|| ] per Continuare.
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.
InstallShield
< Back || Install NLI Cancel I
i \\A\ 4
'\
Dittel System 6000 - InstaliShield Wizard Al completamento dell'installazione si visualizza la schermata mostrata
InstallShield Wizard Complete qUI a f|anCO.
The InstaliShisld Wizerd has succsssfuly installed Fare clic su [ Finish ] per completare l'installazione del software DSCC.

Systern B000. Click Finish to exit the wizard.

< Back Cancel

. AAN ~

A4

N.B.

IN CASO DI UTILIZZO DI Windows® 7/10:

Se dovesse comparire la richiesta di riavvio, dopo il riavvio € assolutamente necessario registrarsi con lo stesso nome
utente. Solo in questa maniera si potra terminare I'installazione con successo.
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7.2.2 SINUMERIK® 840D

Il capitolo seguente descrive I'installazione del software DSCC su un’unita SINUMERIK® 840D (basata su Windows® 7/10).

PCU 50
Come avviare SINUMERIK® in modalita di servizio:

* Nella fase d’avvio del SINUMERIK®, premere il tasto [

] una volta quando compare il messaggio ,Please select operating

system to start” (Pregasi selezionare sistema operativo per partire). Premere il tasto [ | ] una volta.
»  Dopo la conferma con il tasto giallo [ Input ] si apre il menu principale.
*  Selezionare “Standard Windows (Service Mode)” premendo il tasto [ 4 ].
«  Nel menu seguente, selezionare “Standard Windows (without starting SINUMERIK® HMI)” premendo il tasto [ 1].
»  Attendere il riavvio del sistema senza azionare nessun altro tasto di controllo.
. Se compare la richiesta di una password, inserire ,SUNRISE”.
*  Avviare il setup come descritto nel paragrafo “7.1.4 Esecuzione del programma di configurazione da DVD o CD-ROM” a pagina

48.

PCU 50,3
Come avviare SINUMERIK® Service-Desktop:

* Non appena in basso a destra sulla schermata d’apertura si visualizza il numero di versione, premere il tasto [ 3 ] sul controllo.

. Se compare la richiesta di una password, inserire ,SUNRISE”.

* Nel menu di selezione seguente, selezionare “Service-Desktop” o premere il tasto [ Return ].

*  Avviare il setup come descritto nel paragrafo “7.1.4 Esecuzione del programma di configurazione da DVD o CD-ROM” a pagina

48.

PCU 50,5
Come avviare SINUMERIK® Service-Desktop:

* Non appena in basso a destra sulla schermata d’apertura si visualizza il numero di versione, premere il tasto [ 3 ] sul controllo.
Oppure, in caso di utilizzo di un touch panel, dopo un conto alla rovescia da 3.

»  Effettuare I'accesso con il conto del’amministratore creato nel corso dellinstallazione del PCU Base Software.

*  Avviare il setup come descritto nel paragrafo “7.1.4 Esecuzione del programma di configurazione da DVD o CD-ROM” a pagina

48.

T e—— |

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

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

Dittel System 6000 - InstallShield Wizard

‘welcome to the Install5hield wizard for
System 6000

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

A

\4
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Nel caso che non tutti i presupposti per l'installazione siano realizzati,
si visualizza il dialogo mostrato qui di fianco.

Fare clic sul pulsante [ Install ] per continuare.

Se tutti i presupposti per 'installazione sono realizzati, in seguito all'av-
vio del setup si visualizza la schermata di apertura mostrata qui a fian-
co:

Fare clic su [ Next > ] per continuare.
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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.

@) | accept the terms of the license agreement
(70 | do not accept the terms of the license agresment

InstalShizld

< Back ][ Next [ Cancel l

\
\™

-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard
— —

Choose Destination Location
Select falder where setup will install files.

@ Install System B000 to
C:\ProgramDats®
InstallShield
< Back Ii RET I Canicel I
\
— A
A4
4 B
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard — S

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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Leggere attentamente I'accordo di licenza. E anche possibile effettuare
la stampa dell’accordo di licenza con il pulsante [ Print ].

Se si accetta I'accordo di licenza, fare clic su [ Next > ].

Si proseguira nella procedura dell’installazione.

Nella schermata mostrata qui di fianco & possibile selezionare la direc-
tory di destinazione.

E consigliabile accettare il percorso presente.

| passaggi di seguito si riferiscono al percorso di installazione prede-
finito (vedere paragrafo “7.5.1 Percorso di installazione predefinito” a
pagina 57).

Fare clic su [ Next > ] per continuare.

In aggiunta al software Dittel System Control Center si possono instal-
lare i seguenti componenti:

1) Marposs MHIS/P7 integration.
Con questa opzione, I'integrazione Marposs MHIS Integration € inserita
di default.

2) Sinumerik 840D adaptions.
Assicurarsi che questa opzione sia selezionata!

Confermare la selezione facendo clic sul pulsante [ Next > ].
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Dittel System 6000 - InstallShield Wizard & L'installazione si avvia con la schermata qui a fianco:

Ready to Install the Program
The wizard iz ready to begin installation, Fare CliC su [ |nSta|| ] per Continuare.

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.

< Back I[ Install NLI Cancel I
\

w AV " 4
o
Dittel System 6000 - InstaliShield Wizard Al completamento dell’installazione si visualizza la schermata mostrata
InstallShield Wizard Complete quia fianco.
The InstallShisld Wizard has succsssfull insalled Fare clic su [ Finish ] per completare I'installazione del software DSCC.

System B000. Click Finish to exit the wizard

< Back Cancel

AAN
\4

N.B.

IN CASO DI UTILIZZO DI Windows® 7/10:

Se dovesse comparire la richiesta di riavvio, dopo il riavvio € assolutamente necessario registrarsi con lo stesso nome
utente. Solo in questa maniera si potra terminare l'installazione con successo. In questo caso riavviare il SINUMERIK®
di nuovo nel ‘Service mode’ o ‘Service-Desktop’(come descritto all'inizio di questo capitolo).

Ora & possibile generare un soft-key per il software DSCC.

Nella directory %ALLUSERSPROFILE%\Marposs € stata inoltre creata una directory oem. In tale directory si trovano i modelli per
effettuare l'integrazione del software DSCC in SINUMERIK® HMI Advanced (regie.ini, oemframe.ini and language\re_xx.ini) oppure in
SINUMERIK Operate (systemconfiguration.ini e oemframe.ini).

| percorsi all'interno dei file di esempio (systemconfiguration.ini e regie.ini) per i file eseguibili scc.exe e sccviewer.exe, sono gia stati
adattati automaticamente nel corso del setup.

N.B.

La variabile del’ambiente di sistema %ALLUSERSPROFILE% cambia in funzione del sistema operativo e delle im-
postazioni dell’'utente.

Per trovare la posizione effettiva della directory, € possibile inserire il percorso %ALLUSERSPROFILE%/Marposs nel
campo di indirizzo di Esplora risorse di Windows®. Confermare I'immissione con il tasto [ Enter ].
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SINUMERIK® HMI Advanced

Copiare i file regie.ini, oemframe.ini e language\re_xx.ini all'interno della propria directory OEM (per es. f:\oem) o ampliare i propri file
di configurazione come previsto dai file di esempio.

Ora ¢ possibile uscire dal modo di servizio o dal desktop di servizio ed avviare il controllo effettuando uno startup normale. L’'avvio di
programma si effettua attivando la soft key adatta.

N.B.

Se non si vuole avviare 'applicazione completa, ma soltanto un’immagine minimizzata preconfigurata, al richiamo del
programma ’sccviewer’ si hanno a disposizione i seguenti argomenti di programma (vedi il file d’esempio 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

Si prega di notare che eventualmente sara necessario adattare il percorso per SCC.exe e per sccviewer.exe all’'interno
del file regie.ini.

Nell’esempio /mode:start 0,400 220x140 /layer 1 /autohide

0,400 posizione x/y della finestra (riferita all’origine delle coordinate (0/0) nell’angolo superiore sinistro dello schermo)
220x140 Larghezza e altezza della finestra

Nlayer 1 Il programma si avvia con la visualizzazione di sistema 1

/autohide Uscendo dall’area di operazione “MACCHINA”, la visualizzazione viene automaticamente nascosta. In questo con-

testo & sensato settare il parametro 'preload* (vedi piu in alto) su 'TRUE'. In questa maniera il software viene avviato
automaticamente quando si avvia il controllo di macchina. Senza questa opzione, la visualizzazione sara sempre
visibile nella posizione dello schermo prefissata (anche nel caso che lo schermo di macchina non sia selezionato).

Per esempio: et |omm e |
P | Kenal RESET Programm abgebrachen
Modulo di linea
Position !
X1 0000 mm 0.000
vi 0000 mm 0000 | orcor =
7 0000 mm 0.000 e sToRTEnS
07:640 08:G500
Al 0000 mm 0.000 oieed
12:G601
Vorschub [mm/min]
=2 0000 00%
Sall 0.000
iy 1e N 1 \eraeu
© 0 O 7000 4 || vorangowatites werksus:
Per esemp|0 Maschine |(CHANT | Joa I:)S;T:?al;.sw
1% Kanal RESET Programm abgebrachen
Modulo AE
Position
X1 0000 mm 0.000
vi 0000 mm 0000 | o101 ﬂ
7 0000 mm 0.000 HrelEttlad
Al 0000 mm ooop || 07:G40 peane
2 ¥ Vorschub [mm/min]
= 0000 00%
£l 0.000
Werkzeug
N
vorangewshitos Werkzeug:

La visualizzazione a schermo pieno e la visualizzazione minimizzata utilizzano le stesse impostazioni d’interfaccia. Se
la prima di queste applicazioni € gia attivata e contemporaneamente si avvia la seconda, la prima applicazione sara
automaticamente terminata in modo da liberare I'interfaccia occupata.
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SINUMERIK Operate

Copiare il file systemconfiguration.ini nella propria directory di utente oppure dellOEM (es. f:\oem).
* <Sinumerik_Operate_Installationspfad>/user/sinumerik/hmi/cfg
« <Sinumerik_Operate_Installationspfad>/oem/sinumerik/hmi/cfg o ampliare i propri file di configurazione in base ai file esemplificativi.

Copiare il file oemframe.ini nella propria directory <Sinumerik_Operate_Installationspfad>/compat/user/oem
oppure ampliare un file di configurazione gia esistente con lo stesso nome come previsto nei file di esempio.

Ora ¢ possibile uscire dal modo di servizio o dal desktop di servizio ed avviare il controllo effettuando uno startup normale. L’'avvio di
programma si effettua attivando la soft key adatta.

N.B.
[ In systemconfiguration.ini si trovano degli esempi per integrare il Marposs System Viewer con il ,Sinumerik Operate®.

7.3 Afttualizzazione del software (Software Update)

A causa di ottimizzazioni e di espansioni (per esempio di funzioni o delle lingue), ma anche di correzioni, potra capitare che dovrete
attualizzare il vostro software DSCC.

7.3.1 Modifica della directory di installazione

Nel caso che si effettua un’attualizzazione (update) da una versione precedente la 3.60, &€ necessario seguire le istruzioni date nel
paragrafo “7.2 Installazione del software” a pagina 48. | vostri dati saranno preservati ed importati nella nuova versione.

Si prega di notare che a partire dalla versione 3.60, il percorso di installazione ha subito una modifica. Ora, il software DSCC si trova
allinterno di %ALLUSERSPROFILE%\Marposs, dove la variabile del’ambiente € risolta in modo diverso in funzione del sistema ope-
rativo e delle eventuali regolazioni (vedere il paragrafo “7.5.1 Percorso di installazione predefinito” a pagina 57).

In Windows® 7/10 il percorso risolto &€ denominato per impostazione predefinita C:\ProgramData\Marposs.

Si seguano le istruzioni che seguono.
Uscire dal software Dittel System Control Center utilizzato finora sul proprio sistema.
Installare la nuova versione software dal CD/DVD attenendosi alle istruzioni riportate nel paragrafo “7.1.4 Esecuzione del programma

di configurazione da DVD o CD-ROM” a pagina 48.
Avviare il file Setup.exe.

Dittel System 6000 - InstaliShield Wizard Nel caso che non tutti i presupposti per I'installazione siano realizzati,
si visualizza il dialogo mostrato qui di fianco.
5 System requires the following items to be installed on your computer, Clide
Install to begin installing these requirements.

Fare clic sul pulsante [ Install ] per continuare.

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

Install Cancel
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Dittel System 6000 - InstallShield Wizard e === Il programma crea le schermate di installazione (InstallShield).

Welcome to the InstallShield Wizard for Avviare I'update facendo clic sul pulsante [ Next ].

System 6000

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

ek

La versione utilizzata finora sara sovrascritta dalla nuova versione del
Update Complete software DSCC. Tutte le impostazioni come per esempio i set, i limiti,
gli offset ecc. restano intatti.

The InstallShield "wizard has updated Systerm G000 to
version 3.60.0611.

-
Dittel System 6000 - InstallShield Wizard

Per completare I'update fare clic sul pulsante [ Finish ].

Avviare il programma come al solito.

< Back Cancel

A AAN

N\

7.4 Disinstallazione del software

Il software DSCC pud essere eliminato completamente dal proprio computer o sistema di automazione utilizzando il pannello di con-
trollo di Windows®.

Si seguano le istruzioni che seguono.
Se opportuno, chiudere il programma DSCC corrente.
Windows® 7: Aprire la cartella Programmi e funzioni tramite Start/(Impostazioni)/Pannello di controllo.

Windows® 10: Aprire la cartella Programmi e funzioni tramite Start/(Impostazioni)/Pannello di controllo.
Nell’elenco, evidenziare la riga Marposs System 6000 e fare clic su Modifica (Aggiungi)/Elimina.

Si visualizza la finestra di dialogo Do you want to completely remove
the selected application and all of its features? (Vuoi veramente rimuo-
vere completamente I'applicazione selezionata e tutte le sue funzioni?).

Dittel System 6000 - InstaliShield Wizard . ]

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

Confermare la disinstallazione facendo clic sul pulsante [ Yes ].
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Dittel System 6000 - InstallShield Wizard Il software DSCC viene eliminato.

Uninstall Complete . . N . . . .
In certi casi pud essere necessario effettuare un riavvio del sistema:
Selezionare se si vuole riavviare il PC subito oppure piu tardi.

InstalShield Wizard has finizhed uninstaling Spstem
EO00.

Completare la disinstallazione facendo clic sul pulsante [ Finish ].

¢ Back = Cancel I

= A

A\ 4

Nel caso che il programma di disinstallazione visualizzi il messaggio che non era possibile rimuovere completamente tutti i file, can-
cellare i file rimanenti all’interno della directory di installazione utilizzando il Windows® Explorer.

7.5 Impostazioni generali

7.5.1 Percorso di installazione predefinito
Il percorso di installazione predefinito del software DSCC & %ALLUSERSPROFILE%\Marposs.
ni dell'utente. Per determinare la posizione precisa della directory, inserire il percorso %ALLUSERSPROFILE%\Mar-

poss nella riga dell'indirizzo di Esplora risorse di Windows® e premere [ Enter ] per confermare. Windows® sostituisce
quindi il segnaposto con il percorso completo, leggibile nella riga dell'indirizzo di Esplora risorse.

N.B.
[ %ALLUSERSPROFILE% € una variabile dell'ambiente di sistema e dipende dal sistema operativo e dalle impostazio-

EsempioIn Windows® 7/10 il percorso completo predefinito € C:\ProgramData\Marposs.

7.5.2 Opzioni della riga di comando

E possibile eseguire i programmi SCC.exe e sccviewer.exe utilizzando le opzioni della riga di comando. Il file di testo command-line.
txt nella directory <Install_path>\ctrl\help\ contiene una panoramica delle opzioni della riga di comando disponibili.

7.5.3 Scelte rapide da tastiera

E possibile controllare i programmi SCC.exe e sccviewer.exe utilizzando le scelte rapide da tastiera. |l file di testo keyboard-shortcuts.
txt nella directory <Install_path>\ctrl\help\ directory contiene una panoramica delle scelte rapide da tastiera disponibili.
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8 IMPOSTAZIONI GENERALIDSCC

8.1 Avvio del programma
Avviare il programma sul proprio sistema d’automazione o sul PC, facendo clic sul simbolo “Dittel System Control Center” in Start;
Oppure avviare il programma facendo clic sul simbolo “Dittel System Control Center in Start / Programmi / Dittel System 6000.

Nell’ambiente HMI del controllo numerico SINUMERIK® si potra avviare il programma con la relativa soft-key.

N.B.

Un software DSCC appena installato si avvia sempre in lingua inglese.

Queste “Impostazioni generali”, specialmente la comunicazione dell’interfaccia RS-232 con il sistema di automazione,
possono essere effettuate solamente con moduli DS6000 UP funzionanti.

Al primo avvio del software DSCC si apre la seguente schermata iniziale:

La segnalazione “No module found!” (nessun modulo riconosciuto!)
visualizzata perché il modulo di linea P6002 UP non € ancora in grado
di comunicare con il computer o il sistema d’automatizzazione.

Mo Module foundl

- [[OK] Dopo alcuni secondi, si visualizza ripetutamente la segnalazione »Error

o Mogule found! - Could not connect to the destination« (non & possibile stabilire il colle-
gamento).

- Ignorare questo avviso facendo clic sul tasto [OK] o premendo [Enter]
Toe—Tres - . sulla tastiera del PC o [Input] nel tastierino di SINUMERIK®.

14:23:21,570 Could

¥ Automatic show log_D36000.htm

¥ automatic hide (5 5) jceConfiourator ProxyConfiurator oK
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Se i moduli sono pronti al funzionamento, si dovrebbe aprire la seguen-
te schermata d’avvio:

In questo esempio, un modulo di linea di pre-bilanciamento P6002 UP
con indirizzo P:04 e un modulo Marposs P7 sono collegati al sistema di
automazione o al computer.

In questo esempio, un modulo di sorveglianza del processo AE AE6000
UP con I'indirizzo 04 ed un modulo P7 della MARPOSS sono collegati
al sistema di automatizzazione oppure al PC.

7
Program
Settings

F1 FB)
Module Mode Management

N.B.
Per l'integrazione del software MARPOSS MHIS e per I'operazione del modulo P7 della MARPOSS si rimanda all’Al-
legato A ed alla documentazione specifica.

8.1.1 Presupposti per la configurazione delle interfacce RS-232

Il software DSCC con la versione software V 2.30 o superiore € installato sul proprio sistema di automazione basato su Windows® o
sul proprio computer Windows® Standard con I'apparecchiatura hardware appropriata.

un modulo € collegato ad una porta libera RS-232 del sistema d’automatizzazione o del PC dell’'utente attraverso un cavo d’interfaccia;

Tutti i moduli DS6000 UP sono collegati a un’alimentazione elettrica a 24 VVdc e sono pronti al funzionamento (tutti i led verdi n. 4 sono
accesi);

Nel caso di piu di un modulo DS6000 UP, i vari moduli sono collegati in rete tra di loro attraverso i cavi di collegamento, cod. art.
067L0020018 (cod. art. KO020018), ed il primo e I'ultimo modulo sono terminati (DIP-switch n. 6, interruttore n. 2 su “ON”).

8.2 Impostazioni generali

Per impostare il programma DSCC premere o fare clic sul tasto [ Program Settings ] o sul tasto funzione [ F7 ];

F1 F& F7 F&

Program 5
Module Mode Management Settings Exit

in seguito premere il tasto [ General Settings ]Jo [ F1 [:

F1 i o IF2 o ity Fd : et FS F? Fg
3 ange Display reate Series mport Series
General Settings i Start-up Start.up Info Back
T~

w

N.B.
[ Il configuratore proxy viene installato dalla versione DSCC 3.60 in automatico, ma deve essere configurato e avviato
manualmente o dal sistema Windows.

Installando o attualizzando il software DSCC della V 2.30 o maggiore, si installa automaticamente il device configu-
rator.

Si apre la seguente schermata:
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8.2.1 Impostazioni generali: Lingua

Operazione mediante le soft-key | Operazione con il mouse del PC

Commnioslon Pasratis | o tasti F:

ommunication Parameters

foces: Fighs Evidenziare la categoria Langua- | Fare clic sulla categoria deside-
e geconitastisu[ A]/[F1]o |rata.

giu[ VIVI[F2]
Per aprire la finestra di selezione
poi premere il tasto [ Selezionare

PFlease choose a category

1/[F61.
it ox
A w Select Cancel OK
[B] Ganeral Settings X Utilizzare I'impostazione di lingua del controllo macchina
Language Soltanto in collegamento con un controllo di macchina ed un server
e R = ¥ Uit larguage seing o he Atamaiion Sy OPC!
gpca:g;‘ FR o Fare attenzione alle impostazioni OPC!
& ) Se questa funzione & attivata (la casella di controllo & evidenziata),
B il software DSCC riprende I'impostazione della lingua dal controllo di
: 2 macchina.
A
Operazione mediante le soft-key | Operazione con il mouse del PC
o tasti F:
Device Corfiaursior Conisoft-key [+ ]/[ -] o i tasti Fare clic con il mouse all'interno
— === funzione [ F3 ]/ della casella di controllo e attiva-
[ F4 ] attivare o disattivare la re o disattivare la funzione.
funzione.
[B] Ganeral Settings X Impostazione manuale della lingua
Languags
SammEcn Faeneleis] - i : Impostazione di fabbrica: English (inglese).
gpca:g;‘ A . Impostabile a tedesco, inglese, francese, italiano, ceco o spagnolo.
& Engish £~ Moy Altre lingue sono in fase di preparazione.
s " Roména
" NI ™ Tiitkge N R R . . R
S 5 s Evidenziare conil tasto [ +]/[ Fare clic sulla lingua desiderata,
£ Espanal F3]o[-]1/[F4]lalinguadesi- |[in questo caso italiano.
derata, in questo caso Italiano.

Device Confiqurator

Prowy Confiquiator Cancel
F1 F2 F3 Fd o R FIS F7 F&
- St + — el bk Cancel 0K
Settings
N.B.

Confermare la modifica del’impostazione della lingua facendo clic sul pulsante [ OK ] o premendo il soft-key [ OK ] o
il tasto funzione [ F8 ]. La schermata successiva si apre nella lingua selezionata.

Facendo clic o premendo il tasto [ Back to General Settings ]/ [ F5] si ritorna alla selezione dei General Settings senza memorizzare
la modifica.

Facendo clic sul pulsante [ Cancel ]/[ F7 ] o si ritorna alla schermata iniziale in lingua inglese senza memorizzare la modifica.
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BIDittel System Control Center. EEX

No Madule found!

[
General Settings

Change Displa’ Croate Series™
Layer Startup

Type [ Tine [Text |

@t 12:22:02.251 Codnot connect o the destnation!
Qerr 1zziseds Codnot comect o th
@t 1221:42.659  Codnot connect o the destinstiont

loa DSE000.hkm

ponssor [0

9 DeviceConfiauator

s
Import Series’
SIED - "

2
Garseral Settings.

Change Dispiay Crese Serios | Impart Series
Layes. Startup Startup

VMARPOSS

Dopo avere confermato la lingua, si torna alla schermata qui a fianco.
Se linterfaccia RS-232 del modulo non e ancora configurata, ma I'av-
viso Error Could not connect to the destination viene nuovamente

visualizzato.

Ignorare questo avviso facendo clic sul tasto [OK] o premendo [Enter]
sulla tastiera del PC o [Input] nel tastierino di SINUMERIK®.
| pulsanti e i messaggi sono passati alla nuova lingua, se applicabile.

Con linterfaccia configurata e i moduli DS6000 UP operativi, la scher-

mata mostra indirizzi modulo verdi.

Per effettuare delle altre impostazioni, fare clic o premere [ Impostazioni generali ] o il tasto funzione [ F1].

F1

- =iF2
General Settings Change flisplat

Layer

L -

_ F4
Create Series
Start-up

_ F&
Import Series
Start-up

Info

F7

Back

F&

P6002 UP

61



VMIARPOSS

Manuale di installazione, uso e programmazione

8.2.2 Impostazioni generali: Parametro di comunicazione 1

N.B.

Per l'interfaccia Ethernet vedere il documento supplementare “Interfaccia “Ethernet, codice articolo ODNDLO3ENO03”.

D General Settings

Communication Parameters 1
Communication Parameter
Access Rights

Menu Bar

OPC settings

PFlease choose a category

Operazione mediante le soft-key | Operazione con il mouse del PC

o tasti F:

Fare clic sulla categoria Para-
metri di comunicazione 1.

Evidenziare la categoria Para-
metro di comunicazione 1 con
itastisu[ A]/[F1]ogiu[ V]
/TF2].

Per aprire la finestra di selezione
poi premere il tasto [ Selezionare

1/[F61].
Device Confiqurator
Proxy Configurator Cancel oK.
F1 F2 F§ F7 F3
A b 4 Select Cancel 0K
F1 F2 F3 Fike e o 2 F7 F3
A v + | D_ ENeral Cancel oK
Settings

Communication Parameters 1
Communication Parameter
Access Rights

Menu Bar

OPC settings

Device Confiqurator

PFlease choose a category

Prawy Confiqurator Cancel OK
= =
|B] General Settings ‘5
- Communication Paramsters 1 - .
[ n Parameters 1 - =
Communicaltion Parameters 2 T 100 *
oo ity = [ Comecingto [ Desciption [
OPC settings oM Serial Interface
oMz Serial Interface
Hroma Serial Interface
Foom4 Serial Interface
| Manual IP input
Device Corfigurator
Puowy Confiausior Cancel

62

Indirizzo proprio
Impostazione di fabbrica: 100,
impostabile da 100 a 109.

L'impostazione 100 deve essere inserita per il PC di controllo o il siste-
ma di automatizzazione. Soltanto con questo indirizzo & possibile la
configurazione automatica dei dati.

Un indirizzo maggiore di 100 dovra essere inserito per esempio per i
PC che si utilizzano per la configurazione esterna.

Fare clic con il mouse all'interno
della schermata, evidenziare i
numeri e immettere l'indirizzo
desiderato.

Oppure fare clic sui tasti [ + ] o

[ - ] per aumentare o diminuire il
valore dell’indirizzo.

In questo caso, il funzionamento
¢ limitato. Impostare I'indirizzo
desiderato conitasti[+]/[F3]
o[-]/[F4].

Subito dopo I'accesso alla categoria Parametri di comunicazione 1,
il software DSCC inizia la ricerca delle interfacce disponibili del vostro
PC o del vostro sistema di automatizzazione.

Evidenziare la riga “Connettere con” utilizzando il tastosu [ A ]1/[F1]
ogiu[ V]/[F2].
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.éj General Settings \Z|
Commurication Parameters 1 -

nsters 1 iR ;
Eommricaton Pasatetels 2 Bt : un cavo di interfaccia RS-232.
e ity = [ Comecingto [ Desciption [
0P settings Hroom1 Serial Interface

Hromz Serial Interface

Hrom Serial Interface

Soom Serial Interface

L1 Marnual
Device Corfigurator
Prosy Configuiater Cancel

N.B.

VMARPOSS

Conitasti[+]/[F3]o[-]1/[F4], evidenziare QUELLA interfaccia
COM che é collegata con un modulo della serie DS6000 UP attraverso

Nel caso di un controllo di macchina SINUMERIK®, COM1 & sempre
occupata internamente, per cui bisogna impostare COM2 o maggiore.

Confermare I'impostazione dei Parametri di comunicazione 1 facendo clic sul tasto [ OK ] oppure premendo il soft-
key [ OK ] o il tasto funzione [ F8 ]. La comunicazione avviene a un baud rate standard di 57600. Se la connessione &
stata stabilita con successo, appare la schermata con la rappresentazione dei moduli di colore verde.

Facendo clic o premendo il tasto [ Ritorno ad Impostaz. Generali] /[ F5 ], si ritorna alla selezione delle Impostazioni Generali senza

salvare le modifiche.

F1
F

F2

F3

Per effettuare delle altre impostazioni, fare clic o premere [ Impost

F1
General Settings

A

- =2
Change Display

Layer

Riba oot e Eh F7 Fg
o ACK 10 LENEeral
Settings Cancel OK
azioni generali ] o il tasto funzione [ F1 ].
2 spapna UL e S F7 F&
reate >eries mpo eries
Start-up Start-up it fack

Impostazione dell’indirizzo IP di un convertitore di interfacce

Questa impostazione & necessaria se si vuole operare il DS6000 UP con l'interfaccia Ethernet del PC di controllo oppure con il sistema
di automatizzazione attraverso un convertitore esterno d’interfacce (seriale/Ethernet). L'indirizzo IP e la porta TCP dovranno essere
impostati in funzione del convertitore d’interfacce presente:

eters |

ram
meters 2

Coj i
Communication Para

Qwn Address

100

E_] General Settinps |z‘

- Communication Parameters 1-

Acoess Rights
Menu Bar
OPC settings

|
oo
Froom
oo
Hoom
0

Device Configuiator
Prowy Configurator

Connecting to

| Deseription

1 Serial Interface
2 Serial Interface
3 Serial Interface
4 Serial Interface

srvel

|p-]ﬁf ]Ts? ﬁ_‘ W Port: 5000

Input manuale IP

Operazione mediante le soft-key
o tasti F:

Operazione con il mouse del PC

Evidenziare I'impostazione ‘Con-
nettere con’ con il tasto giu

Con il soft-key [+]0[-], evi-
denziare Input manuale IP.

P6002 UP

Fare clic con il mouse su “Input
manuale IP”.
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Si aprono delle ulteriori schermate:

iE_J General Settings

Communication Parameters 1

100

Manuale di installazione, uso e programmazione

| Deseription [

Co =

Commurication Parameters 2 Oun Addiess

Access Rights

Menu Bar Conrecting to

OPC setings Feom1
oMz
oMz
Hroms

L1 Manual IP input

Serial Interface
Serial Interface
Serial Interface
Serial Interface

=» ip:f1s2 [188 [T [22 po[aonn
Device Corfiqurator
P Cancel
[B] General Settings ‘zl
Commurication Parameters 1 -
Lo n Parameters 1 +
o e 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

|p{1¥ ﬁET‘F—iﬁ_ Port: [S0001

Device Confiqurator
Praxy Confiquiator Cancel

Indirizzo IP

Impostazione di fabbrica: 192 168 1

42

Evidenziare I'impostazione IP
coniltastogiu[ ¥V ]/

La prima finestra & sottolineata
in rosso.

Conil pulsante [+] o[ -]impo-
stare l'indirizzo IP desiderato.
Con il soft-key Giu [ ¥ ] sotto-
lineare la seconda schermata,
impostare i numeri successivi
utilizzando i soft-key [ + ] or [ - ]
e cosi via.

Port

Impostazione di fabbrica: 8000

Fare clic con il mouse in ciascu-
na schermata e impostare I'lP
desiderato oppure utilizzare i
tasti[+]o[-]

Operazione mediante le soft-key
o tasti F:

Operazione con il mouse del PC

Evidenziare Iimpostazione Port
coniltastogiu[ V]/[F2].
Con il soft-key [+]0[-],
impostare il numero porta TCP

desiderato.

Fare clic o evidenziare la finestra
e il tipo di porta TCP desiderata
o utilizzare[+]o[-].

Confermare la modifica dei Parametri di comunicazione 1 sempre facendo clic sul pulsante [ OK ] o premendo il
soft-key [ OK ] o il tasto funzione [ F8 ]. Se la connessione € stata stabilita con successo, appare la schermata con la

rappresentazione dei moduli di colore verde.

Facendo clic o premendo il tasto [ Ritorno ad Impostaz. generali ]/ [ F5 ] si ritorna alla selezione delle Impostazioni generali senza

memorizzare alcuna modifica.

Facendo clic o premendo il pulsante [ Interrompere /[ F7 ] si torna senza modifiche alla schermata che mostra gli indirizzi moduli

verdi.

F1 F2 F3

F4 F3
Back to General

Settings

F7 Fa

Cancel 0K

Per effettuare delle altre impostazioni, fare clic o premere [ Impostazioni generali ] o il tasto funzione [ F1 ].

- iED
Change Display

F1
General Settings e

. F4
Create Series

. F3
Import Series

Start-up Start-up

F7 Fa

Info Back

W
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8.2.3 Impostazioni generali: Parametro di comunicazione 2

N.B.

Questa impostazione ¢ riservata per eventuali funzioni future, per il momento si prega di NON attivarla!

L'attivazione di questa funzione causa un messaggio d’errore € non & piu possibile stabilire il collegamento con il
modulo!

Dl General Settings

Language
Communication Parameters 1
Communication Paramsters 2
Access Rights

Menu Bar

OPC settings

PFlease choose a category

Device Confiqurator

Proxy Configurator Cancel oK.

8.2.4 Impostazioni generali: Diritti

N.B.

Dopo linstallazione, il software DSCC viene avviato con i diritti d’amministratore e SENZA la password.

Fino a quando il modulo DS6000 UP non sara configurato per la macchina utensile, si raccomanda di NON limitare i
diritti d’accesso!

2| General Settings

Operazione mediante le soft-key | Operazione con il mouse del PC
o tasti F:

Language
Communication Parameters 1
Communication Parameters 2

ConiltastoSu[ A Jo Giu[ ¥ ], | Fare clic sulla categoria Diritti di
evidenziare la categoria Diritti di | accesso.
accesso.
Per aprire la finestra delle opzio-
ni, premere il soft-key [ Selezio-
nal/[F6].

Menu Bar
OFC settings

Please choose a category

Device Configuratar

Proxy Configuiator Cancel aK
F1 F& F7 Fa
A v Select Cancel 0K
Fi F2 F3 Ribe cot e B2 F7 Fg
-~ > + i bl Cancel 0K
Settings
N.B.

Le impostazioni seguenti si applicano solamente in combinazione con un sistema di automazione e un server OPC installato!
Fare attenzione alle impostazioni OPC!
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|§J General Settings fz|

Please choose the Access Rights at Program Start
Language

Communication Parameters 1
Communication Parameters 2 =y I~ Use protection mechanism of the Automation System
Menu Bar

OPC setings I~ Ask for Password after Program Start

Access Level at Program Start

Manuale di installazione, uso e programmazione

Usa il meccanismo di protezione del sistema di automazione

Impostazione di fabbrica: [J (non attivo).

Impostabile su [ (non attivo) o M (attivo).
Con questa funzione, i livelli d’accesso usuali del controllo di macchina

" Observer
" Operatar
" Expert
& Administrator
Device Confiqurator
Browy Corfinuiator Sa
[B] General Settings El
F Flease choose the Access Rights at Program Start
anguage
Communication Parameters 1
Communication Parameters 2 ‘ ]

Menu Bar

OPC settings
SINUMERIK. protection layer
706 5 4 3 2 1 0
Observer & &
Operator foll ol AR e
Evpert TR
Administratar ® e ® 8 8 0o

Device Configuratar
Prowy Confiquratar

Cancel

SINUMERIE. protection layer

Fan R e
Observer o GO Y
Operatar - -
Expert NI
Admiriztratar £ JRREE TR = AT ASEC» TNGEY » QAT W
|B] General Settings E|

F Please choose the Access Rights at Program Start

anguags
Communication Parameters 1
Communication Parameters 2 I Use protection mechanism of the Automation System
Menu Bar
OPC seftings =

Arcess LeveMat pam Start
" Observer

" Operator

" Expert

(+ Administrator

Device Configuratar

utilizzato si trasmettono all’interno dei moduli DS6000 UP.

Operazione mediante le soft-key
o tasti F:

Operazione con il mouse del PC

Attivare o disattivare questa
opzione conitasti[+]/[F3]o
[-1/[F41.

All'attivazione si apre la seguen-
te schermata di configurazione.

Fare clic con il mouse all'inter-
no della casella di controllo e
attivare o disattivare I'opzione
desiderata.

All'attivazione si apre la seguen-
te schermata di configurazione.

Per esempio, I'operazione ed i programmi del controllo numerico SINU-
MERIK® sono protetti internamente con una procedura d’accesso a 7 li-
velli, in cui “0” significa il livello d’accesso piu alto e “7” quello piu basso.
Attivare i livelli d’accesso desiderati conitastiSu[ A ]/[F1]oGiu[ V¥
J/[F2leitasti[+]/[F3]o[-]/[F4]. Oppure fare clic sulle rispettive

caselle di controllo.

In fase di funzionamento, il livello d’accesso attuale del controllo di
macchina determina il livello d’accesso dei moduli DS6000 in accordo
con l'impostazione a fianco. Durante il funzionamento, il livello di ac-
cesso attuale del sistema di automazione determina il livello di accesso
dei moduli DS6000 UP secondo I'impostazione a fianco.

Richiesta della password all’avvio del programma

Impostazione di fabbrica: O (non attivo), nessuna password salvata.

Impostabile su I (non attivo) o M (attivo).
Se si attiva questa funzione, bisognera introdurre la password per il
livello d’accesso selezionato gia all’avvio del programma (vedi I'impo-

stazione seguente).

In caso contrario, il programma iniziera subito con il livello d’accesso

selezionato senza la password.

Cancel OK

Prowy Configurator

66

Operazione mediante le soft-key
o tasti F:

Operazione con il mouse del PC

ConiltastoSu[ A ]J/[F1]0
Giu[ ¥ ]/[F2], evidenziare
'impostazione Chiedi password
all’avvio del programma.
Attivare o disattivare la richiesta
della password conitasti[+]/[
F3]o[-1/[F41.

Fare clic con il mouse all'interno
della casella di controllo e atti-
vare o disattivare il prompt della
password.
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o] General Settings 3] Livello di accesso all’avvio del programma

Please chaose ths Access Rights at Pragram Start
Language

Comrumicaton Farenetas WU e e Impostazione di fabbrica: Amministratore.

Con questa impostazione, le regolazioni o il funzionamento possono
essere limitati, a seconda del livello di accesso. Tuttavia, se I'ammini-
stratore desidera accedere al programma, cio € possibile in qualunque
momento immettendo una password valida.

Menu Bar
OFC settings

= Access Level at Frogram Start
" Dbserver

" Operator

ot Operazione mediante le soft-key | Operazione con il mouse del PC
& Administiator .
- o tasti F:
Letcen i — ConiltastoSu[ A ]J/[F1]o0 Fare clic con il mouse sul livello
— el Giu [ ¥ ]/[F2], evidenziare di accesso desiderato.

limpostazione Access Level at
Program Start (Livello di acces-
so all’avvio del programma).
Coniltasto[+]/[F3]0o[-]

/[ F4 ], impostare il livello di
accesso all'avvio del programma
desiderato

Modulo di linea P6002 UP:

Osservatore: E possibile soltanto osservare lo squilibrio la velocita.

Operatore: Come I'Osservatore, in piu € autorizzato a selezionare il metodo di pre-bilanciamento, la tolleranza RPM, il senso di
rotazione, il livello target e la tabella delle masse. Funzioni: Setup, pre-bilanciamento e ribilanciamento.
Esperto: come l'operatore, inoltre autorizzato a impostare o modificare i set di memoria del modulo di pre-bilanciamento.

Amministratore: Nessuna limitazione, funzionamento e impostazioni complete.

N.B.

Confermare la modifica dei Diritti sempre facendo clic sul pulsante [ OK ] o premendo il soft-key [ OK ] o il tasto fun-
zione [ F8 ]. Si ritorna alla schermata verde.

Facendo clic o premendo il tasto [ Ritorno ad Impostaz. generali ] / [ F5 ], si ritorna alla selezione delle Impostazioni
generali senza salvare alcuna modifica.

Premendo o facendo clic sul tasto [ Interrompere J/[ F7 ] si ritorna alla schermata della verde senza salvare alcuna

modifica.
F1 F2 F3 Fé Fa F7 F&
a w + - Back to General G OK
Settings
Per effettuare delle altre impostazioni, fare clic o premere [ Impostazioni generali ] o il tasto funzione [ F1 ].
P Disol2 T e F7 Fg
= ange Display reate Series mport Series
General Settings The Start-up Start.up Info Back

W
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8.2.5 Impostazioni generali: Barra del menu

N.B.
Le impostazioni seguenti saranno effettive soltanto dopo il riavvio del software DSCC!

D enara foties g Operazione mediante le soft-key | Operazione con il mouse del PC
Ei’:r?rr\:sﬁlialmn Ealametelﬂ2 0 taStI F:
ormmunication Parameters
oies Rk ConiltastoSu[ A ]/[F1]o0 Fare clic sulla categoria Barra
SR Giu [ ¥ ]/[F2], evidenziare la | dei menu.
e categoria Barra dei menu.
Per aprire la finestra delle opzio-
ni, premere il soft-key [ Selezio-
na J/[F6 ].
Device Confiqurator
i Corivai e Cancel
F1 F2 F& F7 F&
A v Select Cancel OK
F1 F2 F3 . P F7 F&
N v + ) 2 R e Cancel OK
Settings
[B] General Settings 3] Nascondere i tasti di menu non utilizzati
Languags Edit Menu Appearance and Menu Functions -
ik Rl NOTE: These changes wil come into effect only after 2 program Impostazione di fabbrica: 4 (attivo).
Aocess Rights restart!
DPC sefings = 7 i e o o Impostabile su O (non attivo) o M (attivo).
ot Con ‘questa _|mpo§ta2|one, & possibile mostrare o nascondere i tasti
menu non utilizzati.
* 8 Menu Keys 10 Menu Keps
* First Key =F1 " FirstKey =F2 - - - - - -
i T | Attivare o disattivare questa Fare clic con il mouse allinter-
opzione conitasti[+]/[F3]0o | no della casella di controllo e
L | [-1/[F4]. attivare o disattivare I'opzione
Device Configurator H
Prosy Corfiquator Cancel desiderata.

Impostazione: M Nascondere i tasti di menu non utilizzati

F1 i o IF2 e F4 ; i Fa F7 Fg
3 ange Display reate Series mport Series
General Settings L : Start-up Start.up Info Back
Impostazione: O Tasti menu vuoti inutilizzati
F1 i o IF2 F3 T e F4 ; s F3 F& F7 Fg
; ange Display reate Series mport Series
General Settings i Start-up Start-up Info Back
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Q General Settings

Language

Communication Parameters 1
Communication Parameters 2
Access Rights

OFC settings

Device Confiqurator
Proxy Configuiator

&
Edit Maru Appearance and Menu Functions

NOTE: These changes will come into sffect only after & program
resstart!
=) ¥ Blank unused Menu Keps

¥ Show F-tep Code

& BMenu Keys 10 Menu Kaps

& First Key = F1 " FistKey =F2

Stats with Menu [MainMeru =]

Cancel

Languags
Commurication Parsmeters 1
Communization Parameters 2
Access Rlights

OPC seftings

Device Configuratar
Proxy Configuiator

VMARPOSS

8 Tasti menu - 10 Tasti menu

Impostazione di fabbrica: 8 Tasti menu, impostabile a:

8 Tasti menu o 10 Tasti menu.

Con questa impostazione & possibile adattare il numero di tasti menu
(soft-key) secondo il numero di tasti nel sistema di automazione.

ConiltastoSu[ A ]/[F1]o Giu | Determinare il numero di tasti

[ ¥ 1/[F2], evidenziare lariga | menu facendo clic nella casella
8 Tasti menu - 10 Tasti menu. | di controllo appropriata.
Conitasti[+]/[F3]o[-]/[F4

] determinare il numero di tasti

menu.

Impostazione: 8 Tasti menu

E General Settings

Edit Menu Appearance and Menu Functions -

NOTE: These changes wil come into effect anly after a program
restart!

¥ Blank unused Menu Keys
¥ Show F-key Code

& BMenuKeys €10 Menu Keys

= FistKey=F1 " First Key = F2
Starts with Menu tain Menu fd

Impostazione: Primo tasto = F1

P6002 UP

Fi F& = F7 Fg
rogram 5
Module Mode Management Settings Exit Program
Impostazione: 10 Tasti menu
] F& | 5 F7 5
odule | Program :
Mode Management | Settings Exit Program

Primo tasto = F1 — Primo tasto = F2

Impostazione di fabbrica: Primo tasto = F1.

Impostabile su Primo tasto = F1 o Primo tasto = F2.

Se il tasto F1 € gia occupato, ad es. per la funzione GUIDA, il primo
soft-key puod essere impostato come tasto F2.

Tutti i tasti funzione descritti nel presente manuale dell'operatore si ap-
plicano all'impostazione Primo tasto = F1.

Operazione mediante le soft-key | Operazione con il mouse del PC
o tasti F:

ConitastiSu[ A ]/[F1]oGiu [|Determinare 'impostazione

[ Y ]/[F2], evidenziare lariga | facendo clic nella casella di con-
Primo tasto = F1 — Primo tasto | trollo appropriata.

=F2.
Conitasti[+]/[F3]o[-]1/]
F4 ] determinare il impostazione
adeguata.

Impostazione: Primo tasto = F2

P—— —
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D] General Settings 3] Inizia con Menu
LSiGiagE Edit Menu Appearance and Menu Functions
Emgi{it‘z NTE.Trsechnge e cctan e g Impostazione di fabbrica: Menu principale.
e N Impostabile su Menu_prlnqlpale 0 Funzmm. . _ .
LR N R Con questa impostazione € possibile determinare il menu con il quale
¥ Show F ey Code si avvia il software DSCC.
& gMenu Keys 10 Menu Keys
@EREOE WERRIE Operazione mediante le soft-key | Operazione con il mouse del PC
mp Starts with Meny Main Menu - o tasti F:
R ConiltastoSu[ A ]J/[F1]o0 Fare clic sul menu iniziale desi-
Device Confiaurstor Giu[ ¥V ]/[F2], evidenziare la | derato.
— el categoria Inizia con Menu.
Conitasti[+]/[F3]o[-]/[F4
] determinare il menu iniziale.

Il programma si avvia con I'impostazione Menu principale

[ o3 [AE0q [ Hos | w09 |
Balancing Set1 . . . . . . . . . .
K ¢ Il tasto aggiuntivo [ Funzioni ] & disponibile solamente se i nuovi tasti
75 5w o menu sono stati definiti nel menu Gestione - Funzioni di configura-
P~ o zione.
e~ O 86904k
A~ AuTo
e~

=

Ft s 7,
Module Node Functions Management |Program Settings Exit

L D T T @@g Avvio del programma con I'impostazione Funzioni:
T?ﬂm "y Il programma si avvia con i tasti che sono stati definiti nel menu Gestio-
BTETE TR D D B ne - Funzioni di configurazione.
[pe] 75 In questo esempio, i tasti sono definiti come “rettifica grezza”, “finitura”,
o "fn pesom “rettifica esterna”, ecc.
i~ C
N.B.
Confermare la modifica nella Barra dei menu facendo clic sul tasto [ OK ] o premendo il soft-key [ OK ] o il tasto fun-
zione [ F8 ]. Si ritorna alla schermata verde.
Uscire e riavviare il programma, soltanto in questo modo le modifiche saranno effettive!
Facendo clic o premendo il tasto [ Ritorno ad Impostaz. generali ] / [ F5 ], si ritorna alla selezione delle Impostazioni
generali senza salvare alcuna modifica.
Premendo o facendo clic sul tasto [ Interrompere ]/[ F7 ] si ritorna alla schermata della verde senza salvare alcuna
modifica.
Fi F2 F3 F Fs F7 F&
a w + — Back to _General ot oK
Settings
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in seguito premere il tasto [ General Settings ] o [ F1 ]:

rogrammazione

VMARPOSS

F7 F&

Info Back

8.2.6 Impostazioni generali: Impostazioni OPC

N.B.

i Ch Di IF2 Create Seri = I rt Seri g
3 ange Display reate Series mport Series
General Settings e Start-up Start.up
AAM)

E necessario che sul proprio controllo di macchina sia presente un software del’OPC server!

@ General Settings

Language

Communication Parameters 1
Communication Parameters 2
Aceess Rights

Menu Bar

PFlease choose a category

Device Confiqurator
Prawy Configurator

Cancel

£

Operazione mediante le soft-key
o tasti F:

Operazione con il mouse del PC

ConiltastoSu[ A]/[F1]o0
Giu [ Y ]/[F2], evidenziare la
categoria Impostazioni OPC.
Per aprire la finestra delle opzio-
ni, premere il soft-key [ Selezio-

nalJ]o[F6].

Fare clic sulla categoria Impo-
stazioni OPC.

Fi F2 F& F7 Fg
A b Select Cancel OK
F1 F2 F3 Fé Fs F7 F&
- -w + - Back to General Eaiea oK
Settings
@GenerﬂlSellings ‘zl Server OPC
BT OPC settings -
e e Impostazione di fabbrica: OPC.SINUMERIK.Machineswitch
e il ) OPC server D SINOMERIK Machinesuitch
Per ulteriori informazioni si prega di rivolgersi all'ufficio commerciale
Dala saurce hecessLevel = della Dittel Messtechnik GmbH.
OPC link item
Mek/Configuration/ accessLevel
Data type
Uiz -
Device Confiqurator
Prowy Corfiquratar Cancel
N.B.

Confermare la modifica delle Impostazioni OPC facendo clic sul tasto [ OK ] o premendo il soft-key [ OK ] o il tasto

funzione [ F8 ]. Si ritorna alla scherm

ata verde.

Facendo clic o premendo il tasto [ Ritorno ad Impostaz. generali ] / [ F5 ], si ritorna alla selezione delle Impostazioni

generali senza salvare alcuna modifica.
Premendo o facendo clic sul tasto [ Interrompere J/[ F7 ] si ritorna alla schermata della verde senza salvare alcuna modifica.

F1 F2

Per effettuare delle altre impostazioni, fare clic o premere [ Impostazioni generali ] o il tasto funzione [ F1].

F1 - =iF2
General Seﬂinﬂcmn&ig'rsmw

F4 oo FIS F7 F&
- ack to Genera
Settings Cancel OK
L S F4 I e Fa F7 F&
reate Series mport Series
Start-up Start-up e gack

W
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9 IMPOSTAZIONI SPECIFICHE DEL MODULO
9.1 Presupposti

a) un modulo di linea di pre-bilanciamento P6002 UP preimpostato &

» collegato a un’alimentazione elettrica a 24 Vdc (il LED n. 4 verde & acceso);

« collegato al vostro sistema di automatizzazione (per es. SINUMERIK®) o ad un computer standard Windows® con I'equipaggia-
mento hardware necessario attraverso un’interfaccia seriale (RS-232) o attraverso un’interfaccia Ethernet;

* il programma DSCC ¢ installato correttamente (vedere il paragrafo “7 DSCC Software” a pagina 47) e linterfaccia &
configurata (vedere il paragrafo “8.2.2 Impostazioni generali: Parametro di comunicazione 1” a pagina 62). Per l'interfaccia
Ethernet vedere il documento supplementare “Interfaccia Ethernet”, codice articolo ODNDLO3ENO3.

b) Diversi moduli di linea di pre-bilanciamento P6002 UP e/o moduli di sorveglianza del processo AE6000 UP sono:

» collegati a un’alimentazione elettrica a 24 V- (tutti i led verdi n. 4 sono accesi);

»  collegati tra loro con un cavo speciale (vedi i connettori n. 9 e n. 10); in questo caso i DIP-Switch n. 6 del primo e dell’ultimo mo-
dulo dovranno essere posizionati su ON;

* un modulo & collegato attraverso un’interfaccia seriale (RS-232) o attraverso un’interfaccia Ethernet al vostro sistema di automa-
tizzazione (per es. SINUMERIK®) o ad un computer standard Windows® con I'attrezzatura hardware necessaria. L'interfaccia di
questo modulo é configurata adeguatamente (vedere il paragrafo “8.2.2 Impostazioni generali: Parametro di comunicazione 1” a
pagina 62 per RS-232, per la rete Ethernet vedere il documento supplementare con codice ODNDLO3ITO3);

» il software DSCC ¢ installato correttamente e l'interfaccia & configurata (vedere il paragrafo “7 DSCC Software” a pagina 47).

9.2 Avvio del programma

Avviare il programma sul proprio sistema d’automazione o sul PC, fa-
cendo clic sul simbolo “Dittel System Control Center” in Start;

oppure avviare il programma facendo clic sul simbolo Dittel System
Control Center in Start / Programmi / Dittel System 6000.

|D] Dittel Contral Center
E: Dittel System 6000 Proxy Confi o
E Device Configurator

Nell’'ambiente HMI del controllo numerico SINUMERIK® si potra avviare
il programma con la relativa soft-key.

Si apre la seguente schermata iniziale:

9.2.1 Schermata iniziale

O] Srptem Cantyod Copter izl Avendo attivato la richiesta della password (vedere paragrafo “8.2.4
P04 | 1] . . . P . .

Impostazioni generali: Diritti” a pagina 65), si apre la schermata mo-
strata qui a fianco.
Se ancora non era stata attribuita nessuna password, fare clic sul pul-
sante [ OK ] o premere [Enter] sulla tastiera del PC o [Input] sul control-

P i st o longpecess et lo numerico SINUMERIK®.
S ' Altrimenti, inserire la vostra password e confermare facendo clic sul
pulsante [ OK ] o premendo [Enter] sulla tastiera del PC o [Input] sul

controllo SINUMERIK®.

ra|

e "
Modubs Mode """"""““|m| Exit
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Senza la richiesta della password o dopo la conferma con [ OK ] o [Enter]/[Input] si visualizza la seguente schermata iniziale in fun-
zione del numero di moduli collegati:

S ite: ystesn Conteol Center Bl Un indirizzo modulo P:04 verde mostra un modulo di pre-bilanciamento
i P6002 UP pronto per il funzionamento con indirizzo 04.

Gli indirizzi moduli verdi AE:03 P:04 indicano due moduli pronti per il
funzionamento: un modulo

per la sorveglianza del processo AE6000 UP oppure

AE6001 con indirizzo 03 e un modulo di linea di pre-bilanciamento
P6002 UP con indirizzo 04.

AE-03 | P04

" ]

Program
Sattings

9.2.2 Attivazione del modulo / dei moduli

N.B.

Senza le seguenti impostazioni, un modulo di pre-bilanciamento P6002 UP non pud né essere impostato né essere
azionato mediante il PC o il sistema di automazione! Ogni modulo dovra essere “visibile* in una delle visualizzazioni
del sistema!

3Dt System Cantrol Center Attivare un modulo di pre-bilanciamento facendo doppio click con il
mouse, ad esempio sull'indirizzo modulo P:04. Si apre la finestra mo-
strata qui a fianco.

Vi sono tre diverse viste modulo disponibili per rappresentare il modu-
lo di linea di pre-bilanciamento P6002 UP sullo schermo. L'anteprima
mostra degli esempi.
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Dittel System Control Center [z| Sorveglianza standard
*’-\Vﬂ“h'e\”ews Eimi La vista modulo “Sorveglianza standard” mostra tutte le informazioni
Henorng Reducec K importanti in una finestra scalabile.
Label f H
Maac;lne Data h P VlSU.a“ZZa
- o * il numero del set,
poe o w oW * il nome del set,
e 30% P . . . s
& 30008 * lo squilibrio attuale, visualizzato facoltativamente nelle unita um/s
[ A S onm,
- . I Lo
Poe @ wm o w » facoltativamente un angolo di misurazione interno,
L 60F . it i i
& 30004 due I|m|.t|‘d| SQU!|IbrIO,
* lavelocita effettiva,
* la modalita operativa e gli eventuali messaggi di errore.
Mext » | Cancel ‘

Dittel System Control Center. [z| Sorveglianza ridotta
bl egs B La vista modulo “Sorveglianza ridotta” mostra in una finestra scalabile
Manitoring Standard . . . s
HerEhE =t « lo squilibrio attuale, visualizzato facoltativamente nelle unita um/s
Label onm
Machine Drata ’
" epr e »  facoltativamente un angolo di misurazione interno,
e = n PR . . .
O 3000 & |3 0l * lavelocita attuale ed eventuali messaggi di errore.
T 155 = A, 155 % |
i 3000 & =3 3000 &
n, LT 2 3000 % |
M 155§ 3000 4 |
Mext > | Cancel ‘
Dittel System Control Center. [z| Label
CrlEEWanS - La vista “Label” mostra solamente uno spazio di lettering scalabile.

Monitoring Standard
Monitaring R educed

Machine Diata Anche in questa vista modulo, la sorveglianza del modulo di linea
P6002 UP & completa, ma a video non vengono visualizzati messaggi
di errore o valori!

Ditel System 6000

Mest » | Cancel
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Dittel System Control Center

Awailable Views

— Freview

Monitoring Standard

Monitoring Reduced

Label
Spindal 54
Betriebsan MDA
Ist-Drehzahl 246,659 Ufmin
Soll-Drehzahl 250,000 Ufmin
Leistung I %

Mest » |

Cancel

X

Dati macchina
NON S| TRATTA DI UNA FUNZIONE DI PRE-BILANCIAMENTO!

La rappresentazione dei ‘Dati di macchina’ sullo schermo € indicata
solo in connessione con un controllo di macchina SINUMERIK® e con il
software di server OPC.

In questo caso, si visualizzano i dati macchina del mandrino attivo in
quel momento!

Selezionare la rappresentazione del modulo desiderata facendo clic con il mouse o mediante i tasti freccia [ 1] [ | ] della tastiera, e poi

fare clic sul pulsante [Avanti > ] o premere il tasto [Enter].

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

< Back Mest » |

Cancel

Se ¢ stata selezionata la vista modulo Sorveglianza standard, Sorve-
glianza ridotta si apre la schermata seguente.

In questa finestra di opzioni si definisce 'unita del display digitale e/o
un angolo di misurazione interno:

Mostra unita di squilibrio in pm/s: la visualizzazione digitale e il
grafico a barre analogico mostrano la velocita di squilibrio in ym al
secondo.

Mostra unita di squilibrio in nm: la visualizzazione digitale mostra lo
scostamento in nanometri, mentre il grafico a barre analogico mostra
la velocita di squilibrio in um al secondo.

Casella di controllo Mostra angolo di misurazione interno:

M (selezionata): Nella vista modulo Sorveglianza standard e
Sorveglianza ridotta viene visualizzato un angolo
di misurazione interno. Si tratta dell’angolo tra la
posizione dello squilibrio e il punto di attivazione del
sensore di velocita (interruttore di prossimita).

L’angolo di misurazione interno viene visualizzato solo a una velocita
costante. Quindi, quando si avvia o si spegne 'azionamento macchi-
na, 'angolo di misurazione interno & vuoto.

Facendo clic con il mouse del computer o utilizzando i tasti cursore [ 1
1/1[ ] ]selezionare I'unita di misura dello squilibrio desiderata, selezio-
nare o deselezionare la casella di controllo relativa all’angolo, quindi
fare clic su [ Next > ] o premere il tasto [Enter].

P6002 UP
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Dittel System Control Center 3 Se é stata selezionata la vista modulo Label, si apre la schermata
seguente.
_ : Evidenziare e sovrascrivere il testo d’esempio con la propria applica-
Text to be displayed |Sp|nd|e #4 Zione, ad es. Mandrino 02
ieel llgrmiei Facendo clic con il mouse, selezionare I'orientamento del testo dell’e-
O et aligned tichetta visualizzata.
f* centersd . i
Fare clic su [ Avanti > ] o premere [ Enter ].
" right aligned
< Back Mext > | Cancel

Dittel System Control Center = In tutti i casi si apre la schermata seguente.

Fare clic su [ Fine ] o premere [ Enter ] per creare la vista modulo de-

DITTEL Click Firigh' to create the Yiew.
siderata.

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

N.B.
Attivare ogni modulo di pre-bilanciamento come descritto sopra! E possibile aprire un numero a piacere di viste
modulo sullo schermo. Basta ripetere i vari passi descritti sopra.

L’'esempio mostra il modulo di pre-bilanciamento P:04 aperto in tutte le tre viste disponibili.

Module View
Label

a1 Syt Camtrnl Comier

AENI | Fd | o
i Module View Monitoring
Spindle #2 v Standard _
AL Unbalance displayed in pmi's
L as
Module View o Lot e 0L
Monitoring Standard e - ra
Unbalance displayed in nm o' = @ wowo= R e
I ity Do P e @ w wm m
ra) a4 oy ay
| L] T B . 0
] a - Lk L3 ko
s o " 07 A O
= | o W =
n, 05 A 0.
(L AN L

Module View
Monitoring Reduced
Unbalance displayed
in pmis

Module View
Monitoring Reduced
4 Unbalance displayed
in nm
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9.2.3 Vista modulo - evidenziazione, posizionamento e scala

501 Set 1
¥ ¥ A
| A
I T T T T T T
0 40 a0 120 160 200
F‘\J 0 nm
o l
min
Y Y B
I L=
I T T T T T T T ]
o = 120 160 200
r\‘d 0 nm
o *
min
s01 Set1
¥ ¥ A
| T T T L T ] N
Ell an 120 160 200
n‘u 0 nm
1
L . i |E
¥ ¥ B
I =
|_ T T T T T T T ]
1] an 120 160 o0
f“\) 0 nm
[ N
e .

| Spindle #2

| sm

Change Display Laver ¥

Prink

Delete

3

3

Set1l I

P6002 UP

Rearrange aut! gally I
T

Per posizionare e/o scalare la vista modulo occorre innanzitutto evi-
denziarla.

Per evidenziare le viste modulo, muovere il puntatore del mouse al di
fuori di una vista modulo e premere pulsante SINISTRO del mouse del
PC.

Tracciare una cornice all’interno delle viste modulo e rilasciare il pulsan-
te del mouse. Le viste modulo vengono evidenziate (contrassegnate).

Per posizionare le viste modulo, spostare la freccia del cursore fino a
toccare il contrassegno delle viste modulo. Compare un simbolo “spo-
sta” aggiuntivo.

Tenere premuto il pulsante SINISTRO del mouse e spostare le viste
modulo in una posizione pratica dello schermo.

Rilasciare il pulsante del mouse.

Dopo I'evidenziazione, & possibile scalare la larghezza e l'altezza di
tutte le tre viste modulo.

A tale scopo, portare il puntatore del mouse su una “maniglia” del con-
trassegno. La freccia del cursore cambia per effettuare modifiche oriz-
zontali, verticali o diagonali delle dimensioni.

Tenere premuto il pulsante SINISTRO del mouse e tirare la vista modu-
lo fino a una dimensione pratica. Le dimensioni dei caratteri e i simboli
si adattano automaticamente alle dimensioni dell’etichetta.

Rilasciare il pulsante del mouse.

Per impostare altre viste modulo, muovere il cursore al di fuori della
vista modulo e premere il pulsante DESTRO del mouse. Portare il cur-
sore su “Allinea”, si apre un menu contestuale in cui & possibile selezio-
nare come allineare le viste modulo:

Allinea a raster: Le viste modulo sono allineate entro un raster di
10x10 pixel.

Ridisponi automaticamente: Le viste modulo vengono disposte auto-
maticamente da destra a sinistra nell’ordine dei rispettivi indirizzi.

Con il cursore, evidenziare I'allineamento desiderato e fare clic con il
pulsante sinistro del mouse.
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9.2.4 Impostare le diverse visualizzazioni del sistema

Con il software Dittel System Control Center si possono impostare fino a venti diverse visualizzazioni del sistema.

EER

B) Dittel System Control Center
AED3 P04
| Spindle #2
S0 Set1
I' ¥ oA
FE == s
n O ;
e} 0= = Y
I' Y8 10 Osh
N 1
=== = & b
", (T I
A n, w el A
& & G EA R |
N P T
it A
. 0 - .
. e
Module Mode Management

[=R =i =)o)
B1-3

3.3

Per posizionare e/o scalare la vista modulo occorre innanzitutto evi-
denziarla.

Per evidenziare le viste modulo, muovere il puntatore del mouse al di
fuori di una vista modulo e premere pulsante SINISTRO del mouse.

Tracciare una cornice all’interno delle viste modulo e rilasciare il pulsan-
te del mouse. Le viste modulo vengono evidenziate (contrassegnate).

Con il pulsante del mouse, fare clic sul numero della visualizzazione di
sistema desiderato. Lo schermo cambiera immediatamente nella nuo-
va visualizzazione di sistema.

Oppure premere il soft-key [Impostazioni programma]/[F7]

Zhange Display Lay 1
Prink k 2
Fport Data 3
Aligr k .
5
Delete b f
7
g
10

Fi

Module Mode

F1
General Settings

F2
Change Display
Layer

e [Modifica visualizzazione di sistema]/[F2]

F4
Create Series
Start-up

_ F&a
Import Series
Start-up

F& = F3
rogram 5
Management Settings Exit Program
F7 F8
Info Back

Con i tasti freccia o i tasti funzione [ F1 J/[ F7 ] vengono visualizzati i tasti da 1 a 20.

Premere il tasto con il numero desiderato. Lo schermo cambiera immediatamente nella nuova visualizzazione di sistema.

F1

=

|

Fz!

F3

4

F3

FE&

-

FT

b
Back

F1

-

F2

F3

Fa

F3

10

F&

.

F7

F&
Back

w

Generare una nuova visualizzazione di sistema, ad es. Visualizzazione di sistema 9, come descritto nel paragrafo “9.2.2 Attivazione
del modulo / dei moduli” a pagina 73:
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Con la scorciatoie da tastiera [Ctrl ]+ [1] ... [Ctrl] +[ 9] & possibile
selezionare in modo diretto e veloce le prime nove visualizzazioni di
sistema.

Dj Dittel System Control Center

9.2.5 Cancellare le rappresentazioni del modulo

N.B.

Cancellare non tutte le rappresentazioni del modulo!

Se si cancellano tutte le rappresentazioni di un modulo in tutte le visualizzazioni del sistema, il modulo di pre-bilancia-
mento in questione non potra piu essere né impostato né operato attraverso il PC o il sistema di automatizzazione!

Passare alla visualizzazione di sistema in cui si desidera eliminare le
viste modulo.

sm Set1

[ Spindle #2 . . . . . . - .
— Andare in quella visualizzazione del sistema in cui si vogliono cancella-
Charee Display Layes » . . . . B
- = ' re le rappresentazioni del/i modulo/i. Dopo aver premuto il tasto destro
L TA e , del mouse, si apre un menu contestuale.

ol

|l

@ w 'm oW m
O

Oum

Fare clic su Cancellare le visualizzazioni selezionate.

Le viste modulo selezionate vengono immediatamente cancellate.

-

P Fs| F7 Fa

Chanoe Display Layer '
Prink b

e £y

Volendo cancellare tutte le rappresentazioni del modulo di questa vi-
sualizzazione del sistema, premere il tasto destro del mouse. Si apre
un menu contestuale.

Fare clic su Cancellare tutte le visualizzazioni.

Tutte le rappresentazioni di questa visualizzazione del sistema saranno
immediatamente cancellate.
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9.3 Impostazioni del modulo

N.B.

[ Il modulo di linea di pre-bilanciamento P6002 UP & preimpostato in fabbrica per finalita di controllo e prova. Per poter
ottenere dei risultati di bilanciamento perfetti, € quindi assolutamente necessario adattare il modulo di linea P6002 UP
alle proprie esigenze. Eseguire le regolazioni seguenti con attenzione!

Le regolazioni seguenti sono possibili solamente con diritti di accesso Esperto o Amministratore.
Tutte le grandezze, come squilibrio (um/s), Limite 1, Limite 2, velocita (giri/min), indicate nelle figure seguenti sono
esempi di impostazioni di fabbrica.

Al nuovo avvio, lo schermo mostra sempre prima la visualizzazione del sistema n. 1 (in assenza di modifiche). Con i tasti [ Impostazioni
del programma) [ Cambiare visualizzazione di sistema]o [Ctrl ]+ [ 1] ... [ 9] si puo selezionare QUELLA visualizzazione del sistema
in cui & rappresentato il modulo da impostare.

Per impostare un modulo di linea P6002 UP premere o fare clic sul tasto [ Modalita modulo ] o sul tasto funzione [ F1 ].

Fi F& F7 F&

Program 5
Module Mode Management Settings Exit Program

Quando si riavvia il programma, sulla visualizzazione di sistema se-
lezionate viene sempre evidenziato il primo modulo “visibile”, ad es.
AE:03 insieme alla rispettiva vista modulo (contrassegnata in arancio-
ne). Vengono visualizzati i soft-key per I'azionamento del modulo.

5] Dittel System Cantrol Center

Con diversi moduli “visibili”, selezionare il modulo da impostare utiliz-
zando il tasto corrispondente alla funzione F7 o [ F7 ] = modulo succes-
sivo, in questo esempio P:04. Il modulo viene evidenziato insieme alla
vista modulo corrispondente (contrassegnata in arancione).

Premere o fare clic sul tasto [ Impostazioni ] o premere il tasto funzione
[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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Si apre una schermata di opzioni con la finestra di anteprima, indipendente dalla vista modulo, per impostare il modulo di linea di
pre-bilanciamento P6002 UP:

Urbiadance OFfset Oumis
= Vibration Transducer Input 28 < kotor B

Sot fumber !

- General Settings
Sat Name su1
Cpersrg Mode 21 - Plare
Veation Trarsducer Rokor & gt 18
Scabngof anslog RPM utpat 1000v

= viliwation Teansdscer Input 18 <--> Ridor A
REM Input o 1526
Vbeatior Trarsshucer AfETRER 1
Urinalaros Limi 1 10 pmis.
[ra—— 1 w0umis
REM Lt 500 cjin

A oY

& 0

v 2
A 4

] 0 dn

PB000 Set Parameter

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

particularly the Operating Mode and carmesponding

Il display opzioni del modulo di linea P6002 UP é diviso in tre se-
zioni:

1

La sezione sinistra del display & riservata alle impostazioni. In pratica,
le impostazioni vengono effettuate con il mouse e la tastiera del com-
puter. Comunque, I'impostazione desiderata pud inoltre essere eviden-
ziata utilizzando iltasto Su[ A Jo Giu[ ¥ ]/[F1]o[F2]della tastiera
del sistema di automazione. L'impostazione evidenziata pud essere
modificata per mezzo deitasti[+]o[-]/[F3]o[F4].

T S T Bt oL i o e ity on «  Fare clic sul pulsante o premere il tasto [ Visualizza [+/-]]/[F5]
et — antoing Svamtond i b per aprire o chiudere un elenco a discesa.
T ook S e Fare clic sul pulsante o premere il tasto [ Prossima scheda ]/ [ F6
Urtaslaros Offast 0mfs 3
T ] ]\ per aprire la scheda successiva.
PO =s| . L E possibile selezionare le schede seguenti:
- Imposta parametro,
- Parametri,
- Dati Identificativi.
»  Fare clic sul pulsante o premere il tasto [ Annulla] /[ F7 ] per an-
nullare le impostazioni gia effettuate.
*  Fare clic sul pulsante o premere il tasto [ Indietro ] / [ F8 ] per inse-
rire le impostazioni e tornare alla Vista modulo.
2
La sezione superiore destra mostra un’anteprima della vista modulo
Sorveglianza standard del modulo di linea P6002 UP.
3
La sezione inferiore destra & una finestra di guida. lllustra 'impostazio-
ne evidenziata.
F1 F2 Fa F4 F5 F7 Féi
N v + Hext Tab Cancel OK
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9.3.1 Registro: Imposta parametri

N.B.
Le impostazioni seguenti determinano essenzialmente la qualita del pre-bilanciamento nonché la funzione di sorveglianza
del modulo di linea P6002 UP. Di conseguenza, tutte le impostazioni sono riservate esclusivamente a personale qualificato.

Selezionare la scheda Imposta parametri.
Set Number 1 :‘
In questa scheda vengono selezionati il numero del set e le relative

- General Settings . L. . s . . . .
impostazioni, in particolare la modalita operativa e i parametri corri-

Set Mame S01 spondenti.
Operating Mode 2% Single-Plane Quando si effettuano delle modifiche in questo registro, di solito si vede
Vibration Transcucer Rotor A Input 13 il risultato di queste modifiche direttamente nella “finestra di anteprima”
Scaling of analog RPM Output 1000y (corrisponde alla vista modulo Sorveglianza standard).
-| ¥ibration Transducer Input 18 <-—-> Rotor A
RPM Input Input 25727 A seconda della modalita operativa adattata, la scheda Imposta pa-
Vibration Tramsducer Adaptation 1 rametri presenta contenuti diversi.
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 |

Numero del set
| Set Number 1 ﬂ
- General Settings \ﬁs Sta}ndard: 1, . - . .
pud essere modificato da 1 a 15 utilizzando itasti[+]o[-]/[F3]0o[
3¢t Mame 50 F4 1o il mouse del computer.
Operating Mode 2x Single-Flane Tutti i parametri necessari per il pre-bilanciamento di un rotore o un
Wibration Transducer Rotor & Input 18 mandrino su uno o due piani vengono salvati in un numero del set defi-
Scaling of analog RPM QutpuE 1000/ nito dall’'utente (da 1 a 15). Cambiando il numero del set (manualmente
= vibration Transducer Input 18 <—= Rator & o mediante il sistema di automazione), &€ quindi possibile il pre-bilancia-
S S mento di uno o due rotori su un piano o il pre-bilanciamento di un rotore

su due piani con i rispettivi parametri.

Tutte le informazioni salvate in un numero del set vengono memorizza-
te permanentemente. Un’interruzione dell'alimentazione elettrica non
provoca una perdita di informazioni.

La modifica del numero del set &€ immediatamente visibile nella
finestra di anteprima.
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Set Number 1

-I| General Settings |

Set Mame =01
Operating Maode 2y Single-Plane
Wibration Transducer Rotor & Input 15
Scaling of analog RPM Oukput 1000
- ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor A
RPM TRk Tk 25197
Set Number 1

- General Settings

Set Mame |
Qperating Mode 2¥ Single-Plane
Wibration Transducer Rotor & Input 18
Scaling of analog RPM Oukput 1000

- ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor A
RPM Input Input 25427
Wibration Transducer Adaptation i1
I Inhalance @it 1 10 ende

Set Number 1

- General Settings

Sek Name Step # 16

Operating Mode | 2 Single-Plane -

Wibration Transducer Rotor &
Scaling of analog RPM Qutput

-I Yibration Transducer Input 18 <-- Rotor A

RPM Input Input 25/27

vibration Transducer Adaptation 11

Unbalance Limit 1 1N urnls
Set Number 1

- General Settings

Set Mame Step # 16
Qperating Moda wio-Plane
Vibration Transducer Plane 1 Input 18
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

Impostazioni generali (solo intestazione, nessuna funzione)
Nell'intestazione Impostazioni generali & possibile immettere
- Nome del set,

- Modalita operativa,

- Sensore di accelerazione rotore A e

- Scalatura dell’'uscita RPM analogica

Nome del set

Impostazione predefinita: ad es. numero del set 1: S01

»  Evidenziare la riga Nome del set con il mouse del computer o
premendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

Viene visualizzata una casella di immissione.

. Il nome del set predefinito, ad es. S01 o Set numero 1, pud essere
sovrascritto, se lo si desidera, e viene visualizzato nella vista mo-
dulo Sorveglianza standard un alto a sinistra e nella schermata
di pre-bilanciamento insieme al numero del set.

Sono consentiti fino a sedici (16) caratteri!

Modalita operativa

Standard: 2x piano singolo

»  Evidenziare la riga Modalita operativa con il mouse del computer
opremendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

»  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o coniitasti[ + ]
/TF3]o[-]1/[F4]. Viene visualizzato un elenco di opzioni.

Due piani

Impostazione per il pre-bilanciamento dinamico (su due piani) di un
rotore (ad es. mandrino).

Le impostazioni per i set cambiano di conseguenza.

In questo esempio, il piano il cui sensore di accelerazione é collegato al
trasduttore di vibrazioni Ingresso 18 & il piano 1.
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Nella vista modulo Sorveglianza standard, vengono sorvegliati e vi-

Step # 16 Set1 sualizzati contemporaneamente il piano 1 e il piano 2.
| ¥ ¥l
| T T T T I T T T T | —
o <40 a0 120 160 200
um
My 0
o] O
min
| ¥ ¥| 2
| 1 1 T 1 I 1 1 1 T | —
1} 40 a0 120 160 200
um
My 1%
1
i
Piano singolo
Set Number 1 :‘
Im zion r il pre-bilanciamen i n pian i un rotor
e reraleeiiy e o é)zztamgnsrirﬁ) ) pre-bilanciamento statico (su un piano) di un rotore
Set I L S . .
=L ame Le impostazioni per i set cambiano di conseguenza.
Ssgatinakiode In questo esempio, il sensore di accelerazione del rotore deve essere
vibration Transducer Trpck 15 collegato all'ingresso 18.
Scaling of analog RPM Output 1000y
-I ¥ibration Transducer Input 18
RPM Tnput Inpuk 25/27
vibration Transducer Adaptation i1
IUnbalance Limit 1 10 pnnys
IUnbalance Limit 2 800 pmyf's
RePM Lirnit 600 Ffrmin
IUnbalance Offset 0 pmy's
-l ¥Wibration Transducer Input 28
RPM Input Inpuk 25/27
Wibration Transducer Adaptation i1
IUnbalance Limit 1 10 prn/s
IUnbalance Limit 2 500 prnfs
RPM Lirnit B0 ¥ frmin
Unbalance Offset 0 pm/s
Nella vista modulo Sorveglianza standard viene sorvegliato e visua-
Step # 16 Set1 lizzato solo il rotore.
L1 Lz
| ¥ ¥
——T
1} 40 a0 120 160 200
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2x piano singolo

set Number 1 :‘
S SRR Impostazione per il pre-bilanciamento statico (su un piano) di due rotori
a turno.

38t Mame Seod 18 Le impostazioni per i set cambiano di conseguenza.
Ssgatinakiode - In questo esempio, il sensore di accelerazione del rotore A deve essere
Vibration Transducer Rotor & Input 15 collegato all'ingresso 18 e il sensore di accelerazione del rotore B deve
Scaling of analog RPM Output Lo0osy essere collegato all'ingresso 28.

-I ¥ibration Transducer Input 18 <-->> Rotor A
RPM Input Input 25/27
vibration Transducer Adaptation i1
IUnbalance Limit 1 10 pnnys
IUnbalance Limit 2 800 pmyf's
RPM Limit 600 rfmin
|nbalance Offset 0 pmys

- ¥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

RPM Limit &00 ¢ friin

Unbalance Offset 0 pm/s

Nella vista modulo Sorveglianza standard vengono sorvegliati e vi-
Step # 16 Setl sualizzati contemporaneamente il rotore A e il rotore B.
L] ¥l A

e
o 40 a0 120 160 200

My 0"
0

{~ wI§

3

]

Dl T T T T I T T T T ]

40 a0 120 160 200
m
AV 17
[ 0z
min
N.B.
La riga seguente per I'impostazione dell'ingresso del sensore di accelerazione cambia a seconda della modalita
operativa.

Trasduttore di vibrazioni

Set Number 1 :‘ Modo operativo: Piano singolo
Trasduttore di vibrazioni rotore A
EaGeneralocting Modo operativo: 2x piano singolo
Sk Mamne Step # 16 Trasduttore di vibrazioni piano 1
Operating Mode 2% Single-Plane Modo operativo: Due piani
Vibration Transducer Rotar & | Input 18 -
Scaling of analog RPM Qutput Tnput 15 Standard: ingresso 18
= vibration Transducer Tnput 18 <—-= Ruturm E!E_ * Evidenziare la riga Trgsduttore di vibrazioni con il mouse del
RPM Input Input 2527 corr.1put‘er o preme.ndo il tasto Su [ A 171 E1 JoGiu[ V] {[ F2.].
. : »  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
Wibration Transducer Adaptation i1
1/[F3]o[-]1/[F4].

IUnbalance Limit 1 10 um/fs
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Con questa regolazione si definisce attraverso quale ingresso sensore di accelerazione il modulo P6002 UP riceve il segnale sensore
di accelerazione dal rotore, dal rotore A o dal piano 1.
Le seguenti intestazioni in grassetto cambiano di conseguenza.

Scalatura dell’'uscita RPM analogica

Set Number 1 i‘

Standard: 1000/V

* Evidenziare la riga Scalatura dell’'uscita RPM analogica con il
mouse del computer o premendo il tasto Su[ A ]/[F1]o Giu [
VI]/[F2]

»  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
1/[F3]o[-]1/[F4].

-/ Settings

Set Mame

Scaling of analog RPM Oukput

vibration Transducer Adaptation

Unbalance Limit 1

Unbalance Lirit 2 800 s Le opzioni sono 1000/V, 2000/V o 3000/V.
REM Limit &00 rfmin La velocita del rotore, del rotore A o del rotore su due piani selezionato
Unbalames oftent 0 i con la modalita operativa viene indicata come tensione DC proporzio-
nale nel pin 24 del connettore n. 2.
N.B.
[ Un fattore di scala errato pud provocare un’interpretazione errata della tensione di uscita della velocita rotore.
Eseguire I”Impostazione della scalatura dell’'uscita RPM analogica” con attenzione.

La tensione di uscita e limitata a 10 Vdc.
Ad es., con un’impostazione di 2000/V € possibile misurare una velocita massima di 20.000 giri/min
(corrispondenti al limite di 10 Vdc). La tensione di uscita non sale pit a una velocita superiore a 20.000 giri/min.

N.B.
Le impostazioni seguenti si riferiscono sempre alla rispettiva intestazione in grassetto:

- Trasduttore di vibrazioni Ingresso 18

- Trasduttore di vibrazioni Ingresso 28

- Trasduttore di vibrazioni Ingresso 18 <--> Rotore A

- Trasduttore di vibrazioni Ingresso 28 <--> Rotore B

- Trasduttore di vibrazioni Ingresso 18 <--> Rotore B

- Trasduttore di vibrazioni Ingresso 28 <--> Rotore A

- Trasduttore di vibrazioni Ingresso 18 <--> Piano 1

- Trasduttore di vibrazioni Ingresso 28 <--> Piano 2

- Trasduttore di vibrazioni Ingresso 18 <--> Piano 2

- Trasduttore di vibrazioni Ingresso 28 <--> Piano 1

Esempio: Modalita operativa: 2x piano singolo Trasduttore di vibra-
Set Number 1 zioni Ingresso 18 <--> Rotore A

Sotto la rispettiva intestazione, & possibile impostare

- Ingresso RPM

- General Settings

5ot Mame Step # 16 - Adattamento trasduttore di vibrazioni,
Operating Mode 2% Single-Plane - Limite squilibrio n. 1,
Wibration Transducer Rotor A Input 18 - Limite squilibrio n. 2,
Scaling of analog RPM Output 1000y - Limite RPM e
-| ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor A - Offset squilibrio,
RPM Input Tnput 25127 validi per il rotore A, definito dal sensore di accelerazione collegato
vibration Transducer Adaptation 11 aII’ingresso 18.
Unbalance Limit 1 10 pmys
Unbalance Limit 2 300 pm/s
FPM Lirnit 600 rfriin
IUnbalance Offset 0 prf's

=1 ¥ihratinn Transdurer Tnnnt 28 <-- Rnknr R
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Set Number

-/ Settings

Set Mame

Ingresso RPM

Standard: Ingresso 15/26
* Evidenziare la riga Ingresso RPM con il mouse del computer o
premendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

Scaling of analog RPM Output

»  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +

vibration Transducer Adaptation

Unbalance Limit 1

1/[F3]o[-]1/[F4].
Le opzioni sono:

IUnbalance Limit 2 800 pmyf's
RPM Limit £00 i Ingresso 15/26 Il sensore di velocita (interruttore di prossimita) appar-
LUnbalance Offset 0 pmjs tenente al sensore di accelerazione indicato nell’inte-

Set Number

-l General Settings

stazione, & collegato al connettore n. 15 oppure I'en-
coder rotativo (RS-422) corrispondente € collegato al
connettore n. 26.

Ingresso 25/27 Il sensore di velocita (interruttore di prossimita) appar-
tenente al sensore di accelerazione indicato nell'inte-
stazione, & collegato al connettore n. 25 oppure I'en-
coder rotativo (RS-422) corrispondente € collegato al
connettore n. 27.

N.B.

Nella modalita operativa Due piani, I'ingresso RPM del sensore di accelerazione ingresso 28 ... & disattivato, poi-
ché per il bilanciamento su due piani € necessaria una sola velocita.

Nella modalita operativa 2x piano singolo € possibile impostare entrambi gli ingressi RPM per il rotore A e il rotore B
in modo uguale se i due rotori si trovano sullo stesso albero e viene utilizzato un solo sensore di velocita.

Adattamento trasduttore di vibrazioni

Standard: 1
» Evidenziare la riga Adattamento del trasduttore di vibrazioni con

3t ame step # 16 il mouse del computer o premendo il tasto Su[ A ]/[F1]0 Gil [
Operating Mode 2x Single-Plane v ] / [ F2 ]
Vibration Transducer Rotor A Input 18 »  Aprire 'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
caling of analog RPM Output 1000y ]/[F3]o[-1/[F4].

- ¥ibration Transducer Input 18 <> Rotor A Le opzioni SONo: 21, :2, :30:6.
RPM Input Input 15/26 Con questa impostazione definita dall’'operatore, il segnale del sensore

Wibration Transducer Adaptation

di accelerazione, indicato nell’intestazione, viene attenuato secondo il

IUnbalance Limit 1

Unbalance Limit 2

RPT Limit:

Unbalance Offset

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

[

rapporto indicato.

Ad es., con segnali di squilibrio elevati provenienti dal sensore di ac-
celerazione, & possibile evitare I'overdrive dell’amplificatore oppure in
caso di utilizzo di un sensore di accelerazione altamente sensibile &
possibile attenuare il segnale di ingresso.

N.B.

L'impostazione delladattamento trasduttore di vibrazioni” incide sulla visualizzazione analogica e digitale dello squi-
librio in um/s o nm, sulla visualizzazione dei limiti squilibrio n. 1 e n. 2 e sull’offset squilibrio.

Inoltre, incide sullo stato dei limiti squilibrio n. 1 e n. 2 e sui segnali di squilibrio filtrato nel connettore n. 2 dell'interfac-
cia statica e PROFIBUS.

Per modulo P6002 UP:

Quando si utilizza un sensore di accelerazione BA 320D o BA 320M, I'impostazione deve essere :1.

L'indicazione della misurazione dello squilibrio (um/s) & vera solamente con un sensore di accelerazione con sensi-
bilita di 1000 pC/g (BA 1020X) e un’impostazione di adattamento sensore di accelerazione :1.

Per modulo P6002A UP:

L'indicazione della misurazione dello squilibrio (um/s) & vera solamente con un sensore di accelerazione attivo con
sensibilita di 300 mV/g e un’impostazione di adattamento sensore di accelerazione :1.

Quando si utilizza un sensore di accelerazione BA 1020X e un rapporto di adattamento del sensore di accelerazione
di :3, lo squilibrio visualizzato deve essere moltiplicato per 3.

P6002 UP
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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

RPM Input Input 25/27

Wikieatinm Tranedirer Adanbakinn 1

N.B.

Manuale di installazione, uso e programmazione

Limite squilibrio n. 1

Standard: 10 pm/s,

*  Evidenziare la riga Limite squilibrio n. 1 con il mouse del compu-
tero premendoiltasto Su[ A J/[F1]oGiu[ V]/[F2].

*  Facendoclicconilmouseoconitasti[+]/[F3]o[-]/[F4], sele-
zionare il limite squilibrio n. 1 da 10 ym/s a 200 pm/s, incrementato
in unita di 1 um/s, o immettere il valore direttamente con la tastiera.

Nella finestra di anteprima o nella vista modulo Sorveglianza stan-

dard, la quantita del limite squilibrio n. 1 viene indicata come un trian-

golo.

Questa impostazione definita dall’'operatore stabilisce il livello di vibra-

zione proveniente dal sensore di accelerazione indicato nell'intestazio-

ne, che funge da “limite superiore 1” per il processo. Al raggiungimento,

questa impostazione indica la necessita di eseguire un’operazione di

ribilanciamento. Questa indicazione (il segnale HIGH diventa LOW)

viene inviata tramite

- il pin 4 del connettore n. 2 per il sensore di accelerazione ingresso

18 o tramite il pin 8 del connettore n. 2 per il sensore di accelerazione

ingresso 28,

- 0 equivalente tramite interfaccia PROFIBUS, connettore n. 13 al con-

trollo CNC della macchina.

Un’impostazione errata del limite squilibrio n. 1 provoca un anticipo o un ritardo nel messaggio “Limite squilibrio n. 1

superato”.

Eseguire 'impostazione del limite squilibrio n. 1 con attenzione!
Tenere inoltre presente I'impostazione di “Adattamento sensore di accelerazione” e “Offset squilibrio”.

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

N.B.

R

Limite squilibrio n. 2

Standard: 800 pym/s,

*  Evidenziare la riga Limite squilibrio n. 2 con il mouse del computer
opremendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

» Facendo clic con il mouse oconitasti[+]/[F3]o[-]/[F4
], selezionare il limite squilibrio n. 2 da 200 pm/s a 1.000 pm/s,
incrementato in unita di 1 um/s, o immettere il valore direttamente
con la tastiera.

Nella finestra di anteprima o nella vista modulo Sorveglianza stan-

dard, la quantita del limite squilibrio n. 2 viene indicata come un trian-

golo.

Questa impostazione definita dall'operatore stabilisce il livello di vibra-

zione proveniente dal sensore di accelerazione indicato nell'intestazio-

ne, che funge da indicazione del limite di sicurezza operativa superiore
per la macchina utensile.

Quando viene raggiunta, questa impostazione indica uno squilibrio non

ammissibile, ad es. provocato da una collisione o danni alla mola. Que-

sta indicazione (il segnale HIGH diventa LOW) viene inviata tramite

- il pin 5 del connettore n. 2 per il sensore di accelerazione ingresso

18 o tramite il pin 8 del connettore n. 2 per il sensore di accelerazione

ingresso 28,

- 0 equivalente tramite interfaccia PROFIBUS, connettore n. 13,

al controllo CNC della macchina, puo essere usato per un arresto di

emergenza della macchina utensile.

Un’impostazione errata del limite squilibrio n. 2 provoca un anticipo o un ritardo nel messaggio “Limite squilibrio n. 2
superato”. Cid pud provocare un segnale di arresto di emergenza prima del tempo o uno squilibrio eccessivamente

elevato inaccettabile.

Eseguire I'impostazione del limite squilibrio n. 2 con attenzione!

Tenere presente che la somma di Offset squilibrio e Limite squilibrio n. 2 deve essere inferiore a 1020. Altri-
menti, il limite squilibrio n. 2 non viene piu sorvegliato.

Tenere inoltre presente I'impostazione di “Adattamento sensore di accelerazione” e “Offset squilibrio”.
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Set Number

- General Settings

Limite RPM

Standard: 600 giri/min,
* Evidenziare la riga Limite RPM con il mouse del computer o pre-

aet Hame Step # 16 mendo il tasto Su[ A ]/[F1]oGiu[ ¥ ]/[F2].

Operating Mode 2x Single-Plane «  Facendo clic conilmouse o conitasti[+]/[F3]o[-]/[F4], sele-
Vibration Transducer Rotor A Input 18 zionare il limite RPM da 450 giri/min a 30.000 giri/min o immettere
Sealing of analog RPM Output 1000y il valore direttamente con la tastiera.

- vibration Transducer Input 18 <--> Rotor A Con I'impostazione definita dall’utente viene sorvegliata la velocita del
RPM Input Input 15/26 rotore o del piano. Il relativo sensore di velocita si collega all'ingresso
Vibration Transducer Adaptation q RPM adattato, come descritto in precedenza (vedere figura dell'ingres-
Unbalance Limit 1 10 pmys SO RPM)'

Esempi di impostazione del limite RPM:

Lnbalance Limit 2 800 pmfs «  Se la velocita mandrino corrente (velocita rotore per i moduli di

LA | =0 : linea P6002A UP) non raggiunge il limite RPM, I'azionamento del

Unbalance Cffset 0 pmfs R motore potrebbe essere guasto. L'indicazione (segnale statico
- Y¥ibration Transducer Input 28 <--> Rotor B HIGH) viene inviata tramite

RPM Input Inpuk 25/27 - il pin 6 del connettore n. 2 per il sensore di accelerazione

\ihratinn Tranedear fidankaFion " ingresso 18 e I'Ingresso RPM selezionato oppure

- il pin 7 del connettore n. 2 per il sensore di accelerazione
ingresso 28 e I'Ingresso RPM selezionato oppure

- equivalente nell'interfaccia PROFIBUS, connettore n. 13 al
controllo CNC della macchina.

*  Selavelocita mandrino attuale supera il limite RPM (velocita inam-
missibile), il mandrino potrebbe danneggiarsi. L'indicazione (il se-
gnale HIGH diventa LOW) viene inviata tramite

- il pin 6 del connettore n. 2 per il sensore di accelerazione
ingresso 18 e I'Ingresso RPM selezionato oppure

- il pin 7 del connettore n. 2 per il sensore di accelerazione
ingresso 28 e I'Ingresso RPM selezionato oppure

- equivalente nell'interfaccia PROFIBUS, connettore n. 13 al
controllo CNC della macchina.

ATTENZIONE

La linea P6002 UP pud ricevere un solo impulso di commutazione per giro dal sensore di velocita del rotore. Diversi
impulsi di commutazione per giro provocano un’indicazione errata della velocita, quindi una sorveglianza errata del
limite RPM.

N.B.
Se I'impostazione del LIMITE RPM 1 non & possibile, questa impostazione ¢ inibita da un “Amministratore” per motivi
di sicurezza (vedere scheda Parametri).
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Offset squilibrio
Set Number 1 Standard: 0 ym/s
- . Evidenziare la riga Offset squilibrio con il mouse del computer o
- General Settings . AN
rh premendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].
=t Hame Step # 16 «  Facendo clic con il mouse o conitasti[+]/[F3]o[-]1/[F4],
Operating Mode 22 Single-Flane selezionare I'offset squilibrio da 0 pm/s a 100 pm/s o immettere il
vibration Transducer Rator A Input 18 valore direttamente con la tastiera.
Scaling of analog RPM Cutput 10004y Poiché nessun sistema di bilanciamento € in grado di bilanciare un
= ¥ibration Transducer Input 18 <--> Rotor A& mandrino a un valore inferiore al livello di vibrazione ambientale, que-
RPM Input InpLE 15/26 §ta imposta'zion.e dgfinita 'dall‘utente “sopprime” le vibrazioni provenien-
vibration Transducer Adaptation i1 ti da macchinari adiacenti, ecc.
IUnbalance Limit 1 10 pnnys
IUnbalance Limit 2 800 pmyf's
RPM Limit &0 ¥fmin W
— — o~
Unbalance Offset | 1 . g £ =
- ¥Wibration Transducer Input 28 <> Rotor B % g r E E,
2 e 2 2
RPM Input Inpuk 25/27 5 = = @
i : 5 =2 = g
Wibration Transducer Adaptation i1 5 5 5 S UI'TU'S
liehalanes |irik 1 1A e de l | | |
| 1 1 1 -
Back- )
ground Operating Range
Vibration
N.B.

Impostare I'offset squilibrio solo se vi € una proporzione elevata di vibrazioni esterne. Un valore di offset squilibrio
superiore a 0 ym/s produce un segnale di squilibrio ridotto. Ne consegue che il segnale di squilibrio raggiunge il limite
squilibrio n. 1 in ritardo o non raggiunge mai il limite squilibrio n. 2.

Tenere presente che la somma di Offset squilibrio e Limite squilibrio n. 2 deve essere inferiore a 1020. Altri-
menti, il limite squilibrio n. 2 non viene piu sorvegliato.

A seconda della modalita operativa, ripetere le impostazioni, ad es. per
Set Number 1 il trasduttore di vibrazioni Ingresso 28..., come indicato nell'intesta-

- General Settings zlone.

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

F1 F2 F3 Fd ES F7 F&
A v + = Hext Tab Cancel OK
N.B.

Memorizzare tutte le impostazioni della scheda Imposta parametri facendo clic o premendo il tasto [ Prossima sche-
da]/[F6]o][Indietro ]/[ F8].

Ignorare le modifiche premendo o facendo clic sul tasto [ Annulla ]/ [ F7 ], quindi [ Prossima scheda]/[ F6] o [ Indietro
1/[F81].

Si esce dalla schermata delle opzioni. Se si seleziona [ Prossima scheda ], viene visualizzata la scheda successiva.
Se si seleziona [ Indietro ], si torna alla vista modulo Sorveglianza standard.
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9.3.2 Registro: Parametri

N.B.

Le seguenti impostazioni valgono per tutti i 15 numeri di set della linea P6002 UP!

Se applicabile, premere nuovamente il tasto [ Impostazioni ] e aprire la scheda Parametri premendo o facendo doppio
clic sul tasto [ Prossima scheda ]/[ F6 ].

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

Nell'intestazione Parametri, per I'apparecchiatura specifica, i parametri

-1| Parameter | indi denti i tatt i ' p
Prosirity Switch Type (Input 15) PHF Inaipendenti Impos ati vengono regolati e memorizzati.
Lock RFM Limit Mo

=] Set parameter E Parﬁgr j Identification Data

- Parameter

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

Lock RPM Limit «  Evidenziare la riga Tipo di interruttore di prossimita (ingresso
15) con il mouse del computer o premendo il tasto Su[ A ]1/[F1]
oGiu[ V]/[F2].

*  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o conitasti[ +]
/[F3]o[-]/[F4]. Viene visualizzato un elenco di opzioni.

A seconda del tipo di sensore di velocita/interruttore di prossimita
collegato al connettore n. 15, immettere PNP o NPN. Il tipo deve
essere stampato sull’etichetta del tipo dell’interruttore.

Tipo di interruttore di prossimita (sensore velocita) (ingresso 15)

N.B.
L’assegnazione dell'ingresso segnale velocita, connettore n. 15, all'ingresso del sensore di accelerazione viene effet-
tuata nella scheda Imposta parametri

2 Parameter Tipo di interruttore di prossimita (sensore velocita) (ingresso 25)

Proximity Switch Type (Input 15) PrP
Standard: PNP

Proximity Switch Type (Input 25) | «  Evidenziare la riga Tipo di interruttore di prossimita (ingresso

Lock RPH Limit 5 25) con il mouse del computer o premendo il tasto Su[ A ]1/[F1]
oGiu[V]/[F2].

»  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o conitasti [ + ]
/TF3]o[-]/[F4]. Viene visualizzato un elenco di opzioni.

* Aseconda del tipo di sensore di velocita/interruttore di prossimita
collegato al connettore n. 25, immettere PNP o NPN. Il tipo deve
essere stampato sull’etichetta del tipo dell’interruttore.

= I —_ = TP |
N.B.
L'assegnazione dell'ingresso segnale velocita, connettore n. 25, all'ingresso del sensore di accelerazione viene effet-
tuata nella scheda Imposta parametri
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ACCESSIBILE SOLO CON DIRITTI DI
AMMINISTRATORE!

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

Blocco limite RPM

Standard: No

*  Evidenziare la riga Blocco limite RPM con il mouse del computer
opremendoiltastoSu[ A ]J/[F1]oGiu[ V]/[F2].

»  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
1/[F3]o[-]1/[F4].

Le opzioni sono:

o Si ovvero, i limiti RPM dei rotori o dei piani sono bloccati. Non
possono essere modificati (vedere Imposta parametri — Figura
Limite RPM).

o NO ovvero, il limite RPM dei rotori o dei piani sono modificabili in
qualunque momento da un Amministratore o un Esperto.

Fi Fz F3 F4 F5 FE F7 F&
A v + = Hext Tab Undo Back
N.B.
Memorizzare tutte le impostazioni della scheda Parametri facendo clic o premendo il tasto [ Prossima scheda ]/[ F6
] o[ Indietro J/[ F8 ].
Ignorare le modifiche premendo o facendo clic sul tasto [ Annulla ]/ [ F7 ], quindi [ Indietro ] /[ F8 ].

Si esce dalla schermata delle opzioni. Se si seleziona [ Prossima scheda ], viene visualizzata la scheda successiva.
Se si seleziona [ Indietro ], si torna alla vista modulo Sorveglianza standard.
9.3.3 Registro: Dati Identificativi

In questa scheda si trovano informazioni sulla linea P6002 UP.
Queste informazioni sono importanti per possibili casi di garanzia, ag-

- Identification Data

Production Year 2009 . . . L R
o . giornamenti necessari del software modulo, ordini sostitutivi, ecc.
Procuction Wee ! | dati non sono modificabili!
Saftware Version 1.2
T-nmber T0.15
Articke Murmber FE1005
Serial Munber 1000
Operating Hours Jd4

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

F1 F2 Fa F4 Fa Fé F7 Fa
. v + -— Hext Tab Undo Back
N.B.
Uscire dalla funzione Dati Identificativi premendo o facendo clic sul tasto [ Indietro ] o [ F8 ]. Si ritorna alla schermata
Sorveglianza standard.
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9.4 Impostazioni: Pre-bilanciamento su piano singolo

N.B.
Il rotore A €& determinato dal proprio sensore di accelerazione locale e dall'ingresso sensore di accelerazione sele-
zionato, 18 0 28

p Control Center

Le seguenti impostazioni valgono per le modalita operative

- Piano singolo

- 2x piano singolo

Aprire la rispettiva schermata delle opzioni facendo clic o utilizzando il
soft-key [ Pre-bilanciamento ] (modalita operativa Piano singolo) o |
Pre-bilanciamento rotore A ] o [ Pre-bilanciamento rotore B ] (modalita
operativa 2x piano singolo).

Le seguenti impostazioni valgono solo per il rotore selezionato!

La schermata opzioni “Pre-bilanciamento” si divide in due sezioni:

AE-03 | P04
Canfigaiation (56t 3 Configuration [Set ¥) 1
e = £ Default satting for 3l sets: Default . o . S H H H H
—— o iani W La sezione sinistra del display & riservata alle impostazioni. In pratica,
et = e e ond le impostazioni vengono effettuate con il mouse e la tastiera del com-
R etuad WY ey A o W S Aoar T puter.
Sos Dt o 1 several Configurations (<.g. several balancing Comunque, I'impostazione desiderata puo inoltre essere evidenziata
speeds) are entered under a Set Number these o . 'R .
Confgurations ares¥ectaoie oy uting he 11/ utilizzando il tasto Su[ A Jo Giu [ ¥ ]/[F1]o[F2]della tastiera del
[F3]or[-1/[Fa]ke . . .
G 4 sistema di automazione.
1 N ———— L'impostazione evidenziata puo essere modificata per mezzo dei tasti [
:;l_:;:;j:(abE'.’id'."ssla'.c:’wleﬁiLE or the + ] 0o [ - ] / [ F3 ] o) [ F4 ]
5 Le impostazioni vengono immesse quando si esce dalla scheda Impo-
stazioni
- » facendo clic o premendo il tasto [ Prossima scheda ]/ [ F5 ], se
T & vy 4 " e r ra disponibile, oppure
A — .7 — i) -.mm .y .
- » facendo clic o premendo il tasto [ Setup ]/ [ F6 ], oppure
» facendo clic o premendo il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ] / [
F8 1.
2
La sezione destra € una finestra di guida. lllustra 'impostazione evi-
denziata.
F1 F2 F3 F4 F5 FE F7 eit | T8
-~ v + Setup *

Pre-Balancing
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9.4.1 Registro: Impostazioni
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Tutte le impostazioni devono quindi essere effettuate solamente da personale qualificato.

N.B.
[ Queste impostazioni della linea P6002 UP determinano in modo significativo la qualita del bilanciamento.

Selezionare la scheda Impostazioni.
Configuration {Set 1) i‘
= Pre_Balanceg In questa scheda € possibile impostare i parametri del rotore e in par-
ticolare il metodo di pre-bilanciamento per un determinato numero del
RPM Tolerance +/- 10 ririn . ) . . . Lo o
set e la relativa configurazione. Per diverse configurazioni, &€ possibile
Target Level 10 umjs impostare diversi metodi di pre-bilanciamento o sensi di rotazione in un
Measurement Time 1.5s5 unico set.
Raokation Direction cn
-I Pre-Balancing Method Angular method
Scale Direction oW
[=] Setting§
N.B.
Come specificato nel set attuale (ad es. Set 1), la Tolleranza RPM e il Livello target corrispondono ai segnali prove-
nienti dal sensore di velocita e dal sensore di accelerazione.

Configurazione (Set X)
‘ Configuration {Set 1) i”
- Impostazione predefinita o tutti i set: impostazione predefinita
- Pre-Balancing . . X . L
: Evidenziare la configurazione di linea (Set X) facendo
RPM Tolerance +- 10 rjmin clic con il mouse o premendo il tasto Su [ A ]
Target Level 10 prn/'s / [ F1 ] o gifj [ v ] / [ F2 ]
Measurement Time 155 Viene visualizzata una casella di immissione.
Rotation Direction cw Il testo predefinito pud essere sovrascritto con uno definito dall’utente.
-I Pre-Balancing Method angular method Viene visualizzato insieme al numero del set e al nome del set nelle
seale Direction o schermate Pre-bilanciamento — Setup e Ribilanciamento. Ad esem-
pio, se un rotore viene bilanciato a velocita diverse, cid pud essere
annotato qui.
Se in un numero del set vengono immesse diverse configurazioni (ad
es. diverse velocita di bilanciamento), tali configurazioni sono selezio-
nabili utilizzando il tasto [+ ]/[F3]o[-]/[F4].
N.B.
[ A differenza del numero del set, la configurazione NON & selezionabile tramite interfaccia statica o PROFIBUS.
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Configuration {Set 1}

Speed 5000 RPM

-

-I| Pre-Balancing

RPM Tolerance +/-
Target Level
Measurement Time

Rotation Direckion

-I Pre-Balancing Method

Scale Direction

Configuration (Set 1)

-l Pre-Balancing

10 rimin

10 pmy's

15s

ow

Angular method

oW

Speed 5000 RPM

RPM Tolerance +/-

Target Level
Measurement Time

Ratation Direction

- Pre-Balancing Method

Scale Direction

Configuration (Set 1)

-| Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-

10 pmy's

1.5=

oW

Angular method

)

Speed 5000 RPM

10 rfmin

Target Level

Measurement Time

Ruakation Direction

- Pre-Balancing Method

Scale Direction

P6002 UP

1.55
oW
Anagular method

i

=

%

\

VMARPOSS

Pre-bilanciamento (solo intestazione, nessuna funzione)

Nell'intestazione Pre-bilanciamento vengono impostati e memorizzati
i parametri seguenti:

- Tolleranza RPM +/-

- Livello target

- Tempo di misurazione

- Senso di rotazione

Tolleranza RPM +/-

Standard: 10 giri/min

»  Evidenziare la riga Tolleranza RPM +/- con il mouse del computer
opremendoiltastoSu[ A]/[F1]oGiu[ YV ]/[F2].

e Facendoclicconilmouseoconitasti[+]/[F3]o[-]1/[F4],
selezionare la Tolleranza RPM +/- da 1 giro/min a 100 giri/min,
incrementata in unita di 1 giro/min, o immettere il valore diretta-
mente con la tastiera.

A seconda dell’'azionamento o del controllo del rotore, pud accadere

che dopo uno spegnimento/riaccensione ripetuti la velocita sia superio-

re o inferiore al Regime di giri di bilanciamento.

Per un pre-bilanciamento corretto, la velocita deve rientrare nella tol-

leranza regolata del Regime di giri di bilanciamento, altrimenti non &

possibile procedere automaticamente al ciclo di prova successivo.

Livello target:

Standard: 10 ym/s

«  Evidenziare lariga Livello target con il mouse del computer o pre-
mendo il tastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

» Facendo clicconil mouse oconitasti[+]/[F3]o[-]/[F4],
selezionare il Livello target da 1 pm/s a 100 pm/s, incrementato
in unita di 1 um/s, o immettere il valore direttamente con la tastiera.

Tale quantita di squilibrio del mandrino o del rotore € specificata come

valore massimo entro il quale lo squilibrio viene considerato accettabile.

Se il livello target non viene raggiunto durante l'ultimo ciclo di prova,

I'unita visualizza un messaggio di AVWERTIMENTO.

Unbalance Measurement
YWARMNIMNG: Residual Unbalance exceeds Target Levell
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Configuration (Set 1)

-I Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-

Target Lewvel

Manuale di installazione, uso e programmazione

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

Pre-bilanciamento con metodo angolare

Pre-bilanciamento con metodo posizione fissa

96

Tempo di misurazione

Standard: 1,5 s

*  Evidenziare la riga tempo di misurazione con il mouse del compu-
tero premendoiltasto Su[ A J/[F1]oGiu[ V]/[F2].

» Facendo clicconil mouseoconitasti[+]/[F3]o[-]/[F4],
selezionare il tempo di misurazione da 1,5 s a 15 s, incrementato
in unita di 0,1 s, o immettere il valore direttamente con la tastiera.

Se una frequenza di battimento si presenta a una determinata velocita

di esercizio sul segnale di squilibrio, occorre fare la media del segnale.

A tale scopo, il tempo di misurazione deve essere prolungato affinché

un periodo di battimento completo o un suo multiplo corrisponda nel

modo piu preciso possibile al

Tempo di misurazione.

Una frequenza di battimento si manifesta attraverso un aumento e una

diminuzione del grafico a barre dello squilibrio, in particolare in un si-

stema bilanciato.

La durata del periodo di frequenza di battimento puo essere deter-

minata mediante osservazione.

Senso di rotazione

Impostazione predefinita: cw (senso orario)

»  Evidenziare la riga Senso di rotazione con il mouse del computer o
premendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

»  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
1/[F3]o[-]1/[F4].

Le opzioni sono cw (senso orario) o ccw (senso antiorario).

Questa impostazione & determinata dal senso di rotazione del rotore da

pre-bilanciare mentre € rivolto verso la scanalatura circolare e la scala

angolare o i fori maschiati del portamola.

:H.mziiunal Dirsction
2 CCW (counter clockwiss)

Rotational Direction |
CW {clockwize) }
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Metodo di pre-bilanciamento

Configuration {Set 1} Speed S000 RPM :l
Standard: Metodo angolare

-l Pre-Balancing . . . . . . .
*  Evidenziare la riga Metodo di pre-bilanciamento con il mouse del

RPM Tolerance +/- 10 rfrmin computer o premendo il tasto Su[ A ]/[F1]oGit[ ¥ ]/[F2].
Target Level 10 pm/s «  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
Measurement Time 155 ]/[F3]o[-]1/[F4].
Rokation Direckion o Le opzioni sono:

- Pre-Balancing Method |W Metodo angolare Questo metodo utilizza due masse di bi-

lanciamento, progressivamente regolabili
in una scanalatura circolare della flangia di
fissaggio.

Posizione fissa Questo metodo utilizza due o tre masse di
correzione (ad es. viti di peso diverso) posi-
zionate in da tre (3) a ventiquattro (24) posi-
zioni fisse (ad es. fori maschiati equidistanti
sul rotore).

Angular method
Fixed Position

Scale Direction

Solo se & selezionato il metodo di pre-bilanciamento: Metodo angolare

Direzione scala
Configuration {Set 1) |Speed 5000 RPM :‘
- Impostazione predefinita: cw (senso orario)
- Pre-Balancing . . . . . .
| : » Evidenziare la riga Direzione scala con il mouse del computer o
RPM Tolerance +/- tarimin premendo il tasto Su[ A J/[F1]oGiu[ ¥ ]/[F2].
Target Level 10 pirfs +  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
Measurement Time 15s ]/[F3]o[-1/[F4].
Rotation Direction o Le opzioni sono cw (senso orario) o ccw (senso antiorario):
- Pre-Balancing Method Angular method Questa impostazione € determinata dalla direzione dell'angolo di scala
Scale Diraction | w =] syl pqrtamola o dell gopiometro utilizzato per po_siziqnare le masse Qi
bilanciamento. La direzione scala angolare & la direzione (senso orario
oo K. o0 antiorario rivolto verso la scala) in cui il riferimento

angolare aumenta (0°, 90°, 180°, ecc.

—

Scale Dirsction GCW  0°
(counter clockwiaa)
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Solo se & selezionato il metodo di pre-bilanciamento: Posizione fissa

Configuration {Set 1)

-l Pre-Balancing
RPM Tolerance +j-
Targek Level
Measurement Time
Raotation Direction

-| Pre-Balancing Method

| Speed 5000 RPM

10 vfrain
10 pm/'s
15

=t

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

-I Pre-Balancing Method
Mass Table

4

Speed 5000 RPM

10 rfmin
10 pm/s
1,55

i

Fized Position
Default{Mma)

Mumber of fixed positions

Murnber of correction masses

Configuration {Set 1)

-| Pre-Balancing
RPM Tolerance +)-
Targek Level
Measurement Time
Ratation Direction

-l Pre-Balancing Method

?

w

Speed 5000 RPM

10 rfmin
10 pmy/'s
1.5%

cw

Fixed Position

Tabella masse

Standard: Impostazione predefinita (M4)

* Evidenziare la riga Tabella masse con il mouse del computer o
premendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

*  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
1/[F3]o[-]1/[F4]

Questa impostazione determina la tabella masse (ad es. il proprio set

di viti di bilanciamento) utilizzata per il bilanciamento con metodo con

posizione fissa. Vengono visualizzati solo i nomi delle Tabelle masse

generate nella scheda Tabella masse.

Vedere scheda: Tabella masse per la modalita di registrazione dei pesi

o delle masse di correzione disponibili e dei rispettivi nomi.

Numero di posizioni fisse

Standard: 12

*  Evidenziare la riga Numero di posizioni fisse con il mouse del
computer o premendo il tasto Su[ A ]/[F1]o Giu[ V]/[F2].

» Facendo clicconil mouseoconitasti[+]/[F3]o[-]/[F4],
selezionare il Numero di posizioni fisse da 3 a 24 o immettere il
valore direttamente con la tastiera.

Questa impostazione determina il numero di posizioni fisse disponibili,

ad es. fori filettati nella mola o nel portautensile.

Numero di masse di correzione

Standard: 2

*  Evidenziare la riga Numero di masse di correzione con il mouse
del computer o premendoiltastoSu[ A J/[F1]oGiu[ YV ]/[F2].

e Facendo clicconilmouseoconitasti[+]/[F3]o[-]1/[F4],
selezionare il Numero di masse di correzione, 2 o0 3, o immettere
il valore direttamente con la tastiera.

Il metodo di pre-bilanciamento posizione fissa pud essere eseguito con

due o tre masse si correzione (ad es. viti).

IMass Table Defaulk{M4) " ! ) o o
Number of fixed positions 12 Due masse di correzione, a causa d_egll |neV|.tak?|I| incrementi dllpeso,
- non forniscono prevalentemente il risultato di bilanciamento ottimale.
[ Mumber of carrection masses |4 . \ R i . . .. .
Con tre masse di correzione & possibile un bilanciamento piu preciso.
F1 F2 F3 F4 F5 FG F7 it O
X
- . Selup Pre-Balancing
N.B.

Tutte le impostazioni vengono memorizzate quando si esce dalla scheda Impostazioni.

»  Solo per il metodo di pre-bilanciamento Posizione fissa: facendo clic o premendo il tasto [ Prossima scheda ]/
[ F51] si apre la scheda Tabella masse per generare una nuova tabella masse o per modificarne una esistente.

»  Facendo clic o premendo il tasto [ Setup ]J/[ F6 ] lo schermo passa al setup della funzione Pre-bilanciamento,

+ Facendo clic o premendo il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento /[ F8 ] si ritorna alla schermata Sorveglianza.
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VMARPOSS

9.5 Impostazioni: Pre-bilanciamento su due piani

temn Control Cener

n Cantrol Center

Conbiguaration |Sat 3]

= Twa-Plane Pie-Bakancing
FiFM Tomiance +/-
Target Level
Masruremerd Tine
Fiotason Direction Flane 1

= PreBalancing Methed Plane 1
Scake Divection

N.B.
Il piano 1 & determinato dal proprio sensore di accelerazione locale e dall'ingresso sensore di accelerazione selezio-
nato, 18 0 28

Configuration (Set X)
Default setting for all sets: Default

ten user-defined. It
tha Set Number and
-Balancing B Satup
and Rebalancing. For example, If 3 rotor s balanced
at di

The default text can be o
will be displayad togetha

speeds, this may be noted down here.

f several Configurations (e.g. several balancing

Le seguenti impostazioni valgono per la modalita operativa

- Due piani

Aprire la rispettiva schermata di opzioni facendo clic o utilizzando |l
tasto Pre-bilanciamento su due piani.

La schermata opzioni “Pre-bilanciamento su due piani” si divide
in due sezioni:

1

La sezione sinistra del display € riservata alle impostazioni. In pratica,
le impostazioni vengono effettuate con il mouse e la tastiera del com-
puter.

~ Pe-Balancing Method Plane 2 Argul nathod speeds) are entered under a Set Number these 3. . . P . .
Sese Dt Configurationsare selctable by using the [ <1/ Comunque, I'impostazione desiderata pud inoltre essere evidenziata
lem e o utilizzando il tasto Su[ A Jo Giu [ ¥ ]/[ F1] o[ F2] della tastiera del
1 el e — sistema di automazione.
bare L'impostazione evidenziata puo essere modificata per mezzo dei tasti |
+]o[-]1/[F3]o[F4].
2 Le impostazioni vengono immesse quando si esce dalla scheda Impo-
T stazioni
U . | o "o " » facendo clic o premendo il tasto [ Prossima scheda ]/ [ F5 ], se
- disponibile, oppure
» facendo clic o premendo il tasto [ Setup ]/ [ F6 ], oppure
» facendo clic o premendo il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ]/ [
F8 1.
2
La sezione destra € una finestra di guida. lllustra 'impostazione evi-
denziata.
F1 Fz F3 F4 F5 FE F7 ] Fa
F w + Setup Exit

Pre-Balancing

P6002 UP
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9.5.1 Registro: Impostazioni

N.B.
Queste impostazioni del modulo P6002 UP determinano in modo significativo la qualita del bilanciamento.
Tutte le impostazioni devono quindi essere effettuate solamente da personale qualificato.

Selezionare la scheda Impostazioni.

Configuration (Set 1) i‘

S Two-Plane Pre-Balancing In questa scheda € possibile impostare i parametri dei piani e in parti-

colare il metodo di pre-bilanciamento per ciascun piano per un deter-

RPM Tolerance +/- 10 rmin minato numero del set e la relativa configurazione. In un set, durante la
Target Level 10 pm/s creazione di configurazioni diverse & possibile memorizzare metodi di
Measurement Time 15s pre-bilanciamento o tolleranza RPM diversi.
Ruotation Direction Plane 1 o

-I Pre-Balancing Method Plane 1 Angular method
Scale Direction oW

-l Pre-Balancing Method Plane 2 Angular method
Scale Direction oW

E| Settings

N.B.
Come specificato nel set attuale (ad es. Set 1), la Tolleranza RPM e il Livello target corrispondono ai segnali prove-
nienti dal sensore di velocita e dai sensori di accelerazione.

Configurazione (Set X)

Configuration {Set 1) Speed 2700 RPM| i”

Impostazione predefinita o tutti i set: impostazione predefinita

- Two-Plane Pre-Balanci posias . . ) ,
wolane Fre-talancing Evidenziare la riga Configurazione (Set X) con il mouse del computer o

RPM Talerance +- 10 tfrmin premendo il tasto Su[ A ]/[F1]oGiu[ ¥V ]/[F2].

Target Level 10 prnjs Viene visualizzata una casella di immissione.

Measurement Time 155 Il testo predefinito pud essere sovrascritto con uno definito dall’utente.

Rotation Direction Plane 1 cw Viene visualizzato insieme al numero del set e al nome del set nelle
= Pre-Balancing Method Plane 1 Anqular methad schermate Pre-bilanciamento — Setup e Ribilanciamento. Ad esem-

=¢ale Direction " pio, se un rqtore viene pre-bilanciato a velocita diverse, cid pud essere
-I Pre-Balancing Method Plane 2 Angular method ann.otato quil- . . ) "

e Se in un numero del set vengono immesse diverse configurazioni (ad
Seale Direction o es. diverse velocita di bilanciamento), tali configurazioni sono selezio-
nabili utilizzando il tasto [+ ]/[F3]o[-]/[F4].
N.B.

A differenza del numero del set, la configurazione NON & selezionabile tramite interfaccia statica o PROFIBUS.
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Pre-bilanciamento su due piani (solo intestazione, nessuna funzione)

Configuration {Set 1) Speed 2700 RPM il
Nell'intestazione Pre-bilanciamento su due piani vengono impostati e
memorizzati i parametri seguenti:

- Two-Plane Pre-Balancing |

RPM Tolerance +)- 10 rfmin - Tolleranza RPM +/-

Target Level 10 pry's - Livello target

Measurement Time 155 - Tempo di misurazione

Rotation Direction Plane 1 ] - Senso di rotazione piano 1
- Pre-Balancing Method Plane 1 Angular method

Scale Direction o
-I Pre-Balancing Method Plane 2 angular method

Scale Direction oW

Tolleranza RPM +/-

Configuration {Set 1) Speed 2700 RFM i‘
Standard: 10 giri/min

-I Two-Plane Pre-Balancin . . . .
g »  Evidenziare la riga Tolleranza RPM +/- con il mouse del computer

RPM Tolsrancs +/- | rx‘ o premendo il tasto Su[ A ]/ [F1]oGiu[ ¥ ]/[F2].

Targek Level 10 prmfs % » Facendo clicconil mouseoconitasti[+]/[F3]o[-]/[F4],

Measurement Time 155 selezionare la Tolleranza RPM +/- da 1 giro/min a 100 giri/min,

Rotation Direction Plane 1 ow incrementata in unita di 1 giro/min, o immettere il valore diretta-

-/ Pre-Balancing Method Plane 1 Angular method mente con la tastiera.
=cale Divection i A seconda dell’'azionamento o del controllo del mandrino o rotore, puo
; accadere che dopo uno spegnimento/riaccensione ripetuti la velocita
-I Pre-Balancing Method Plane 2 angular method . : . . ) . .
sia superiore o inferiore al Regime di giri di bilanciamento.

Scale Direction oW Per un pre-bilanciamento corretto, la velocita deve rientrare nella tol-
leranza regolata del Regime di giri di bilanciamento, altrimenti non &
possibile procedere automaticamente al ciclo di prova successivo.
Livello target:

Configuration {Set 1) Speed 2700 RPM :‘
Standard: 10 pm/s
Ealaniblane Bresbialancing «  Evidenziare la riga Livello target con il mouse del computer o pre-

RPM Tolerance +/- 10 ¢ min mendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

Target Level | S » Facendo clicconil mouseoconitasti[+]/[F3]o[-]/[F4],

Measurement Time 155 %S selezionare il Livello target da 1 pm/s a 100 pm/s, incrementato

Rokation Direckion Plane 1 o in unita di 1 um/s, o immettere il valore direttamente con la tastiera.

- Pre-Balancing Method Plane 1 PR Imm.ettere lo squmbrlc_) rg5|duo ammissibile da ottenere dopo il pre-bi-

~tolo Direction i Ianqa_mento su due piani del rotc_)re. .

Se il livello target non viene raggiunto per almeno un piano durante I'ul-
acaaancing Lcthod Blans > Angular method timo ciclo di prova, I'unita visualizza un messaggio di AVWWERTIMENTO.

Scale Direction ow

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 Level 10 pn's
Measurement Time 1.5s

Rotation Direction Plane 1

-| Pre-Balancing Method Plane 1
Scale Direction

-I Pre-Balancing Method Plane 2

Angular method

Scale Direction ow

N.B.
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=

A

Tempo di misurazione

Standard: 1,5 s

*  Evidenziare la riga tempo di misurazione con il mouse del compu-
tero premendoiltasto Su[ A J/[F1]oGiu[ V]/[F2].

» Facendo clicconil mouseoconitasti[+]/[F3]o[-]/[F4],
selezionare il tempo di misurazione da 1,5 s a 15 s, incrementato
in unita di 0,1 s, o immettere il valore direttamente con la tastiera.

Se una frequenza di battimento si presenta a una determinata velocita

di esercizio sul segnale di squilibrio, occorre fare la media del segnale.

A tale scopo, il tempo di misurazione deve essere prolungato affinché

un periodo di battimento completo o un suo multiplo corrisponda nel

modo piu preciso possibile al

Tempo di misurazione.

Una frequenza di battimento si manifesta attraverso un aumento e una

diminuzione del grafico a barre dello squilibrio, in particolare in un si-

stema bilanciato.

La durata del periodo di frequenza di battimento puo essere deter-

minata mediante osservazione.

Senso di rotazione piano 1

Impostazione predefinita: cw (senso orario)

» Evidenziare la riga Senso di rotazione piano 1 con il mouse del
computer o premendo il tasto Su[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

»  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
1/[F3]o[-]1/[F41]

Le opzioni sono cw (senso orario) o ccw (senso antiorario).

Questa impostazione & determinata dal senso di rotazione del rotore

rivolto verso il piano di bilanciamento 1 (ad es. scanalatura circolare

e scala angolare o i fori maschiati del portamola).

Il piano 1 & determinato dal proprio sensore di accelerazione locale e dall’assegnazione al sensore di accelerazione

ingresso 18 o 28

Bilanciamento piano 1:
Pre-bilanciamento con metodo angolare

Bilanciamento piano 1:
Pre-bilanciamento con metodo posizione fissa

102

;Rulziiunal Direction
L COW [countar clockwise)

Rotational Direction {
CW (clockwizg) }
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Configuration {Set 1}

- Two-Plane Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-
Target Level
Measurement Time

Rokation Direction Plane 1

Speed 2700 REM :‘

10 rimin
10 pmy's
155

oW

-I| Pre-Balancing Method Plane 1

| Angular method -

Scale Direction
- Pre-Balancing Method Plane 2

Scale Direction

N.B.

Metodo di pre-bilanciamento piano 1:

Standard: Metodo angolare

» Evidenziare la riga Metodo di pre-bilanciamento piano 1 con il
mouse del computer o premendo il tasto Su[ A ]/ [F1]o Giu [
VI]/[F2]

»  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
1/[F3]o[-]1/[F4].

Le opzioni sono:

Metodo angolare Questo metodo utilizza due masse di bi-

lanciamento, progressivamente regolabili

in una scanalatura circolare della flangia di

fissaggio o del portamola.

Questo metodo utilizza due o tre masse di

correzione (ad es. viti di peso diverso) posi-

zionate in da tre (3) a ventiquattro (24) posi-

zioni fisse (ad es. fori maschiati equidistanti

sul rotore).

Posizione fissa

Le descrizioni seguenti si applicano al Piano 1 e al Piano 2 (di seguito descritti come Piano X).

Solo se & selezionato il metodo di pre-bilanciamento Metodo angolare Piano X

Configuration {(Set 1)

- Two-Plane Pre-Balancing
RPM Tolerance +/-
Target Level
Measurement Time

R.otation Direckion Plane 1

[Speed 2700 RPM =

10 ¢fmin
10 pmy's
1.5=

oW

-/| Pre-Balancing Method Plane 1

Scale Direction
-I Pre-Balancing Method Plane 2

Scale Direction

Direzione scala

Impostazione predefinita: cw (senso orario)

» Evidenziare la riga Direzione scala con il mouse del computer o
premendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

*  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
1/[F3]o[-]/[F4]

Le opzioni sono cw (senso orario) o ccw (senso antiorario):

Questa impostazione & determinata dalla direzione dell’angolo di scala

sul portamola o del goniometro utilizzato per posizionare le masse di

bilanciamento. La direzione scala angolare del piano 1 o del piano 2

e la direzione (senso orario o antiorario rivolto verso la scala) in cui il

riferimento angolare aumenta (0°, 90°, 180°, ecc.).

Scale Dirsction GCW  0°
(counter clockwiaa)

I Seale Direction
CW [clockwiss)

7N
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Solo se ¢ selezionato il metodo di pre-bilanciamento Posizione fissa Piano X

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

12
2
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

=

Tabella masse

Standard: Impostazione predefinita (M4)

* Evidenziare la riga Tabella masse con il mouse del computer o
premendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V]/[F2].

*  Aprire I'elenco a discesa facendo clic con il mouse o con i tasti [ +
1/[F3]o[-]1/[F4]

Questa impostazione determina la tabella masse (ad es. il proprio set

di viti di bilanciamento) utilizzata per il bilanciamento con metodo con

posizione fissa. Vengono visualizzati solo i nomi delle Tabelle masse

disponibili nella scheda Tabella masse.

Vedere la scheda: Tabella masse per la modalita di registrazione dei

pesi o delle masse di correzione (ad es. viti) disponibili e dei rispettivi

nomi.

Numero di posizioni fisse

Standard: 12

*  Evidenziare la riga Numero di posizioni fisse con il mouse del
computer o premendo il tasto Su[ A ]/[F1]o Giu[ V]/[F2].

» Facendo clicconil mouseoconitasti[+]/[F3]o[-]/[F4],
selezionare il Numero di posizioni fisse da 3 a 24 o immettere il
valore direttamente con la tastiera.

Questa impostazione determina il numero di fori filettati disponibili nel

piano di bilanciamento interessato.

Numero di masse di correzione

Standard: 2

* Evidenziare la riga Numero di masse di correzione con il mouse
del computer o premendoiltasto Su[ A ]/[F1]oGiu[ ¥V ]/[F2].

» Facendo clicconil mouseoconitasti[+]/[F3]o[-]/[F4],
selezionare il Numero di masse di correzione, 2 o0 3, o immettere
il valore direttamente con la tastiera.

Il metodo di bilanciamento posizione fissa pud essere eseguito con

due o tre masse si correzione (ad es. viti) per piano.

Due masse di correzione, a causa degli inevitabili incrementi di peso,

non forniscono prevalentemente il risultato di pre-bilanciamento otti-

male. Con tre masse di correzione € possibile un bilanciamento piu

preciso.

P6002 UP



Manuale di installazione, uso e programmazione MARPOSS

Metodo di pre-bilanciamento piano 2
Configuration {Set 1) Speed 2700 RPM il
- Two-Plane Pre-Balancing Standard: Me:todo ango_lare . .
Determinare il metodo di pre-bilanciamento Metodo angolare o con po-
RPM Tolerance +/- 10 fmin sizione fissa per il piano 2
Target Level 10 /s Per le impostazioni per Direzione scala o Tabella masse, Numero di
Measurement Time 1.5s posizioni fisse, ecc., vedere il piano 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

Fizzed Position

F1 F2 F3 Fa Fs5 F& F7 Fa

" - _ Exit
+ Setup Pre-Balancing

N.B.

Tutte le impostazioni vengono memorizzate quando si esce dalla scheda Impostazioni.

»  Solo per il metodo di pre-bilanciamento Posizione fissa: facendo clic o premendo il tasto [ Prossima scheda ]/
[ F5 ] si apre la scheda Tabella masse per generare una nuova tabella masse o per modificarne una esistente.

»  Facendo clic o premendo il tasto [ Setup ]J/[ F6 ] lo schermo passa al setup della funzione Pre-bilanciamento,

» Facendo clic o premendo il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ]/[ F8 ] si ritorna alla schermata Sorveglianza.
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9.6 Registro: Tabella masse

Se per ogni massa di correzione viene inserito un nome (ad es. M3x4) nella Tabella masse, durante setup, pre-bilan-

N.B.
[ La Tabella masse ¢ disponibile solamente se almeno un rotore & pre-bilanciato con il metodo Posizione fissa.
ciamento o ribilanciamento a video viene visualizzato tale nome invece del peso.

Selezionare la scheda Tabella masse.
Mass Table
In questa scheda, tutte le masse di correzione disponibili, compresi
Maime b3t nome e peso, sono riportate in una tabella. Il nome della tabella masse
tame 08s é definito dall'utente.
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
Tabella masse.
Mass Table |Screws| i‘
Hame 034 g Standard: Pr'edefinit.o (M4), un set fittizio di v?ti di bilanciamento, M4.
Nome 099 . EV|den2|arg la riga Tabella masse con il mouse del computer o
- Y premendoiltastoSu[ A ]/[F1]oGiu[ V¥V ]/[ F? ]. ' '
- iy e Per generare un? nuova TaPeIIa masse, sovrascrivere il testo evi-
Hame 045 g denziato (ad es. “Viti M3, ...”).
Mame 0.54 g . .
Hore 055 g *  Facendo clic c.o‘n mouse del compute.r o] premgndo il tasto Su [
s e A]/[F1]1oGiu[ V¥ ]/[F2], evidenziare una riga o crearne una
nuova.
* Immettere tutti i pesi disponibili delle proprie masse di correzione
la==jiahle screvs M3 DINGY — e, se lo si desidera, il nome. Ad esempio, & possibile pesare delle
- 047 g yiti di Iunghez;a di\{er§§ i.n modc_n preciso e imm.e’.[t'elre o) acquisi_re
M 051 g |I’.pesc.> d.EI dei sgt di Yltl d‘l bllanC|.am.ento disponibili in com’mer.mo.
Ve 058 g L'immissione dei pesi puo avvenire in qu.alunque ordine. L'ordina-
|r-n3><s| 000 mento pef peso viene effettuato automaticamente al momento del
salvataggio.
. Per eliminare un peso, immettere “0”.
F1 F2 F3 F4 F5 FE F7 _ FB
-~ v + - Hext Tab Setup T
Pre-Balancing
N.B.
Salvare tutte le immissioni facendo clic o premendo il tasto [ Prossima scheda]/[F5] o[ Setup]/[F6]o [ Esci dal
pre-bilanciamento ] / [ F8 ].
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10 PRE-BILANCIAMENTO SU PIANO SINGOLO CON UTILIZZO DEL METO-
DO ANGOLARE

10.1 Setup e pre-bilanciamento su piano singolo

N.B.

A partire dalla versione software DSCC 3.61 € possibile avviare il setup come segue.

- Con le masse di bilanciamento (distribuite) in posizione neutra (angolo di distribuzione 180°).

- oppure con masse di bilanciamento pre-regolate se la posizione e I'entita approssimative dello squilibrio sono note.
Con questo metodo € possibile evitare squilibri imprevedibilmente grandi ad alta velocita iniziando il bilanciamento a
bassa velocita e ripetendo il bilanciamento dopo ogni aumento di velocita.

La seguente descrizione del Metodo di pre-bilanciamento - Metodo angolare utilizza due masse di bilanciamento

fisse uguali, che possono essere posizionate e serrate a qualunque angolo specifico sul portamola, come masse di

compensazione.

Durante setup, pre-bilanciamento e ribilanciamento vengono sorvegliati il limite squilibrio n. 1 € n. 2 nonché il limite di

velocita del rotore (vedere connettore n. 2 o n. 13 della linea P6002 UP).

} F1
Single-Plane
Pre-Balancing

] Dittel System Contral Center

Spindle #2

Dresser #1 Setl

Rendere disponibile il modulo di linea P6002 UP.
Per il rotore da pre-ribilanciare, selezionare il numero del set con cui
sono stati memorizzati la modalita operativa desiderata e i parametri

associati.
Manuale:

Esterno:

Per selezionare il numero del set, aprire la scheda
Impostazioni. Regolare il numero del set corretto e
uscire dalla scheda utilizzando il soft-key [ Indietro ].
Tramite interfaccia statica connettore n. 2 o PROFI-
BUS, il numero del set corretto viene impostato dal
sistema di automazione.

A seconda della Modalita operativa, memorizzata nel numero del set
selezionato, vengono visualizzate le singole viste modulo con le soft-

key specifiche.

La schermata a fianco mostra, ad esempio, il numero del set 1 e la
modalita operativa Piano singolo (riconoscibile dall’indicazione con un
singolo grafico a barre).

Per bilanciare il rotore, fare clic o premere il tasto [ Pre-bilanciamento
su piano singolo ].

Settings

F&

F7

Fa

Se disponibile, selezionare la Configurazione desiderata.

P6002 UP

A0 B Poi 4 B Controllare in particolare:
Corfmsin G2l Zoeed 0000 CoofpurationSerX) * il metodo di pre-bilanciamento = Metodo angolare
ST Py <t setting for al sets: Defau X . )
R T o 01 T * il senso di rotazione e
Terget Level Wty will be displsyed togsther & Set Number an . H H
- i ool ey g la direzione scala.
it | = Rebtluining Fx snmneta 6 i o bl Lanciare la funzione di setup facendo clic sul soft key [ Setup ] o pre-
Sl Dieth L ¥ several Configurstions (e.g. seueral balancing mendo il tasto funzione [ F6 ].
speeds) are entered under a Set Number these
Canfigurations are selectable by using the [+]1/
[F3]ar[-]/[Fa]kay.
NOTICE
Unlike to the 3Set Numbare the nConfigurationt is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS,
] Setings
e F1| = Fa] w Fa| = F4 F5 e 5 "Ihﬂw& Fa
F1 F2 F3 F4 F5 F& F7 Bt
-~ v + Hext Tab Setup‘\ T
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AVVERTENZA

Rischio di lesioni a causa di parti in rotazione!

Eseguire le operazioni di installazione o regolazione delle masse di bilanciamento sempre e soltanto a rettificatrice
spenta!

Assicurarsi che il rotore sia fermo prima di intervenire su di esso!

Proteggere la macchina contro ogni riavvio non autorizzato o accidentale!

Non azionare MAI una macchina utensile senza tutte le protezioni di sicurezza idonee in posizione.

NON disattivare alcun dispositivo di sicurezza!

N.B.

L’'impostazione precisa delle masse di bilanciamento é fondamentale per un esito positivo del processo di
pre-bilanciamento!

Seguire il display passo passo per sapere come procedere.

Il tasto [ Next ] non e disponibile fino a quando non viene soddisfatta la condizione “Azionare il rotore al regime di
bilanciamento” o la misurazione dello squilibrio € completata!

Il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ] annulla sempre il processo di pre-bilanciamento.

Gli angoli, le velocita, ecc. riportati di seguito sono esemplificativi! Attenersi alle istruzioni a video!

10.1.1 Setup con masse distribuite in posizione neutra

N.B.
[ Il setup pud essere avviato con rotore fermo o in funzione.

Setup con rotore in funzione

] ittel System Contrel Center Quando si avvia il setup con rotore in funzione, il setup viene prolunga-
e bresd to di una fase rispetto al setup con rotore fermo (aggiuntiva: — Fermare
Configuestion Se1 2/ Machine XYT: Speed 2000 RPM Stap 1412

il rotore o verificare la posizione neutra).

Il pre-bilanciamento puo essere ridotto di una fase

- quando le masse distribuite sul rotore sono nella stessa posizione
neutra visualizzata a video

- e senza fermare il rotore confermare la posizione delle masse distri-
buite premendo il tasto [ Conferma posizione neutra ]

Stop rotor or confirm weight positions

Balancing AP Actusl REWL_2000 vimin |

F2 #7| Fa
Cancel | Ewit Pre-Balancing|

N.B.
Il tasto [ Cambia posizioni delle masse ] viene utilizzato per definire delle posizioni individuali delle masse di bilan-
ciamento. |l tasto deve essere azionato solamente da montatori di macchine esperti (vedere sezione “10.2 |l tasto

9

“Seleziona altre posizioni delle masse™ a pagina 119).
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Setup con rotore fermo

Contral Center FIEx

AL P04
Configuration Set 2/ Mathine XYZ: Speed 2000 ROM Step 1111
Move weights to neutral position respectively remove screws

Balancing RPM: Actual REM 0 imin |

]
Cancel

ra
Euit Prs-Balancing)

tem Control Cenler

Conburation Set 2/ Mathine XYZ: Speed 2000 ROM Step 2111
Run rotor &t wanted Balancing RPM. then continue with Text' key

Balancing AP - Actual RPM_ 2000 fmin
]
Cancel

ra
Euit Prs-Balancing)

AL P04

Canfigueation Set 2./ Machine X¥Z: Speed 2000 RPM Step 311
Unbalance Measuremeant

..... i P 2000 simin

Actusl RPB._ 2000 timin_|

]
Cancel

ra
Exit Prs-Balincing)

P6002 UP
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L’esempio seguente mostra la procedura di setup avviata con rotore
fermo (passaggio 1/11) e masse di bilanciamento in posizione neutra.

Posizionare le masse di bilanciamento precisamente nella posizione
neutra indicata a video e serrarle.

L’esempio mostra la direzione scala: cw.

Continuare premendo o facendo clic sul tasto [ Next ].

Azionare il rotore al regime di bilanciamento desiderato.

L’esempio mostra il senso di rotazione cw.

Al raggiungimento della velocita di bilanciamento desiderata (indicazio-
ne in questo esempio: Regime di giri attuale: 2000 giri/min) continuare
premendo o facendo clic sul tasto [ Next ].

I modulo di linea P6002 UP avvia la prima misurazione per determinare
lo squilibrio iniziale.

Viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’'unita pm/sec e con un angolo
di misurazione interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] € disponibile, premerlo.

In tal modo vengono memorizzati la posizione angolare e il valore dello
squilibrio iniziale, insieme alla velocita di bilanciamento del primo ciclo
di prova (= regime di bilanciamento visualizzato: 2000 giri/min),
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] Ditel System Control Center Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di bilanciamento.
e b eoi Fermare il rotore. Dopo I'arresto del rotore (indicazione regime attuale:
Configuration Set 2/ Machine XYL Speed 2000 RPM Step 4711 .. . . . . . . .
Sioh ok 0 giri/min) il modulo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento
SuCCessivo.
Balancing g AP 2000 simin Actusl RPW 2000 vmin
Cancel iﬂﬁmﬂr:l

. Per creare uno squilibrio di prova, posizionare la massa di bilanciamen-
illat el to 0° esattamente a 30°, come raffigurato a video, e serrarla.
Confguration Set 2/ Machine XYZ: Speed 2000 RPM Step &1 Per Contlnuare, premere || tasto [ Next ]

hove weights to grven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor.

Balancing AP 2000 dmin Actual RPM 0 wmin_|

P s Fa

Select ather Esit Pre-Balaneing|

wesght pasitions

Canced

N.B.

Se lo squilibrio di prova visualizzato non € idoneo (ad es. eccessivo o insufficiente), le masse distribuite possono es-
sere regolate singolarmente. Con il tasto [ Seleziona altre posizioni delle masse ] occorre trasferire le nuove posizioni
delle masse distribuite.

Il tasto deve essere azionato solamente da montatori di macchine esperti (vedere sezione “10.2 Il tasto “Seleziona
altre posizioni delle masse”™ a pagina 119)!

Azionare il rotore al regime di giri di bilanciamento.

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
2000 giri/min) il modulo inizia automaticamente il ciclo di misurazione
successivo.

Canbiguration Set 2/ Machine ¥YZ: Speed 2000 REM Step &A1
Run rotor at Balancing RPM

Balancing AP 2000 dmin Actual RPME 0 wmin_|

F7| Fa
Cancel | Eit Pre-Balancing|
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Dt System Control Center Nel secondo ciclo, il modulo ripete le misurazioni dello squilibrio di se-
: tup con lo squilibrio di prova.

Durante le misurazioni dello squilibrio, lo squilibrio attuale viene visua-
lizzato nell’'unita ym/sec e viene visualizzato un angolo di misurazione
interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] € disponibile, premerlo.

In tal modo, la posizione angolare e il valore del “nuovo” squilibrio ven-
gono memorizzati.

Carfguration Set 2 { Machine XYT: Speed 2000 RPM Step 711
Unbalance Measurement

Actusl RPM. 2000 vfmin
Fa|
Exit Pre-Balancing|

Canced

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di bilanciamento.

Fermare il rotore.
T S — Dopo I'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.
w
i
Balaneing g AP 2000 simin Actusl RPMW. 2000 vmin
Canced + mwmﬂ

T Posizionare le masse di bilanciamento come indicato nei dettagli di po-
sizionamento.

Esempio: portare una massa di bilanciamento a 18°, portare I'altra
massa di bilanciamento a 160°, quindi serrare entrambe le masse.
Continuare premendo il tasto [ Next ].

Condguration Set 2/ Machine XYZ: Speed 2000 RPM Step 311
Move weights to gven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor.

Balancing AP 3000 dmin Actual RPM 0 wmin |

Fa

Camcel | Exit Pre-Balancing|
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Azionare il rotore al regime di bilanciamento

| Ditte! System Contral Center

A0 proad Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
Configuration Set 2/ Machine XYL Speed 2000 RPM Step 10411 . . . . [P . . ) .
it e’ Bsianciing REW tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:

2000 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misura-
zione.

Balancing RPAL 2000 smin Actual RPME 0 wmin

F7| Fa
Cancet | Exit Pre-Balancing |

Durante l'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del

] Dittel System Contral Center

-2ea1 b e d _ modulo controlla la posizione delle masse di bilanciamento e visualizza
e e A lo squilibrio residuo nell’'unitd um/sec (qui 1 pm/s).
Se il risultato & OK, ovvero lo squilibrio residuo ¢ inferiore al Livello
target impostato nella scheda Impostazioni, premere il tasto [ Salva
ed esci ].
wnn!lnqr: gu-:.nu" Save & e -
F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit
CER Si ritorna alla schermata Sorveglianza.
o
[_Pre-Balancing2 | IN TAL MODO, IL PROCESSO DI SETUP E PRE-BILANCIAMENTO
Machine X7z ser2 TERMINA CORRETTAMENTE!
N 2% 153°
® 20004
A 27
& 20004
" =g g
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10.1.3 Se il primo processo di setup e pre-bilanciamento NON si conclude correttamente

Se il risultato non corrisponde al parametro predefinito, ovvero lo squi-
Unbalance Measurement librio residuo & superiore al livello target impostato nella scheda Impo-
WARMNING: Residual Unbalance exceeds Target Levell stazioni, a video compare un’Avvertenza.

Continuare premendo il tasto [ Salva e indietro ] o [ Ribilanciamento ] e
provare a migliorare i risultati utilizzando questa funzione.

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit

T~
wW

; Premendo o facendo clic sul tasto [ Salva e indietro ] si torna alla sche-
RN XOR ] da informazioni.

pPrar——— ] - H H H Te
I F —E i 1% | configuration (set X Vengono inoltre indicati:
Default setting for all sets: Default s . . .
- . -
Lao B D TET el i e la data dell’ultimo pre-bilanciamento
Ledt Balancng Tare: Lo will be displayed together with the Set Number and ° ’ ’ H H 1
Balancing FFM Set Mame in the screens Pre-Balancing < Setup I ora de” UItImO pre bllanCIamento €
and Rebalancing. For example, if a rotor is balanced H 1 irt 1 H H
. .
Target Lavel 10 e at differant speeds, this may be noted down here. | l reg ime dl g g dl blla nClamentO "
T
[emmarn 18 I# several Conflgurations (e.g. seversl balancing
et Dcton o speads) are entered under a Sat Number these
- PieBalancing Method Anguis mefed Configurations are selectable by using the [+ ]/
Seale Dizcton o [F3]or[-]/[F4]key.
NOTICE

Unlike to the »5et Numbars the sConfigurationn is
NOT selectable via the static intarface or tha
PROFIBUS,

F8| £7|

Pe-Balancing

Fa|

F4) 3
1 Exit Pro-Balancing|

N.B.

E necessario un riavvio della procedura di setup dello stesso rotore (facoltativamente con una nuova configurazione).
- se la velocita di esercizio & cambiata,

- se il senso di rotazione & cambiato.

10.1.4 Setup con masse distribuite in qualunque posizione

N.B.

Se il rotore deve essere bilanciato immediatamente dopo I'esempio precedente a 4000 giri/min invece che 2000 giri/
min, ad esempio, procedere come segue:

Il setup pud essere avviato con rotore fermo o in funzione.

ST ——r— Lanciare la funzione di setup facendo clic sul soft key [ Setup ] o pre-
-2 b pas mendo il tasto funzione [ F6 ].
v (Set 2] Speed S000REW 4 " Sat X
5 Singieiana Praaiichg Default setting for all sets: Default
Lot Bidancing Dt The default text can be overwritten user-defined. 1t
Lat Ealancing Tine: will be displayed togather with the Set Number and
Balanong FFM L Set Name in tha scraans Pre-Balancing 9 Setup
FIPM Tolerance +/- 0 i and Rebalancing. For example, if 3 rotor Is balanced
Taiget Lavel 10 umis at different speeds, this may be noted down here,
Moshirsment Tie, Ll IF several Configurations [e.g. several balancing
Bckstion Oacion on speeds) are entered under a Set Number these
= P A st Config ara by usingthe [+ ]/
Scale Directon e [F3]or[-]/[F4] key.
NOTICE
Unlike to the vSet Numbers the sConfigurations is
NOT selactable via the static interface or the
PROFIBUS,
] setings:
P = = [ = v 7 ra
-~ . 4 + = Tat: Setug Re-Balancing | Exn Pre-Balancing
F1 F2 F3 Fa Fs F& F7 Fa
A v + - Hext Tab Setup Re-Balancing | Exit Pre-Balancing

wW
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Setup con rotore in funzione

Se la funzione di setup viene avviata con il rotore in funzione, inizial-
mente il display mostra le masse di bilanciamento sempre nella posi-
zione neutra.

Conbigueation Set 2/ Machine ¥YZ. Speed 2000 RPM Step 1412
Stop rotor ar confirm sweight positions

Balancing AP Actysl RPWM 2000 wmin

F2 £7| Fa
Cancel | Esit Pre-Balancing|

Se le posizioni delle masse di bilanciamento sul rotore non sono cam-
biate dall’'ultimo bilanciamento, il bilanciamento pud essere abbreviato
di una fase premendo o facendo clic sul tasto “Applica ultima posizione
di bilanciamento” senza fermare il rotore.

Conbguration Set 2/ Machine XY Speed 4000 RPM Step 211
Run rotor &t wanted Balancing RPM, then continue with Tedt key

Continuare con la fase 3/11, figure successive della sezione Setup con
rotore fermo.

Actual RPM._4000 vmin

Fa
Esit Pre-Balancing|

Cances

Setup con rotore fermo

ST TRE ——— Se la funzione di setup viene avviata con il rotore fermo, inizialmente
pE0 b Pod 4 lo schermo mostra le masse di bilanciamento sempre nella posizione
Configuration Set 2 / Machine XYZ: Speed 4000 RPM Step 1711

neutra.
Le posizioni delle masse di bilanciamento sul rotore non sono cambiate
dall’ultimo bilanciamento.

Move weights to neutral position respectively remove screws

Balancing RFU. . Actual REME 0 imin |

e — o
Select other
-wb"&_ ™

Fa

Cuncel | Eit Pro-Balancing|
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8] Dittel System Control Center
AED P04 4

Condguration Set 2/ Machine XYZ: Speed 4000 RPM
Maove weights to neutral position respectively remove screws

Step 1411

Balancing AP

Actual RPAE

0 fmin |

Appty last F3 8

2
‘Select ather S =4

weight positons.

Cancel

Exit Pre-Balancing|

Fa

| 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

Balancing AP

Actusl RPM: 4000 wmin

Cameed

Exit Pro-Balancing|

Fa

tral Center

Coriguration Set 2/ Maching XYZ: Speed 4000 RPM
Unbalance Measurement

Actusl RPWM:_4000 rfmin

Cunces

Step 311

D Dittel System Control Center

AE:03 b Poa
Canfiguration Set 2 / Machine XYZ Speed 4000 REM Step 411
Stop rotor
Balancing RPM: 4000 min Actyal RPM: 4000 timin
[
Cancel Exit Pre-Halaneing
P6002 UP

FB|

VMARPOSS

Continuare facendo clic sul tasto [ Applica ultima posizione di bilancia-
mento ] o sul tasto funzione [ F3 ].

Lo schermo mostra le ultime posizioni delle masse di bilanciamento.
Continuare premendo il tasto [ Next J/[F6].

Azionare il rotore al regime di bilanciamento desiderato.

Al raggiungimento della velocita di bilanciamento desiderata (indicazio-
ne in questo esempio: Regime di giri attuale: 4000 giri/min) continuare
premendo

o facendo clic sul tasto [ Next ].

Il modulo di linea P6002 UP avvia la prima misurazione per determinare
lo squilibrio iniziale.

Viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’'unita um/sec e con un angolo
di misurazione interno.

Osservare lo schermo!

Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

In tal modo vengono memorizzati la posizione angolare e il valore dello
squilibrio iniziale, insieme alla velocita di bilanciamento del primo ciclo
di prova (= regime di bilanciamento visualizzato: 4000 giri/min),

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di bilanciamento.
Fermare il rotore.

Dopo I'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.
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] Dittel System Contral Center Per creare uno squilibrio di prova, posizionare la massa di bilanciamen-
-E3 b P 4 to 18° esattamente a 348°, come raffigurato a video, e serrarla.
Condguration Se1 2/ Machune XYZ: Speed 4000 RPM Step &1 Per Contlnuare’ premere || taSto [ NeXt ]

Move weights to gven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor.

Balancing P 4000 dmin Actual REME 0 imin |

Fa
Esit Pro-Balancing|

2l 8
Select other =4 —

N.B.

Se lo squilibrio di prova visualizzato non € idoneo (ad es. eccessivo o insufficiente), le masse distribuite possono es-
sere regolate singolarmente. Con il tasto [ Seleziona altre posizioni delle masse ] occorre trasferire le nuove posizioni
delle masse distribuite.

Il tasto deve essere azionato solamente da montatori di macchine esperti (vedere sezione “10.2 Il tasto “Seleziona
altre posizioni delle masse”™ a pagina 119)!

] Dite1 System Controt et Azionare il rotore al regime di giri di bilanciamento.
RSN TR Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
Condgurstion Se1 2 / Machune XYZ: Speed 4000 RPM Step &1 . . . . . . .
it rfi’ st Bl REW tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: regime attuale: 4000
giri/min) il modulo inizia automaticamente il ciclo di misurazione suc-
cessivo.

Balancing RF. 4000 dmin Actual REME O imin |

F7| Fa
Cuncel | Exit Pro-Balancing|

Nel secondo ciclo, il modulo ripete le misurazioni dello squilibrio di se-
tup con lo squilibrio di prova.

Durante le misurazioni dello squilibrio, lo squilibrio attuale viene visua-
lizzato nell’'unitd um/sec e viene visualizzato un angolo di misurazione
interno.

Osservare lo schermo!

Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

In tal modo, la posizione angolare e il valore del “nuovo” squilibrio ven-
gono memorizzati.

Canfiguration Set 2 / Machine ¥YZ: Speed 4000 RPM Step 71
Unbalance Measurement

289uns

Balancing AFu: 4000 smin Actual RFWL_4000 rfmin
Fa
Fuit PreBalarcing|

Canced
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VMARPOSS

10.1.5 Pre-bilanciamento

Configuration Set 2/ Machine XYI: Speed 4000 RPM
Stop rotor

Siep &1

Actual RPM: 4000 vimin_|

B Dittel Syste

£7| Fa|
Cancel | Esit Pra-Balancing|

Configuestion Set 2 / Maching XYT: Speed 4000 RPM
Mave weaights to grven pasiions, then continue with "Nest' key or start rotor.

Stap A1

Actual FPME 0 rimin |

Fa|

Cancel | Euit Pre-Balancing

Configuration Set 2/ Machine X¥I: Speed 4000 REM
Run rotor at Balancing RPM

Steg 1041

Actual FEMW__0 rimin_|

£7| Fa|
Cancel | Esit Pre-Balancing|

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di bilanciamento.
Fermare il rotore.

Dopo I'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

i i

Posizionare le masse di bilanciamento come indicato nei dettagli di po-
sizionamento.

Esempio: portare una massa di bilanciamento a 11°, portare I'altra
massa di bilanciamento a 149°, quindi serrare entrambe le masse.
Continuare premendo il tasto [ Next ].

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
4000 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misura-
zione.

P6002 UP
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Durante I'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del

] Dittel System Contral Center

AE0 b P01 4 modulo controlla la posizione delle masse di bilanciamento e visualizza
Corfguration Se 2/ Machne Y2 Speed 4000 REM Steg 11411 s . . y s .
lo squilibrio residuo nell’'unita um/sec (qui 2 ym/s).

Urbalance Measuremart

Se il risultato € OK, ovvero lo squilibrio residuo €& inferiore al Livello
target impostato nella scheda Impostazioni, premere il tasto [ Salva
ed esci ].

Balancing AP 4000 dmin Actusl REPM. 4000 ifmin

= " ru
Po-Balancing Save Shatk | Save & et

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit

Si ritorna alla schermata Sorveglianza.

| Dittel System Contral Center

JE TR I | IN TAL MODO, IL PROCESSO DI SETUP E PRE-BILANCIAMENTO
Machine %z smz TERMINA CORRETTAMENTE!

Y 27
> 40004
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10.2 // tasto “Seleziona altre posizioni delle masse”

N.B.

Se la posizione approssimativa dello squilibrio € gia nota prima del setup, le masse sul rotore possono essere portate
nelle posizioni corrispondenti.

Quindi € obbligatorio trasferire a video le posizioni delle masse con il tasto [ Seleziona altre posizioni delle masse ].
Se lo squilibrio di prova all'angolo di distribuzione consigliato di 150° determina uno squilibrio inammissibile per il
rotore (aumento dell’angolo di distribuzione) o se viene visualizzato il messaggio di avvertimento Squilibrio di prova
insufficiente (riduzione dell'angolo di distribuzione), posizionare le masse di bilanciamento in un modo che si ritiene
idoneo.

Anche in questo caso € obbligatorio trasferire a video le posizioni delle masse con il tasto [ Seleziona altre posizioni
delle masse ].

tra Center Per continuare, premere o fare clic sul tasto [ Seleziona altre posizioni
Bt delle masse ].

Coniguration Set 2/ Machine XY1: Speed 2000 RPM Step 511
hove weights to grven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor.

AE:|

Balancing AP 2000 dmin Actual RPWE D imin

P s
Saluct ather

wesght pasitions

Fa
Fuit PreBalarcing|

Cancel

Select |:rtherF1 Fé F7 . .FS
weight posit] Hext Cancel Exit Pre-Balancing
] Dite1 System Controt et Facendo clic o premendo i tasti seguenti, le posizioni delle due masse
AED) | P4 possono essere trasferite esattamente a video:
Configuration Sel 2 / Machine XYZ: Speed 2000 RPM Step &1
Move weights to gven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor. F3 Massa 1 - Massa 2
Walght 1 Premendo questo tasto viene selezionata la mas-
sa da cambiare.
F3
Weight 2
Fa 10°-1°
10° Questo tasto determina se cambiare la posizione
della massa di bilanciamento selezionata in incre-
menti di 1° o di 10°.
Balaneing RPAL 3300 smin Actual REME D rimin F4
PPRL] RS L — - w7 cunent | |comero e 1
F2 >>
e Premendo questo tasto, la massa di bilanciamen-
to selezionata ruota verso destra dell’'incremento
di gradi selezionato.
<<
- F1 Premendo questo tasto, la massa di bilanciamen-

to selezionata ruota verso sinistra dell’'incremento
di gradi selezionato.
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Condguration Set 2/ Machine XYZ: Speed 2000 RPM
Maove weights to gven posifions, then continue with 'Nesd' key or start rotor.

Step 11

Actual RPME

0 fmin |

F7|
Cancel

Exit Pre-Balancing|

Fa

Cardguration Sel 2/ Machine X¥Z: Speed 2000 RPM
Run rotor at Balancing RFM

Balansing AR 3000 dmin Actual RPM

Step &1

0 i |

7|

Cancel | Exit Pre-Balancing|

120

Fa

Trasferire le posizioni e I'angolo delle masse di bilanciamento al rotore
come indicato.

Esempio: spostare una massa alla posizione 350° e I'altra alla posizio-
ne 130° e serrarle.
Per continuare, premere il tasto [ Next ].

L'ulteriore processo di pre-bilanciamento viene eseguito come decritto
in precedenza. Vedere la sezione “10.1.1 Setup con masse distribuite in
posizione neutra” a pagina 108 o “10.1.4 Setup con masse distribuite
in qualunque posizione” a pagina 113).
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10.3 Ribilanciamento con utilizzo del metodo angolare

Il rotore deve essere ribilanciato,
» selrisultato del primo pre-bilanciamento dopo il setup non era soddisfacente.
* selamola é stata cambiata o sostituita o
» se lo squilibrio supera il valore ammissibile dopo diversi cicli di rettifica.

B Dittel System Contral

N.B.
Durante il ribilanciamento vengono sorvegliati sia i limiti di squilibrio sia il limite di velocita (vedere connettore n. 2 o

n. 13)!

F1
Pre-Balancing

Center

Sped 4000 RFH

Lt Baancing Date
Last Balancing Time
Balancng RFM

L

i

| Pre-Balancing 2 ]

Machine XvZ

A, 487 269"
* 40002

487
4000,

A

)

Configuration (Set X]
Default setting for all sets: Defaule

ten user-defined. It

The default text can be o
will be displayed togethe the Set Number and
Set Name In the screens Pre-Balancing P Setup
and Rebal Far examole, If a rotor Is balanced

Targst Levsl

Measurenen Tine

Fiotation Dibscticr:

10y
155

Scae Diecton

a1 different speeds, this may be noted dewn here.

If several Canfigurations (e.g. several balancing
speeds) are entered under & Set Number these
Configurations are selectable by using the [+ 1/
[F3]or[-]/[Fa]kay.

NOTICE

Unlike to the #5et Numbara the sConfigurationa is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.

rs|

Fa

R

Rendere disponibile il modulo di linea P6002 UP.

VMARPOSS

Per il rotore da ribilanciare, selezionare il numero del set utilizzato per
I'ultimo pre-bilanciamento del rotore.
In modalita modulo, fare clic o premere il tasto [ Pre-bilanciamento ].

Settings

FE&

F¥

Fii

Devono essere visualizzati data, ora e regime di bilanciamento dell’ulti-
ma procedura di pre-bilanciamento.
Il tasto [ Ribilanciamento ] deve essere disponibile.
Controllare in particolare
I'eventuale Configurazione desiderata,
il metodo di pre-bilanciamento = Metodo angolare

il senso di rotazione e
la direzione scala.

F1

F2 F3

F4

Fs
Setup

F&

F7
Re-Balancing

} F&
Exit
Pre-Balancing

P6002

UP
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N.B.

Con il numero del set configurazione selezionati, setup e pre-bilanciamento del rotore sono gia eseguiti una volta con
regime di bilanciamento, senso di rotazione e metodo di pre-bilanciamento uguale.

Seguire la guida operativa passo passo per sapere come procedere.

Il tasto [ Next ] non € disponibile fino a quando non viene soddisfatta la condizione Azionare il rotore al regime di
bilanciamento o la misurazione dello squilibrio &€ completata!

Il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ] annulla sempre il processo di pre-bilanciamento.

Gli angoli, le velocita, ecc. riportati di seguito sono esemplificativi! Attenersi alle istruzioni a video!

Prima del ribilanciamento, non cambiare MAI

- il senso di rotazione,

- il metodo di pre-bilanciamento,

- la direzione scala!

Ogni eventuale modifica elimina i dati di configurazione memorizzati!

Lanciare la funzione di ribilanciamento facendo clic sul soft key [ Ribi-

G Ditte! System Contral Center

AE.03 P04 1 H 1
AE0 b P01 4 lanciamento ] o premendo il tasto funzione [ F7 ].
L ion (50 2 = | Configuration (Set X)
= Single Planc Pre Balancing Default setting for all sets: Default
i i o The default text can be overaritten user-defined. It
Last Balancing Time: @ Set Number and
Balancing RFM 4 Set Name in the screens Pre-Balancing 3 Setup
RPM Tolerance +/- 10 vimen Ing. For examale, f & rotor is balanced
Taiged Level 10 pris eeds, thic may be noted dewn here.
@ Ti i
:”’“""" L L I se anfigurstions (e.g seversl balancing
e e, Ll speeds) are entered under a Set Number these
= ot Configurations are selectahle by using the [+]/
‘S Drecton o [F3]or]-1/[Fa]kay.
NOTICE
Unlike to the 15et Number« the "Cc'\fig wrationd is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
E] Setins
" | i L r5! [0 rr ra
-~ - + | - Setup Re-Balanting | EXILPre-Balancing|
F1 F2 F3 Fa F5 F& F7 . Fg
. X
A v + - Setup Re-Balancing .
Pre-Balancing

T~
w

N.B.

Il ribilanciamento pud essere avviato

- con rotore fermo,

- con rotore in funzione al regime di bilanciamento oppure

- con rotore in funzione al regime di bilanciamento.

Il numero di fasi varia di conseguenza, come pure la schermata iniziale.

L’esempio seguente illustra il ribilanciamento di un rotore fermo all’inizio
(fase 1/7).

Se vi sono state delle variazioni nel frattempo, portare le masse in posi-
zione come indicato a video e serrarle.

Corfiguration Set 2/ Machine XYI: Speed 4000 RPM Step 17
Mave weights to given positions, then continue with 'Next' key or start rotor.

Actual RPM 0 nimin

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

In alternativa, trasferire la posizione angolare attuale delle masse di
bilanciamento sullo schermo.
A tale scopo, premere o fare clic sul tasto [ Seleziona altre posizioni

Step 17

o

delle masse ].

Actual RPM 0 rimin

3
Welght 2

Fa

24
0"
F8|
M

Fa|

" v e
Fi F2 Fa Fd Fi F7 Féi
< EE Weight 1 10° Hext Cancel Exit Pre-Balancing
Facendo clic o premendo i tasti seguenti, le posizioni delle due masse
possono essere trasferite esattamente a video:
F3] Massa 1 - Massa 2
Weight 1 Premendo questo tasto viene selezionata la massa
da cambiare.
F3
Weight 2
F4
10° -1°
10° . . ..
Questo tasto determina se cambiare la posizione
della massa di bilanciamento selezionata in incre-
F4] mentidi1°odi10°.
10
F2| >>
i Premendo questo tasto, la massa di bilanciamento
selezionata ruota verso destra dell'incremento di
gradi selezionato.
Fi] <<
ce Premendo questo tasto, la massa di bilanciamento
selezionata ruota verso sinistra dell'incremento di
gradi selezionato.
Se la posizione angolare delle masse di bilanciamento e l'indicazione a
video corrispondono, premere il tasto [ Next ].
Fi1 F2 Fa F4 FE& F7 Fé
< == Weight 1 10 Hext Cancel Exit Pre-Balancing

wW

P6002 UP
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] Ditel System Controt Center Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
4000 giri/min) il modulo inizia automaticamente il primo ciclo di misura-
zione di ribilanciamento.

Confiquration Set 2 { Machine Y2 Speed 4000 RPM Step 27
Run rator &t Balancing RPM

Balanting AF M. 400 simin Actual RPMe 0 vmin_|

¥7| ra|
Cancel | Exit Pre-Balancing|

Ol Ditel System Controt Center Il modulo di linea P6002 UP avvia la misurazione per determinare lo
ECCRXCE squilibrio.
Configuration Set 2 / Machine XYZ: Speed 4000 RPM Step 37

Viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’'unita um/sec e con un angolo
di misurazione interno.

Osservare lo schermo!

Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

Unbalance Measurement

Actusl RPM: 4000 vimin
Fa|
Exit Pre-Balancing|

Canced

N.B.

Il ribilanciamento puo essere avviato con rotore fermo o in funzione. Se il ribilanciamento viene avviato con rotore in
funzione, la figura in alto € la prima schermata (fase 1/5). Se necessario, in questa fase € possibile ricontrollare le
posizioni delle masse.

Quindi la sequenza di ribilanciamento viene allungata di una fase, ovvero — Fermare il rotore.

FE& F7 F&

Exit
pext Cancel Pre-Balancing

F1
Check weight
positions

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di bilanciamento.
Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa autom;aticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Candguration Se1 2 ! Machine ¥YZ Speed 4000 RPM Step 47
Stop rotar

A

Balancing AR 4000 dmin Actusl RFM 4000 tmin_|

Fa
Cancel | Exit Pre-Balancing|
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Control Center

Canfiguration Set 2 / Machne K72 Speed 4000 RPM Step &7
Maove weights to gven positions, then continue with ‘Nexd' key or start rotor ‘
Balancing AP 4000 ¥min Actual BP0 wmin_|
3 [ ¥7| a
Chck: weight
Hest Cancel | Exit Pre-Balancing|

G Ditte! System Contral Center
Condguration Set 2/ Machine X¥Z: Speed 4000 RPM
Run rator at Balancing RPM

Actual RPME 0 rfmin

#7|

Camcel | Exit Pre-Balancing |

Fa

Condguration Set 2/ Machine XYZ: Speed 4000 RPM
Unbalance Measurement

Sten 77

Actusl RPM: 4000 1min

F2

Re-Balancing

Save & back Save & ext

Fa

Posizionare le masse di bilanciamento come indicato nei dettagli di po-
sizionamento.
Esempio: spostare una massa di bilanciamento da 11° a 7° e la secon-
da massa di bilanciamento da 149° a 150°. Serrare entrambe le masse.
Continuare pre{:mendo il tasto [ Next ].

o

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
4000 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misura-
zione.

Durante l'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del
modulo controlla la posizione delle masse di bilanciamento e visualizza
lo squilibrio residuo nell’'unita um/sec (qui 5 um/s).

Se il risultato & OK, ovvero lo squilibrio residuo ¢ inferiore al Livello
target impostato nella scheda Impostazioni, premere infine il tasto [
Salva ed esci |].

F7 F&

Save & back Save & exit

P6002 UP
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] Ditel System Control Center el Si ritorna alla schermata di sorveglianza standard.

|_Pre-Balancing2__| IN TAL MODO, IL PROCESSO DI RIBILANCIAMENTO
Machine XYZ stz TERMINA CORRETTAMENTE!
FL'—-——-—v———‘—ﬂ La data e I'ora del ribilanciamento vengono memorizzate con il numero

del set regolato e la relativa configurazione.

Ny 67 2707
& 40004

A 6
> 40004

10.3.1 Se il processo di ribilanciamento NON si é concluso correttamente

Se il risultato non corrisponde al parametro predefinito, ovvero lo squili-
Unbalance Measurement brio residuo & superiore al livello target impostato nella scheda Impo-
WARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell stazioni, a video compare un’Avvertenza.
Fz2 F7 Fa
Re-Balancing Save & back Save & exit
S

W

] it System Contrat Contor Premendo il tasto [ Salva e indietro ] o il tasto [ Ribilanciamento ] si torna

AE P04 [P
alla scheda Impostazioni.
= i) : % || configuration (Set X) Tentare di migliorare il risultato con un secondo ciclo di ribilanciamento.
- Single Plane Pre-Balancing Default satting for all sets: Default
Lt Balancing Dete The default text can be overuritten user-defined. It
Leat Baiancing Tine will be displayad togather & St Numbar and
Belancng FiFM - Set Name in the scraens Pre-Balancing & Setup
P Tokrarce - 10vimin and Rebalancing. For sxamals, if & rotar s balanced
Toroet Level 0 at different speeds, this may be noted down here.
ook =L i several Configurations (e.g. several balancing
Brch Daecion il speads) are entared under a Set Number these
= Pre-Bal L] Configurations are selectable by using the [+ ]/
Scaie Direction o [F3]or[-]/[Fa] kay.
NoTicE
Unlike to the 15et Numbers the sConfiguration is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
=] setng
" [ | " rs| ¥ " [
a - + - Setup RaHalaneing | Ext Pre Balansing|
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11 PRE-BILANCIAMENTO SU PIANO SINGOLO CON UTILIZZO DEL METODO
POS/ZIONE FISSA

11.1 Setup e pre-bilanciamento su piano singolo

B Dittel System Control Center

N.B.

La descrizione seguente del metodo di pre-bilanciamento su piano singolo Posizione fissa utilizza due o tre masse di
correzione (ad es. viti di peso diverso) posizionate in da tre (3) a ventiquattro (24) posizioni fisse (ad es. fori maschiati
equidistanti sul rotore).
Le posizioni fisse equidistanti sul rotore devono essere numerate in modo permanente.
Durante setup, pre-bilanciamento e ribilanciamento vengono sorvegliati il limite squilibrio n. 1 e n. 2 nonché il limite di
velocita (vedere connettore n. 2 o n. 13 del modulo di linea P6002 UP).

Spindle #2
Dresser 8 2 Set2
I' LAY
LR A A N
N, 0 -

] 0

A LN
i e w w o oms

n, 5%

] 0

Ny [0

& 04

Ny 5%

& 0

Single-Plane’1
Pre-Balancing
Rotor A

Single-Plane™2
Pre-Balancing
Rotor B

AE] P04

Rendere disponibile il modulo di linea P6002 UP.
Per il rotore da pre-ribilanciare, selezionare il numero del set con cui
sono stati memorizzati la modalita operativa desiderata e i parametri

associati.
Manuale:

Per selezionare il numero del set, aprire la scheda

Impostazioni. Regolare il numero del set corretto e
uscire dalla scheda utilizzando il soft-key [ Indietro ].

Esterno:

Tramite interfaccia statica connettore n. 2 o PROFI-

BUS, il numero del set corretto viene impostato dal

sistema di automazione.

A seconda della Modalita operativa, memorizzata nel numero del set
selezionato, vengono visualizzate le singole viste modulo con le soft-

key specifiche.

La schermata a fianco mostra, ad esempio, il numero del set 2 e la
modalita operativa 2x piano singolo (riconoscibile dall’indicazione con
due grafici a barre contrassegnati A e B).
Per pre-bilanciare il rotore A, fare clic o premere il tasto [ Pre-bilancia-

mento su piano singolo rotore A].

Settings

FE

F7

F&

Se disponibile, selezionare la Configurazione desiderata.

P6002 UP

Controllare in particolare:
Confiuaton (St 2) B cobeurstontiun * il metodo di pre-bilanciamento = Posizione fissa
e — < fault serring for all sets: Dafau . -
T T B S — +  la Tabella masse (tutte le masse disponibili?),
Tapmbeval 15 will be displayed together with the Set Numbar an . H H . - H
s e T il numero di posizioni fisse (qui, ad es., 12),
i P s g e i il numero di masse di correzione (qui 2),
e femen 1 several Conflgurations (2.5, several balancing Lanciare la funzione di setup facendo clic sul soft key [ Setup ] o pre-
RS O Tows! sy ] soeeds) are entered under a Set Number these . .
2 ConPgurations ane sslecable y wing e 1 11/ mendo il tasto funzione [ F6 ].
[F3]or[-]/[F4]key
NOTICE
Unlike to the #Set Numbers the sCanfigurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
[=] Semngs | = M Tacle
- A ] et T Sotup o
Fi F2 F3 Fé F5 FE& F7 et G
a~ v + Hext Tab Setup Ht
Pre-Balancing
N
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AVVERTENZA

Rischio di lesioni a causa di parti in rotazione!

Spegnere la macchina quando si sostituiscono o cambiano le masse di correzione!

Assicurarsi che il rotore sia fermo prima di intervenire su di esso!

Proteggere la macchina contro ogni riavvio non autorizzato o accidentale!

Non azionare MAI una macchina utensile senza tutte le protezioni di sicurezza idonee in posizione.
NON disattivare alcun dispositivo di sicurezza!

N.B.

La selezione attenta delle masse di correzione é fondamentale per un esito positivo del processo di pre-bi-
lanciamento!

Seguire il display passo passo per sapere come procedere.

Il tasto [ Next ] non e disponibile fino a quando non viene soddisfatta la condizione “Azionare il rotore al regime di
bilanciamento” o la misurazione dello squilibrio € completata!

Il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ] annulla sempre il processo di pre-bilanciamento.

Le masse di correzione, le velocita, ecc. riportate di seguito sono esemplificative! Attenersi alle istruzioni a video!

Se per ogni massa di correzione viene inserito un nome (ad es. M3x4)
nella Tabella masse, durante setup, pre-bilanciamento o ribilanciamen-
to a video viene visualizzato tale nome invece del peso.

11.1.1 Setup

N.B.
Il setup puo essere avviato con rotore fermo o in funzione. Se il setup viene avviato con un rotore in funzione, la pro-
cedura di setup viene allungata di una fase (aggiuntiva: — Fermare il rotore o verificare la posizione neutra).

L'esempio seguente mostra la procedura di setup avviata con rotore
fermo (fase 1/11).

Corfigurstion Set 2 Dresser#2 Speed 2700 RPM Step 1111 . e s . . . .

v g 1 neL ! poion respecively removs screvs Rimuovere tutte le masse/viti di correzione dalla flangia di fissaggio/dal

rotore.

Continuare premendo o facendo clic sul tasto [ Next ].

. P
Exit
Pre alanong
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] Dittel System Contral Center

Configuration Set 2/ Oresser #2; Speed 2700 RFM Step 211
Run rotor at waritad Balancing RPM, then continue with Tast key
Balancing AFM Actual BP0 dimin |
6 " ra
Eit
_ - o o Beenca

Configuration Set 2 / Dresser #2 Speed 2700 RPM
Unbalance Measurement

Balanding AWM. 2700 v

Corfiguration Set 2/ Dresser # 2 Spesd 2700 REM
Stop rator

Balandng FEM: 2700 vmen Actual R

Step4it1

2700 wmin_|

rr|
cancel

Fa
Exit

PreGabancing

Configuration Set 2 ¢ Dresser # 2 Speed 2700 FPM Step i1
Meave wieights to given positions, then continue with "MNest' kay ‘
Bulancing FPM. 2700 dria Actial BPM. 0 wiin |
" e o ra
Extras Mext Cancel ks
i

P6002 UP

VMARPOSS

Azionare il rotore al regime di bilanciamento desiderato.

L’esempio mostra il senso di rotazione cw.

Al raggiungimento della velocita di bilanciamento desiderata (indicazio-
ne in questo esempio: Regime di giri attuale: 2700 giri/min) continuare
premendo o facendo clic sul tasto [ Next ].

Il modulo di linea P6002 UP avvia la prima misurazione per determinare
lo squilibrio iniziale.

Viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’'unita um/sec e con un angolo
di misurazione interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

In tal modo vengono memorizzati la posizione angolare e il valore dello
squilibrio iniziale, insieme alla velocita di bilanciamento del primo ciclo
di prova (= regime di bilanciamento visualizzato: 2700 giri/min),

Lo schermo mostra gia la nuova posizione della massa di

correzione.

Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Per creare uno squilibrio di prova, aggiungere una massa di correzione
(ad es. vite) del peso indicato (ad es. 0,58 g) nella posizione 1, come
visualizzato a video.

Per continuare, premere il tasto [ Next ].
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N.B.
Il tasto [ Regola posizioni ] serve per impostare uno squilibrio di prova singolo e deve essere utilizzato solamente da
personale esperto (vedere la sezione “11.2 Il tasto Regola posizioni” a pagina 135)!

S Ew R ey e Azionare il rotore al regime di giri di bilanciamento.

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
2700 giri/min) il modulo inizia automaticamente il ciclo di misurazione
successivo.

Corfigurstion Set 2 / Dresser #2 Speed 2700 RPM Stepbitl
Run rotor at Balancing RPM

Balansing AP 1700 v Actual BPM. 0 vmin |

#7| Fa
Exit

el | pro Balancing

Nel secondo ciclo, il modulo ripete le misurazioni dello squilibrio di se-
tup successive con lo squilibrio di prova.

Durante le misurazioni dello squilibrio, lo squilibrio attuale viene visua-
lizzato nell’'unita um/sec e viene visualizzato un angolo di misurazione
interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

In tal modo, la posizione angolare e il valore del “nuovo” squilibrio ven-
gono memorizzati.

AED3 P

Corfigurstion Sat 2/ Dresser #2 Speed 2700 RPM Step 711
Unbalance Measurement

Balansing AWM. 1700 i Actual RPM 2700 ofmin |

Fa

11.1.2 Pre-bilanciamento con due masse di correzione

N.B.

Se il Numero di masse di correzione nella scheda Impostazioni € impostato su 2, vengono visualizzate le posizioni
e le masse o i nomi delle due masse di correzione.

L'esempio seguente mostra 12 posizioni fisse.

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di correzione.
Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Configuration Set 2 / Dresser # 2 Speed 2700 RPM Step &1
Stop rotor

Ealansng AW 1700 dman Actual RPM 2700 sfmin |

rr| a4
Exit

el | prepatancinn
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CEx Eliminare lo squilibrio di prova (ad es. vite) dalla posizione 1.

. Esempio: aggiungere una massa di correzione di 0,48 g nella posizione
2 e una seconda massa di correzione di 0,48 g nella posizione 10.
Continuare premendo il tasto [ Next ].

Corfiguration Set 2 / Dresser # 2. Speed 2700 RPM Step 911
Maove weights to given positions, then continue with 'MNest' key

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
2700 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misu-
razione.

Configuration Set 2 / Dresser #2 Speed 2700 RPM Step 1041
Run rotor at Balancing RPM

Ealancing . 2700 ymin Actal RPM. 0 vmin |

F7| Fa

Durante I'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del

modulo controlla la posizione e il peso delle masse di correzione e vi-
Configuration Set 2/ Oresser # 2. Speed 2700 RPM Step 11411 . e . , s .
Unbatance MoasLremant sua!lz;a lo squlllbrlo residuo nell unl_tg Hm/seg (qui ‘9 'umlg,). .
Se il risultato & OK, ovvero lo squilibrio residuo & inferiore al Livello
target impostato nella scheda impostazioni, premere il tasto [ Salva ed
esci ].
Bulanding R 2700 v Actual REM 2700 ¢min |
um.qn msm" maunra
F2 F7 Fé
Re-Balancing Save & back Save & exit

wW
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| Dittel System Contral Center

Si ritorna alla schermata Sorveglianza.

IN TAL MODO, IL PROCESSO DI SETUP E PRE-BILANCIAMENTO
INIZIALE TERMINA CORRETTAMENTE!

Se il primo processo di setup e pre-bilanciamento NON si conclude correttamente

Se il risultato non corrisponde al parametro predefinito, ovvero lo squi-
lUnbalance Measurement librio residuo & superiore al livello target impostato nella scheda Impo-
WARMNING: Residual Unbalance exceeds Target Levell stazioni, a video compare un’Avvertenza.

trol Center

Continuare premendo il tasto [ Salva e indietro ] o [ Ribilanciamento ] e
provare a migliorare i risultati utilizzando questa funzione.

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit

wW

Premendo o facendo clic sul tasto [ Salva e indietro ] si torna alla sche-
da informazioni.

{5peed 00 761 21| configuration (set ) Vengono inoltre indicati:

Default setting for all sets: Default

Lt Bafancng Do
Lset Bodancg Tme.
Balanding RN

Fe Tierance </~

Target Level
Messuremert Tme
Rotation Drection

~ balancing Method
Mass Table
Thumiber of fieed pstions

Huriter of cornection masses

G A * ladata dell'ultimo pre-bilanciamento
will be displayed together with the Set Number and ° |‘Ora de”’ultimo pre_bilanciamento e

Set Name in the screens Pre-Balancing 9 Setup

iy and Rabalaneing. For example, if 3 rotor is balanced ° - il regime di giri di pre'bilanciamento.

151mfs at different speeds, this may be noted down here.

If several Configurations (e.g. several balancing
speeds) are entered under a Set Number these

et Qi Configurations are selectable by using the [ + ] /
D ault{F) [F3]or[-]/[F4]key.
12

NoTIcE

Unlike to the aSet Numbers the 1Configurations is
NOT selectable vis the static interface or the
PROFIBUS,

[5] Semngs [ = s Tatie |

[ =
-~ A

3 2l e e e ra
+ = | temta Setup Ro-Balaneing | Ext Boluncing

132

N.B.

E necessario un riavvio della procedura di setup dello stesso rotore (facoltativamente con una nuova configurazione).
- se la velocita di esercizio € cambiata,

- se il senso di rotazione € cambiato.
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11.1.3 Pre-bilanciamento con tre masse di correzione

N.B.

Se il Numero di masse di correzione nella scheda Impostazioni &€ impostato su 3, vengono visualizzate le posizioni
e le masse o i nomi delle tre masse di correzione.

Le fasi da 1/11 a 7/11 corrispondono al paragrafo “11.1.3 Pre-bilanciamento con tre masse di correzione” a pagina
133

L’esempio seguente mostra 9 posizioni fisse.

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni e i pesi delle masse di cor-
rezione.

Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Corfiguration Set 2/ Dresser #2 Speed 2700 RPM Step 81
Stop rotor

Ealanding FFM: 2700 vmin Actual RPM_ 2700 wfmin_|
rr| Fy

Exit
Sancal Pre-Babancng

Eliminare lo squilibrio di prova (ad es. vite) dalla posizione 1.

Per esempio:

Aggiungere una massa di correzione di 0,48 g nella posizione 2, una
seconda massa di correzione di 0,39 g nella posizione 7 e una terza
massa di correzione di 0,34 g nella posizione 9.

Continuare premendo il tasto [ Next ].

Confiquration Set 2 / Dresser # 2 Speed 2700 REM Step 311
Maove weights to given positions, then continue with ‘Nest key

Balancing APM. 2700 dmen Actial BPM. 0 wmin_|

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
2700 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misu-
razione.

Configuration Set 2 ¢ Dresser # 2 Speed 2700 FPM Step 1041
Run rotor at Balancing RPM

Balancing APM. 2700 uman Actisal BPM. 0 wmin_|

7|

ra
Cancel L .

Pre-Galancng
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] Dittel System Control Center
P
Configurstion Set 2 7 Dresser 2 Speed 2700 RPM Step 11711

Unbalance Measuremeant

Balansing AWM. 2700 s Actual BEM 2700 ¢min |

F2 7| 4
Re-Balancing Save & back Sowe & cait

F2
Re-Balancing

| Spindle # 2 |

Dresser i 2 Set?

Manuale di installazione, uso e programmazione

Durante I'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del
modulo controlla la posizione e il peso delle masse di correzione e vi-
sualizza lo squilibrio residuo nell’'unita pm/sec (qui 1 um/s).

Se il risultato € OK, ovvero lo squilibrio residuo & inferiore al Livello
target impostato nella scheda impostazioni, premere il tasto [ Salva ed
esci ].

F7 F&

Save & back Save & exnt

Si ritorna alla schermata Sorveglianza.

IN TAL MODO IL PROCESSO DI SETUP E PRE-BILANCIAMENTO
INIZIALE TERMINA CORRETTAMENTE!

Se il primo processo di setup e pre-bilanciamento NON si conclude correttamente

Unbalance Measurement
WWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell

F2
Re-Balancing

trol Center

03 4
Eoafipmation (52 Configuration (Set X)
S Baaaces Default setting for all sets: Default
b ol i The default text can be averwritten user-defined. it
Last Balancing T will be displayed together with the Set Number and
Balancing FEM Set Name In the screens Pre-Balancing B Setup
RS Tolerance o/ 20 rim, and Rebalancing. For examole., if & rotor is balanced
Terget Level 1545 at different speeds, this may be nated dewn here.
Measuremert Time 18
= 2 If sevaral Configurations [e.g. sevarsl balancing
Rfmin Dratew o speeds) are entered under a Set Number these
= Balancing Method Fisod Position Configurations are selectable by using the [ +] /
Mass Table Screws M3 [F3]er[-]/[F4]key.
Thmioer of fieed pestions ]
Nuibsr of coerection s 3 NOTICE
Unlike to the »Set Numbers the aConfigurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS,
[2] semings [ = Mass Tae
F1 2 3 Fs| 5 7 fa
-~ . + = Mt Tal Setup -Balaneing Sae & et
|
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Se il risultato non corrisponde al parametro predefinito, ovvero lo squili-
brio residuo & superiore al livello target impostato nella scheda Impo-
stazioni, a video compare un’Avvertenza.

Continuare premendo il tasto [ Salva e indietro ] o [ Ribilanciamento ] e
provare a migliorare i risultati utilizzando questa funzione.

F7 F&

Save & back Save & exit

.
w

Premendo o facendo clic sul tasto [ Salva e indietro ] si torna alla sche-
da Impostazioni.

Vengono inoltre indicati:

* la data dell'ultimo pre-bilanciamento

*  l'ora dell’'ultimo pre-bilanciamento e

» il regime di giri di pre-bilanciamento.
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N.B.

VMARPOSS

E necessario un riavvio della procedura di setup dello stesso rotore (facoltativamente con una nuova configurazione).

- se la velocita di esercizio € cambiata,
- se il senso di rotazione & cambiato.

11.2 /I tasto Regola posizioni

Balancing must be terminated.
Testunbalance is toa light!

5] Dittel System Conteol Center

Canfiguration Set 2 / Dresser #2; Speed 2700 RPM Step s/
Maove weights 1o given positions, then cortinue with Next' key

F1
Adjust positions

Configuration Set 2 / Dresser #2. Speed 2700 RPM Step &1
Move weights to given positions, then continue with "Nesd” key

Ealancing AWM. 2700 v Actual RPM.__ 0 vmin_|

Fi 5 |
+ = et Cancel

Fa
Exit

P6002 UP

F1 F2 FE F7 e
+ - Hext Cancel #

Se la massa di correzione consigliata per lo squilibrio di prova provoca
uno squilibrio inammissibile per il rotore o se viene visualizzato il mes-
saggio di avvertimento Squilibrio di prova insufficiente, € possibile
cambiare il peso della massa di correzione utilizzando il tasto Regola

posizioni:

Per continuare, premere o fare clic sul tasto [ Regola posizioni ].

F& F7
Next Cancel

F&

Exit Pre-Balancing

Premendo il tasto [+ ] o [ - ] € possibile regolare a video ogni massa di

correzione registrata nella Tabella masse.
Regolare una massa di correzione che si ritiene idonea.

F&

Pre-Balancing
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] ite! System Conteol Conter Per creare un nuovo squilibrio di prova, aggiungere una massa di cor-
RETEN TR rezione (ad es. vite) del peso indicato (ad es. 0,39 g) nella posizione 1,
Configurstion Set 2/ Dressar# 2 Speed 2700 RPM Stap i1 . . .

come visualizzato a video.
Per continuare, premere il tasto [ Next ].

Maove weights to given positions, then continue with 'Nest' key

Bulanding FPAA. 3700 ymin Actual BPM. 0 vmin

. Fa
Enit
Pre-Balancng

Fi 3 F6| 7

] ittt System Control Center L'ulteriore processo di pre-bilanciamento viene eseguito come decritto
2521 p P31 4 in precedenza (vedere il paragrafo “11.1.1 Setup” a pagina 128).

Corfiguration Set 2 f Dresser # 2. Speed 2700 RPM. Stephi 1
Run rotor at Balancing RPM

Balandng RPM: 2700 dmin Actyal BPM. 0 #min |

#7| Fa
Exit

Senchl Pre-Balancing

11.3 Ribilanciamento con utilizzo del metodo posizione fissa

Il rotore deve essere ribilanciato,

» sel risultato del primo pre-bilanciamento dopo il setup non era soddisfacente.
* selamola e stata cambiata o sostituita o

» se lo squilibrio supera il valore ammissibile dopo diversi cicli di rettifica.

N.B.
[ Durante il ribilanciamento vengono sorvegliati sia i limiti di squilibrio sia il limite di velocita (vedere connettore n. 2 o
n. 13)!

Rendere disponibile il modulo di linea P6002 UP.

Per il rotore da ribilanciare, selezionare il numero del set utilizzato per
I'ultimo bilanciamento del rotore.

In modalita modulo, fare clic o premere il tasto [ Pre-bilanciamento su
piano singolo rotore A].

Singhe-Planaf | Singlo-Pland2
Pre-Balcing | Pre-Balancing
Rodor A Rotor B
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Single-Planef
Pre-Balancing
Rotor A

Single-Planef 2 [ F7
Pre-Balancing Settings
Rotor B

y itrol Center
AE:D1 P P04 4
Confguration (Sak:2) 2| configuration (set )
BT Default setting for all sets: Default
ek Bekenchg Dete : The default text can be averwritten user-defined. it
Last Balancing Time: ik will be displayed together with the Set Number and
Balinere) AETH Set Name in the screens Pre-Balancing 9 Setup
FPM Tolerance 5. o and I For examole, if a rotor is balanced
Targst Lavel 15 st differant speads, this may be nated down hera
Messurement T LS
- = : If several Configurations [e.g. sevaral balancing
A Drndaxt = speeds) are entered under a Set Number these
fuidlaocing Ricthed Fered Position Configurations are selectable by using the [ + ] /
Misss Tabke Defau() [F3]ar[-]/[Fa] key.
Mumber of fued pasbions 4
Purier of coerection masses 3 NOTIE
Unlike to the %5et Numbar« the sConfigurationt is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
E =
[5] Semngs [ = Mt Tate |
i [ 3 4 5 6| . ra
- g + - hext Tan setup Re-Balaneing | Ext Balancing

F&

i)

VMARPOSS

Devono essere visualizzati data, ora e regime di bilanciamento dell’ulti-
ma procedura di pre-bilanciamento.
Il tasto [ Ribilanciamento ] deve essere disponibile.
Controllare in particolare
il metodo di pre-bilanciamento = Posizione fissa,

la Tabella masse utilizzata.

I'eventuale Configurazione desiderata,
Il Numero di posizioni fisse

I Numero di masse di correzione.

Con il numero del set configurazione selezionati, setup e pre-bilanciamento del rotore sono gia eseguiti una volta con
regime di bilanciamento, senso di rotazione e metodo di pre-bilanciamento uguale.
Seguire la guida operativa passo passo per sapere come procedere.

Il tasto [ Next ] non € disponibile fino a quando non viene soddisfatta la condizione Azionare il rotore al regime di bi-
lanciamento o la misurazione dello squilibrio € completata!

Il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ] annulla sempre il processo di pre-bilanciamento.
Le masse di correzione, le velocita, ecc. riportate di seguito sono esemplificative!
Se per ogni massa di correzione viene inserito un nome (ad es. M3x4) nella Tabella masse, durante il ribilanciamento
a video viene visualizzato tale nome invece del peso.

Prima del ribilanciamento, non cambiare MAI

- il senso di rotazione,
- il metodo di pre-bilanciamento.
Ogni eventuale modifica elimina i dati di configurazione memorizzati!

Lanciare la funzione di ribilanciamento facendo clic sul tasto [ Ribilan-

ciamento ] o premendo il tasto funzione [ F7 ].
Conligueation (Set 2) Fpeed 2700 o 21| configuration (Set %)
= palancing Default setting for all sets: Default
Lk Bafancing Dete The default text can be overwritten user-defined. it
Last Balancing Time: will be displayed toget 1 the Set Number and
Balancing REM E Sat Name in the screans Pre-Balancing "9 Setup
RFM Tokerance +]- 20rimin and Rebalansing. For examale, if & rotor Is balanced
Target Lavel 15pmis at different speeds, this may be noted down here
: R LE f several Configurations (e.g. several balancing
S it e speeds) are entered under 3 Set Number these
S flancng Rgted Feced Prosition Configurations are selectable by using the [+ ] /
Misa Table vefaut(pH) [F3ler[-]/]F4]key.
Mumiber of Ficed postions 9
Hurritsér of Corraction Mmasses 3 NOTICE
Unlika to the »Set Numbars the nConfigurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
(=] Semngs [ = Mt Tawe |
F = [z o = s g ra
- - + - e Tan serup Ro-ausneing | Ean Balaneng
F1 F2 F3 F4 Fs FE F7 e F&
a X
. v + Hext Tah Setup Re-Balancing .
Pre-Balancing

Il ribilanciamento pud essere avviato
- con rotore fermo,

- con rotore in funzione al regime di bilanciamento oppure

- con rotore in funzione al regime di bilanciamento.

Il numero di fasi varia di conseguenza, come pure la schermata iniziale.

P6002 UP
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11.3.1 Posizioni e pesi delle masse di correzione corrispondono con l'indicazione a video

L’esempio seguente illustra il ribilanciamento di un rotore fermo all’inizio (fase 1/7).
Il rotore contiene 9 posizioni fisse e 3 masse di correzione.

trol Conter X Se posizioni e pesi delle masse di correzione corrispondono con l'indi-
cazione a video, premere il tasto [ Next ].

Confguration Sel 2 / Oresser #2: Speed 2700 RPM Step 117

Maove weights to given positions, than confinue with Next' key

Balancing AP 2700 émin Actual RPM 0 imin_|

" FE|
Eanis newm

™
Pre. Batancing

=

F1
Adjust positions

F& F7 F3
Next Cancel Exit Pre-Balancing

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
Corfiguration Set 2 ¢ Dresser # 2. Speed 2700 RPM Step 27 . . . . .. . L .
SRy sy tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
2700 giri/min) il modulo inizia automaticamente il primo ciclo di misura-
zioni di ribilanciamento.

Balancing APM. 2700 uman Actisal BPM. 0 wmin_|

F7| Fa

Il modulo di linea P6002 UP avvia la misurazione per determinare lo
squilibrio.

Confiqurstion Set 2 7 Dresser # 2 Speed 2700 RPM Step 37 . . . creL e , s

Unbance MossLrament Viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’'unitd pm/sec e con un angolo

di misurazione interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] € disponibile, premerlo.

Balancing APM. 2700 dmen Artual REM_ 2700 vmin_|

Chesk woight.
posilions L]

1 rs| 7|
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N.B.

VMARPOSS

Il ribilanciamento puo essere avviato con rotore fermo o in funzione. Se il ribilanciamento viene avviato con rotore in
funzione, la figura in alto € la prima schermata (fase 1/5). Se necessario, in questa fase € possibile ricontrollare le
posizioni delle masse di correzione.
Quindi la procedura di ribilanciamento viene allungata di una fase, ovvero — Fermare il rotore. Continuare con la

Figura in alto.

F1
Check weight
positions

trul Center

Corfiguration Sel 2 ¢ Dresser #2 Speed 2700 FEM

] Dittel System Control Center
Configuration Set 2 / Dresser #2. Speed 2700 RPM
Mave wiedghts to given positions, then continue with "MNest' key

Bulancing APM. 2700 dran

Step 47
Stop rotor
Ealaning FFM. 2700 uen Actual P 2700 i |
rr 4
Exit
Sucel Pre Balanciny

Actual RPM. 0 #min |

Corfigurstion Sel 2/ Dresser #2. Speed 2700 RPM
Run rotor at Balancing RPM

Balanding AWM. 2700 dman

Actual RPM._ 0 wfmin_|

P6002 UP

¥7| Fa
Exit

el | e Batancing

FE F7 T Fa
Hext Cancel #

Pre-Balancing

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni e i pesi delle masse di cor-
rezione.

Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: O giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Esempio:

Rimuovere le masse di correzione dalle posizioni 2, 7 e 9.

Aggiungere una massa di correzione di 0,58 g nella posizione 1, una
seconda massa di correzione di 0,46 g nella posizione 4 e una terza di
0,68 g nella posizione 8.

Continuare premendo il tasto [ Next ].

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
2700 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misu-
razione.
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B Diteel

Corfiguration Set 2 / Dresser # 2. Speed 2700 RPM
Unbalance Measurement

Balansng AWM. 1700 dmis

Manuale di installazione, uso e programmazione

Step 77

Actual BEM 2700 ¢min |

F2
Re-Balancing

Re-Balancing

7| Fa

Durante I'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del
modulo controlla la posizione e il peso delle masse di correzione e vi-
sualizza lo squilibrio residuo nell’'unita ym/sec (qui 1 pm/s).

Se il risultato € OK, ovvero lo squilibrio residuo €& inferiore al Livello
target impostato nella scheda Impostazioni, premere infine il tasto [
Salva ed esci ].

F7 F&

Save & back Save & exit

11.3.2 Posizioni e pesi delle masse di correzione NON corrispondono con l’indicazione a video

] Diteel

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

Se le posizioni e i pesi delle masse di correzione NON

corrispondono all'indicazione a video

- cambiare i pesi e le posizioni delle masse di correzione come indicato
a video e continuare con la prima figura della sezione “11.3.1 Posizioni
e pesi delle masse di correzione corrispondono con l'indicazione a vi-
deo” a pagina 138,

- o premere il tasto [ Regola posizioni ].

F& F7 F3
Next Cancel Exit Pre-Balancing

P6002 UP
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_ Il tasto [ Regola posizioni ] diventa il tasto [ Posizione neutra ].
RN XK Premere il tasto [ Posizione neutra ].
Configurstion Set 2 f Dressar# 2 Speed 2700 RPM Step 17 X

bove wieights to given positions, then continue with 'Nest' key ‘

Balancing APM: 2709 dren Actual RPM: 0 vimin_|

F e 7|
Messtral Position Heet cancel

F1
Hewrtral Position

FE F7 F&

Exit
Hext Cancel Pre-Balancing

Le masse di correzione visualizzate scompaiono dallo schermo.
Rimuovere tutte le masse/viti di correzione dalla flangia di fissaggio/dal

Configuration Sel 2 / Oresses W2 Speed 2700 RPM Step 17
‘ rotore.
Mave wEIQNQ to aven posmor\s_ than continue with TNeaxt' key

Continuare premendo il tasto [ Next ].

Balancing P 2700 smin Actual BP0 wiin |

" ¥
et al Fositian Nex

[
FreBatancing

T
Camel

Control Center, % Azionare il rotore al regime di bilanciamento
Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
Configuration Set 2/ Oresser @2 Speed 2700 RPM Step 27 . . . . . . . . .
R, rotir s Balanciig FETH tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:

2700 giri/min) il modulo inizia automaticamente il primo ciclo di misura-
zioni di ribilanciamento.

Balancing AP 2700 snin Actual BEM. 0 wiin |

7 Fa
Exit

Sancat Pre
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Il modulo di linea P6002 UP avvia la misurazione per determinare lo

. squilibrio.

Confguration Sel 2/ Dresser W2 Speed 2700 RPM Step 37 . . . T . y P

sl Meseramont Vllen.e wsughzzgto lo squilibrio attuale nell’'unita ym/sec e con un angolo
di misurazione interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] € disponibile, premerlo.

Balancing AP 2700 #in Actual REM 2700 vimin_|

3 FE| 7 Fa
Chek weight -

pusitions.

Canal

Exit
Pre Batancing

N.B.
Il ribilanciamento pud essere avviato con rotore fermo o in funzione. Se il ribilanciamento viene avviato con rotore in
funzione, la figura in alto € la prima schermata (fase 1/5). Se necessario, in questa fase € possibile ricontrollare le

posizioni delle masse di correzione.

FE F7 e F&
Hext Cancel #

Pre-Balancing

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni e i pesi delle masse di cor-

F1
Check weight
positions

frul Center

- 11 rezione.
:::{:::::: Set 2/ Dresser# 2 Speed 2700 RPM Step 47 Fermare || rOtore.
Dopo I'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.
/ RPM=10 \
()
7
Batdneing RPM: 2700 Ve Actual RPM 2700 wmin
B -

Esempio:
Aggiungere una massa di correzione di 0,72 g nella posizione 1, una
Canfguration Se1 2 | Drescer 82 Speed 2700 RPM Step &7 . . . 4 " P ne 5 e una tel’Za d|
Mave waights to grven posiions, then continue wath "Nest” key Seconda massa.d.l correzione dl 0!3 g nella pOSIZIO u

0,39 g nella posizione 8.
Continuare premendo il tasto [ Next ].

Balansing AFM. 700 dmin Actual RPM. 0 vimin | H

[ F

r e
ek weiaht it
posdions L s Fre Batancing
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B Dithel System Contral Center

Configuration Set 2/ Dresser # 2. Speed 2700 RPM
Urbalancs Measurement

AE:DD B P4 oA
Canbguration Set 2/ Diesser #2; Speed 2700 RPM Step 67
Run rotor at Balancing RPEM
Balancing RFM: 2700 imin Actual RPM.__0 wmin
= ™
Pre Belwncing

Step 747

Actusl RPM:_ 2700 frmin

Sowe & back Save & eait

| Spindle # 2 |
Dresser 12 Bet2
T T A
| I AN A}
" 0%
o] 2700

Singhe-Flane! 1| Single-Pland2

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
2700 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misu-
razione.

Durante I'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del
modulo controlla la posizione e il peso delle masse di correzione e vi-
sualizza lo squilibrio residuo nell’'unita um/sec (qui 1 ym/s).

Se il risultato € OK, ovvero lo squilibrio residuo €& inferiore al Livello
target impostato nella scheda Impostazioni, premere infine il tasto [
Salva ed esci ].

In tutti i casi si ritorna alla schermata Sorveglianza standard.

IN TAL MODO IL PROCESSO DI RIBILANCIAMENTO
TERMINA CORRETTAMENTE!

La data e I'ora del ribilanciamento vengono memorizzate con il numero
del set regolato e la relativa configurazione.

P6002 UP
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Se il processo di ribilanciamento NON si conclude correttamente:

Se il risultato non corrisponde al parametro predefinito, ovvero lo squili-
Unbalance Measurement brio residuo & superiore al livello target impostato nella scheda Impo-
YWWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell stazioni, a video compare un’Avvertenza.

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit

Premendo il tasto [ Salva e indietro ] o [ Ribilanciamento ] si torna alla
scheda Impostazioni.

) Diteel

Configuration [set X] Tentare di migliorare il risultato con un secondo ciclo di ribilanciamento.
= reBalaccien Diefault setting for all sets: Default
Mk Senar s Ll The default text can be overwritten user-defined. It
Lest Baancing Tme 17:30:58 will be displayed together with the Set Number and
Ealancing FFM 2700 Set Name in the screens Pre-Balancing S Setup
FEM Tolsrance +]- 20 rjin and Rebalancing. For sxample, if a rotor is balanced
Target Level 18 mie at different speeds, this may be noted down here.
Measemers. e 136 If several Configurations {e.g. several balancing
Rekaikn Divclim ud spaacs) are entered under 3 Set Number these
- Pre-Balancing Method Configurations are le by using the [ =]/
Mass Table Defauitibe) [Fa]ar[-]/[Fa]key.
Huribser of Ficed postions 9
Numiber of Cormection masses k] NOTE

Unlike to the #Sat Numbert the #Configurations is
NOT selectable via the static Interface or the
PROFIBUS.

[5] Sesings [ = sz Taoe

VT + n] P—

Fa
Enit

Pre-Balanong

Fi

-~ Feo-Balancing

rs| w7

Fs)
Hex T Sutup
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12 PRE-BILANCIAMENTO SU DUE PIANI CON UTILIZZO DEL METODO
ANGOLARE

12.1 Setup e pre-bilanciamento su due piani

N.B.

A partire dalla versione software DSCC 3.61 € possibile avviare il setup come segue.

- Con le masse di bilanciamento (distribuite) in posizione neutra (angolo di distribuzione 180°).

VMARPOSS

- oppure con masse di bilanciamento pre-regolate se la posizione e I'entita approssimative dello squilibrio sono note.
Con questo metodo € possibile evitare squilibri imprevedibilmente grandi ad alta velocita iniziando il bilanciamento a

bassa velocita e ripetendo il bilanciamento dopo ogni aumento di velocita.

La seguente descrizione del Metodo di pre-bilanciamento su due piani (dinamica) Metodo angolare utilizza per cia-
scun piano due masse di bilanciamento fisse uguali, che possono essere posizionate e serrate a qualunque angolo
specifico sul portamola, come masse di compensazione.
Il piano 1 € definito come descritto nella scheda Impostazioni — Impostazioni generali — Trasduttore di vibrazioni
piano 1 — Ingresso ....
Durante setup, pre-bilanciamento e ribilanciamento vengono sorvegliati il limite squilibrio n. 1 € n. 2 nonché i limiti di
velocita 1 e 2 del rotore (vedere connettore n. 2 o n. 13 della linea P6002 UP).

B Ditkel System Cantrol Center

F1
Two-Plane
Pre-Balancing

B ittel System Control Center

proaq
Conbiguration (Sot ) iz 600 ]
= TwaPlane Pie-Balancing
AP Toleiarnos +/- e/
Targel Level Sm's

Masnrsment Tine 154
Frotation Diaecion Plare 1 on
= Pre-Balancing Methad Plane 1
Scake Disection, o
= Pre-Blalancing Method Plane 2
Scake Disschion, o

T P
o [ | = 1

| Pre-Balancing 2
Wheel XL Set3
v L 1
|
. |
o £ 0 1 160 m
N 116% 280
& B00

v 2
ML A
N 1647 169
& 800
n, 116%
& 8004
N, l64%
1) 8004

Canfiguration (Set X)
Default setting for all sets: Defauk

en user-defined. It
d the Set Number and
= screens Pre-Balsncing B Setup
and Rebalancing, For example, If & rotor Is balanced
at different speeds, this may be noted down here.

f several Configurations (e.g. seversl balancing

) are entered under a Set Number these

Canfigurations are selectable by using the [ +]/
F3lor[-]F[F4]key.

NOTICE

Unlike to the #5at Numbers the sConfiguration is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.

Rendere disponibile il modulo di linea P6002 UP.

Selezionare il rotore da bilanciare dinamicamente, il numero del set
con cui sono stati memorizzati la modalita operativa desiderata e i pa-

rametri associati.
Manuale:

Per selezionare il numero del set, aprire la scheda

Impostazioni. Regolare il numero del set corretto e
uscire dalla scheda utilizzando il soft-key [ Indietro ].

Esterno:

Tramite interfaccia statica connettore n. 2 o PROFI-

BUS, il numero del set corretto viene impostato dal
sistema di automazione.
A seconda della Modalita operativa, memorizzata nel numero del set
selezionato, vengono visualizzate le singole viste modulo con le soft-

key specifiche.

La schermata a fianco mostra, ad esempio, il numero del set 3 e la
modalita operativa Due piani (riconoscibile dall’indicazione con due
grafici a barre contrassegnati (piano) 1 e (piano) 2.
Per pre-bilanciare il rotore su due piani, fare clic o premere il tasto [
Pre-bilanciamento su due piani ].

Settings

FE

F7

Fa

Se disponibile, selezionare la Configurazione desiderata.

Controllare in particolare:

* il metodo di pre-bilanciamento di entrambi i piani = Metodo ango-

lare per ciascuno,

» il senso di rotazione del Piano 1 (qui cw) e
* Ladirezione scala di entrambi i piani (qui cw per entrambi).

Lanciare la funzione di setup facendo clic sul soft key [ Setup ] o pre-
mendo il tasto funzione [ F6 ].

F1

F2 F3

F4 Fa
Hext Tab

Setup

F7

Exit

Fi

Pre-Balancing

P6002 UP
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AVVERTENZA

Rischio di lesioni a causa di parti in rotazione!

Eseguire le operazioni di installazione o regolazione delle masse di bilanciamento sempre e soltanto a rettificatrice
spenta!

Assicurarsi che il rotore sia fermo prima di intervenire su di esso!

Proteggere la macchina contro ogni riavvio non autorizzato o accidentale!

Non azionare MAI una macchina utensile senza tutte le protezioni di sicurezza idonee in posizione.

NON disattivare alcun dispositivo di sicurezza!

N.B.

L’'impostazione precisa delle masse di bilanciamento é fondamentale per un esito positivo del processo di
pre-bilanciamento!

Seguire il display passo passo per sapere come procedere.

Il tasto [ Next ] non € disponibile fino a quando non viene soddisfatta la condizione “Azionare il rotore al regime di
bilanciamento” o la misurazione dello squilibrio € completata!

Il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ] annulla sempre il processo di pre-bilanciamento.

Gli angoli, le velocita, ecc. riportati di seguito sono esemplificativi! Attenersi alle istruzioni a video!

12.1.1 Setup con masse distribuite in posizione neutra

N.B.
Il setup pud essere avviato con rotore fermo o in funzione. Se il setup viene avviato con un rotore in funzione, la pro-
cedura di setup viene allungata di una fase (aggiuntiva: — Fermare il rotore o verificare la posizione neutra).

Setup con rotore in funzione

Contro Conter [ Quando si avvia il setup con rotore in funzione, il setup viene prolunga-

to di una fase rispetto al setup con rotore fermo (aggiuntiva: — Fermare

il rotore o verificare la posizione neutra).

Il pre-bilanciamento puo essere ridotto di una fase

- quando le masse distribuite sul rotore sono nella stessa posizione
neutra visualizzata a video

- e senza fermare il rotore confermare la posizione delle masse distri-
buite premendo il tasto [ Conferma posizione neutra ]

Canfiguration Sel 3 7 Wheel XL Speed B00 RPM Step 1116
Stop rotor or confirm weight positions

Actusl AEM.BO0 wmin_|

Fa
cancel |Eait Pre-Balancing|

N.B.
Il tasto [ Cambia posizioni delle masse ] viene utilizzato per definire delle posizioni individuali delle masse di bilan-
ciamento. |l tasto deve essere azionato solamente da montatori di macchine esperti (vedere sezione “10.2 |l tasto

9

“Seleziona altre posizioni delle masse™ a pagina 119).
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Setup con rotore fermo

L'esempio seguente mostra la procedura di setup avviata con rotore
fermo (passaggio 1/15) e masse di bilanciamento in posizione neutra.

B Dittel System Control Center

Corfiguration Set 3 Wheel ¥L: Speed 600 RPM Step 115
Maove weights ta nedtral position respectivaly remave scraws

Posizionare le masse di bilanciamento di entrambi i piani precisamente
nella posizione neutra indicata a video e serrarle.

L'esempio mostra per entrambi i piani la direzione scala: cw.
Continuare premendo o facendo clic sul tasto [ Next ].

Actual APM.__0 timin |

Looking at Plane 1 Locking at Plane 2

N.B.
Con il tasto [ Seleziona altre posizioni delle masse ] o [ Cambia posizioni delle masse ] € possibile regolare singolar-
mente le posizioni delle masse distribuite.

Il tasto deve essere azionato solamente da montatori di macchine esperti (vedere sezione “10.2 Il tasto “Seleziona
altre posizioni delle masse

a pagina 119).

Azionare il rotore al regime di bilanciamento desiderato.

L'esempio mostra il senso di rotazione del piano 1: cw.

Al raggiungimento della velocita di bilanciamento desiderata (indicazio-
ne in questo esempio: Regime di giri attuale: 800 giri/min) continuare
" . premendo o facendo clic sul tasto [ Next ].

B Dittel System Conirol Center

Corfiguration Set 3 { Wheel ¥L: Speed 800 FPM Step 215
Run refor at wanted Balancing RPM, then continue with Mexd! kay

. 30 - 180 ) )
Actual APM:_ 0 dmin | Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
O

I modulo di linea P6002 UP avvia la prima misurazione per determinare
lo squilibrio iniziale.

Viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’'unita um/sec e con un angolo
di misurazione interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] € disponibile, premerlo.

In tal modo vengono memorizzati la posizione angolare e il valore dello
squilibrio iniziale, insieme alla velocita di bilanciamento del primo ciclo
di prova (= regime di bilanciamento visualizzato: 800 giri/min),

| vittel System Cantrol Center

Corfiguration Set 3 / Wheel XL Speed 800 RPM Step 316

Unbalance Measurement

Prane 1

Balansing RAFM. 500 umin Actual BPM. 800 vmin |
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B Dite! System Cantrol Center I Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di bilanciamento.
A Fermare il rotore. Dopo I'arresto del rotore (indicazione regime attuale:
B T—— — 0 giri/min) il modulo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento

SuCCessivo.
r
3
180 A8 - -

P Pz : Locking at Plane 1 Looking at Plane 2
Bulansing RPM: 600 vmin Actisal APM: B0 wmin |
o rf: B 1]
| Pre-Balmcing

Dittel System Cantrol Center ] ] Piano 1:
d Per creare uno squilibrio di prova nel piano 1, posizionare la massa di
Configuration Set 3/ Wheel XL Speed 800 RPM Slep 515 . . . .
Mave weights to given positions, then continue with ™ext” key or start rotor bllanCIamento OO esattamente a 300’ come rafﬁgurato a Vldeo’ € ser-
rarla.
" Per continuare, premere il tasto [ Next ].
1800
Pane 1 Pane 2
Balancing RFPM. B0 imin Actual RPM. 0 w'min_| - ) -
_ I L Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
weight posdtions Pre Balsncing
N.B.

Se lo squilibrio di prova visualizzato non € idoneo (ad es. eccessivo o insufficiente), le masse distribuite possono es-
sere regolate singolarmente. Con il tasto [ Seleziona altre posizioni delle masse ] occorre trasferire le nuove posizioni
delle masse distribuite.

Il tasto deve essere azionato solamente da montatori di macchine esperti (vedere sezione “10.2 Il tasto “Seleziona
altre posizioni delle masse”™ a pagina 119)!

] Dite1 System Canirol Center CER Azionare il rotore al regime di giri di bilanciamento.

E Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
Configuration Set 3/ Wheel KL Speed 800 RPM Step BAS . . . . . . P .
Rin ol si Esricing KPM tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:

800 giri/min) il modulo inizia automaticamente il ciclo di misurazione
w successivo.
a0
W e
Pane 1 Pane 2
——— S Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
Canveel Ed
Pre Balancing

148 P6002 UP



Manuale di installazione, uso e programmazione

(] Dittel System Cantrol Center B
AED3 | P04 f

Corfiguration Set 3 / Wheel 10 Speed 800 RPM Step 7115

Unbatance Measurement ‘

Prane 1

Ealansing RPM. 500 imin

Actual BPM: 800 ¢min |

Configuration Set 3 ¢ Vebeel K1 Speed 800 REM Step G156
Stop rator

Pane

Balansing FEM: 600 imin Actisal APMBO0 min_|

f ™

M-Jdmdn.

| Dittel System Control Center

Configuration Set 3/ Wheel KL Speed 800 RPM Step 15
Mg weighls to given positions, then continue with Mext' key o etart rotor
o
180

Piane 1

Bulancing FFM. 600 vmin Actual RPM 0O fmin_|
Solectother | ki B

wesght posstions. Pre Balancing

VMARPOSS

Nel secondo ciclo, il modulo ripete le misurazioni dello squilibrio di se-
tup con uno squilibrio di prova nel piano 1.

Durante le misurazioni dello squilibrio, lo squilibrio attuale viene visua-
lizzato nell’'unita ym/sec e viene visualizzato un angolo di misurazione
interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] € disponibile, premerlo.

In tal modo, la posizione angolare e il valore del “nuovo” squilibrio ven-
gono memorizzati per ciascun piano.

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di bilanciamento.
Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: O giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Piano 2:

Per creare uno squilibrio di prova nel piano 2, posizionare la massa di
bilanciamento 0° esattamente a 30°, come raffigurato a video, e ser-
rarla.

Per continuare, premere il tasto [ Next ].

Looking at Plane 1

Looking at Plane 2

Se lo squilibrio di prova visualizzato non & idoneo (ad es. eccessivo o insufficiente), le masse distribuite possono es-
sere regolate singolarmente. Con il tasto [ Seleziona altre posizioni delle masse ] occorre trasferire le nuove posizioni

delle masse distribuite al display.

Il tasto deve essere azionato solamente da montatori di macchine esperti (vedere sezione “10.2 |l tasto “Seleziona

nn

altre posizioni delle masse

P6002 UP

a pagina 119).
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| Dittel System Control Center

Corfiguration Set 3/ Whiel X0 Speed 800 RPM Step 10416
Run rotor at Balancing RPM

38 2 an
A8 130
Prane 1 Pune 2

Balansing AEM: 200 wmin Actual RPM. 0 #'min

0| Dittel System Control Canter

Configuration Set 3/ Wheel KL Speed 800 RPM Step 11715

Unbalance Measurement

Prans 1 Pane
Balancing REM: 500 vimin Actual RPM. 600 wmin_|

12.1.2 Pre-bilanciamento

o Dittet

Corfiguration Set 3/ Whee XL Speed 800 REM Step 12156
Stop rotor
2 S0
298"
51
e

Pran 1 Pans 2

Balanding RPM: 800 viin Actual APM; B00 #min |
ey ™

| PreBatscing

150

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
800 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misura-
zione.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Nel terzo ciclo, il modulo ripete le misurazioni dello squilibrio di setup
con uno squilibrio di prova nel piano 1 e nel piano 2.

Durante le misurazioni dello squilibrio, lo squilibrio attuale per ciascun
piano viene visualizzato nell’'unita pm/sec e viene visualizzato un ango-
lo di misurazione interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

In tal modo, la posizione angolare e il valore del “nuovo” squilibrio ven-
gono memorizzati per ciascun piano.

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di bilanciamento.
Fermare il rotore.

Dopo I'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

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

| Pre-Balancing 2 |
Wheel XL Ser3
] ¥
i @ o 'm om
" 37 90
& 8004
v v
i e mm ow o
n 3T 27
& 800
A H
() /005
n 37
& 8002
e C T
- =n 4
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Piano 1:

Posizionare le masse di bilanciamento come indicato nei dettagli di po-
sizionamento.

Esempio: portare una massa di bilanciamento a 132°, portare l'altra
massa di bilanciamento a 298°.

Piano 2:

Posizionare le masse di bilanciamento come indicato nei dettagli di po-
sizionamento.

Esempio: portare una massa di bilanciamento a 50°, portare 'altra mas-
sa di bilanciamento a 251°.

Osservare la direzione scala! Serrare tutte le masse.

Continuare premendo il tasto [ Next ].

Looking at Plane 2

Looking at Plane 1

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM, il modulo inizia automaticamente ['ultimo ciclo di misu-
razione.

Durante l'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del
modulo controlla la posizione delle masse di bilanciamento e visualizza
lo squilibrio residuo nell’'unita ym/sec (qui, per il piano 1: 2 ym/s, per il
piano 2: 2 ym/s).

Se il risultato &€ OK, ovvero lo squilibrio residuo per ciascun piano € in-
feriore al Livello target impostato nella scheda Impostazioni, premere
il tasto [ Salva ed esci ].

F7 F&

Save & back Save & exit

Si ritorna alla schermata Sorveglianza.

IN TAL MODO, IL PROCESSO DI SETUP E PRE-BILANCIAMENTO
TERMINA CORRETTAMENTE!
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12.1.3 Se il primo processo di setup e bilanciamento NON si conclude correttamente

Se il risultato non corrisponde al parametro predefinito, ovvero lo squili-
Unbalance Measurement brio residuo & superiore al livello target impostato nella scheda Impo-
WYARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell stazioni, a video compare un’Avvertenza.

Continuare premendo il tasto [ Salva e indietro ] o [ Ribilanciamento ] e
provare a migliorare i risultati utilizzando questa funzione.

F2 F7 Fa
Re-Balancing Save & back Save & exit
TS
GlDitel Systen Control Center Premendo o facendo clic sul tasto [ Salva e indietro ] si torna alla sche-
- ‘ da informazioni.
 Confraion 5 3) P Contmiongetx) Vengono inoltre indicati:
e faut stting for sl ses: Defau o . .
Lot 8abrcrgDats o B * la data dell'ultimo pre-bilanciamento
. o |y i g » T'ora dellultimo pre-bilanciamento e
o re | i mer i st Ve *  llregime di giri di bilanciamento.
Heunsarent Tine 5
P - plnyplimsibess e oo s
=1 Pre-Balancing Mathad Plans 1 Anguias methad Canfigurations are selectable by using the [+ ] /
SceleD'le.cb'cn on [F3]or[-]/[F4]key
B m:::za::nmmz Warvnnenm | [f——
Unlike to the #5at Numbers the »Configurationa is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
| E1 emna
w i - [= n Fy _ ral T s = rﬁ‘ = ni sm“‘ra
N.B.

E necessario un riavvio della procedura di setup dello stesso rotore (facoltativamente con una nuova configurazione).
- se la velocita di esercizio & cambiata,
- se il senso di rotazione & cambiato.
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12.2 /| tasto Regola posizioni

N.B.

Se la posizione dello squilibrio &€ gia approssimativamente nota, € possibile regolare le masse del rotore gia in tale
posizione. In questa condizione €& evidente la trasmissione delle posizioni della massa nel rotore alle posizioni nel

software utilizzando il tasto Regola posizioni.

Se lo squilibrio di prova all’angolo di distribuzione consigliato provoca uno provoca uno squilibrio inammissibile per il
rotore o se viene visualizzato il messaggio di avvertimento Squilibrio di prova insufficiente, € possibile cambiare la
posizione delle masse di bilanciamento utilizzando il tasto Regola posizioni:

[E) Dittet System Control Centes
Configuration Set 3/ Whesl L= Speed 800 RPM
Move weights to given positions, then continue with "Mext’ key or start rotor.

Baiancing R B00 rmn

Actual RPM. 0 o/min

Fifg
Adjust pasitions | Next

7]
Cancet

78|
Exit Pre-Balancing.

Per continuare, premere o fare clic sul tasto [ Regola posizioni ].

F1
Adjust positions

F& F7 F3
Next Cancel Exit Pre-Balancing

W

[E) Dittel System Control Center
Configuration Set 3 / Wheel KL= Speed 800 RPM
Move weights to given positions, then continue with 'Next’ key or start rotor.

Baiancing R B00 rmn

Actual RPM. 0 «/min

7]
Cancet

78|
Exit Pre-Balancing.

Premendo i tasti seguenti & possibile impostare a video quasi qualun-
que posizione delle masse di bilanciamento:

F5
Plane 1/ Plane 2

F3
Weight 1
F3
Welght 2
F4
|1ﬂ-
Fd
1
Fz
i ]
Fi
el

Piano 1/ Piano 2

Premendo questo tasto viene selezionato il piano
da modificare, il piano selezionato viene eviden-
ziato. Tenere presente che questo tasto manca
dalla fase di modifica dello squilibrio sonda

Massa 1 - Massa 2
Premendo questo tasto viene selezionata la mas-
sa da spostare

1°-10°

Premendo questo tasto si determina se il
cambiamento di posizione della massa selezio-
nata avviene in incrementi di 1° o in incrementi
di 10°.

>>
Premendo questo tasto, la massa selezionata
viene spostata verso destra (cw).

<<
Premendo questo tasto, la massa selezionata
viene spostata verso sinistra (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.

Actual RPM- 0 pfman

Fi 78 77|
* Mext Cancel Exit Pre-Balancing,

F3|

B Dittat System Control Center
Configuration Set 3 / Wheel XL Speed 800 RPM
Run rotor at Balancing RPM

Flane 1 Fians 2

Balancing P! B00 rmin

Actual RPM:._ Do/min_|

7] Bl
Cancel | Exit Pre-Balancing|

Manuale di installazione, uso e programmazione

Accertarsi che la posizione delle masse di bilanciamento per ciascun

piano siano nella stessa posizione sul piano e sul display, come indicato
in alto.

Per continuare, premere il tasto [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

L'ulteriore sequenza di pre-bilanciamento viene eseguita come descrit-
to in precedenza (vedere selezione per il piano 1 dalla fase 6/15 in poi,
per il piano 2 dalla fase 10/15 in poi).

P6002 UP
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12.3 Ribilanciamento con utilizzo del metodo angolare

Il rotore deve essere ribilanciato,

» selrisultato del primo pre-bilanciamento dopo il setup non era soddisfacente.

* se la mola ¢ stata cambiata o sostituita o

» se lo squilibrio supera il valore ammissibile dopo diversi cicli di rettifica.

N.B.

VMARPOSS

Durante il ribilanciamento, vengono sorvegliati sia i limiti di squilibrio e i limiti di velocita 1 e 2 per entrambi i piani sia i

limiti di velocita 1 e 2 del rotore (vedere connettore n. 2 o n. 13).

[E] it Systemn Control Centsr

| Spindle #2 |

Wheel XL Set3

Fre-Balancing

Pre-Balancj

F1
Two-Plane

| ) Dittei Systern Control Centes

03 P0s

Conliguration (Set 3)

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
I For example, If a rotor |s balanced at

Target Level
Measurement Trme.

Pre-Balancing Method Plane 1 oguisr method
Scale Demction o

Pre-Balancing Method Plane 2 Angudar method
Scale Diection o

different speeds, this may be noted down here.

If several Configurations (e.g. several balancing
speeds) are entered under a Set Number these
Configurations are selectable by using the [ + ] /
[F3or(-]/[Fa&]key.

NOTICE

Unlike to the »Set Numbers the »Configurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.

Rendere disponibile il modulo di linea P6002 UP.

Per il rotore da ribilanciare, selezionare il numero del set utilizzato per

I'ultimo pre-bilanciamento del rotore.

In modalita modulo, fare clic o premere il tasto [ Pre-bilanciamento ].

Settings

FE

F7

Fa

Devono essere visualizzati data, ora e regime di bilanciamento dell’ulti-

ma procedura di pre-bilanciamento.
Il tasto [ Ribilanciamento ] deve essere disponibile.

Controllare in particolare

P6002 UP

il senso di rotazione del Piano 1 e
La direzione scala di entrambi i piani.

I'eventuale Configurazione desiderata,
il metodo di pre-bilanciamento di entrambi i piani = Metodo an-

155



VMIARPOSS

Manuale di installazione, uso e programmazione

N.B.

Con il numero del set configurazione selezionati, setup e pre-bilanciamento del rotore sono gia eseguiti una volta con
regime di bilanciamento, senso di rotazione e metodo di pre-bilanciamento uguale.

Seguire la guida operativa passo passo per sapere come procedere.

Il tasto [ Next ] non € disponibile fino a quando non viene soddisfatta la condizione Azionare il rotore al regime di
bilanciamento o la misurazione dello squilibrio &€ completata!

Il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ] annulla sempre la sequenza di pre-bilanciamento.

Gli angoli, le velocita, ecc. riportati di seguito sono esemplificativi! Attenersi alle istruzioni a video!

Prima del ribilanciamento, non cambiare MAI

- il senso di rotazione,

- il metodo di pre-bilanciamento,

- la direzione scala!

Ogni eventuale modifica elimina i dati di configurazione memorizzati!

| B Diteet System Control Center

Last Belmong Deie
Latt Balancrey Time
Balancrg RPM
RPM Tolerance =/

Target Level
Measumement Time:
Ratation Diaction Plane 1

Lanciare la funzione di ribilanciamento facendo clic sul soft key [ Ribi-
lanciamento ] o premendo il tasto funzione [ 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 Configurations (e.g. several balancing
speeds) are entered under a Set Number these

= Pre-Balancing Method Plane 1 Aogular method Configurstions are selectable by using the [ + | /
Scabe Demation o [F3jor(-]/]Fd]key.
Pre-Balancing Method Pane 2 Angutar method
Scale Divection ow NoTice
Unlike to the »Set Numbers the »Configurations is
NOT selectable via the static interface or the
PROFIBUS.
5] Seangs
i 1 + 1 S — \ L R
Fi F2 F3 F4 F5 F& F7 et O
A v + - Setup Re-Balancing = wt
re-Balancing
AR
N.B.
Il ribilanciamento pud essere avviato
- con rotore fermo,
- con rotore in funzione al regime di bilanciamento oppure
- con rotore in funzione al regime di bilanciamento.
Il numero di fasi varia di conseguenza, come pure la schermata iniziale.
I ottt e Contrl Cortr o x L’'esempio seguente illustra il ribilanciamento di un rotore fermo all’'inizio
L3 b Pt 4 (fase 1/7).
Configuration Set 3 / Wheel XL. Speed 800 RFM Step 117

Flane 1

Balancing APAL 800 smin

Maove weights lo given posiions, then continue with "Next' key or start rotor

Se vi sono state delle variazioni nel frattempo, portare le masse su cia-
scun piano nelle posizioni esatte indicate a video e serrarle.

Plare 2

Looking at Plane 2

Looking at Plane 1

Actual REM__0 dmin

Ft
Adjust positions,

F7|
cancel

e8|

Next Exit Pre-Balancing
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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

Plane 1

Balunaing RPAE 808 rmin

Fl

Step 117

P8l

Actual RPM

0 rimin |

i Fe

In alternativa, trasferire la posizione angolare attuale delle masse di
bilanciamento per ciascun piano sullo schermo.
A tale scopo, premere o fare clic sul tasto [ Regola posizioni ].

Looking at Plane 1

Looking at Plane 2

Premendo i tasti illustrati di seguito € possibile trasferire esattamente

o« kg Weght 1 Wl Cancel Exit Pre-Basancing L. . i i . .
le posizioni delle masse di bilanciamento, separatamente per ciascun
piano
FE . .
Piano 1/ Piano 2
Plane 1/ Planse 2 . . -
Premendo questo tasto viene selezionato il piano
da modificare, il piano selezionato viene evidenzia-
to. Tenere presente che questo tasto manca dalla
fase di modifica dello squilibrio sonda
2] Massa 1 - Massa 2
Weighi 1 Premendo questo tasto viene selezionata la massa
da cambiare.
F3
Weight 2
1°-10°
- Premendo questo tasto si determina se il cambia-
- mento di posizione della massa selezionata avvie-
ne in incrementi di 1° o in incrementi di 10°
F4
1=
>>
FZ] Premendo questo tasto, la massa selezionata vie-
= ne spostata verso destra (cw) nell’incremento se-
lezionato.
<<
F1] Premendo questo tasto, la massa selezionata vie-
o ne spostata verso sinistra (ccw) nell'incremento
selezionato.
Se la posizione angolare delle masse di bilanciamento e l'indicazione a
video corrispondono per ciascun piano, premere il tasto [ Next ].
F1 F2 F3 F4 F5 F& F7 F&
<L > Weight 1 1* Plane 1/ Plane 2 Next Cancel Exit Pre-Balancing
S
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I et Sy Corro Cortis - o x Azionare il rotore al regime di bilanciamento
ac0a } ean o Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
Configuration Set 3 / Wheel XL: Speed 800 RPM Step 27

tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
800 giri/min) il modulo inizia automaticamente il primo ciclo di misura-
zione di ribilanciamento.

Run rotor at Balancing RPM

Plane 1 Plane 2

gy B syl (ome | Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

F Fe|
Caneel it Pre-Balaescing|

) ot e ComvelCemtr o x Il modulo di linea P6002 UP avvia la misurazione per determinare lo
~4E0 pEH 4 squilibrio.
Configuration Set 3/ Wheel XL Speed §00 RPM Step 37

Per ciascun piano viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’'unita ym/
sec e con un angolo di misurazione interno.

Osservare lo schermo!

Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

Unbalance Measurement

Plana 2
Ealansng RPM. B0 rmin Actual RPM_ 800 r/min_|

Check weight ' hy L2y
positions Next Cancel

1
Exit Pre-Balancing,

N.B.

Il ribilanciamento puo essere avviato con rotore fermo o in funzione. Se il ribilanciamento viene avviato con rotore in
funzione, la figura in alto € la prima schermata (fase 1/5). Se necessario, in questa fase € possibile ricontrollare le
posizioni delle masse.

Quindi la sequenza di ribilanciamento viene allungata di una fase, ovvero — Fermare il rotore.

FE& F7 F&

Exit
pext Cancel Pre-Balancing

F1
Check weight
positions

B O e o cortr — o x Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di bilanciamento.
[-aEm b o o Fermare il rotore.
Configuration Set 3/ Whee! XL Speed 000 RPM Step 4T

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il mo-
dulo
passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Stop rotor

Piane 1

s e LI Y Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

" L
Cancel Lt Pre-Baiancang
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[ Dittel System Cortrol Center - o %
| AE0D P04 4
Configuration Set 3 / Wheel XL: Speed 600 RPM Step 57

Move weights to given positions, then continue with “Next' key or start rotor.

Balsecing AP 50 rmin

Check weight
_— -

Actual RFM: 0 dfmin |

F7| F8|
Cancsl Exit Pro-Basancineg

[ Dittel System Comtrod Center - o X
Configuration Set 3 / Wheal XL Spasd B0 RPM Step &7

Run rolor at Balancing RPM

Flane 1 L

Balancing AP 808 cimin Actual REM. 0 dimin_|

F1| Fa|
cancel Exn Pre-Balancing

[ Ditte! Syztem Comtrod Center - [
Configuration Set 3 / Whesl XL Spasd B00 RPM Step 7iT

Unbalance Measurement

Pane 1 Flane 2

Balancing AP 808 rmin Actual RPM__B0D rimin
Fa|

F2 F1|
Re-Balancing Save B Dack Save & exn

F2
Re-Balancing

P6002 UP

VMARPOSS

Piano 1:

Posizionare le masse di bilanciamento come indicato nei dettagli di po-
sizionamento.

Esempio: spostare una massa di bilanciamento da 132° a 186° e la
seconda massa di bilanciamento da 298° a 347°. Serrare entrambe le
masse.

Continuare premendo il tasto [ Next ].

Piano 2:

Posizionare le masse di bilanciamento come indicato nei dettagli di po-
sizionamento.

Esempio: spostare una massa di bilanciamento da 50° a 106° € la se-
conda massa di bilanciamento da 251° a 273°.

Osservare la direzione scala! Serrare tutte le masse.

Continuare premendo il tasto [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
800 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misura-
zione.

Locking at Plane 1

Looking at Plane 1

Durante l'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del
modulo controlla la posizione delle masse di bilanciamento e visualizza
lo squilibrio residuo per ciascun piano nell’'unita um/s (qui 3 pm/s per il
piano 1, 1 ym/s per il piano 2).

Se il risultato & OK, ovvero lo squilibrio residuo € inferiore al Livello
target impostato nella scheda Impostazioni, premere infine il tasto [
Salva ed esci ].

F7 F&

Save & back Save & exit
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Si ritorna alla schermata di sorveglianza standard.

— E
‘ IN TAL MODO, IL PROCESSO DI RIBILANCIAMENTO
TERMINA CORRETTAMENTE!
La data e I'ora del ribilanciamento vengono memorizzate con il numero
del set regolato e la relativa configurazione.
setinge FB| =g 2| 1 Fe

12.3.1 Se il processo di ribilanciamento NON si é concluso correttamente

Unbalance Measurement
YWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell

Se il risultato non corrisponde al parametro predefinito, ovvero lo squili-
brio residuo & superiore al livello target impostato nella scheda Impo-
stazioni, a video compare un’Avvertenza.

B Dittal System Contral Conter
AEO3 BP0 4

Configuration (Set 3)

Last Belanang Tme
Belarcing FPM
APM Tolerance +
Target Level
Messurement Time
Retabon Dieecion Plane 1

= Pre-Balancing Method Plane 1
Scale Direction

= FPre-Balancing Method Flane 2
Scale Direction

Aoguisr method

Angudar method

Re-Balancing

F2 F7 F&
Save & back Save & exit

T3
w

Premendo il tasto [ Salva e indietro ] o il tasto [ Ribilanciamento ] si torna

alla scheda Impostazioni.
Tentare di migliorare il risultato con un secondo ciclo di ribilanciamento.

Canfiguration (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 B Setup and
Rebalancing. For example, if a rotor is balanced at
different speeds, this may be noted down here.

If several Configurations (e.g. several balancing
speeds) are entered under a Set Number these
Configurations are selectable by using the [ + ]/
[F3]or[-]/[F4]key.

NOTICE

Unlike to the »Set Numbers the »Configurations is
NOT selectable vis the static interface or the
PROFIBUS.

]
Re-Balancing

8
Exit Pre-Balancing,
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13 PRE-BILANCIAMENTO SU DUE PIANI CON UTILIZZO DEL METODO POSI-
ZIONE FISSA

13.1 Setup e pre-bilanciamento

N.B.

La descrizione seguente del metodo di pre-bilanciamento su due piani (dinamico) con posizione fissa utilizza delle viti
come masse di correzione per ciascun piano, con il peso ricavato da una Tabella masse predefinita.

Il pre-bilanciamento con una Tabella masse generata dall’'utente (ad es. perni, masse diversi, ecc.) avviene nello
stesso modo.

Il piano 1 € definito come descritto nella scheda Impostazioni — Impostazioni generali — Trasduttore di vibrazioni
piano 1 — Ingresso ....

Le posizioni fisse equidistanti sui piani del rotore devono essere numerate in modo permanente.

Durante setup, pre-bilanciamento e ribilanciamento vengono sorvegliati i limiti squilibrio n. 1 e n. 2 su entrambi i piani
nonché i limiti di velocita 1 e 2 del rotore (vedere connettore n. 2 o n. 13 del modulo P6002 UP).

Bilbist5yriom Comrpl Coner [ Rendere disponibile il modulo di linea P6002 UP.
z ] Per il rotore da pre-ribilanciare, selezionare il numero del set con cui
sono stati memorizzati la modalita operativa desiderata e i parametri
S o1 associati.
e e wm owm om Manuale: Per selezionare il numero del set, aprire la scheda
i gj Impostazioni. Regolare il numero del set corretto e
¥ v e uscire dalla scheda utilizzando il soft-key [ Indietro ].
s Esterno: Tramite interfaccia statica connettore n. 2 o PROFI-
i gi BUS, il numero del set corretto viene impostato dal
sistema di automazione.
"\ 0% A seconda della Modalita operativa, memorizzata nel numero del set
H selezionato, vengono visualizzate le singole viste modulo con le soft-
® 0L key specifiche.
La schermata a fianco mostra, ad esempio, il numero del set 4 ¢ la
st s S modalita operativa Due piani (riconoscibile dall'indicazione con due
L grafici a barre contrassegnati (piano) 1 e (piano) 2.

Per pre-bilanciare il rotore su due piani, fare clic o premere il tasto [
Pre-bilanciamento su due piani ].

Twoptane ! F& F7 Fg
wWo-Flane a =
Pre-Balancing Settings) = J
IEIDIe! syztem Contrettenter izl Se disponibile, selezionare la Configurazione desiderata.
AE03 ! g ’ . .
- Controllare in particolare:
Configurction fooec sooern] 1| chonse the Tab Settings in this Tab the rotor parameters : . . . . P . .. -
e — 4 Eu‘fnm":“nf;“":ﬂ'" e s ora < metodg di pre-bilanciamento di entrambi i piani = Posizione fis-
T i sa per ciascuno,
Target Level 20 umis IMPORTANT! . . . . . .
Hesnrenet T T A g i . + il senso di rotazione del Piano 1 (qui cw),
FReotation Cirection Plane | o a5 speced under the actual Set (s g Set 1) . Loty
: . e +  la Tabella masse (tutte le masse disponibili?),
Mass Table T . . . PRt . . . . .
ot o ftins e el st o st Dl « il numero di posizioni fisse (qui per il piano 1 =12, per il piano 2 =
e ] ks ik by e e U6 & 0 Do 1 T 9)e
L . . . . . . . .
i — e RILEIIL et vt <l numero di masse di correzione (qwlper il piano 1 =3 masse di
sttt s : e B » St o e o correzione, per il piano 2 = 3 masse di correzione).
exarngle, f a rotor is balanced o different speeds % . . . .
revsenusddomben Lanciare la funzione di setup facendo clic sul tasto [ Setup ] o premen-
o o e e do il tasto funzione [ F6 ].
IMPORTANT!
Unlike 10 the »Set Numbere the sConfigurationa = NOT
] Senings | 5= Wass Tabie selactable wa the static interface or the FROFIBUS
~ =1‘ — m‘ " F3 _ Fi - F3| et F| FT o " Fa
F1 F2 F3 Fd Fs5 F& F7 gt C
VN v + - Hext Tab Setup i
Pre-Balancing
R
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AVVERTENZA

Rischio di lesioni a causa di parti in rotazione!

Spegnere la macchina quando si sostituiscono o cambiano le masse di correzione!

Assicurarsi che il rotore sia fermo prima di intervenire su di esso!

Proteggere la macchina contro ogni riavvio non autorizzato o accidentale!

Non azionare MAI una macchina utensile senza tutte le protezioni di sicurezza idonee in posizione.
NON disattivare alcun dispositivo di sicurezza!

N.B.

La selezione attenta delle masse di correzione é fondamentale per un esito positivo del processo di pre-bi-
lanciamento!

Seguire il display passo passo per sapere come procedere.

Il tasto [ Next ] non e disponibile fino a quando non viene soddisfatta la condizione “Azionare il rotore al regime di
bilanciamento” o la misurazione dello squilibrio € completata!

Il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ] annulla sempre il processo di pre-bilanciamento.

Le masse di correzione, le velocita, ecc. riportate di seguito sono esemplificative! Attenersi alle istruzioni a video!

Se per ogni massa di correzione viene inserito un nome (ad es. M3x4)
nella Tabella masse, durante setup, pre-bilanciamento o ribilanciamen-
to a video viene visualizzato tale nome invece del peso.

13.1.1 Setup

N.B.
Il setup puo essere avviato con rotore fermo o in funzione. Se il setup viene avviato con un rotore in funzione, la pro-
cedura di setup viene allungata di una fase (aggiuntiva: — Fermare il rotore o verificare la posizione neutra).

: L'esempio seguente mostra la procedura di setup avviata con rotore
RSN LR fermo (fase 1/15).

Corigurstion Set 4 | WHEEL XsL: Speed 900 REM Step 115 . IPYRRT] . e .
M it 1 it polion raspecively remoue screns leuovgr.e t.uttg le massel/viti di correzione dalle flange di fissaggio su
entrambi i piani.

Continuare premendo o facendo clic sul tasto [ Next ].

Plane 1 Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
Bulancing RFM. — Aciual RPM 0 timin {1 2 ﬁxed pOSItICﬂS) (9 ﬁxed pDS“.IOnS)

s F7| Fa
Hest Cancel

Exit
Fre Balsncing
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] Dittel System Contral Center

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 |

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

Plane 1 Fiana 1

Balancing AP 900 émin

Step 4115

Actusl RPS 900 tmin

stem Contral Center

Conbguration Se1 4 | WHEEL ¥¢L: Speed 900 REM
Move waights to gven posiions, then continue with 'Nest' key.

Balancing AFML 900 smin

i
" "

s a Exit
—m

Slep 515

Actual REM D min_ |

Flane 1 Fiana 2
s
Host

"
Extras

Fa
Exit

Pre Balancing

F7|
Cancel

P6002 UP

Azionare il rotore al regime di bilanciamento desiderato.

L’esempio mostra il senso di rotazione del piano 1: cw.

Al raggiungimento della velocita di bilanciamento desiderata (indicazio-
ne in questo esempio: Regime di giri attuale: 900 giri/min) continuare
premendo o facendo clic sul tasto [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Il modulo di linea P6002 UP avvia la prima misurazione per determinare
lo squilibrio iniziale.

Viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’'unita um/sec e con un angolo
di misurazione interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

In tal modo vengono memorizzati la posizione angolare e il valore dello
squilibrio iniziale, insieme alla velocita di bilanciamento del primo ciclo
di prova (= regime di bilanciamento visualizzato: 900 giri/min),

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di correzione.
Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Locking at Plane 1 Looking at Plane 2

Piano 1:

Per creare uno squilibrio di prova nel piano 1, aggiungere una massa di
correzione (ad es. vite) del peso indicato (ad es. 0,58 g) nella posizione
1, come visualizzato a video.

Per continuare, premere il tasto [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
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N.B.
Il tasto [ Regola posizioni ] serve per impostare uno squilibrio di prova singolo nel piano 1 e deve essere utilizzato
solamente da personale esperto (vedere la sezione “11.2 |l tasto Regola posizioni” a pagina 135)!

Azionare il rotore al regime di giri di bilanciamento.

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
800 giri/min) il modulo inizia automaticamente il ciclo di misurazione
successivo.

] 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

Nel secondo ciclo, il modulo ripete le misurazioni dello squilibrio di se-
tup successive con uno squilibrio di prova, ad es. di 0,58 g, nel piano 1.
Durante le misurazioni dello squilibrio, lo squilibrio attuale viene visua-
lizzato nell’'unita um/sec e viene visualizzato un angolo di misurazione
interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

In tal modo, la posizione angolare e il valore del “nuovo” squilibrio ven-
gono memorizzati.

] Diteel System Contral Center

Confguration Se1 4 | WHEEL 100U Speed 900 REM Step 716
Unbalance Measurement

Actual RFM 900 imin
7| ™
Fre.Batancing

Lo schermo mostra gia la nuova posizione della massa di correzione.
Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione »regime attuale: 0 giri/min«) il
modulo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Conbgurstion Set 4 | WHEEL X¢L Spaed 900 ROM Step 815
Stop rotor

Flane 1

Looking .;.tt Plane 1 Looking at Plane 2

Balancing AIPAL D00 i Actual RFM 900 ifmin

7| Fa
Exit

Ses Fre-Batancing
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] Dittel System Contral Center

Confguration Se1 4 | WHEEL X6 Speed 900 REM

have waights to gven positions, then continue with Net' key

Balancing AP 900 dmin

Actual RPM 0O wmin |

Piano 2:

Per creare uno squilibrio di prova nel piano 2, aggiungere una massa di
correzione (ad es. vite) del peso o con il nome indicato (ad es. 0,58 g)
nella posizione 1, come visualizzato a video.

Per continuare, premere il tasto [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

N.B.
Il tasto [ Regola posizioni ] serve per impostare uno squilibrio di prova singolo nel piano 2 e deve essere utilizzato
solamente da personale esperto (vedere la sezione “13.2 || tasto Regola posizioni” a pagina 168)!

] Dittel System Contral Center

Confguration Se1 4 | WHEEL X6 Speed 900 REM

Urbalance Measuremert

Step 1115

Actual RFM 900 imin

13.1.2 Pre-bilanciamento

03 P4 4
Canbguration Set 4 / WHEEL XL Speed 900 REM
Stop rotor

Ealancin 1o M. 00 smin

7| ™
Fre.Batancing

Step 12415

Actual RFM_ 900 rfmin

F7|

Fa
iy Exit

Pre Balsncing

Azionare il rotore al regime di giri di bilanciamento.

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
900 giri/min) il modulo inizia automaticamente il ciclo di misurazione
successivo.

Nel terzo ciclo, il modulo ripete le misurazioni dello squilibrio di setup
con uno squilibrio di prova nel piano 1 e nel piano 2.

Durante le misurazioni dello squilibrio, lo squilibrio attuale per ciascun
piano viene visualizzato nell’'unita pm/sec e viene visualizzato un ango-
lo di misurazione interno.

Osservare lo schermo!

Se il tasto [ Next ] € disponibile, premerlo.

In tal modo, la posizione angolare e il valore del “nuovo” squilibrio ven-
gono memorizzati per ciascun piano.

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di correzione.
Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: O giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

P6002 UP
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| Dittel System Contral Center

Condguration Se1 4  WHEEL X¢L: Speed 900 REM
Move waights to gven posifions, then continue with 'Nest' key.

Flane 1

Balancing BPAL 00 s

Manuale di installazione, uso e programmazione

Actual RPN 0 tmin

s
Hext

F7|
Cancel

Exit
PreBatancing

Fa

Canbguration Set 4 / WHEEL XL Speed 900 REM
Run rotor at Balancing RPM

Flane 1

Ealancin 1o M. 00 smin

Step 14415

Actual RPM 0 min

| Diteel System Contral Center

Canfiguration Set 4/ WHEEL XL Speed 900 REM
Urbalance Measuremert

F7|
Cancel

Step 15015

Actusl RPM 900 trmin

F2
Re-Balancing

166

A"
Pre Balsncing

Piano 1:

Eliminare lo squilibrio di prova (ad es. vite) dalla posizione 1.

Esempio: aggiungere una massa di correzione di 0,39 g nella posizione
5 e una seconda massa di correzione di 0,54 g nella posizione 12.
Piano 2:

Eliminare lo squilibrio di prova (ad es. vite) dalla posizione 1.

Esempio: aggiungere una massa di correzione di 0,68 g nella posizione
2, una seconda massa di correzione di 0,34 g nella posizione 7 e una
terza massa di correzione di 0,39 g nella posizione 7.

Continuare premendo il tasto [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM, il modulo inizia automaticamente l'ultimo ciclo di mi-
surazione.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Durante I'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del
modulo controlla la posizione e il peso delle masse di correzione e
visualizza lo squilibrio residuo nell’'unita pm/sec (qui, per il piano 1: 2
pum/s, per il piano 2: 2 ym/s).

Se il risultato € OK, ovvero lo squilibrio residuo per ciascun piano & in-
feriore al Livello target impostato nella scheda Impostazioni, premere
il tasto [ Salva ed esci ].

F7 F&
Save & back Save & exit
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] it System Contrat Center I Si ritorna alla schermata Sorveglianza.

| Spindle # 2 ]

IN TAL MODO, IL PROCESSO DI SETUP E PRE-BILANCIAMENTO

e o INIZIALE TERMINA CORRETTAMENTE!
F—'—'—'—'—r—'—'—'—'ﬁ

Se il primo processo di setup e pre-bilanciamento NON si conclude correttamente

Se il risultato non corrisponde al parametro predefinito, ovvero lo squili-
Unbalance Measurement brio residuo & superiore al livello target impostato nella scheda Impo-
WARMNING: Residual Unbalance exceeds Target Levell stazioni, a video compare un’Avvertenza.

Continuare premendo il tasto [ Salva e indietro ] o [ Ribilanciamento ] e
provare a migliorare i risultati utilizzando questa funzione.

F2 F7 F&
Re-Balancing Save & back Save & exit
el System Contrl Center I Premendo o facendo clic sul tasto [ Salva e indietro ] si torna alla sche-
AEN | P01 da Impostazioni.
- . . . .
Eisfuvisn(Fe ) 1| mporTAT Vengono inoltre indicati:
. RPM Tolerance and Target Level comespand to the signals
= coming fiom the spaed sensar and the wbration transducer ’ i i i
[T o i i e * la data dell’'ultimo pre-bilanciamento
Last Balancing Time 1044 , 5 . . .
puakaasid Configuration (Set %) *  l'ora dell'ultimo pre-bilanciamento e
FEM Tcliarce il = Diedaut setting for all sets. Default -1 i i airi di -hi i
T e g e Caet o 5042 i & comgdse . il regime di giri di pre-bilanciamento.
Measurenert Time 208 krrtc;use click or by pressng the Lp-[ & Jor Dowr- [ 7]
Pick stion [inecticr: Plane | o J\nl‘npl.ﬂ box is displayed
- Pre-Balancing Method Plane 1 Fieed Position 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
Wumbser of fised posktions: 12 example, if a rotor is balanced at dilerent speeds, this may
hember of comection masses 2 be nated down hers.
- o If under & Set Number are entered several Configurations
= (o g sewral balancing spewds) these Confgurations are
Mass Table Dt (44) selectable by using the [ +] /[ F3 Jor[-1¢[ Fd | key
Murviar of fized poskicns s
Number of comechion masses 3 IMPORTANT!
Unkke to the »Set Number« the »>Corfiguration< iz NOT
selectable via the static interface or the PROFIBUS
Under the heading Balancing the fallowing parameters ara
et and stored:
(5 setings [ Voo T rbebiypotriade -
s - + - et Tab Setup ReBalancing | B

E necessario un riavvio della procedura di setup dello stesso rotore (facoltativamente con una nuova configurazione).
- se la velocita di esercizio € cambiata,
- se il senso di rotazione € cambiato.
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13.2 // tasto Regola posizioni

N.B.
[ Il tasto Regola posizioni viene visualizzato durante il setup:
- nella fase 5/15 per il piano 1,
- nella fase 9/15 per il piano 2.
Il funzionamento del tasto [ Regola posizioni ] € identico per entrambi i piani.

Se la massa di correzione consigliata per lo squilibrio di prova provoca
EBalancing must be terminated. uno squilibrio inammissibile per il rotore o se viene visualizzato il mes-
Testunbalance is too light! saggio di avvertimento Squilibrio di prova insufficiente, & possibile
cambiare il peso della massa di correzione utilizzando il tasto Regola

posizioni:

C Per continuare, premere o fare clic sul tasto [ Regola posizioni ].

Corfiguration Set 4 / WHEEL X0 Speed 500 RPM Step 515
Mave weights to given positions, then continue wath ‘Nest' key.

Plane | Flane I

Balancing RPM. G060 dmin Actys! RPM. 0 wimin |

£ ] L
| Adpust positions o caneel

F1
Adjust positions

F& F7 F3
Next Cancel Exit Pre-Balancing

] ite Systam Control Capte Premendo il tasto [+ ] o [ - ] € possibile regolare a video ogni massa di
. correzione registrata nella Tabella masse.
Confgurstion Sel 4 ) WHEEL XL Spaed 900 ROM Slap 1S

B o WS Regolare una massa di correzione che si ritiene idonea.

Flane 1

Balancing AP 900 dmin Actual RPM 0 imin |

7|
Cances

EEHLD
Fre Batancing

F1 F2 FE F7 = F&
+ - Hext Cancel o
Pre-Balancing
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] Dittel System Controt Center Per il piano visualizzato, aggiungere una massa di correzione del
-aE93 b P04 f peso indicato nella posizione 1 del rotore.

T —————— ad Esempio: nel piano 1 aggiungere una massa di 0,34 g nella posizione
1.

Per continuare, premere il tasto [ Next ].

Maove waights to gven posifions, then continue with 'Nest' key.

Flane 1

Balancing APAL D00 s Actual RPME D wimin

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

d
Cancel

o M
Exit
PreBalancing

] Dittel System Controt Center L'ulteriore sequenza di pre-bilanciamento viene eseguita come descrit-
- 2E23 bR d to in precedenza (per il piano 1 dalla fase 6/15 in poi, per il piano 2 dalla
Configuration Set 4 / WHEEL XxL Speed 900 RPM Step &5 fase 10/1 5 in poi)

Run rator at Balancing RPM

Balaneing AR 000 dmin Actusl REM 0 tmin

13.3 Ribilanciamento con utilizzo del metodo posizione fissa

Il rotore deve essere ribilanciato,

» sel risultato del primo pre-bilanciamento dopo il setup non era soddisfacente.
* selamola e stata cambiata o sostituita o

» se lo squilibrio supera il valore ammissibile dopo diversi cicli di rettifica.

N.B.
[ Durante il ribilanciamento, vengono sorvegliati i limiti di squilibrio 1 e 2 per entrambi i piani e i limiti di velocita 1 e 2 del
rotore (vedere connettore n. 2 o n. 13).

Rendere disponibile il modulo di linea P6002 UP.
Per il rotore da ribilanciare, selezionare il numero del set utilizzato per

Spindle # 2 , . . .

l s I'ultimo bilanciamento del rotore.

YHEEL 0L S0 In modalita modulo, fare clic o premere il tasto [ Pre-bilanciamento su
.,h”ﬁ".. m o m due piani ].
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Conliguration (Set 4) o= o0 cr- I |
Last Bdaring Date
Last Balanang Time
Banciog REH
RPM Tolarance +/- P’
Taroet Ll 20 s
Measuemert Tme 20
Rk ation Diraction Plane 1 Y
Pre-Balancing Method Flane 1 Pised Pastion
Miaes Table Cifat (44)
Wber of ficed postions 1z
tuoer of comecbion masses z
oz Teble Difaut (44
Wk o fixed postkns s
Nucer of comecton masses 3
] Settngs [ 5= Waves Tatde |
" [ 3 ¥4
- b d + -

IMPORTANT!

FPM Teberance and Target Level comespand to the signals
coming from the speed sensar and the viarstian transducer
a5 specified under the actusl Set.

Configuration {Set X)

Clefautt setting for all sets: Default

Highlight the line Configuratian (Set X) with @ computer
mause click or by pressing the Up- [ & | or Down- [ ¥ |
key.

Ariingid bow is displayed

The default text can ba averwritten user-defined. It will be
displayed together wih the Set Number snd Set Name in
the sereens Balancing Setup and Rebalaneing. Far
enample, if 3 rotor is balanced at déferent spaeds, this may
be nated dawn here.

If urdes a Set Number are entered seversl Configurations
(o5 sevaral balancing speeds) thasa CorSqurations am
selectable by using the |+ /[ F3 or[- ]/ Fi | key

IMPORTANT!
Uniike to the »Set Numbeare the »Configurations is HOT
eelectable via the sistic interface or the PROFIBUS

Under the heading Balancing the following parametars are
et and stored
RPM Tolerance +/

N.B.

Settings

F&

F7

F&

Devono essere visualizzati data, ora e regime di bilanciamento dell’ulti-
ma procedura di pre-bilanciamento.
Il tasto [ Ribilanciamento ] deve essere disponibile.
Controllare in particolare
I'eventuale Configurazione desiderata,
la Tabella masse utilizzata.
il metodo di pre-bilanciamento di entrambi i piani = Posizione fis-

sa,

il senso di rotazione del Piano 1,
il numero di posizioni fisse per piano,

il numero di masse di correzione per piano.

Con il numero del set configurazione selezionati, setup e bilanciamento del rotore sono gia eseguiti una volta con
regime di bilanciamento, senso di rotazione e metodo di pre-bilanciamento uguale.
Seguire la guida operativa passo passo per sapere come procedere.
Il tasto [ Next ] non & disponibile fino a quando non viene soddisfatta la condizione Azionare il rotore al regime di

bilanciamento o la misurazione dello squilibrio & completata!

Il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ] annulla sempre la sequenza di pre-bilanciamento.
Le masse di correzione, le velocita, ecc. riportate di seguito sono esemplificative!

Prima del ribilanciamento, non cambiare MAI

- il senso di rotazione,
- il metodo di pre-bilanciamento.
Ogni eventuale modifica elimina i dati di configurazione memorizzati!

Lanciare la funzione di ribilanciamento facendo clic sul tasto [ Ribilan-

ciamento ] o premendo il tasto funzione [ F7 ].
=
Configiration (Set 4) fipenec o002 j IMPORTANT!
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 Set.
Last Balancing Time:
T Configuration {Set X)
RPM Tokrance +/- 2 rlmin Diefault setting for all sets Default
Target Level 20pmis Highlight the line Configuration (Set Xj with a computer
- — o ;"rec;use click or by pressing the Up- [ & | or Dowre [ ¥ ]
Pick ation [irecticr: Plane | o Aningut box is displayed,
- Pre-Balancing Method Plane 1 Poced Posibion The default text can be overwritten user-defined. It will be
. displayed together with the Set Number and Set Name in
T
P Tabhe Dafuk (4] the screens Salancing Seiup and Rebalancing. Far
Nurrtss o fised poskicns 12 axample, if a rofor is balanced al déferent speeds, this may
heumber of comection masses 2 be noted down here.
- g If under & Set Numbes are entered several Configurations:
Tebie i g sevwral balancing speeds) these Configurations are
Pless Dafaut (i) selectable by using the | +[ /[ F3 Jor[-1¢[ Fd | key
Wrbar of fised poskicns 5
Humber of comecton masse:. 3 IMPORTANT! o
Uniike to the »Set Numbers the 2Corfigurations is NOT
selectable via the static interface or the PROFIBUS
Under the heading Baisncing the fallowing parametars are
et and stored:
9 e (] e .
" v vl C v v | "
s - + - et Tab Setup Ro Balancing | O
F1 F2 F3 F4 F5 F& F7 = Fg
. X
r s v + Hext Tab Setup Re-Balancing .
Pre-Balancing
I~

N.B.

Il ribilanciamento pud essere avviato

- con rotore

fermo,

- con rotore in funzione al regime di bilanciamento oppure
- con rotore in funzione al regime di bilanciamento.
Il numero di fasi varia di conseguenza, come pure la schermata iniziale.
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13.3.1 Posizioni e pesi delle masse di correzione corrispondono con l'indicazione a video

L’esempio seguente illustra il ribilanciamento di un rotore fermo all’inizio (fase 1/7).
Nel piano 1: Il rotore contiene 12 posizioni fisse e 2 masse di correzione.
Nel piano 2: Il rotore contiene 9 posizioni fisse e 3 masse di correzione.

] Dittel System Contral Center

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

Se le posizioni e i pesi delle masse di correzione e I'indicazione a video
corrispondono per ciascun piano, premere il tasto [ Next ].

Looking :‘:It Plane 2

Looking at Plane 1

Adjust positions

F& F7 F3
Next Cancel Exit Pre-Balancing

T~

] Dittel System Contral Center

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 |

F7| LI

Ses Fre-Batancing

ystem Co
AEDD P04
Canbguration Set 4 / WHEEL XL Speed 900 REM
Urbalance Measurement

Step 37

Actual RFM_ 900 1min

F7|
Cancel

b ™
Fre.Baancing

W

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
900 giri/min) il modulo inizia automaticamente il primo ciclo di misura-
zione di ribilanciamento.

Looking at Plane 1

Looking at Plane 2

Il modulo di linea P6002 UP avvia la misurazione per determinare lo
squilibrio.

Per ciascun piano viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’unita um/
sec e con un angolo di misurazione interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

P6002 UP
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funzione, la figura in alto € la prima schermata (fase 1/5). Se necessario, in questa fase € possibile ricontrollare le

N.B.
[ Il ribilanciamento puo essere avviato con rotore fermo o in funzione. Se il ribilanciamento viene avviato con rotore in

posizioni delle masse di correzione.
Quindi la procedura di ribilanciamento viene allungata di una fase, ovvero — Fermare il rotore. Continuare con la

Figura in alto.

Canbguration Set 4 / WHEEL XL Speed 900 REM
Stop rotor

Flane 1

Ealancin 1o M. 00 smin

o — h§1 FE& F7 o F&
e _?velg Hext Cancel # -
positions Pre-Balancing

Step 47

Actual RFM_ 900 rfmin

Center
AE:DD ! P04 ’
Canbguration Set 4 / WHEEL XL Speed 900 REM
Mova weights to given posifions, then continue with 'Next' key

Flane 1

Ealancin 1o M. 00 smin

F7| Fa

Exit
Sanesl Pre Balancing

Actual RPM 0 imin |

== N -

™
Fre Balsncing

F7|
Cancel

] Dittel System Control Center
ol P04
Configuration Set 2 7 Dresser # 2 Speed 2700 RPM

Run rotor at Balancing RPM

Actual BPM. 0 #min |

172

7| Fa
Exit

SaSch Pre-Batancng

W

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni e i pesi delle masse di cor-
rezione.

Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: O giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Looking iat Plane 1 Looking i’i't Plane 2

Piano 1:

In questo esempio, rimuovere le masse di correzione dalle posizioni 5
e 12. Aggiungere una massa di correzione di 0,76 g nella posizione 6 e
una seconda massa di correzione di 0,78 g nella posizione 12.

Piano 2:

In questo esempio, rimuovere le masse di correzione dalle posizioni 2,
6 e 7. Aggiungere una massa di correzione di 0,34 g nella posizione
1, una seconda massa di correzione di 0,68 g nella posizione 5 e una
terza massa di correzione di 0,39 g nella posizione 9.

Continuare premendo il tasto [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking ;at Plane 2

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
900 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misura-
zione.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
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B] Dittel System Control Center

Corfiguration Set 2 / Dresser # 2. Speed 2700 RPM
Unbalance Measurement

Balansng AWM. 1700 dmis

Step 77

F2
Re-Balancing

7| Fa

Durante I'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del
modulo controlla la posizione e il peso delle masse di correzione e vi-
sualizza lo squilibrio residuo per ciascun piano nell'unita pm/sec (qui 1
pm/s per ciascun piano).

Se il risultato € OK, ovvero lo squilibrio residuo €& inferiore al Livello
target impostato nella scheda Impostazioni, premere infine il tasto [
Salva ed esci ].

F7 Fa
Save & back Save & exit

13.3.2 Posizioni e pesi delle masse di correzione NON corrispondono con l’indicazione a video

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

& F7|
cancel

P
Extras et

o™

Pre-Gabancing

F1
Adjust positions

L'esempio seguente illustra il ribilanciamento di un rotore fermo all’ini-
zio (fase 1/7).

Nel piano 1:

Il rotore contiene 12 posizioni fisse e 2 masse di correzione.

e nel piano 2:

Il rotore contiene 9 posizioni fisse e 3 masse di correzione.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Se posizioni e pesi delle masse di correzione NON corrispondono con

l'indicazione a video

- cambiare i pesi e le posizioni delle masse di correzione come indicato
a video e continuare.

- o premere il tasto [ Regola posizioni ].

F& F7 Fa
Next Cancel Exit Pre-Balancing

P6002 UP
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Il tasto [ Regola posizioni ] diventa il tasto [ Posizione neutra ].
Con il tasto [ Piano 1/Piano 2 ], selezionare il piano che non corrispon-
de all'indicazione sullo schermo.

] Dittel System Control Center

Configuration Sat 4 /WHEEL 01L: Speed 900 RN Stap 17
Marve weights to given positions, then continue with "MNest' key ‘

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
Flane 1 Plane 2
Balaning AFKE 900 Fmis Actual RPM 0 #min
L] F& F7| Bt Fa
P e | = .
F3 FE F7 o F&
Hewrtral Position Plane 1 / Plane 2 Hext Cancel # -
Pre-Balancing

] ite! System Conteol Center e Premere il tasto [ Posizione neutra ].
? In questo esempio, entrambi i piani non corrispondono con il
Configuration Sat 4 FWHEEL )00 Speed 900 RPN Step 17 .
display.

Merees wieagihls b Qiven positions, then continue with "Nesd' key ‘

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
Plane 1 ment L. . . .
T e i REN O gy | Le masse e le posizioni consigliate scompaiono dallo schermo.
St e e W o e Rimuovere tutte le masse/viti di correzione da entrambe le flange di

fissaggio/dal rotore.
Continuare premendo il tasto [ Next ].

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
900 giri/min) il modulo inizia automaticamente il primo ciclo di misura-
zioni di ribilanciamento.

Canfiguraion Sat 4 ¢ WHEEL X.: Speed 200 RPN Step 27
Run rotor at Balancing RPM

Flane 1

Balandng AR 000 vmis Actusl RPM. 0 #min_ |

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

#7| L]
Exit

Sincal Pre Balancng
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B Ditke! System Cantrol Cente

AED3 P04

Configuration Sat 4 WHEEL L Speed 200 RPM
Untalance Measurement

Plane 1

Balanding AW 500 vmis

Actual RPM: 900 fmin_|

= I - |

Fa
Exit

Il modulo di linea P6002 UP avvia la misurazione per determinare lo
squilibrio.

Per ciascun piano viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’'unita pm/
sec e con un angolo di misurazione interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] € disponibile, premerlo.

Pre Balancng
N.B.
Il ribilanciamento pud essere avviato con rotore fermo o in funzione. Se il ribilanciamento viene avviato con rotore in
funzione, la figura in alto € la prima schermata (fase 1/5). Se necessario, in questa fase € possibile ricontrollare le

posizioni delle masse di correzione.

Configuration Sat 4 FWHEEL 0. Speed 200 RFM
Stop rator

I — h‘|;1 FE F7 e F&
ec _\:\relg Hext Cancel # _
positions Pre-Balancing

Step 47

Flare 1

Balansing AR 000 vmin

Corfiguration Sat 4 FWHEEL )00 Speed 500 RPN

Mave weghts to given positions, then continue vath ‘MNest key ‘

Flane 1

Balandng FFW: 000 vmis

Actial BPM_ 0 wimin_|

P6002 UP

== N -

™

#7|
cancel P

W

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni e i pesi delle masse di cor-
rezione.

Fermare il rotore.

Dopo I'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Piano 1:
In questo esempio, aggiungere una massa di correzione di 0,76 g nella
posizione 6 e una seconda massa di correzione di 0,78 g nella posi-
zione 12.

Piano 2:

In questo esempio, aggiungere una massa di correzione di 0,76 g nella
posizione 2, una seconda massa di correzione di 0,39 g nella posizione
6 e una terza massa di correzione di 0,43 g nella posizione 7.
Continuare premendo il tasto [ Next ].

i

Locking at Plane 1 Looking at Plane 2
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Azionare il rotore al regime di bilanciamento

5] Dittel System Control Center

R0 b Pb o Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
T s tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
rofor at Balancing RPM . . h T . , K . . X
900 giri/min) il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di misura-
zione.

Plane 1

...... T ActalRPME 0 i | Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

__L‘.'“__

Durante I'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del

e proed modulo controlla la posizione e il peso delle masse di correzione e vi-
oo St FUESL 8 Sperastn Ao e sualizza lo squilibrio residuo nell’'unita ym/sec (per il piano 1 = 3 pym/s,

Unbalance Measurement

per il piano 2 = 9 ym/s).

Se il risultato € OK, ovvero lo squilibrio residuo €& inferiore al Livello
target impostato nella scheda Impostazioni, premere infine il tasto [
Salva ed esci ].

Flane 1
Balaniing AP 000 Fmis Actual RPM 900 w'min

smzmn Sawe & oult

In tutti i casi si ritorna alla schermata Sorveglianza standard.

] Dittel System Contral Center

AE:DI B P04 4 o)
L sendegz IN TAL MODO IL PROCESSO DI RIBILANCIAMENTO
R vy TERMINA CORRETTAMENTE!
; Wg; La data e I'ora del ribilanciamento vengono memorizzate con il numero
v B del set regolato e la relativa configurazione.
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Se il processo di ribilanciamento NON si conclude correttamente:

Se il risultato non corrisponde al parametro predefinito, ovvero lo squili-

Unbalance Measurement brio residuo & superiore al livello target impostato nella scheda Impo-
YWWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell stazioni, a video compare un’Avvertenza.
F2 F7 Fé
Re-Balancing Save & back Save & exit

Premendo il tasto [ Salva e indietro ] o [ Ribilanciamento ] si torna alla
scheda Impostazioni.
IMPORTANT! Tentare di migliorare il risultato con un secondo ciclo di ribilanciamento.

RIPM Tolerance and Target Level corespand to the signals
coming from the speed sensar and the vibratian iransducer
as specified under the actual Set.

Canfiguration {Set %)

Diefaul setting for all sete: Default

Higlight the line Configuiation [Set X} with 3 computer
mause chick or by pressing the Up-[ & | or Dewn | ¥ ]
key.

Aningut bo is displsyed.

The default tex can be overwrtlen userdefined. It will be
displayed togather with the Set Kumbar and Set Name in
the scresns Balancing Setup snd Rebalancing Far
Horir of fived poskins 12 axample, if & rotor is bstanced ot dderent speeds, this may
Wk of comection masses: 2 b naled dawn here

IF under 3 Sat Numbes ars ertarad saveral Configurations
(e seversl balancing speeds) these Confgurstions sre

Miacs Tabie D (1) selectable by using the | +| /| F3 Jor [- /] Fa | key
hurmber of fizsd poskticns. 9
Momber of comection masses 3 IMPORTANT!

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}

lerance +/-

F7|
Ro-Balancing

Fa
Save & et
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14 PRE-BILANCIAMENTO SU DUE PIANI CON UTILIZZO DEL METODO AN-
GOLARE E DEL METODO CON POSIZIONE FISSA

14.1 Setup e pre-bilanciamento

B Dittel System Control Center

N.B.

La descrizione seguente del pre-bilanciamento su due piani (dinamico) utilizza in un piano il metodo di pre-bilancia-
mento con posizione fissa e nell’altro piano il metodo angolare. Il metodo con posizione fissa utilizza delle viti come
masse di correzione ricavate da una Tabella masse predefinita, mentre il metodo angolare utilizza due masse di bilan-
ciamento fisse uguali, che possono essere posizionate e serrate a qualunque angolo specifico sul portamola, come
masse di compensazione.
Il piano 1 € definito come descritto nella scheda Impostazioni — Impostazioni generali — Trasduttore di vibrazioni
piano 1 — Ingresso ....
Le posizioni fisse equidistanti sui piani del rotore devono essere numerate in modo permanente.

Durante setup, pre-bilanciamento e ribilanciamento vengono sorvegliati i limiti squilibrio n. 1 e n. 2 su entrambi i piani
nonché i limiti di velocita 1 e 2 del rotore (vedere connettore n. 2 o n. 13 del modulo P6002 UP).

F1
Two-Plane
Pre-Balancing

AEDI b P04 4

Configuration {Set 5)
- Trwo-Plane Pre- Balancing
RPM Tolerance +i-
Target Livel
Messurament. Time
Fatabon Drectan Fane |
= Pre-Balanding Method Plane 1

Eo: oo

20sjrein
ymis
205

o

Fised Pastion

Chaose the Tab Settings. In this Tab the rator paramaters
and parbcudarly the balancing methad can be sst for 3
certain Set Aumber and its configuiation

IMPORTANT!
RPM Tolarance and Targat Level comaspond to the signals
coming fram the speed sensor and the whbration trsasducer
a8 specified under the actusl Set (&g Sel 1)

Canfiguration (Set X)

Rendere disponibile il modulo di linea P6002 UP.

Per il rotore da pre-ribilanciare dinamicamente, selezionare il numero
del set con cui sono stati memorizzati la modalita operativa desiderata

e i parametri associati.
Manuale:

Per selezionare il numero del set, aprire la scheda

Impostazioni. Regolare il numero del set corretto e
uscire dalla scheda utilizzando il soft-key [ Indietro ].

Esterno:

Tramite interfaccia statica connettore n. 2 o PROFI-

BUS, il numero del set corretto viene impostato dal
sistema di automazione.
A seconda della Modalita operativa, memorizzata nel numero del set
selezionato, vengono visualizzate le singole viste modulo con le soft-

key specifiche.

La schermata a fianco mostra, ad esempio, il numero del set 5 e la
modalita operativa Due piani (riconoscibile dall'indicazione con due
grafici a barre contrassegnati (piano) 1 e (piano) 2.

Per pre-bilanciare il rotore su due piani, fare clic o premere il tasto |
Pre-bilanciamento su due piani ].

Settings

FG

F7

F&

Se disponibile, selezionare la Configurazione desiderata.

Controllare in particolare:

» il metodo di pre-bilanciamento di entrambi i piani, ad es. piano 1 =
Posizione fissa, piano 2 = Metodo angolare,

» il senso di rotazione del Piano 1 (qui ccw),

* ladirezione scala per il metodo angolare = piano 2 (qui cw)

178

Masz Table Dt sult{PH] . I
Pun of v pobers Lo Detaun seting or o ssts: Defalt * la Tabella masse (tutte le masse disponibili?),
Prumber of carrsction mases 3 Highlight the line Canfiguration {Set X) wilh 3 computer . . - . . . . _
- Pre-Batancing Method pane 2 i | v ek by resing o U [ & 1 Oowr [ ¥ ] * il numero di posizioni fisse (qui per il piano 1 =9) e
sk precin o Anmboci gl * il numero di masse di correzione (qui per il piano 1 = 3 masse di
fﬂiplif:fn_‘r:gsgaiﬁ}:%"; "s;“,'r'd:;%h;;;::'li% :‘rho " correzione).
example, if a rotor is balanced af different speeds, this may . . . .
T s entened vl Corfigurtons Lanciare la funzione di setup facendo clic sul tasto [ Setup ] o premen-
S L do il tasto funzione [ F6 ].
IMPORTANT!
Unike ta the »Set Nurnbere the sCanfigurations s NOT
[5] Sesings [ = Mass Takie | salectabla via the static mterface or the PROFIBUS
P D T R "\"\ ——
F1 F2 F3 F4 Fa F& F7 Exit Fg
N v + Hext Tab Setup Ht
N Pre-Balancing
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14.1.1 Setup

[

AVVERTENZA

Rischio di lesioni a causa di parti in rotazione!

Spegnere la macchina quando si sostituiscono o cambiano le masse di correzione!

Assicurarsi che il rotore sia fermo prima di intervenire su di esso!

Proteggere la macchina contro ogni riavvio non autorizzato o accidentale!

Non azionare MAI una macchina utensile senza tutte le protezioni di sicurezza idonee in posizione.
NON disattivare alcun dispositivo di sicurezza!

N.B.

La selezione attenta delle masse di correzione e I'impostazione precisa delle masse di bilanciamento sono
fondamentali per la riuscita del processo di bilanciamento.

Seguire il display passo passo per sapere come procedere.

Il tasto [ Next ] non e disponibile fino a quando non viene soddisfatta la condizione “Azionare il rotore al regime di
bilanciamento” o la misurazione dello squilibrio € completata!

Il tasto [ Esci dal pre-bilanciamento ] annulla sempre il processo di bilanciamento.

Le masse di correzione, il numero di posizioni fisse, gli angoli, la velocita, ecc. riportati di seguito sono esemplificativi!
Attenersi alle istruzioni a video!

N.B.
Il setup puo essere avviato con rotore fermo o in funzione. Se il setup viene avviato con un rotore in funzione, la pro-
cedura di setup viene allungata di una fase (aggiuntiva: — Fermare il rotore o verificare la posizione neutra).

L'esempio seguente mostra la procedura di setup avviata con rotore
fermo (fase 1/15).

Piano 1:

Rimuovere tutte le masse/viti di correzione dalla flangia di fissaggio.
Piano 2:

Posizionare le masse di bilanciamento precisamente nella posizione
neutra indicata a video e serrarle.

Continuare premendo o facendo clic sul tasto [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
19 fixed nositions)

P6002 UP
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] Dittel System Control Center

Configuration Sat 5 /WHEEL 8 Speed 1200 RPN
Rur rotor at wanted Batancing RPM, then continue with ‘Nest' key

Manuale di installazione, uso e programmazione

Actual REM. 0 vimin |

7|

Corfiguration Sat 5/ WHEEL #: Speed 1200 RPM
Unbalance Measurement

Flane 1 Flane 2

Balandng AR 1300 uman

Actual RPN 1200 viwin_|

F
7| ™

Configuration Set 5/ WHEEL #6: Speed 1200 RPM
Stop rator

Slep 4715

Flane 1

Balansng AR 1200 vman

Actual RPN 1200 diwin |

] Dittel System Control Center

Configuration Sat 5 WHEEL # Speed 1200 RPM
e wigaghits b given positions, then continue wath Mest' key

Balanding AR 1200 vman

Actual RPN, i |

" 3
Estras et

ra

180

Azionare il rotore al regime di bilanciamento desiderato.
L’esempio mostra il senso di rotazione del piano 1: ccw.
Al raggiungimento della velocita di bilanciamento desiderata (indicazio-
ne in questo esempio: Regime di giri attuale: 1200 giri/min) continuare
premendo o facendo clic sul tasto [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Il modulo di linea P6002 UP avvia la prima misurazione per determinare
lo squilibrio iniziale.

Viene visualizzato lo squilibrio attuale nell’'unita um/sec e con un angolo
di misurazione interno.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

In tal modo vengono memorizzati la posizione angolare e il valore dello
squilibrio iniziale, insieme alla velocita di bilanciamento del primo ciclo
di prova (= regime di bilanciamento visualizzato: 1200 giri/min),

Lo schermo mostra gia le posizioni delle nuove masse di correzione
del piano 1.
Fermare il rotore.
Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: 0 giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

i

Looking .;.tt Plane 1 Looking at Plane 2

Piano 1:
Per creare uno squilibrio di prova nel piano 1, aggiungere una massa di
correzione (ad es. vite) del peso indicato (ad es. 0,58 g) nella posizione
1, come visualizzato a video.

Per continuare, premere il tasto [ Next ].

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2
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N.B.

Il tasto [ Regola posizioni ] serve per impostare uno squilibrio di prova singolo nel piano 1 e deve essere utilizzato
solamente da personale esperto (vedere la sezione “11.2 |l tasto Regola posizioni” a pagina 135)!

Configuration Sat & / WHEEL #: Speed 1200 RN
Run rotor at Balancing RPM

Slep &1

Flane 1

Balandng FPW: 1200 vmen

Plane I

Actual RPM. 0 ¢min

] Dittel System Control Center

Corfiguration Sat & FWHEEL #: Speed 1200 RPN
Unbalance Measurement

T Fa

Flane 1

Balandng FFW: 1200 vmen

Flane 2

O Ditke! Syst trol Ceenter

| AE:03 ) P04 4
Corfiguration Sat &/ WHEEL #: Speed 1200 RPM
Stop rotor

Plane 1

Balandng AW 1200 vman

Plane 2

Actual ROM: 1200 dmin |

T Fa

Azionare il rotore al regime di giri di bilanciamento.

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
1200 giri/min) il modulo inizia automaticamente il ciclo di misurazione
successivo.

Looking at Plane 1

Looking at Plane 2

Nel secondo ciclo, il modulo ripete le misurazioni dello squilibrio di se-
tup successive con uno squilibrio di prova, ad es. di 0,58 g, nel piano 1.
Durante le misurazioni dello squilibrio, lo squilibrio attuale viene visua-
lizzato nell’'unita um/sec e viene visualizzato un angolo di misurazione
interno per ciascun piano.

Osservare lo schermo! Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

In tal modo, la posizione angolare e il valore del “nuovo” squilibrio ven-
gono memorizzati per ciascun piano.

Lo schermo mostra gia le nuove posizioni delle masse di bilanciamento
del piano 2.

Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione »regime attuale: 0 giri/min«) il
modulo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Looking at Plane 1

Looking at Plane 2

P6002 UP
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] Dittel Systam Cantrol Center Piano 2:
- Per creare uno squilibrio di prova nel piano 2, posizionare la massa di
Corfiguration Sat 5/ \WHEEL #: Speed 1200 RPM Step W16 . . o o . .
Wi IohS 5 G pitions e Gantins S NGt iy bllelmmamento 0° esattamente a 30°, come raffigurato a video, e ser-
rarla.

Per continuare, premere il tasto [ Next ].

Flane 1

—— ] Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Exit
Pre-Balwncing

" &
Extras Met

F7|
cancel

N.B.
Il tasto [ Regola posizioni ] serve per impostare uno squilibrio di prova singolo nel piano 2 e deve essere utilizzato
solamente da personale esperto (vedere la sezione “14.2 || tasto Regola posizioni” a pagina 185)!

Azionare il rotore al regime di giri di bilanciamento.
Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la

] Dittel System Control Center

Corfiguration Sat & WHEEL #: Speed 1200 RPN Step 0AE

e tolleranza RPM (indicazione in questo esempio: Regime di giri attuale:
1200 giri/min) il modulo inizia automaticamente il ciclo di misurazione
successivo.

Flane 1

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Bulaning FPM. 1200 dnen Actual RPN 0 ¢min |

7| Fa

Nel terzo ciclo, il modulo ripete le misurazioni dello squilibrio di setup
con uno squilibrio di prova nel piano 1 e nel piano 2.

ey s Durante le misurazioni dello squilibrio, lo squilibrio attuale per ciascun

piano viene visualizzato nell’'unita ym/sec e viene visualizzato un ango-

lo di misurazione interno.

Osservare lo schermo!

Se il tasto [ Next ] & disponibile, premerlo.

In tal modo, la posizione angolare e il valore del “nuovo” squilibrio ven-

gono memorizzati per ciascun piano.

Flane 1

Balaning REM: 1200 unés Actual RPN 1200 viwin_|

&
et

F7|
cancel

™
Pre-Balsncing
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14.1.2 Pre-bilanciamento

onfiguration 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

Saneat Pre-Batncing

Balansing AR 1300 vman

Actual RPN, 0O i |

[
He

| L]
Exit
L Pre-Batencing

Corfiguration Sat & WHEEL #: Speed 1200 RPN
Rur rotor at Batancing RPM

Step 14715

Flane 1

Balandng FFW- 1200 vnen

Actual BPM_ 0 wimin_|

| Fa
Cancel Bl

Lo schermo mostra gia la nuova posizione della masse di correzione
del piano 1 e le nuove posizioni delle masse di bilanciamento del piano
2.

Fermare il rotore.

Dopo l'arresto del rotore (indicazione regime attuale: O giri/min) il modu-
lo passa automaticamente al ciclo di bilanciamento successivo.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Piano 1:

Eliminare lo squilibrio di prova (ad es. vite) dalla posizione 1.

Esempio: aggiungere una massa di correzione di 0,46 g nella posizione

1, una seconda massa di correzione di 0,34 g nella posizione 2 e una

terza massa di correzione di 0,58 g nella posizione 6.

Piano 2:

Posizionare le masse di bilanciamento come indicato nei dettagli di po-

sizionamento.

Esempio: spostare una massa di bilanciamento alla posizione 14°, spo-

stare I'altra alla posizione 216° e serrarle entrambe.

Continuare premendo il tasto [ Next ].
|

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

Azionare il rotore al regime di bilanciamento

Dopo avere raggiunto la velocita di bilanciamento necessaria entro la
tolleranza RPM, il modulo inizia automaticamente I'ultimo ciclo di mi-
surazione.

Looking at Plane 1 Looking at Plane 2

P6002 UP
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] Dittel System Control Center

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

Manuale di installazione, uso e programmazione

Durante I'ultimo ciclo di misurazione (ciclo di controllo), il software del
modulo controlla la posizione delle masse di correzione e visualizza
lo squilibrio residuo nell’'unita pm/sec (qui, per il piano 1: 1 um/s, per il
piano 2: 1 ym/s).

Se il risultato € OK, ovvero lo squilibrio residuo per ciascun piano & in-
feriore al Livello target impostato nella scheda Impostazioni, premere
il tasto [ Salva ed esci ].

F7 Fa

Save & back Save & exit

Si ritorna alla schermata Sorveglianza.

IN TAL MODO, IL PROCESSO DI SETUP E PRE-BILANCIAMENTO
INIZIALE TERMINA CORRETTAMENTE!

Se il primo processo di setup e pre-bilanciamento NON si conclude correttamente

Unbalance Measurement
YWARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell

F2
Re-Balancing

184

Se il risultato non corrisponde al parametro predefinito, ovvero lo squili-
brio residuo € superiore al livello target impostato nella scheda Impo-
stazioni, a video compare un’Avvertenza.

Continuare premendo il tasto [ Salva e indietro ] o [ Ribilanciamento ] e
provare a migliorare i risultati utilizzando questa funzione.

F7 F&

Save & back Save & exit

TS
wW
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] Dittel System Control Center

Premendo o facendo clic sul tasto [ Salva e indietro ] si torna alla sche-
da Impostazioni.

IMPORTANT!
FRPM Tolerance and Target Level comespond 1o the signals

a5 specilled under the actual Set
Configuration {Set %)

Dafault satiing for all sets: Default
Highisaht the line Conflguration (Set X) with & compter
mouse click o by pressing (e Up- | & | or Oown- [ ¥ |
kay

An input box is displeyed

The dafaull text can be ovenwriten user-definad 1 wil be
displayed togather with the Set Mumber and Set Name in
the =craens Balancing Setup sao Rebalancing For
exarmgle, f a rotor ks balanced al diflerert speads, this may
be noted down here

I under 3 Sat Mumber ars snsrad saversl Configuratians

essuremert: Tme 208
Feckation Direction Planes | cow
5 Pr i J

Masss Table Defmit (M4)
Hriber of Ficed pastions 2

Mainar of correction masses a

z
Scals Divsction, o

(2.9 several balancing speeds) these Configurstions are
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:

F = =

RPM Tolerance +/-
Tarnat | mnl

& 7|
Re-Balancing

"4

weara "]

caming fom the speed sensor and the vibration transducar

Y

Save & oxit

Vengono inoltre indicati:

* la data dell'ultimo pre-bilanciamento
*  l'ora dell'ultimo pre-bilanciamento e

* -il regime di giri di pre-bilanciamento.

Fa

N.B.

E necessario un riavvio della procedura di setup dello stesso rotore (facoltativamente con una nuova configurazione).
- se la velocita di esercizio € cambiata,
- se il senso di rotazione & cambiato.

14.2 /] tasto Regola posizioni

Per il Metodo angolare, vedere il paragrafo “12.2 Il tasto Regola posizioni” a pagina 153.

Per il Metodo posizione fissa, vedere il paragrafo “13.2 Il tasto Regola posizioni” a pagina 168.

14.3 Ribilanciamento con utilizzo del metodo angolare e del metodo con posizione fissa

Per il Metodo angolare, vedere il paragrafo “12.3 Ribilanciamento con utilizzo del metodo angolare” a pagina 155.

Per il Metodo posizione fissa, vedere il paragrafo “13.3 Ribilanciamento con utilizzo del metodo posizione fissa” a pagina 169.

P6002 UP
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14.4 Caratteristiche speciali

14.4.1 Attribuzione dei diritti di accesso

N.B.

Manuale di installazione, uso e programmazione

Nel momento dell’installazione, il software DSCC non contiene nessuna password per i livelli d’accesso, ad eccezione

[ del livello d’accesso ‘Servizio”.

Le password e i diritti di accesso sono validi per tutti i moduli DS6000 UP collegati al computer o al sistema di auto-

mazione.

Al termine di tutte le impostazioni e dei primi tentativi, &€ possibile interdire o abilitare i moduli DS6000 UP per un determinato gruppo
di utenti, attribuendo delle password relative a certi gruppi d’'utente nel software DSCC.

14.4.1.1 Prima attribuzione di una password

] Dittel System Control Center

AEDI | P4 1]

Plass erber the Pasvord lot e lobovng Access Level

R e

Se ¢ stata attivata la funzione Richiedere la password all’avvio del pro-
gramma nel menu opzioni Diritti di accesso (vedi paragrafo “8.2.4 Im-
postazioni generali: Diritti” a pagina 65), all'avvio del programma si
apre questa schermata.

Se non & ancora stata immessa alcuna password, fare clic sul pulsante
[ OK] o premere il tasto [ Enter ] sulla tastiera o [ Input ] sul controllo
SINUMERIK®.

Si apre la schermata successiva.

Se NON ¢ stata attivata la funzione Richiedere la password all'avvio
del programma nel menu opzioni Diritti di accesso (vedere paragrafo
“8.2.4 Impostazioni generali: Diritti” a pagina 65), all'avvio del pro-
gramma si apre subito questa schermata.

Si apre sempre nella visualizzazione di sistema n. 1 (in assenza di
modifiche) e con le viste create o attive prima di uscire dal programma
DSCC.

La vista modulo & solo un esempio.

Per immettere una password, premere o fare clic sul tasto [ Gestione ]/[ F6 ]

Fi
Module Mode

quindi sul tasto [ Diritti di accesso J/[F1]

186

F1 F2 F7 F&
Access Rights | Setup Functions Diagnosis Back

F& u F7 F&
rogram s
Management Settings Exit Program

W
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L'assegnazione dei tasti cambia per immettere o modificare una pas-
sword o modificare il livello di accesso. Viene evidenziato il livello di
accesso corrente

Per il primo inserimento di una password — nel nostro caso per 'am-
ministratore — premere o fare clic sul tasto [ Modifica della password ].

B| Dittel System Contral Center

F1 F2 F3 F4 Fs o F7 F&
Obzerver Operator Expert - 2trato Service Pas:;?::d Back
= Il software DSCC viene inviato dalla fabbrica senza password.
Change Password gl Di conseguenza, con la tastiera o il tastierino immettere la propria pas-

sword solo nella schermata “Nuova password”.
Inserire nuovamente la password per confermare e poi fare clic su [ OK
] o premere il tasto [ Enter ]/ [Input].

0ld Password |

EES

Mew Paszword

xx:-xxx:1

Confirm Pagzsword

OF. | Cancel J

== Confermare nuovamente facendo clic su [ OK ] o premendo il tasto [
gl Enter ]/ [Input].
"
A ) Mew Password stored

E possibile attribuire una password diversa ad ogni livello d’accesso. Fare clic o premere il livello d’accesso desiderato e poi nuova-
mente il tasto [ Modifica password ]. Ripetere le impostazioni per la nuova password come descritto sopra.

P6002 UP 187
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14.4.1.2 Modifica del livello d’accesso attuale

Volendo passare da un livello d’accesso superiore ad un livello d’accesso inferiore (per esempio da “amministratore” ad “operatore
di macchina®), bastera fare clic o premere il tasto corrispondente.

F1 F2 F3 Fa F7 F&
Observer Operator Expert Administrator Service P::::?;d Back
N
b_<| Confermare facendo clic sul tasto [ OK ] o premendo il tasto [ Enter ]/
b [Input].

"
\':!') Current Access Level: Operakar

Volendo passare da un livello d’accesso inferiore ad un livello d’accesso superiore (per esempio da “operatore di macchina“ ad
“amministratore®), fare clic o premere il tasto corrispondente.

F1 F2| F3 F4 F5 o F7 F&
Observer Operatol Expert Administrator Service ange Back
Password

Inserire la password per 'amministratore mediante la tastiera. Confer-
mare facendo clic sul tasto [ OK ] o premendo il tasto [ Enter ] / [Input].

Change Access Level E

Curent Accessz Level  Operakar

Mew accezs Level Adminiztrator

Fazzword 1’“‘"“‘"’1

(] | Abbrechen

Eseguire facendo clic sul tasto [ OK ] o premendo il tasto [ Enter ] /
[Input].

L]
\y Current Access Level: Adriniskrator Da questo momento si dispone di tutti i diritti di amministratore.
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14.4.1.3 Modifica della password

Se si desidera modificare la password del livello d’accesso attuale (qui evidenziato: amministratore), fare clic o premere il soft-key [

Change password [:

F1
Observer Operator

Expert

F4 Fa i F? F&
ator Service pae Back
Password

Change Password

X]

0ld Pazzword ]xm

]xxmxxxx

Mew Paszword

]xxmxxxx

Confirm Pagsword

]

Cancel J

"
- | J Mew Password stored

W

Con la tastiera o il tastierino, immettere la “Vecchia password”, quindi la
“Nuova password” nei rispettivi campi.

Ripetere la “Nuova password” nella terza riga.

Confermare facendo clic sul tasto [ OK ] o premendo il tasto [ Enter ]/
[Input].

Eseguire facendo clic sul tasto [ OK ] o premendo il tasto [ Enter ] /
[Input].
Da questo momento la nuova password € valida.

P6002 UP
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14.4.2 Tasti funzione definiti dall’'utente (personalizzati)

Il programma DSCC offre la possibilita di generare dei tasti funzione definiti dall’'utente. Cid consente un accesso rapido al rispettivo
modulo, alla visualizzazione di sistema o al numero del set.

Al riavvio, il programma si apre sempre nella visualizzazione di sistema
n. 1 (in assenza di modifiche) e con le viste create o attive prima di
uscire dal programma DSCC.

La vista modulo & solo un esempio.

£ ]
Esit

Per creare una password definita dall’utente, premere o fare clic sul tasto [ Gestione ] /[ F6 ]

Fi FE i F7 F&
rogram s
Module Mode Management Settings Exit Program

W

quindi sul tasto [ Funzioni di setup J/[F2].

F1 F2 F7 F&
Access Rights | Setup Functions Diagnosis Back

Per effettuare I'impostazione delle funzioni, si apre una finestra aggiun-

Hane b st tiva.
& Deutach  Porhuie
 Erich © Mamar Sets
 Fuancaic " Romina T
" ligheno ™ Tiikge T
" Casky 7 Svaraks 0w m " m
T Expered £ oF
Modue - 0a
Specsal Funchioe: - ve
———
Change Disgiay Lape: Fae = S O
of
Changeoye: Set 0
Aecass ighlz Obcorves -
Modkds | Deutich Englah Fi My 0%
o 0:
)
iy 0%
'
4 " . 0
6 = ra
e

Nome della funzione

Con la tastiera, immettere il nome desiderato della funzione, ad es.
Mame of tha Function ]Schruppschlaifer Rettifica grossolana. Tale nome della funzione compare in seguito an-
. che sul tasto funzione definito dall’'utente.

f+ Deutsch T Portugués . S . . I

: Inserire soltanto un nome unico (in qualunque delle lingue disponibili):
" English (" Magyar in questo modo, la soft-key visualizzera sempre lo stesso nome, anche
" Francais " Romana commutando la lingua.
" |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.

Lingua

Selezionando una lingua € possibile attribuire un nome distinto alla fun-
zione per ognuna delle lingue disponibili.

Avendo inserito un nome proprio per ogni lingua, la soft-key mostrera il
nome della funzione relativo alla lingua su cui si & commutati.

| nomi non inseriti vengono visualizzati in inglese.

Modulo

Selezionare il modulo desiderato nel menu di contesto, in questo caso
ad esempio il modulo di linea di pre-bilanciamento P6002 UP con I'in-
dirizzo 03.

A partire da questa impostazione, il tasto Memorizzare ¢ attivato. Fa-
cendo clic sul tasto Memorizzare, il nome della funzione sara mostrato
nella finestra sottostante.

Non sara piu possibile nessuna impostazione ulteriore della soft-key.

Funzione speciale

Attualmente, per il modulo di linea P6002 UP non sono disponibili fun-
zioni speciali.

Con I'impostazione <nessuna>, premendo la soft- key, il modulo si apre
con la rappresentazione del modulo attivata.

P6002 UP
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" Italiano

Module

Special Funchion
Change Display Laver
Changeover Set

Azcess Rights
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=
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

3

RS =]
5

? Fr.
[u]

[ l) lLrIHLrIE-\}
r

|P:04 |
|<n0ne> j

E
—

|Dbsewer ﬂ

Module | Deutsch

L Francais
™ Italiano

Module
Special Function
Change Dizplay Layer

Changeawer Set

Englizh Fr.

'

r

|M:03

| LHone

-
—

Access Rights

Access Rights |Elhserver j
Observer
Module | Deutzch Operator

Epert I

Module | Deutzch

| .

Englizh Fr.

B

F
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Clogze Window

Cambiare visualizzazione

Questa impostazione & accessibile soltanto nel caso che la Funzione
speciale sia impostata a <nessuna>!

Nel menu del contesto, selezionare quella visualizzazione di sistema
con la quale il modulo dovra essere visualizzato premendo la soft-key
corrispondente. Per fare cio, il modulo dovra essere attivato nella vi-
sualizzazione di sistema corrispondente.

Con l'impostazione No, premendo la soft-key, la visualizzazione di si-
stema non cambia.

Commutazione del set

Inserire mediante la tastiera il numero di set con il quale si dovra aprire
il modulo premendo la soft- key.
In una schermata vuota, il numero del set attuale non cambia.

Diritti

Nel menu di contesto, selezionare il livello d’'accesso con il quale sara
permesso operare il modulo premendo la soft-key.

Per esempio:

Selezionando Osservatore, la funzione potra essere selezionata a tutti
i livelli d’accesso del modulo o dei moduli (vedi la sezione 9.1).
Selezionando Amministratore, la funzione potra essere selezionata
soltanto nel caso che sia abilitato il livello d’'accesso Amministratore
per il modulo o i moduli (vedi la sezione “14.4.1 Attribuzione dei diritti di
accesso” a pagina 186).

In questo modo, I'impostazione del tasto funzione personalizzato (soft-
key) & terminata.
Per salvare le impostazioni, fare clic sul tasto "Memorizzare®.

P6002 UP
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Dittel System Control Center [5_(|

M ame aof the Function ||

* Deutsch " Portugués

(" Endglizh " Magyar

" Francais " Roména

" Italiano " Tiitkge

" Cesky " Swenska

(" Ezpanal "

M odule | ﬂ
Special Function | £NoneEr ﬂ

Change Dizplay Laver Falze =
Changeaver Set

Access Rights | Observer ﬂ

Module | Deutsch Englizh Fr.
F:04 2-Ebenen Auswuc... | 2-Plane Balancing 2

|
|

Cloze Window

&coess Rights | Observer =]
Module | Ceutsch  English .
M:03 Schiuppzchleifen Rough Grincing R
b:03 Fertigechleifen Finizhing Fir

[anschleifen

AFE:04 BAuzzenschleifen E stemal Grirding Ex
AE04 Flanzch Schlgifen Flange Grincing Fl
£ | >

F'S 5 = =
= ‘ v ‘ = ‘ --"<':' ‘ 9 ‘
Cloze Windaw

P6002 UP

Le impostazioni vengono salvate e le schermate per la creazione di un
nuovo tasto funzione sono pronte per un nuovo inserimento.

Per ogni modulo & possibile generare un numero indeterminato di tasti
definiti dall'utente. Vedere I'esempio.

Per I'organizzazione si utilizzano i seguenti tasti:

Con le frecce Su o Giu cambia l'ordine delle righe e quindi dei tasti
funzione.

Evidenziare la riga in questione e spostarla con il tasto Su o Giu.

Con il tasto “Nuovo* si genera un nuovo tasto funzione personalizzato.

Con il tasto Cancellare si cancella un tasto funzione personalizzato.
Evidenziare la riga interessata e fare clic su questo tasto.
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Nel caso che in Impostazioni generali Barra del menu Menu d’av-
vio siano state attivate le Funzioni, all’avvio del programma si apre la
schermata con i tasti personalizzati mostrata qui a fianco.

O] Dittel System Control Center
AEDI | P04

Meule JE0480 mm Setd
v T A
b @ w om ow m
"y 07
& 0=
v L]

Dopo aver premuto, ad esempio, il tasto funzione Rettifica grossola-

AEDL B P04 4 L2] na, la schermata passa alla visualizzazione di sistema n. 2 e il modulo
di bilanciamento P:04 si attiva con il set n. 3 (vedere le impostazioni in
alto).

3] £z e o
Batancing fitor | Babancing Rot
'y "'| (s "_ Sataree - 4
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14.4.3 Messa in funzione in serie

VMARPOSS

14.4.3.1 Creazione del file per la messa in funzione in serie

Il programma DSCC offre 'opportunita di salvare tutte le impostazioni memorizzate di tutti i moduli collegati al sistema di automazione
o al computer in un file di avvio in serie, come file di backup, o di trasferirlo in altri sistemi. A tale scopo, il sistema di automazione o il
computer deve essere dotato di un supporto dati rimovibile, ad es floppy disk o chiavetta USB, oppure occorre utilizzare un computer
portatile.

Per creare il file di messa in funzione in serie, premere o fare clic sul tasto [ Impostazioni del programma ] o sul tasto funzione [ F7].

Fi
Module Mode

FE % F7 F&
Management A Exit Program

Setlings
W

Per esempio:

Queste impostazioni, come la lingua, le password, le rappresentazioni
del modulo, le visualizzazioni del sistema ecc., dovranno essere tra-
smesse ad una seconda macchina o ad altre macchine.

Premere o fare clic sul tasto [ Generare messa in funz. di serie ] o sul tasto funzione [ F4 ].

Fi

General Settings

Layer

SR,
Change Display

. F4
Create Series
Start-up

I rt Seri .
mport Series Back

Start-up
W

Si apre una finestra “Save as” (Salva con nome).

All'interno dell’elenco Memorizzare fare clic sul’ambiente di rete (nel
caso di utilizzo di un portatile), il drive o la cartella in cui dovra essere
memorizzato il file di messa in funzione di serie. Se necessario, creare

L MO3 | AE04 | [
Balancing
|' Speichemin: [ 53 Machine ¢ - emerE-
-~ %) una cartella nuova.
- ) - Inserire un nome di file adatto.
- [ Fare clic su Memorizzare.
’_\ au Desktop
~C]
Eigene Dateisn
Aibeitsplatz
Ne:zweﬁ‘mgen Daleiname: [Eustomer 2aml =
e ety =]
onera stings| CPOE Bepin/ - REeIns) ""g:;"-f‘j;":ﬁ- T
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Sara creato automaticamente un file *.xml. | dati del PC, delle visua-
lizzazioni del sistema e dei moduli saranno letti uno dopo I'altro e me-
morizzati.

In una finestra supplementare si potra leggere il progresso totale non-
ché il progresso del modulo attuale.

Dopo aver terminato con successo, la schermata supplementare si

T T e T L ] chiude.

Total Saae
"o
EERNNENNERNNEEENENEENNNNNENNNNNNNNNERNNNEEEN

Current Module: P04

14.4.3.2 Importazione del file di messa in funzione in serie

Presupposti:

* |l software DSCC & installato e funzionante sul PC o sul sistema di automazione NUOVI.

* | moduli sono collegati con il PC o con il sistema di automatizzazione e sono in funzione (il LED n. 4 si accende in ogni modulo).

* Gli indirizzi dei relativi moduli dovranno essere uguali a quelli nella prima macchina (ad es. modulo di bilanciamento = P:04, modulo
di bilanciamento = AE:03).

Avviare il software Dittel System Control Center sul PC o sul sistema di automatizzazione.

Se necessario, inserire il supporto dati con il file della messa in funzione in serie nel drive.

Un software DSCC appena installato parte sempre in lingua ingle-
No Module found! se!

Se non si riconosce nessun modulo, per esempio a causa di un’inter-
faccia errata, appare la schermata mostrata qui di fianco.

Dato che un software Dittel System Control Center appena installato

T — I non contiene nessuna password, fare clic sul pulsante [ OK ] o premere
Error 15:27:22,592  Could not connect to the destination! .

Qo 15:26:53.472  Couid not conneck to the destination! il tasto [ Enter ]

IV Aukamatic shaw log. .htm

o i mEpre e T

F7)
Program
Settings

F1 F6
Module Mode Management

Se i moduli sono riconosciuti immediatamente dal PC o dal sistema di
automatizzazione, apparira la schermata mostrata qui di fianco.

" s [ ra
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VMARPOSS

Per importare il file della messa in funzione di serie premere o fare clic sul tasto [Program Settings ] o sul tasto funzione [ F7 ].

F1
Module Mode

F& z F7 Fa
rogram i
Management Settings Exit Program

W

Poi premere o fare clic sul tasto [Import Series Start-up ] o sul tasto funzione [ F5].

Fi
General Settings

= R
Change Display
Layer

. F4
Create Series

Start-up Start-up

Mo Module found)

Suchen i [ | Maschine 0 =

- B oF B3

"
Gereral Settings.

Change Dispiay Croste Serins || Import Series | o Z
Layer. Startup Startup

4R
Import Series

F7 Fg
Infio Back

Si apre una schermata aggiuntiva.

Fare clic sul’ambiente di rete (nel caso di utilizzo di un computer por-
tatile), sul drive o sulla cartella che contiene il file di messa in funzione
in serie da aprire (*.xml) nell’elenco Look in (Ricerca in).

Fare clic sul file *.xml e poi su Open (Aprire).

Si apre una nuova schermata.

N.B.
[ Se i moduli non sono ancora stati riconosciuti, si possono selezionare solo le PC Settings, User-defined Function

Bar e le Display Layers!

Import Series Start-up

Please choose the options
which zhall be impaorted.

- Dittel Systern BO00
PC Settings
|Jzer-defined Funchon Bar
Dizplay Layers
= Muaodule Configuration
AE:03
F:04

Cancel

X]

N.B.

Fare clic nella casella di controllo relativa per attivare o disattivare le
seguenti opzioni:

System 6000 UP saranno attivate tutte le opzioni visualizzate, tutte le
impostazioni saranno importate.

PC Settings saranno importate le impostazioni del PC come ad

esempio la lingua, le interfacce e le loro impostazio-

ni, gli indirizzi ecc.

User-defined

Function Bar  lettura delle soft-key definite dall’'utente (personaliz-

zate).

Display Layers lettura delle visualizzazioni del sistema.

Module Configuration vengono importate le configurazioni di tutti i moduli o
di quei moduli su cui si fa clic.

gs (e, volendo, i User-defined Function Bar e System Views) facendo clic sul pulsante [ Import ] o premendo il tasto

[ Se i moduli NON sono ancora stati riconosciuti dal software Dittel System Control Center, importare solo le PC Settin-

[ Enter ]. Le impostazioni del PC vengono importate (vedere figura di seguito). Si dovrebbe aprire una schermata con
gli indirizzi dei moduli in verde (vedere la figura con gli indirizzi moduli verdi in alto). In caso contrario, vedi Appendice

B, messaggi d’errore e soluzioni.

P6002 UP
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Ripetere I'operazione di importazione del file di messa in funzione in serie come descritto sopra, dovendo soltanto eseguire la configu-
razione dei moduli desiderati. Ora tutte le opzioni devono essere disponibili. Selezionare la configurazione modulo e fare clic sul tasto
[ Importa ] o premere il tasto [ Enter ].

3 Ditel System Contret Center CEX Le opzioni selezionate vengono importate e salvate una alla volta.

AR RO o In una finestra supplementare si potra leggere il progresso totale non-

ché il progresso del modulo attuale.

B gttt ) Dopo aver terminato con successo, la schermata supplementare si
R chiude.

witich shall be imported.

= ) Dinel Sysiem 000
] FL Setings

£
General Settings

F2 Fa Fs 7
Change Disglay Creste Series | import Series =
Layer Startup Startup

L'importazione dei dati di messa in funzione in serie & completa.
Tutte le viste, comprese tutte le impostazioni memorizzate dei moduli
DS6000 UP corrispondono esattamente alla prima installazione.

Fa
Bl

" | Change Diephy Craste Series | import Series i
e reste Seviee | Import Series
ummmmq.l et i o
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14.4.4 Copia cartacea della vista modulo o della visualizzazione di sistema

VMARPOSS

Per scopi di documentazione o di analisi, & possibile stampare la vista modulo o la visualizzazione di sistema. Per fare questo, una

stampante dovra essere collegata al sistema di automatizzazione o al PC ed installata.

G Dittel System Control Center

Change Display Layer |

| Marhine XY Spindle #2 |

-

Change Display Laver ¥ i

Print all wigws

Print selected wigw

Align 3
Deleke 3
[ olo - [of
AE-D1 B P04 |

| Machine XY Spindle #2 |

Druckan
Duucker

Home TSRS - | Eigmschon. | ——
Slotus Bk "o
Tiec HP Laseslet 4100PLL 6 -
Standor:  Erbvickhg 3
Fonmenia: PCLS 0.
[—— Erenpian

Arzsh Exenglae: |1

P6002 UP

Per stampare la schermata muovere il puntatore del mouse al di fuori di
una rappresentazione del modulo e premere il tasto destro del mouse.
Selezionare ‘Stampare’ e si apre un menu contestuale.

Stampa vista selezionata Occorre evidenziare la vista modulo, vede-

Stampa tutte le viste

re il paragrafo “9.2.3 Vista modulo - eviden-
ziazione, posizionamento e scala” a pagina
77. Viene stampato solo un modulo evi-
denziato.

La stampa corrisponde alla visualizzazione
di sistema, eccetto la barra dei soft-key.

Si apre la finestra di dialogo Stampa.
Stampare come di consueto.
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Appendice A - MHIS SOFTWARE - MARPOSS HUMAN INTERFACE SW
A.1 Integrazione del software MARPOSS MHIS

Lo scopo dell'integrazione del software MARPOSS MHIS con il software Dittel DSCC e viceversa € quello di avere soltanto una scher-
mata per entrambi i programmi. Questo scopo si ottiene integrando I'elemento di controllo Active X all'interno dell’altra applicazione.
A partire dalla versione 3.60 del software DSCC & possibile integrare il software MARPOSS MHIS per il dispositivo P7 all’interno del
software DSCC.

A11 Presupposti
Il software MARPOSS MHIS (a partire dalle versioni 5.2G o 5.3C) deve essere installata sul vostro computer a Windows® oppure sul

sistema di automatizzazione basato su PC (per es. SINUMERIK®). Tuttavia, il software MARPOSS puo0 essere installato anche dopo
il software DSCC.

A.1.2 Installazione del software DSCC

Nel corso dellinstallazione del DSCC ¢ possibile attivare o disattivare 'opzione MHIS/P7.

( Dittel System 6000 - InstallShield Wizard — === In aggiunta al software Dittel System Control Center si possono instal-
Extensions to the base software Iare I Seguenti Componenti:
m *  Marposs MHIS/P7 integration Con questa opzione, l'integrazione
\ di Marposs MHIS ¢ attivata di default.

Select the components you want ko install in addibion ko the base sothware

e Sinumerik 840D adaptions

Drescription

Thiz component enables the
MHIS/PT integration

12./6 ME of space required on the L dive
440433.33 MB of space available on the C drive

InstallShield
ﬂ] HNest [ﬂ]
s = — - ‘w% )

N.B.
[ Installazione di Windows®:
Nel caso di un’installazione standard su Windows® & sconsigliabile che I'opzione Sinumerik 840D adaptions sia
selezionata.
Installazione di SINUMERIK© 840D:
L'opzione Sinumerik 840D adaptions deve essere selezionata!

Confermare la selezione facendo clic sul pulsante [ Next > ] e continuare con l'installazione.

("ittel System 8000 - InstaliShield Wizard Al completamento dell’installazione si visualizza la schermata mostrata
qui a fianco.
Veiishel e teas Completare l'installazione del software DSCC insieme all’integrazione
The InstalShisd Wizard has suzcessful nsallet di MARPOSS MHIS/P7 facendo clic sul pulsante [ Finish ].

System 8000, Click Finish to exit the wizard

< Back Cancel
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A.1.3 Awvio del programma

-
@0 Marposs Status COM Server

Waiting for connection. ..

| aE03 | P7 |

F FBl
Module Mode Management

[
Program
Settings

F8
Exit Program

r T
System Control Center ﬂ
Available Views s
A
Label
Module P7 < Back Next > Cancel
r ™
[2 bittel System Control Center E@g
AE:03 | P7 [1]
() Automatic Page
i (@) Select A Page Il
Application: l001 -In Process ']
N
Page Type: [000 - Programming i ]
i
Select Page: [003 - In-process cyce programming ']
I Select by Number [] \
i

P6002 UP

VMARPOSS

Se lintegrazione di MHIS/P7 ¢ attivata, all’avvio del programma del
software DSCC si visualizza un campo di dialogo “Marposs Status
COM Server”. Al margine superiore della schermata del DSCC compa-
re un indirizzo di modulo “P7” verde, indipendente da qualunque colle-

gamento tra il P7 ed MHIS.

Facendo un doppio clic con il mouse sul pulsante “P7”, compare un
campo di dialogo con diverse rappresentazioni del modulo P7. E pos-
sibile aggiungere tali rappresentazioni del modulo allinterfaccia utente

del DSCC. Ora ¢ possibile selezionare una pagina MHIS/P7.

E possibile aggiungere piti di una rappresentazione del modulo P7.

Lo screenshot seguente mostra il risultato della rappresentazione del

modulo P7 selezionata.

Per ulteriori informazioni si prega di consultare i manuali del software

MHIS della MARPOSS e del hardware MARPOSS P7.
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Appendice B — GUIDA ALLA RISOLUZIONE DEI PROBLEMI

B.1 Errori hardware

Tuttavia, un errore del controllo sistema viene sempre indicato

7 4 « da un LED controllo sistema N. 7 ROSSO acceso
» e da un segnale LOW nel pin 2 del connettore n. 2, indicante un errore comune del sensore di ac-

celerazione e dellingresso RPM.

N.B.

Se viene visualizzato un messaggio di Errore del sensore di velocita o del sensore di accelerazione, il modulo di linea
P6002 UP annulla autonomamente il processo di pre-bilanciamento.

| seguenti errori vengono visualizzati sullo schermo soltanto se &€ impostata la vista modulo Sorveglianza standard o

Sorveglianza ridotta; possono apparire da soli o in varie combinazioni.

4

Fenomeno Malfunzionamento Rimedio:
Ecror . R . . | Controllare il sensore di velocita, la di-
Sensore di velocita guasto (interruttore di - . .
NN stanza di rilevamento, le spine e il cavo.
prossimita):
. R S Il messaggio di errore scompare quan-
Il rotore sorvegliato € fermo (giri/min = 0) do il mandrino gira (> 450 giri/min)
Contrassegno verticale lampeggiante!
Velocita inferiore 240 giri/min, Aumento della velocita.
Error
Velocita superiore a 30.000 giri/min: Riduzione della velocita
Error

Assenza di segnale del sensore di accele-
razione:

Controllare il sensore di accelerazio-
ne, spine e cavo.

Unbalance Measurement

WARMING: Residual Unbalance exceeds Target Levell

Dopo il pre-bilanciamento, lo squilibrio resi-
duo & superiore allo squilibrio ammissibile

Aumentare il valore del Livello target.
Vedere

Scheda Impostazioni — Livello target
oppure — Ribilanciamento!

Lnbalance Measurement
Ot of Lock!

Questa avvertenza si presenta in caso di for-
ti variazioni di velocita in un breve periodo.

Questa avvertenza scompare se la
velocita del rotore & costante.

Unbalance Measurement
Run ratar at Balancing RPM

Messaggio se la velocita attuale del rotore
non rientra nella tolleranza della velocita di
bilanciamento

Regolare nuovamente la velocita del
rotore.

Balancing must be terminated.
Testunbalance is too light!

Messaggio se le masse di prova sono trop-
po leggere o se sono in posizioni errate

» Se possibile, posizionare due
masse di bilanciamento piu pe-
santi nelle posizioni 30° e 180°
e serrarle oppure

« con il tasto [ Regola posizioni ]
regolare I'angolo di distribuzione
€ posizionare le masse di bilan-
ciamento di conseguenza (squi-
librio di prova aumentato) oppure

« con il tasto [ Regola posizioni ] im-
postare una massa di correzione
piu pesante e sostituire la vite in
posizione 1 di conseguenza.
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Fenomeno

Malfunzionamento Rimedio:

Changeover Set

Balancing must be terminated. Durante il pre-bilanciamento & stato modifi-

Ripetere il setup e pre-bilanciamento
utilizzando i nuovi valori o il nuovo

cato un valore o € stato cambiato un set set

Mo Module found!

Ho Module found!

Please check the serial plug connection!

No Module found!

Please check the baudrate settings!

Il modulo di linea P6002
UP non é azionabile
tramite la tastiera del
sistema di automazione o
del PC; non é disponibile
alcun soft-key relativo al
modulo.

Nessun modulo riconosciuto!

Segnalazione d’errore dopo I'avvio del software Dittel System Control Center.

RIMEDIO:

Verificare I'alimentazione elettrica dei moduli (fusibile);

verificare il collegamento con il sistema di automatizzazione o con il PC (n. 5);

verificare I'impostazione della porta COM utilizzata;

Dopo aver rimediato all’errore, il software DSCC riconosce i moduli collegati automaticamente.

Nessun modulo riconosciuto!

Si prega di verificare il cavo di collegamento seriale!

Segnalazione d’errore dopo 'avvio del software DSCC.

RIMEDIO:

Verificare I'alimentazione elettrica dei moduli (fusibile);

verificare il cavo di interfaccia seriale dal connettore n. 5 del modulo al PC/sistema di automatizzazio-
ne; verificare se il cavo d’interfaccia corrisponde alla nostra specifica (vedere paragrafo “Connettore
n. 5).

Nessun modulo riconosciuto!

Si prega di verificare il baudrate impostato!

Segnalazione d’errore poco dopo I'avvio del software DSCC.

RIMEDIO:

Il baudrate RS-232 del modulo AE6000 e quello del PC o del sistema di automatizzazione devono
essere uguali.

Il modulo in questione non risponde:

Errore DOPO il primo riconoscimento del modulo attraverso il software.

RIMEDIO:

Controllare I'alimentazione elettrica del rispettivo modulo (fusibile, spie LED n. 47?).
Controllare il collegamento agli altri moduli (connettore n. 9 e n. 10).

Controllare il collegamento con il sistema automazione o con il PC (connettore n. 5).

Dopo la risoluzione dei problemi, I'indirizzo del rispettivo modulo diventa nuovamente verde.
Per I’interfaccia Ethernet, vedere il documento supplementare “Interfaccia Ethernet”.

RIMEDIO:

Cancellare il segnale statico da HIGH nel connettore n. 2, pin 14, o tramite PROFIBUS, connettore
n. 13.

Controllare il livello d’accesso effettivo.
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B.2 Soluzioni ai problemi software

B.2.1 Generalita

Messaggio “Trovato nuo- Quando un hardware DS6000 UP viene collegato al computer o al sistema di automazione e si av-
vo componente hardware via Windows® 7/10 per la prima volta, compare il messaggio “Trovato nuovo componente hardware
(mouse seriale)” (mouse seriale)”.

CAUSA:

Windows® riconosce erroneamente il hardware come mouse seriale.

RIMEDIO:

Aggiungere la seguente opzione nel file c:\boot.ini alla fine del comando di start:
/NoSerialMouse:COMx  (x = porta COM utilizzata)

Esempio per WIN XP

multi(0)disk(0)rdisk(0)partition(2)\WINDOWS="Windows XP ... “ /fastdetect

Togliere I'opzione “/fastdetect alla fine di questa riga!

oppure assicurarsi che il hardware Dittel-System 6000 sara acceso solo dopo I'avvio del sistema

operativo.
Messaggio “ll collega- Dopo 'avvio del programma compare il messaggio “ll collegamento non pud essere eseguito*.
mento non puo essere CAUSA:
eseguito” Un altro programma (ad es. driver mouse) o un’altra applicazione sta utilizzando l'interfaccia seriale
selezionata.
RIMEDIO:

Selezionare un’altra interfaccia o assicurarsi che l'interfaccia selezionata non sia impegnata.

Gestione dei diritti per L'installazione del software deve essere sempre eseguita con i diritti d’'amministratore (vedi sezione
Windows® 7/10 “7 DSCC Software” a pagina 47).
In Windows® 7/10, il software deve presentare almeno i diritti Power User. Volendo attivare la possi-
bilita di utilizzare il software anche come utente “normale” sotto Windows® 7 / 10, bisogna modificare
i diritti d’accesso nel modo seguente:
DIRITTI DIACCESSO Al FILE
Concedere a un utente o a tutti gli utenti (“Tutti”) 'accesso "illimitato” alla directory del programma (di
default: C:\ProgramData\Dittel [Windows® 7 / 10]. Il software necessita di questi diritti per essere in
grado di accedere ai database e ai file di configurazione.
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B.2.2 SINUMERIK®

Non si riesce ad avviare
il software mediante una
soft-key o durante I’avvio
compare un messaggio
d’errore.

CAUSA:

Sono possibili diverse cause!

RIMEDIO:

Awviare il controllo numerico SINUMERIK® nel modo di servizio (vedere il paragrafo “7.2.2 SINUME-
RIK® 840D” a pagina 51).

Verificare il percorso di installazione ed i dati inseriti (indicazioni sul percorso) all'interno del file regie.
ini (SINUMERIK®HMI Advanced) oppure systemconfiguration.ini (SINUMERIK® Operate).

Se non fosse possibile rimediare al problema, procedere come segue:

Creare un backup (copia di sicurezza) del file f:\user\oemframe.ini.

Aprire il file f:\user\oemframe.ini.

Cancellare le seguenti sezioni:

[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

Nel caso che, nonostante le indicazioni di cui sopra, i problemi con I'operazione o la funzione persi-
stono, si prega di mettersi in contatto con il servizio di assistenza tecnica della MARPOSS S.p.A. o
con la rappresentanza nel Vostro paese (vedere il paragrafo “1.3 Richiesta di assistenza tecnica e
manutenzione” a pagina 9).
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Appendice C — PULIZIA, MANUTENZIONE, PROTEZIONE AMBIENTALE
C.1 Pulizia

Pulire la superficie esterna, soprattutto il pannello anteriore blu, se si osservano macchie, grasso o impurita. Utilizzando un panno
pulito che non lascia pelucchi inumidito con una soluzione di liquido detergente domestico standard, eliminare tutte le impurita dall’al-
loggiamento e dal pannello anteriore. Accertarsi che non vi sia gocciolamento di soluzione nell’alloggiamento o non vi siano resti di
soluzione in prossimita di prese o fessure. Detergere con un panno pulito privo di pelucchi.

N.B.
Alcune sostanze chimiche e i relativi vapori possono danneggiare il pannello anteriore e la sua dicitura. Di conseguen-
za, evitare I'uso di agenti detergenti, solventi e altre sostanze chimiche aggressive.

C.2 Manutenzione

Poiché I'interno del modulo di linea P6002 UP ¢ ampiamente insensibile alle impurita e alla polvere, vi € necessita di pulizia sola-
mente durante le riparazioni. L'alcool isopropilico (75% vol.) & I'unico agente detergente consigliato per le schede circuiti stampati e
i componenti. Applicare una modica quantita di alcol con una spazzola rigida, non metallica, dalle setole corte. Detergere le impurita
disciolte fino ai bordi. Per un’asciugatura piu rapida o per eliminare la polvere dalle aree inaccessibili & possibile utilizzare un getto
d'aria controllato manualmente. Prestare attenzione a evitare danni dovuti al getto d’aria.

N.B.
L’aria compressa deve essere priva di acqua, olio e altri corpi estranei e non deve avere una pressione superiore a
15 psi/1 bar.
Per pulire la scheda circuiti stampati, usare sempre alcool isopropilico fresco e un recipiente pulito.
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Appendice D — BREVE DESCRIZIONE DELL’INTERFACCIA PROFIBUS MODULO DI LINEA P6002 UP
D.1 Formato dei dati

N.B.
[ Progetto con “DS6000 UP 2 Byte In, 2 Byte Out” o “DS6000 UP 1 Word In, 1 Word Out”.

D.1.1  Sistema di automazione al modulo di linea P6002 UP (ingressi)

Pos. . Pos._ Funzione Segnale / azione
Word.Bit Byte.Bit

0,0 1,0 riservato Statico 0

0,1 1,1 riservato Statico 0

0,2 1,2 Operazione dal PC bloccata Statico 1: L'azionamento manuale di questo mo-
dulo dal PC o dal sistema di automazione & disat-
tivato

0,3 1,3 Seleziona il numero set 1 vedere Tavola di verita

0,4 1,4 Seleziona il numero set 2 vedere Tavola di verita

0,5 1,5 Seleziona il numero set 3 vedere Tavola di verita

0,6 1,6 Seleziona il numero set 4 vedere Tavola di verita

0,7 1,7 riservato Statico 0

0,8 0,0 riservato Statico 0

0,9 0,1 riservato Statico 0

0,10 0,2 riservato Statico 0

0,11 0,3 riservato Statico 0

0,12 0,4 riservato Statico 0

0,13 0,5 riservato Statico 0

0,14 0,6 riservato Statico 0

0,15 0,7 riservato Statico 0

Operazione parallela PROFIBUS con linterfaccia statica, connettore n. 2

In generale & possibile 'operazione parallela del PROFIBUS con linterfaccia statica. In questo caso viene eseguita I'ultima modifica
(sia sullinterfaccia statica che anche sul Word 0 del PROFIBUS).

Un’eccezione ¢ data dal segnale “Inibizione funzionamento tastiera”, per cui il segnale statico e PROFIBUS ¢ collegato dall'operatore
logico OR.
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D.1.2 Modulo di linea P6002 UP (uscite) al sistema di automazione

Pos. Pos. Funzione Segnale / azione
Word.Bit Byte.Bit 9
0,0 1,0 riservato Statico 0
0,1 1,1 Sorveglianza sistema 1: Sensore di ac- | Segnale velocita e vibrazioni OK: 1
celerazione ingresso 18 e appartenente
all'ingresso sensore di velocita
0,2 1,2 Sorveglianza sistema 2: Sensore di ac- | Segnale velocita e vibrazioni OK: 1
celerazione ingresso 28 e appartenente
allingresso sensore di velocita
0,3 1,3 Limite squilibrio n. 1: segnale proveniente | Sotto il limite squilibrio n. 1: 1
dal sensore di accelerazione ingresso 18 | Sopra il limite squilibrion. 1: 0
0,4 1,4 Limite squilibrio n. 2: segnale proveniente | Sotto il limite squilibrio n. 2: 1
dal sensore di accelerazione ingresso 18 | Sopra il limite squilibrio n. 2: 0
0,5 1,5 Segnale di velocita proveniente dal senso- | Velocita inferiore al limite di velocita 1: 1
re di velocita che appartiene al sensore di | Velocita superiore al limite di velocita 1: 0
accelerazione ingresso 18
0,6 1,6 Segnale di velocita proveniente dal senso- | Velocita inferiore al limite di velocita 1: 1
re di velocita che appartiene al sensore di | Velocita superiore al limite di velocita 1: 0
accelerazione ingresso 28
0,7 1,7 Limite squilibrio n. 1: segnale proveniente | Sotto il limite squilibrio n. 1: 1
dal sensore di accelerazione ingresso 28 | Sopra il limite squilibrio n. 1: 0
0,8 0,0 riservato Statico 0
0,9 0,1 Limite squilibrio n. 2: segnale proveniente | Sotto il limite squilibrio n. 2: 1
dal sensore di accelerazione ingresso 28 | Sopra il limite squilibrio n. 2: 0
0,10 0,2 riservato Statico 0
0,11 0,3 Conferma numero set 1 vedere la seguente Tavola di verita
0,12 0,4 Conferma numero set 2 vedere la seguente Tavola di verita
0,13 0,5 Conferma numero set 3 vedere la seguente Tavola di verita
0,14 0,6 Conferma numero set 4 vedere la seguente Tavola di verita
0,15 0,7 riservato Statico 0
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D.1.3  Tavola di verita per la selezione e/o la conferma dei set di memoria:

VMARPOSS

N.B.
[ Durante il pre-bilanciamento NON € ammesso modificare il numero del set. Una modifica del numero del set provoca

l'interruzione della funzione di pre-bilanciamento.

Selezione elo conferma del set Binario codificato il numero del set

4 3 2 1

Nessuna modifica 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
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GLOSSARIO - ABBREVIAZIONI

E.1 Formato dei dati

Baudrate | programmi e gli altri file sono protetti da un sistema a 5 livelli di limitazione degli accessi:
Cinque livelli password per Assistenza, Amministratore, Esperto, Operatore e Osservatore.

Velocita di bilancia- | Velocita di rotazione alla quale un rotore, ad es. una mola, viene bilanciato.

mento

Massa di bilancia- | Masse di forma speciale posizionabili a un qualunque angolo specifico su una flangia di serraggio mola.

mento Sono fissati o serrati mediante viti di serraggio. Le masse di bilanciamento sono comprese tra 14 g e 298
g circa.

Baud Il baud € un unita di velocita di segnalazione per computer, ecc. La velocita in baud ¢ il numero di condizioni
discrete o elementi segnale al secondo. Se ciascun evento segnale rappresenta una sola condizione bit,
baud equivale ai bit al secondo. | baud non corrispondono ai bit per secondo.

CENELEC Comité Européen de Normalisation Electrotechnique
CENELEC ¢ il comitato europeo per la normalizzazione elettrotecnica.

CNC Controllo numerico computerizzato per macchine utensili (ad esempio SINUMERIK®, Siemens AG).

Bilanciamento dina-
mico

vedere — Bilanciamento su due piani

Valori
Squilibrio

Lo squilibrio dinamico si ottiene se I'asse di inerzia principale centrale € in una posizione qualunque relativa
all'asse dell’albero. Lo squilibrio dinamico si presenta solo durante il funzionamento.

Unbalance

—
el r of gravi
O

~
| —

—
=STITUREEIT
-

i
Shaft axis ——
Central principal
inertia axis
Unbalance

ETHERNET

Architettura per rete locale (LAN) sviluppata da Xerox Corporation in collaborazione con DEC e Intel nel
1976. Ethernet utilizza una topologia bus o a stella e supporta velocita di trasmissione dati di 10 Mbps. La
specifica Ethernet ha fatto da base per lo standard IEEE 802.3, che specifica i livelli fisici e software inferiori.
Ethernet utilizza il metodo di accesso CSMA/CD per gestire le richieste simultanee. Si tratta di uno degli
standard LAN piu diffusamente implementati.

Bilanciamento sul
campo

Pre-bilanciamento

Processo di bilanciamento di un rotore sui propri cuscinetti e sulla propria struttura di supporto invece che
in una macchina bilanciatrice.

Indirizzo IP

Identificatore di un computer o un dispositivo in una rete TCP/IP. Le reti che utilizzano il protocollo TCP/IP
inviano i messaggi sulla base dell’indirizzo IP della destinazione. Il formato di un indirizzo IP €& un indirizzo
numerico a 32 bit scritto come quattro numeri separati da punti. Ciascun numero pud essere compreso tra
0 e 255. Ad esempio, 138.57.7.27 puo essere un indirizzo IP.

Asse d’inerzia prin-
cipale

Direzioni delle coordinate corrispondenti ai momenti inerziali principali.

PROFIBUS®

Il field bus di processo € un sistema field bus aperto e veloce ampiamente utilizzato nella tecnologia di au-
tomazione. E normalizzato a livello internazionale.

Ribilanciamento

Correzione degli squilibri residui; eseguibile solamente dopo un ciclo di setup riuscito.

Squilibrio residuo
Squilibrio finale

Qualunque tipo di squilibrio che persiste dopo il bilanciamento (per i limiti, vedere ISO 1940).

Interfaccia RS-232.

Abbreviazione di interfaccia consigliata standard-232C, un’interfaccia standard omologata dall’Electronic
Industries Alliance (EIA) per il collegamento di dispositivi seriali. Nel 1987, 'EIA ha pubblicato una nuova
versione dello standard, cambiando il nome in EIA-232-D. Nel 1991, poi, 'EIA si & unita alla Telecom-
munications Industry Association (TIA), pubblicando una nuova versione dello standard denominata EIA/
TIA-232-E. Molte persone, tuttavia, continuano a chiamare lo standard RS-232C o semplicemente RS 232.
Lo standard EIA-232 supporta due tipi di connettori: un connettore tipo D da 25 pin (DB-25) e un connettore
tipo D da 9 pin (DB-9). Il tipo di comunicazione seriale utilizzato dai PC richiede solo 9 pin, quindi i due tipi
di connettore funzionano ugualmente bene.

Interfaccia RS-422.

Interfaccia standard omologata dall’Electronic Industries Alliance (EIA) per il collegamento di dispositivi se-
riali. Lo standard RS-422 ¢ destinato a sostituire il precedente standard RS-232 poiché supporta velocita di
trasferimento dati superiori e presenta una maggiore immunita alle interferenze elettriche. Questo standard
€ retrocompatibile, quindi i dispositivi RS-232 possono essere collegati a una porta RS-422.
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Setup

Primo bilanciamento di un mandrino. Durante il ciclo di setup vengono valutati e memorizzati dei parametri
importanti. Di conseguenza, il tempo del ribilanciamento risulta notevolmente accorciato.

Asse dell’albero (ro-
tore)

Linea retta che unisce i centri dei perni

Bilanciamento su pia-
no singolo

Procedura di regolazione della distribuzione delle masse di un rotore rigido, ad es. una mola, al fine di ga-
rantire che lo squilibrio statico residuo rientri nei limiti specificati.

SINUMERIK® SINUMERIK® & un controllo numerico computerizzato per macchine di lavorazione, ad es. macchine uten-
sili, creato da Siemens AG.
Soft-key: Un tasto il cui nome compare in un’area dello schermo. La scelta dei soft-key visualizzati viene adattata

dinamicamente alla situazione operativa. | tasti funzione liberamente assegnabili (soft-key) vengono asse-
gnati alle funzioni definite nel software.

Bilanciamento statico

vedere — Bilanciamento su piano singolo

Squilibrio statico

Condizione di squilibrio per cui I'asse di inerzia principale centrale & spostato solamente in parallelo all’asse
dell’albero.

Unbalance

Central principal
inertia axis

Center of gravity

-1 T

Shaft axis

Livello target

La quantita di squilibrio specificata come valore massimo entro il quale lo stato di squilibrio viene conside-
rato accettabile.

TCP/IP

Acronimo di Transmission Control Protocol/Internet Protocol, pronunciato come lettere separate. TCP & uno
dei protocolli principali nelle reti TCP/IP. Mentre il protocollo IP gestisce solo i pacchetti, TCP consente a due
host di definire una connessione e scambiare flussi di dati. TCP garantisce la consegna dei dati e garantisce
inoltre che i pacchetti vengano consegnati nello stesso ordine in cui sono stati inviati.

Terminazione

La terminazione elettrica di un segnale prevede la predisposizione di un terminale all’estremita di un con-
duttore o cavo per impedire la riflessione di un segnale RF dall’estremita, con conseguente interferenza. I
terminale viene collocato all’estremita di una linea di trasmissione o bus a margherita, progettato corrispon-
dere all'impedenza e ridurre quindi al minimo le riflessioni dei segnali.

Bilanciamento su due
piani

Procedura di regolazione della distribuzione delle masse di un rotore rigido, ad es. un mandrino, al fine di
garantire che lo squilibrio dinamico residuo rientri nei limiti specificati.
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E.2 Abbreviazioni

um/s Velocita squilibrio

giri/min Velocita, giri al minuto

AE Emissione acustica

AN Numero articolo MARPOSS

AWG Diametro cavo (USA)

BNC Meccanismo di chiusura a baionetta, connettore coassiale RF

CAN Controller Area Network

CAN-H Linea dati CAN

CAN-L Linea dati CAN

CNC Controllo numerico computerizzato

CNTR-P Linea dati PROFIBUS

Csv Acronimo di “comma-separated values”, un altro nome del formato separato da virgole della rappresentazione dei
dati

Ctrl Tasto Control (tastiera)

CTS Clear To Send (interfaccia seriale)

DCD Data Carrier Detected (interfaccia seriale)

DGND Digital Ground PROFIBUS

DIN Deutsche Industrie Norm (norma industriale tedesca)

DIP Dual In-Line Package

DSCC Dittel System Control Center

DSR Dataset Ready (interfaccia seriale)

DTR Data Terminal Ready (interfaccia seriale)

EIA Electronic Industries Association (USA)

ESD Scarica elettrostatica

g Accelerazione di gravita, 9.80665 m/s?

GND Massa

HMI Interfaccia uomo-macchina: Funzionalita operatore SINUMERIK® per funzionamento, programmazione e simulazio-
ne: HMI ha lo stesso significato di MMC

LED Diodo luminoso

MHIS MARPOSS Human Interface Software

MMC Comunicazione uomo-macchina: vedere HMI

nm Scostamento in nanometri

PC Personal computer

pC Pico Coulomb, 10-12 Coulomb, unita di misura Sl della carica elettrica

PROX Interruttore di prossimita (sensore velocita)

Giri/min| Girial minuto

RPM

RS-232 Standard di un’interfaccia seriale

RS-422 Standard di un’interfaccia seriale

RTS Request To Send (interfaccia seriale)

RxD Ricezione dati (interfaccia seriale)

RxD/TxD-N | Linea dati PROFIBUS
RxD/TxD-P | Linea dati PROFIBUS

SELV Tensione extra-bassa di sicurezza, i circuiti SELV sono isolati dalla tensione di ingresso (tensione di linea) mediante
isolamento doppio o rinforzato. La tensione non deve superare i 60 VDC (0 42,4 VAC)

TNC Versione filettata di un connettore BNC, connettore coassiale RF
TxD Trasmissione dati (interfaccia seriale)
U Tensione
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uUsSB

Universal Serial Bus; sistema bus seriale per collegare dispositivi periferici al computer

Vdc

Tensione, corrente continua

VP

Tensione di alimentazione della terminazione (5 V), PROFIBUS

XML

Extensible Markup Language, una raccomandazione W3C per la creazione di linguaggi markup per finalita speciali
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