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Wprowadzenie do instrukcji

1. Wprowadzenie do instrukcji

1.1 Informacje o instrukcji 1.2.2 Znaki obowigzkowe
e Osoba odpowiedzialna za zaktad produkcyjny Uwaga! . , . .
musi zapewnic, ze niniejsza instrukcja zostanie Informacp, ktore wymagajg dodatkowe;
przeczytana i zrozumiana. uwagi!

¢ Nalezy doktadnie zapozna¢ sie z sekcjg

dotyczgca bezpieczenstwa.
e Instrukcje nalezy przechowywac w znanym i Stosowac ochrong oczu

tatwo dostepnym miejscu, ktére moze by¢ takze

cyfrowe.

e Przed przystgpieniem do serwisowania i )
konserwacji sprzetu nalezy doktadnie zapozna¢ Stosowac ochrong stuchu
sie z odpowiednimi czesciami instrukcji.

1.2 Znaki bezpieczenstwa uzywane w

: . 1.3 Grupa docelowa
instrukcji

Niniejsza instrukcja, w szczegdlnosci sekcja
dotyczgca bezpieczenstwa, powinna zostac
przeczytana przez caty personel, ktéry bedzie
wykonywac wszelkiego rodzaju prace z produktem

lub ze sprzetem, w tym:

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

1.2.1 Znaki ostrzegawcze
e Personel operacyjny

Ostrzezenie! e Personel odpowiedzialny za serwis i konserwacje
Nieprzestrzeganie instrukcji moze by¢
przyczyng $mierci lub powaznych
obrazen!

e Personel sprzatajgcy (czyszczenie sprzetu i
obszaru wokot niego)

Ostrzezenie! 1.4 Wartosci okreslone w instrukciji

Sita podcisnienia . . , ,
P Wartosci okreslonew instrukcji byty testowane w

nastepujgcych warunkach:

Ostrzezenie! e Temperatura pokojowa (20°C [68°F] = 3°C
Wylot [[5,5°F)).

e Standardowe cisnienie (101,3 kPa [29,9 inHg] +
1,0 kPa [0,3 inHg]).

Ostrzezenie!

Nieograniczony wylot o Wilgotnos¢ wzgledna 20-70%.

Ostrzezenie!
Ryzyko zmiazdzenia lub uwiezienia
konczyn gdérnych

il 2l il il
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2. Instrukcja bezpieczenstwa

2.1 Zastrzezenie

Piab AB nie ponosi odpowiedzialnosci za instalacje i
obstuge urzadzenia piCOBOT® L w systemie robota.
Nalezy podjg¢ odpowiednie dziatania nadzorcze
oraz uzyskacé zatwierdzenie od autoryzowanych
integratorow systemu.

Piab AB nie ponosi odpowiedzialnosci za
bezpieczenstwo catego systemu robota z
zainstalowanym urzadzeniem piCOBOT® L. Nalezy
podjgé¢ odpowiednie dziatania nadzorcze oraz
uzyskac¢ zatwierdzenie od autoryzowanych
integratorow systemu.

Produkt jest przeznaczony do integracji z lub
montazu z inng maszyng w celu stworzenia nowej,
spetniajgcej wymagania dyrektywy 2006/42/WE, z
poprawkami. Nie jest dozwolone wprowadzenie
maszyny do eksploatacji jesli urzgdzenie objete
integracjg lub macierzyste, nie spetnia wymagan
okreslonych w dyrektywie 2006/42/WE oraz
krajowych przepiséw wykonawczych, tj. w catosci, z
uwzglednieniem maszyny wskazanej w niniejszej
deklarac;ji.

2.2 Bezpieczenstwo ogolne

Jednostka ezektora opisana w niniejszej instrukcji
jest przeznaczona do zastosowania w instalacjach
przemystowych i dlatego nie wolno jej uzywac w
warunkach innych niz okreslone.

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

Wtasciciel maszyny poswiadcza ostateczne
uruchomienie zgodnie z przepisami obowigzujgcymi
w kazdym kraju.

Zaleca sie stosowanie oston ochronnych, aby
zminimalizowac¢ ryzyko obrazen osob. Zaleca sie
stosowanie oston bezpieczeristwa w celu
zminimalizowania ryzyka obrazen ciata; nalezy
zwroci¢ szczegolng uwage na fakt, ze sprezone
powietrze moze prowadzi¢ do implozji zamknietych
pojemnikow.

Nalezy wzig¢ pod uwage mozliwos¢ wystapienia
spadkow cisnienia w pneumatycznym przewodzie
zasilajgcym. Nalezy zapewnic¢ system
bezpieczenstwa, ktdry zapobiega ryzyku uwolnienia
tadunku, aby unikng¢ obrazer personelu lub
uszkodzenia maszyny.

Rozwaz mozliwos¢ przerwania zasilania

Instrukcja
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elektrycznego lub pneumatycznego w celu ochrony
0sdb i systemow.

Podczas projektowania systemu nalezy wzig¢ pod
uwage lokalizacje wytacznika awaryjnego.

Ostrzezenie!

W przypadku pozostawienia sprzetu na
dtuzszy czas bez uruchomienia ezektora
nalezy zamkngc¢ doptyw powietrza i
energii elektryczne;.

Ostrzezenie!
Sita podcisnienia

Ostrzezenie!

Wylot.

Powietrze wylotowe ma wysoka
predkosc¢ wyjsciowa. Nie wolno zastaniac
wylotu.

Ostrzezenie!
Nieograniczony wylot.

> b B

2.3 Bezpieczne uzytkowanie

Ocena i przekazanie sprzetu ochrony osobistej (PPE)
potrzebnych operatorom lub innym pracownikom
majgcym dostep do obszaru roboczego nalezy do
producenta maszyny.

Stosowacé ochrone stuchu

@ Nosi¢ ochrone stuchu podczas pracy
blizej niz 2-3 metry od pracujgcego
ezektora prozniowego.

Stosowacé ochrone oczu

@

piCOBOT® L UR

Urzagdzenie piCOBOT® L oraz powigzane elementy
zostaty opracowane z myslg o minimalizowaniu
konsekwencji potencjalnego zderzenia z ciatem
cztowieka w przypadku warunkdéw wspotpracy
(ograniczone zasilanie, sita, predkos¢ i
przyspieszenie). Z uwagi jednak na uniwersalnosc
urzgdzenia piCOBOT® L w réznych zastosowaniach
klientéw, przed autoryzacjg urzgdzenia piCOBOT® L
integrator systemu musi wykonac analize
bezpieczenstwa.
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Instrukcja bezpieczenstwa

Integratorzy systemu odpowiadajg za przestrzeganie
odpowiednich przepiséw bezpieczerstwa i regulacji
w kraju oraz wyeliminowanie znaczgcych zagrozen w
catym zakresie aplikacji robota. Obejmuje to miedzy
innymi:

e \Wykonywanie analizy ryzyka dla catego systemu
robota

e tgczenie z innymi maszynami i dodatkowymi
urzgdzeniami zabezpieczajgcymi, o ile wynika tak z
analizy bezpieczenstwa

e Konfigurowanie odpowiednich ustawien
bezpieczenstwa w oprogramowaniu robota

e Dbatos¢ o to, aby uzytkownik nie zmieniat
zabezpieczen

e Sprawdzenie, czy caty system robota zostat
prawidtowo zaprojektowany i zainstalowany

e Opracowywanie instrukcji obstugi

e Oznaczanie instalacji robota odpowiednimi
znakami i danymi kontaktowymi integratora

e Zgromadzenie catej dokumentacji technicznej w
teczce, w tym analizy ryzyka i niniejszej instrukcji.

2.3.1 Montaz

Sprezone powietrze moze by¢ niebezpieczne, jesli
jest uzywane przez niewykwalifikowany personel.
Montaz, uzytkowanie i konserwacja urzadzenia
pPiISAFE® powinny by¢ przeprowadzane wytgcznie
przez doswiadczony i specjalnie przeszkolony
personel.

Przed montazem i demontazem komponentdéw nalezy
odtaczyc¢ zasilanie elektryczne/pneumatyczne
(ci$nienie). Komponenty nalezy instalowac i
konserwowac wytgcznie po doktadnym przeczytaniu
i zrozumieniu niniejszej instrukcji.

2.3.2 Uruchamianie i obstuga

Ostateczna ocena systemow, ktére nalezy
zastosowac przy uruchamianiu wyrobu po montazu,
jest zadaniem koncowego producenta maszyn.
Ponadto ten sam producent przeprowadzi
ostateczne przekazanie do eksploatacji zgodnie z
przepisami obowigzujgcymi w poszczegdlnych
krajach.

2.3.3 Konserwacja

Konserwacje nalezy przeprowadza¢ zgodnie z
wytycznymi zawartymi w niniejszej instrukcji. Przed
przystgpieniem do jakichkolwiek prac
konserwacyjnych nalezy sprawdzi¢ warunki
zapobiegajgce nagtemu uwolnieniu elementow, a
nastepnie wstrzymac zasilanie pneumatyczne/
elektryczne i roztadowac cisnienie resztkowe.
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Ostrzezenie!
Nie nalezy instalowac ani uruchamiac

urzadzenia, jesli zostato uszkodzone
podczas transportu, przetadunku lub pracy.
Uszkodzenie moze spowodowac obrazenia
ciata lub zniszczenie mienia.

Ostrzezenie!

Uszkodzony produkt moze potencjalnie
emitowac niebezpieczne materiaty i
substancje.

Ostrzezenie!

Jesli produkt jest uzywany do usuwania
zawartosci sypkiej, nalezy upewnic sie, ze
zastosowano filtr zapobiegajgcy wyrzucaniu
czgstek.

Ostrzezenie!

Jesli do otworu wylotowego dostang sie
ciata obce, istnieje ryzyko wyrzucenia
zanieczyszczen i uszkodzenia produktu.

Ostrzezenie!

Aby unikng¢ uszkodzenia produktu i awarii
urzadzenia, nie nalezy ograniczac ani
blokowac wylotu powietrza.

Ostrzezenie!

Nalezy pamietac, ze gdy jednostka wytwarza
podcisnienie, port prozniowy i wylotowy nie
moga zostac¢ zablokowane. Ma to na celu
unikniecie wyrzucenia jakichkolwiek
przedmiotow, uszkodzenia produktu oraz
awarii w zastosowaniu.

> B b B B

Ostrzezenie!

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

>

Ostrzezenie!
Aby unikng¢ obrazen ciata, uszkodzenia

sprzetu i awarii w zastosowaniu, nalezy
upewnic sie, ze przewod sprezonego
powietrza jest wtasciwie zamocowany.

piCOBOT® L UR

Z komponentami nalezy obchodzi¢ sie ostroznie.

Przed instalacjg i konserwacjg nalezy odcig¢ napiecie
i cisnienie powietrza.

Instrukcja



Postepuj zgodnie z instrukcjami instalacji i
uruchomienia.

Modyfikowanie komponentoéw jest zabronione.
Z komponentami nalezy obchodzi¢ sie ostroznie.

Zaleca sie czyszczenie srodowiska i miejsca
uzytkowania.

2.4 Analiza ryzyka

Integrator systemu musi wykonac¢ analize ryzyka
catej aplikacji robota. piCOBOT®L jest tylko
elementem w aplikacji robota, dlatego nie
stwarzajgce ryzyka uzytkowanie piCOBOT®L zalezy
od umiejetnosci integratora w zakresie projektowania
bezpiecznej aplikacji tego typu. piCOBOT® L
obejmuje funkcje szczegdlnie przydatne do
zastosowan polegajgcych na wspotpracy:

e Kompaktowa konstrukcja minimalizuje
powierzchnie zajmowang przez efektor koncowy w
ograniczonej przestrzeni roboczej.

e Niska masa ogranicza bezwtadnos¢ w przypadku
kolizji.

o Wysoki wspotczynnik powierzchni do objetosci
ogranicza bezwtadnos¢ w przypadku kolizji
(nacisk).

e Zabezpieczenie ramion regulowanego chwytaka
zwieksza maksymalne, ograniczone obcigzenie,
ktére mogg wytrzymac, zanim dojdzie do ich
przesuniecia w przypadku niekontrolowanej kolizji.

¢ Natychmiastowa reakcja na zadziatanie
wytgcznika awaryjnego przy aktywnej funkcji
generowania podcisnienia chroni przed utrata
tadownosci.

o Niski wspotczynnik TCP obniza site wywierang na
przeguby robota w trakcie ruchu.

e Profilowane krawedzie.

e Bezpieczna instalacja jednostki pompy do
interfejsu robota.

e \Wystarczajgca liczba elementéw przytgczajgcych
dla wszystkich interfejséw mocowania,
zapewniajgca integralnos$¢ mechaniczna.

e Elementy mocujgce z zabezpieczeniem i Srubami z
okragtym tbem

e Obrotowe przytgcze powietrza zasilania
eliminujgce ryzyko platania sie weza
pneumatycznego.

e \Wbudowane diody LED w jednostce ezektora
do wskazywania wielorakich standéw roboczych,
dostepne w réznych kolorach, umozliwiajgce

podejmowanie dziatar zaradczych z dala od
zagrozonego obszaru.

o Kierunek dyszy wylotowej minimalizujgcy ryzyko

Instrukcja
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wydmuchu powietrza w oczy operatora.

e \Waz pneumatyczny zabezpieczony paskami przed
splataniem sie z innymi obiektami i/lub korpusem
robota.

2.5 Przeznaczenie

e Produkt powinien by¢ uzywany do ewakuacji
powietrza (nie ptyndéw) z objetosci w celu
wytworzenia prézni do chwytania, trzymania i
procesow.

e Tylko do uzytku profesjonalnego.

Urzgdzenie piCOBOT® L jest oprzyrzgdowaniem
ramion robotéw wspodtpracujgcych o tadownosci do
16 kg [35,2 Ibs]. Typowe zastosowania dla urzgdzenia
piCOBOT® L to:

o Przemyst

e Podnoszenie i ktadzenie (Pick-and-place)
e tadowanie wysokich regatéw

e Paletyzacja

e \Wspieranie maszyn

e \Wybieranie pojemnikow

e Realizacja zamdéwien

e Montaz.

2.6 Niewtasciwe uzytkowanie

e Produktu nie nalezy uzywac¢ do ewakuacji cieczy.

e Produkt nie moze by¢ uzywany do usuwania
materiatow statych bez uzycia filtra.

e Produktu nie nalezy uzywac¢ w zamknietym
(niewentylowanym) pomieszczeniu.

e W celu spetnienia miedzynarodowych norm
podnoszenia, produkt nie moze by¢ uzywany jako
samodzielny system bezpieczenstwa.

¢ Nie nalezy ograniczac ani blokowac¢ wylotu.

e Gdy jednostka wytwarza podcisnienie,
port prézniowy i wylotowy nie mogg zostac
zablokowane.

e Nie instalowa¢ ani nie uzywac urzagdzenia
piCOBOT® L, jesli jest ono uszkodzone.

e Nie uzywaj piCOBOT® L, jesli przewodd
sprezonego powietrza nie jest odpowiednio
zabezpieczony. Luzne przewody sprezonego
powietrza mogg spowodowac¢ powazne obrazenia.
Uzywanie sprezonego powietrza i/lub napiecia
elektrycznego, niezgodnego ze specyfikacja
moze spowodowac powazne uszkodzenia i utrate
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wydajnosci.

e Funkcje przedmuchu lub wylot ezektora nie
moga by¢ stosowane do zwiekszania cisnienia w
zamknietych przestrzeniach, takich jak zbiorniki i/
lub beczki.

Urzadzenie piCOBOT® L jest dopuszczone do
eksploatacji tylko w warunkach okreslonych w
niniejszej instrukcji i w danych technicznych
piCOBOT®.

e Kazde uzycie lub zastosowanie odbiegajgce od
przeznaczenia jest uwazane za niedopuszczalne.
Obejmuje to miedzy innymi:

e Uzytkowanie poza dopuszczalnymi warunkami
eksploatacyjnymi i specyfikacjami urzadzenia
piCOBOT® L.

e Uzytkowanie przed przeprowadzeniem oceny
ryzyka.

o Uzytkowanie w srodowiskach wspotpracujgcych,
ale zapylonych lub w takich, w ktorych istnieje
ryzyko rozpryskiwania sie formy, bez noszenia
okularéw ochronnych.

e Uzytkowanie w bezposrednim kontakcie ze
strumieniem wody lub jej nadmierng iloscia.

e Uzytkowanie w zastosowaniach/$rodowiskach
zanurzonych.

o Uzytkowanie w przestrzeniach zagrozonych
wybuchem.

e Uzytkowanie w zastosowaniach spawalniczych.

e Uzytkowanie w zastosowaniach o krytycznym
znaczeniu dla zycia.

e Uzytkowanie w poblizu gtowy, twarzy i oczu
cztowieka.

e Uzytkowanie jako pomocy przy wspinaczce.

e Uzytkowanie jako mechanicznego urzadzenia
podnoszgcego przez modut ezektora (w inny
sposdb niz przez uzycie przyssawek).

Strona 8/40 piCOBOT® L UR Instrukcja



Wprowadzenie do piCOBOT® L UR

3. Wprowadzenie do piCOBOT® L UR

3.1 Producent

Piab AB

P.O. Box 146
SE-18212 DANDERYD
SZWECJA

3.1.1 Dane identyfikacyjne

Kazdy system jest oznaczony etykietg z informacjami
identyfikacyjnymi, ktdra jest dotgczona do produktu.

W przypadku komunikacji z firmg Piab AB lub
centrami serwisowymi nalezy zawsze zapoznac sie z
informacjami na etykiecie.

3.2 Zgodnos¢ z przepisami

piCOBOT® L zostat przetestowany pod katem
zgodnosci z nastepujgcymi certyfikatami:

e EN 61000-6-3/EN 61000-6-4, Kompatybilnos¢
elektromagnetyczne — emisje promieniowane

e EN 61000-6-1/EN 61000-6-2 4, Kompatybilnos¢
elektromagnetyczne — odpornosc¢ na
promieniowanie

e ENISO 9409-1, Roboty przemystowe —
Interfejsy mechaniczne

e SO 9409-1:2004.

piCOBOT® L zostat opracowany przy uwzglednieniu
nastepujgcych standardow:

e |SO DTR20218-1, norma obejmujgca efektory
koncowe robotéw podlegajgcych rozwojowi

e |ISO/TS 15066, Roboty i urzgdzenia dla robotyki
— Wymagania bezpieczenstwa dla robotow
przemystowych — Wspodtpraca w otoczeniu
roboczym.

Uwaga!
Jesli produkt zostanie zintegrowany i

zainstalowany w innym gtownym systemie,
nalezy przeprowadzi¢ analize ryzyka dla
catego systemu.

Wszystkie komponenty produktu nie zawierajg
silikonu.

Instrukcja
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C€

Dyrektywy europejskie, CE

Standardowy szczegét i/
lub odniesienie do
pomiaru

Dyrektywa

Dyrektywa dot.
kompatybilnosci
elektromagnetycznej
(EMC)

Dyrektywa RoHS2
(2011/65/UE)

EN/(IEC) 61000-6-2:2005
EN/(IEC) 61000-64:2007+A1

Zgodnosc¢

UK
CA

Ustawodawstwo Wielkiej Brytanii,
oznakowanie UKCA

Szczeg6t standardowy i/
lub odniesienie do
pomiaru

BS EN/(IEC) 61000-6-

Ustawodawstwo
Wielkiej Brytanii

Dyrektywa dot.

kompatybilnosci 2:2005
elektromagnetycznej  BS EN/(IEC) 61000-6-
(EMC) 4:2007+A1

Przepisy z 2012 r.

dotyczace

ograniczenia

stosowania

niektorych Zgodnosé

niebezpiecznych
substancji w sprzecie
elektrycznym i
elektronicznym

3.3 Cechy

e Elastyczne opcje konfiguracyjne, aby idealnie
dopasowac sie do potrzeb zastosowan.

e Ezektor prézniowy oparty na technologii COAX®
ze zintegrowanym sterowaniem.

e Opatentowany Przedmuch Inteligentny

Strona 9/40



Wprowadzenie do piCOBOT® L UR

(IBO) automatycznie aktywuje i zatrzymuje
przedmuch, gdy préznia zostanie usunieta z
systemu i optymalizuje wykorzystanie w nim
powietrza.

e Dodatkowa ochrona zaworu dzieki funkcji
Automatycznego Monitorowania Stanu

(Automatic Condition Monitoring, ACM), ktdéra

rozpoznaje czy przenoszony przedmiot jest

szczelny, czy nieszczelny, wyzwalajgc funkcje

oszczednosci energii (Energy Saving, ES) lub nie.

e Funkcja automatycznego okreslania poziomu
(ALD) moze zmniejszy¢ zuzycie energii nawet

0 90-95% dzieki optymalizacji funkcji jej
oszczedzania (ES).

e Moze by¢ uzywany razem ze zmieniaczem
narzedzi i stacjg dokujacg firmy Piab do

automatycznej lub recznej wymiany chwytaka.

e Wysoki przeptyw podcisnienia i maksymalny
udzwig 16 kg [35.2 Ibs] umozliwiajg uzycie w
szerokim zakresie zastosowan dla kobotow i
matych robotow przemystowych.

Strona 10/40
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3.4 Przeglad zewnetrzny

Potozenie

A

B

G1

G2

Instrukcja

Opis

Ptyta adaptera
Pierscien zacisku
Wskaznik LED

Otwor wylotowy

Wiot cisnienia podawania

Wyswietlacz OLED i przyciski wyboru
Ostona zabezpieczajgca ttumik wewnetrzny
Pokrywa zabezpieczajgca obudowe piCHIP
Port podcisnienia

Przytacze elektryczne

Sruba regulacyjna przedmuchu

Zmieniacz narzedzi

Wprowadzenie do piCOBOT® L UR

Notatki

Ptyta adaptera ISO 9409 do robota

Patrz rozdziat Obstuga

Powietrze wylotowe

Weciskane, $rednica zewnetrzna weza pneumatycznego @6, 28,

210 lub 2x 210mm.

Patrz rozdziat Interfejs

Obudowa piCHIP zawiera 1 lub 2 wktady COAX®

Interfejs ztgcza zenskiego G1/2”, umieszczony na spodzie

M8 8-pinowe, meskie
Patrz rozdziat Obstuga

Sprzet opcjonalny.

piCOBOT® L UR
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Wprowadzenie do piCOBOT® L UR

3.5 Przeglad — ttumik wewnetrzny

Potozenie

A

Bl

B2

Opis

Otwor wylotowy

Notatki

Powietrze wylotowe

Ostona zabezpieczajgca ttumik wewnetrzny -

Pokrywa zabezpieczajgca obudowe piCHIP Obudowa piCHIP zawiera 1 lub 2 wktady COAX®

Ttumik wewnetrzny
Uszczelka
obudowa piCHIP
Whktad COAX®
Uszczelka

Boczna ptyta ostonowa

Strona 12/40

Zawiera 1 lub 2 wktady COAX®

SX12, SX42 |lub atrapa wktadu.

Pompa z pojedynczym pojemnikiem piCHIP (1 lub 2 wktady
COAX®) posiada boczng ptyte ostonowa.

piCOBOT® L UR Instrukcja



Wprowadzenie do piCOBOT® L UR

3.6 Przeglad — ttumiki zewnetrzne

Wprowadzenie do piCOBOT® L UR

Potozenie

A

Instrukcja

Opis
Pokrywa zabezpieczajgca obudowe piCHIP

Ttumik zewnetrzny

obudowa piCHIP
Uszczelka

Wktad COAX®

Notatki

W kazdej obudowie pompy znajduje sie 1 lub 2 pompy
COAX®.

Pompa z 3 lub 4 wktadami COAX® posiada ttumiki ze-
wnetrzne. Ttumiki sg przykrecane do ptyt ostonowych
(potgczenie G3/8").

SX12, SX42 |lub atrapa wktadu.
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Instalacja

4. Instalacja

4.1 Zawartos¢ opakowania

piCOBOT® L Universal Robots (UR)

e Waz pneumatyczny o $rednicy zewnetrznej @6, @8
lub 210 mm, dtugosé 3 m

e 3 paski
e Klucze szesciokatne (3, 415 mm) i Torx (T10)

e Kabel M8 8-pin zenski do M8 8-pin zenski,
dtugosé 0,17 m

e Pamiec¢ flash USB z oprogramowaniem URCap
e Instrukcja obstugi piCOBOT® L UR

e Opcjonalne narzedzia do chwytania i akcesoria:

Regulowany chwytak
4 przyssawki
Chwytak piankowy
Zmieniacz narzedzi

Uwagal!

o Przed zastosowaniem produktu nalezy
przeczytac instrukcje dot.
bezpieczenstwa, aby zapewni¢ zeby jego
dziatanie nie stwarzato zagrozenia.

4.2 Instalacja pneumatyczna

piCOBOT® L moze by¢ instalowany w dowolne;j
pozycji. Upewnij sie, ze wylot ezektora nie jest
zablokowany. Przy podtgczaniu do jednostki
przewodow sprezonego powietrza i przewodow
podcisnieniowych wazne jest, dobrac¢ ich
odpowiednie srednice w przypadku uzywania innego
weza niz oryginalny w celu unikniecia spadkéw
cisnienia. Unikaj matych srednic wewnetrznych
przewodow, duzych odlegtosci, ostrych zagiec i
drobnych wymiarow przytgczy.

4.3 Dane techniczne — pneumatyka

Cisnienie po-

Cisnienie po- dawania, opty-

COAX® dawania, maks. malne
Numer i rodzaj MPa [psi] MPa [psi]
1x SX12 0,7 [101,5] 0,50 [72.5]
2x SX12 0,7 [101,5] 0,50 [72.5]
3x SX12 0,7 [101,5] 0,53 [76.9]
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Cisnienie po-

Cisnienie po- dawania, opty-

COAX® dawania, maks. malne

4x SX12 0,7 [101,5] 0,53 [76.9]
1x SX42 0,7 [101,5] 0,45 [65.3]
2x SX42 0,7 [101,5] 0,50 [72.5]
3x SX42 0,7 [101,5] 0,57 [82.7]
4x SX42 0,7 [101,5] 0,63 [91.4]

4.4 Jakos¢ sprezonego powietrza

Jakos¢ sprezonego powietrza powinna spetniac
wymagania normy DIN ISO 8573-1 klasa 4.

4.5 Schemat pneumatyczny

Przewdd podcisnienia (NZ, zazwyczaj zamkniety)
oraz przedmuchu (NO) z zaworem zwrotnym.

=

N
T

SR W/
@

X f\\ul"

@Spreione powietrze

Ostrzezenie!
Nie nalezy instalowac ani uruchamiac

urzagdzenia piCOBOT® L, jesli zostato
uszkodzone podczas transportu,
przetadunku lub pracy. Uszkodzony produkt
moze spowodowac obrazenia ciata lub
zniszczenie mienia.

piCOBOT® L UR

4.6 Instalacja piCOBOT® L

Instrukcja



1. Nalezy otworzy¢ opakowanie z urzgdzeniem
piCOBOT® L, wezem pneumatycznym, kablem,
przyssawkami oraz instrukcjg obstugi.

2. Za pomocgy klucza szesciokatnego (3 mm)
otworzy¢ pierscien zacisku i odtgczy¢ ptyte
adaptera od pompy.

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

Rysunek 1 Ptyta adaptera jest mocowana do robota

za pomoca 4 $rub i trzpienia prowadzgcego.

4. Przymocowac piCOBOT® L do ptyty adaptera
za pomocg pierscienia zacisku. Zablokowac
zamkniety pierscien zacisku srubg M4 za
pomocg klucza szesciokgtnego (3 mm).Nie

Instalacja

5. Zamontowac narzedzie do chwytania takie, jak
przyssawka, chwytak piankowy lub regulowany,

nalezy przekraczaé¢ maksymalnego momentu przeznaczony do piCOBOT® L, bezposrednio

obrotowego 0,7 Nm.

Instrukcja

lub poprzez zmieniacz narzedzi zamontowany
pomiedzy piCOBOT® L a narzedziem
chwytajgcym. Nalezy uzy¢ 4 dostarczonych srub
M5.

piCOBOT® L.
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Instalacja

4.7 Instalacja oprogramowania URCap

Prosze zapozna¢ sie z instrukcjg URCap.

Rysunek 3 Zmieniacz narzedzi przymocowany do
piCOBOT® L.

Rysunek 4 Chwytak regulowany, mocowany do
piCOBOT® L poprzez zmieniacz narzedzi.

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

7. Podtaczy¢ waz do zrddta zasilania sprezonym
powietrzem i do urzgdzenia piCOBOT® L.

Dolna czes$¢ piCOBOT® L ma trzy rézne uktady
otworow (pokazane w rozdziale Wymiary), co
umozliwia mocowanie rozmaitych chwytakéw lub
przyssawek.

Strona 16/40 piCOBOT® L UR Instrukcja



Dane techniczne

5. Dane techniczne

5.1 Instalacja

Opis Jednostka Wartosc¢

Ciezar piCOBOT® L (bez przyssawek) g [oz] 646 [22,8]

Maks. obstugiwana masa g loz] 16 000 [564,4]

Materiat - PA, NBR, SS, Al, FPM, CuZn, Cu, PU
Napiecie zasilania vDC 24 +10%

Przytacze elektryczne - Ztgcze M8 8-pinowe, meskie
Typowy pobdr pradu mA 200

Prad rozruchowy mA 400

Prad szczytowy przetgczania zaworu mA 425

Czas pradu szczytowego przetgczania zaworu ms <32

Ciénienie podawania, maks. MPa [psi] 0,7 [101,5]

Przytacze, sprezone powietrze - ztacze na wcisk @6, @8 lub 210 mm
Przytacze, podcisnienie B G1/2" zenskie

5.2 Cechy przyjazne dla srodowiska

Opis Jednostka Wartosé
Klasyfikacja IP - IP65

Zakres temperatur °C [°F] 0-40 [32-104]
Wilgotnosc¢ %RH 35-85
Odpornos¢ na drgania przy 2g xyz Hz 8-200

Informacje na temat wartosci dla danej konfig-
Zakres poziomu hatasu* dBa uracji mozna znalez¢ w arkuszu danych konfig-
uracyjnych na stronie piab.com

*Wyzszy poziom hatasu = podcisnienie w trybie swobodnym (otwarte przyssawki)

5.3 Obstuga

Opis Jednostka Wartosé
Informacje na temat wartosci dla danej kon-

Spadek cisnienia MPa [psi] figuracji mozna znalez¢ w arkuszu danych
konfiguracyjnych

Przeptyw przed.rpu.chg przy 0,5 MPa w kierunku zgodnym NI/s [scfm] 0,282 [0,583]

do przeptywu cisnienia

Przeptyw przedmuchu przy 0,5 MPa i 0,1 MPa w kierunku NI/s [scfm] 0,09 [0,19]

zgodnym do przeptywu cisnienia

Instrukcja piCOBOT® L UR Strona 17/40



Dane techniczne

Opis
Histereza
Funkcja, podcisnienie/przedmuch

Wyswietlacz

5.4 Wejscie/wyjscie elektryczne

Opis
Wejscie/wyjscie elektryczne
Wyjscie analogowe

Doktadnosc¢ wyjscia analogowego F.S. (Full
Scale)

Sterowanie reczne, aktywowanie elektrycznie
Zakres sygnatu (wyjscie cyfrowe)

Czas reakcji zaworu

Wyjscie przetacznika S1/S2, maks.

Jednostka Wartos$é

Jednostka

VDC

V

kPa [-inHg]

ms

mA

5.5 2 x 40 jednoczesnie lub 1 x 80 osobno

Regulowana
NC préznia + NC przedmuch

Wyswietlacz OLED i zyroskopu

Wartosé

24, PNP/PNP or NPN/NPN
1-5

+3%

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

Informacje na temat wartosci dla danej konfiguracji
mozna znalez¢ w arkuszu danych konfiguracyjnych

2x40 jednoczesnie lub 1x80 pojedynczo

Informacje na temat wartosci dla danej konfiguracji mozna znalez¢ w arkuszu danych konfiguracyjnych.

5.6 Czas oprdézniania

Informacje na temat wartosci dla danej konfiguracji mozna znalez¢ w arkuszu danych konfiguracyjnych.
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6. Wymiary

6.1 1 x obudowa piCHIP (1-2 COAX)

B =il
(T i)
T T
o bor k| °|nk
) ot
—<r
I I
123
A [4.84"]
Potozenie Opis
1 Sprezone powietrze
2 Podcisnienie
3 Wylot

Opis

A — Szerokos$c¢ zasilania sprezonym
powietrzem dla réznych przytaczy

D — przytacze elektryczne

Instrukcja

G1/2" ¥ 13
?

4 G8
[0.16"G8] V7

40
[1.57"]

4x M5V 9.5

[0.20"]

Jednostka

mm [in]

Er
of 180 QIR

169.
[6.69"]
159
[6.28" ]

Wartosé
@6 mm: B = 19,5 [0,77]
@8 mm: B = 25,75 [1,01]
@10 mm : B = 23,42 [0,92]

M8 8-pinowe, meskie

piCOBOT® L UR
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6.2 2 x obudowa piCHIP (3-4 COAX)

%
ov.
™M~
4x M579.5 X
40 G1/2" 713
[1.57"]
B F—=T]
I ——

106.55
|

®
o
O,
]
6
19" ]
Br
n— gt
) @
Y@;

0000000 o> Q és «0000000 @ C
e 0000000 s 0000000
20000000 ‘ (] Bl Q © e 0900000

L7 I L/

]

135 120
A [5.32"] [4.72"]
198.5 135.3
[7.82"] [5.32"]
Potozenie Opis
1 Sprezone powietrze
2 Podcisnienie
3 Wylot
Opis Jednostka Wartosé

B=@6 mm:A=195][0.77]

A — Szeroko$¢ zasilania sprezonym B=@8 mm:A=2575[1.01]

powietrzem dla réznych przytgczy i (1] B =@10 mm: A = 23,42 [0.92]
B =2x @10 mm : A = 29,8 [1.18]
D — przytacze elektryczne - M8 8-pinowe, meskie

Strona 20/40 piCOBOT® L UR Instrukcja



Wymiary

6.3 Ptyta adaptera

6 h8
? [0.24" h8 ]

1ISO 9409-1-50-4-M6

Ptyta adaptera zgodna z normg ISO 9409-1-40-4-M6.

Instrukcja piCOBOT® L UR Strona 21/40



/7. Obstuga

W zaleznosci od rodzaju wykonywanego zadania
dioda LED bedzie swieci¢ w réznych kolorach
Swiattem ciggtym lub migajgcym.

Zadanie/czynnos$é Kolor
fe Migajgce Swiecenie
Préznia wit. gajgee swie .
kolorem niebieskim
Trwate Swiecenie kolor-
ES aktywne B
em niebieskim
.. Trwate Swiecenie kolor-
Bezczynnosc

em zielonym

Zwalnianie (przedmuch
aktywny)

Migajace Swiecenie
kolorem zielonym

(ES = oszczednosc¢ energii/powietrza)

Obie diody LED sg umieszczone po jednej z kazdej
strony piCOBOT® L.

Vo7
;
[s]
(o]
(o]
QO
o O O
[CHONONG)

7.1 Interfejs

W piCOBOT® L znajduja sie dwa przyciski, jeden
ekran OLED oraz dwie diody LED w kolorze zielonym
i niebieskim. Gdy tylko piCOBOT® L zostanie
wtgczony wyswietlane jest logo firmy Piab, a wkrotce
potem ekran domysiny (patrz rysunek ponizej,
przedstawiajgcy stan bezczynnosci z proznig o
wartosci 0,0). Odczyt poziomu podciénienia w czasie
rzeczywistym jest wyswietlany po jej osiggnieciu. W
prawym dolnym rogu wyswietlana jest wybrana i
aktywna jednostka prézni. Wygaszacz ekranu jest
uruchamiany po 3 minutach braku sygnatu
przychodzgcego lub pracy z aktualnymi
ustawieniami.

Niebieska dioda LED L1 zapali sig, a napis IDLE
zmieni sie na VAC po otrzymaniu sygnatu Vacuum on

Strona 22/40
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(Wtacz préznie). Podobnie w przypadku sygnatu
Blow-off (Przedmuch), ale wtedy zapala sie zielona
dioda LED L2, zas napis IDLE zmienia sie na BO.
Istnieje rowniez mozliwos¢ recznego sterowania
proznig wtgczong lub przedmuchem wtgczonym za
pomoca przyciskéow V" (préznig wtgczona) i ,B”
(przedmuchem wtgczonym), gdy piCOBOT® L jest
zasilany napieciem 24 V.Funkcja Blow-Off on zawsze
bedzie miata priorytet nad Vacuum on.

Informacje zawarte na dole wyswietlacza pokazuja,
od lewej do prawej, stan sygnatu wyjsciowego na S1,
na ogot Part Present (PP) (Czes$¢ obecna); S2, na
0got osiggniety poziom Energy Saving (ES)
(oszczednosé energii); oraz aktywna jednostka
prézni. Lewa gorna sekcja wyswietlacza pokaze
status, np. kiedy i ktére funkcje ES-Energy Saving
(oszczednosé energii) lub ktéry typ Blow-Off
(Przedmuchu) jest aktywny i dziata. Sygnaty wyjscia i
statusu mogg przedstawiac rézne wybieralne
funkcje, aby uzyskac¢ bardziej szczegdtowe
informacje, patrz przeglad Menu i jego ustawienia na
dalszych stronach.

1pLe 0.0
Sl S2

-kPa

Aby wejs¢ do menu, nacisnij i przytrzymaj
jednoczesnie przyciski V" i ,B” przez 2 sekundy.
Niewielki pasek z godzing na gdrze zacznie sie
wyswietla¢ od lewej do prawej, az do otwarcia menu.

Instrukcja



Parametrization
IConfiguration
Supervision

Factory reset

IEnergy saving ty
Blow-Off type

Disable
ISetpoint S2*
ALD

Aby nawigowac¢ w menu, uzyj przycisku ,B” (w dot
listy) oraz V" (w gore listy). Przytrzymaj, aby
przewijac liste. Ustaw wybor na kwadratowy znacznik
i nacisnij rownoczesnie przyciski V" i ,B". Aby
wybrac i ustawi¢ wartos¢ lub zaznaczenie w menu,
przejdz do kwadratowego znacznika i ponownie
nacisnij rownoczesnie przyciski V" i ,B". Wybor
zostanie zaznaczony symbolem ,*”, a ekran OLED
zacznie szybko migac, potwierdzajgc go. W menu
Parametrization (Parametryzacja) odczekaj 2
sekundy, aby wyj$¢ z niego. Pozostate menu maja
funkcje ,Back” (Powrdt) u spodu. Po okoto 10
sekundach bezczynnosci ekran automatycznie wrdéci
do potozenia domysinego.

7.2 Przeptyw przedmuchu

Regulacja przeptywu przedmuchu moze byc¢
dokonana za pomocg jego sruby. Przeptyw
przedmuchu zmniejsza sie podczas obracania sruby
w kierunku zgodnym z ruchem wskazdwek zegara i
zwieksza sie podczas jej obracania w kierunku
przeciwnym do ruchu wskazdéwek zegara. Wysoki
przeptyw spowoduje szybkie zwolnienie, ale moze tez
przyczyni¢ sie do poruszenia lekkich czesci po
uwolnieniu. Niski przeptyw powoduje wolniejsze
uwalnianie, ale moze by¢ niepotrzebnie spowolniony
w przypadku ciezkich elementow.

Instrukcja piCOBOT® L UR
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Obstuga
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7.4 Ustawienia menu

Obstuga

Jest to pierwszy poziom menu; opis kolejnych i ich ustawien znajduje sie na nastepnych stronach.

Parametryzacja
Wstepnie Zakres Jednostka
ustawiona
Nazwa menu wartosé
Nastawa poziomu podcisnienia 40 0..100 -kPa [-inHg]
czesci obecnej
Histereza czesci obecnej 2 0..100 -
Wartosc¢ zadana oszczednosci 70 0..100 =
energii (ES) podcisnienia
Histereza oszczednosci energii 8 0..100 -
(ES)
Czas trwania ATBO 250 0..10000 ms
Histereza ALD 0 0..10 -
Czas trwania SAC 50 0..1000 ms
Histereza SAC 5 0..100 -
Czutos¢ IBO 0 0..3 -
Uptyniecie limitu czasu ACM 5 1..100 s
Aktywacje odzyskiwania ALD 3 1..100 -

Konfiguracja

Komentarz

Normalnie uzywane jako Poziom czesci obec-
nej

Normalnie uzywane jako poziom wyzwalania
oszczednosci energii

Ustawienie czasu dla ATBO

Dostrojenie ALD

Ustawienie czasu dla SAC

Dostrojenie SAC

0 = maty system podcisnieniowy

Czas wszystkich aktywacji odzyskiwania

Liczba dozwolonych aktywacji odzyskiwania

Wazne! Rodzaje sterowania i wyjs¢ sg wstepnie skonfigurowane tak, aby dostosowac¢ je do typow IO sterownika
robota. Nie zmienia¢ typdw sterowania i wyjsc.

Nazwa menu

Przywrdcenie ustawien
fabrycznych

Rodzaj funkcji oszczed-
nosci energii

Typ przedmuchu
Samokontrola przyczep-

nosci (SAC)

Jednostka cisnienia

Instrukcja

Konfiguracja

Potwierdz

0 = wyt. — ES wytaczony

1 = wt. — ES na nastawie 2
2=wt -ESzALD

3 = wt. — ES na nastawie 2 — rezerwowe ALD
0 = wyt. — zewnetrzne

1 =wt. — ATBO

2 =wt. - IBO

0 = wyt. — SAC wytaczona
1 = wt. — SAC aktywny

0= -kPa

1 =-inHg

piCOBOT® L UR

Komentarz

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

Nastawa zalezna od konfiguracji.
Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.

Nastawa zalezna od konfiguracji.
Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.

Nastawa zalezna od konfiguracji.
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Nazwa menu

Typ sterowania préznia

Typ sterowania przed-

muchem

Typ sterowania C2

Typ sterowania S1

Typ sterowania S2

Nadzor

Nazwa menu

Licznik cykili
Licznik UVD
Maks. napiecie
Min. napiecie
Napiecie systemu

Maks. prec.

Maks. prec. 2
Maks. temp.

Temp. systemu

Oznakowanie

Nazwa menu

ID sprzedawcy
ID urzadzenia
Sprzedawca
Nazwa produktu

Numer seryjny

Wersja sprzetowa (HW)

Wersja oprogramowania uktadowego

(FW)
Aplikacja TAG
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Konfiguracja

0 =NPN

1=PNP

0 = taki sam jak podstawowy

1 = odwrdécony wzgledem podstawowego
0 = taki sam jak podstawowy

1 = odwrécony wzgledem podstawowego
0 = NPN

1=PNP

0 = taki sam jak podstawowy

1 = odwrécony wzgledem podstawowego

Funkcja

Licznik cykli

Licznik wykrytych stanéw podnapiecia (UVD)
Licznik wykrytych stanéw nadnapiecia (MVD)
Najnizsze wykryte napiecie (LVD)

Napiecie systemu

Maks. przyspieszenie krétkoterminowe
(STMA)

Maks. przyspieszenie w cyklu zycia (LTMA)
Maksymalna wykryta temperatura (MTD)

Temperatura systemu

Komentarz

ID SPRZEDAWCY PIAB

Jednos-

tka
Cykle

szt.
V
V
V

g x 10

g x 10

°C

°C

Komentarz

Wejscie podstawowe.

Jest zgodny z podstawowym typem sterow-
ania proznia.

Jest zgodny z podstawowym typem sterow-
ania préznia.

Wejscie podstawowe.

Wynika z podstawowego typu wyjscia S1.

Komentarz

Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.
Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.
Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.
Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.
Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.

Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.

Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.
Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.

Patrz powigzany rozdziat ,Dziatanie”.

Np. 314, patrz prawidtowa wartos$¢ na pompie

Piab AB

piCOBOT® L

np. 16Q001234, patrz prawidtowa wartos¢ na pompie.

np. RO2, patrz prawidtowa wartos¢ na pompie

Np. wersja 1.0

Aplikacja TAG — przyktad

piCOBOT® L UR

Instrukcja



Nazwa menu

Data produkgji

Menu serwisowe

Nazwa menu

Blokada Piab

Instrukcja

Komentarz

np. 2022-03-20

Komentarz

Tylko dla programistéw firmy Piab.

piCOBOT® L UR

Obstuga
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Funkcja

8. Funkcja

UWAGA! Niektore funkcje sg opcjonalne i wybiera sie
je podczas konfigurowania piCOBOT® L przy zakupie.
Funkcje te sg oznaczone symbolami (opcjonalnie).

8.1 Parametryzacja i konfiguracja

Sterowanie prdéznig
Wiecej informacji na temat sterowania robotem
piCOBOT mozna znalez¢ w rozdziale URCap.

RODZAJ FUNKCJI OSZCZEDNOSCI ENERGII -->
Oszczednosé energii — Automatyczna detekcja
poziomu (ALD)

Automatyczne okreslanie poziomu ,ES” (ALD) jest
dostepne wytgcznie wtedy, gdy tryb ten jest aktywny
i wybrano energooszczedny typ ALD. Jednostka
bedzie mierzy¢ maksymalny, osiggalny na detalu
poziom podcisnienia w kazdym cyklu i automatycznie
ustawiac¢ optymalny poziom ES i histerezy. Kalkulacja
jest ponownie przeprowadzana w kazdym cyklu,
zapewniajgc za kazdym razem najbardziej bezpieczne
warunki do obstugi nowego detalu. Obliczenie opiera
sie na nastawie biezgcego sygnatu czesci obecnej i
maksymalnej, osiggalnej prézni mierzonej przez
czujnik analogowy.

Funkcja ALD moze by¢ réwniez wybrana jako ,back-
up” dla recznego ustawiania wartosci ES (nastawa
S2). W tym przypadku ALD wtaczy sie, gdy S2 nie
zostanie osiggniety. Ma to na celu zabezpieczenie
oszczednosci energii.

Czas

) Tryb ALD
Kazdy cykl
Prz_e+q_cz_nik_cy_frowy

""""""""""""" ES niskie, ALD
= =—ES wysokie, ALD

Maksymalne podcisnienie

\J
Podcisnienie

Parametr Opis

Zakres od 0 do 10, gdzie O = mata

mlsiiziceg LD histereza i 10 = duza histereza.

RODZAJ FUNKCJI OSZCZEDNOSCI ENERGII -->
Oszczednos¢ energii dla nastawy S2 (ustawienia
reczne)

oszczednosé energii (ES) dla nastawy S2 bedzie
dziata¢ tak samo jako oszczednos¢ energii ALD z ta
roéznica, ze uzytkownik musi podac¢ wartosc, przy
ktorej jednostka sie wytgczy, oraz okresli histereze
(okno réznic) do czasu ponownego witgczenia
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podcisnienia. Wartos¢, przy ktorej jednostka wytgcza
generowanie prozni, ustawia sie za pomoca
parametru S2 (nastawa ES). Réznice (histereze)
ustawia sie za pomocg parametru Histereza ES.
Niskie ,ES”, gdy jednostka wtgcza podcisnienie, jest
nastepnie wewnetrznie obliczane jako (nastawa ES

— Histereza ES).

Parametr Opis

Zakres od 0 do 100 -kPa [od O do

Nastawa ES 29,5 -inHgl. S2 > S1

Zakres od 0 do 100 -kPa [od O do
29,5 -inHg]. Sprawdzi¢, czy S2_set-
point — S2_hysteresis > S1

Histereza ES

S1iS2, sygnat zwrotny, gdzie Std-10...

Automatyczne monitorowanie stanu ,ES” (ACM)
Opcja dostepna tylko wtedy, gdy tryb ES jest
aktywny i dziata w celu ochrony zywotnosci zaworow
oraz zaimplementowana jest funkcja
automatycznego przetgczania na sterowanie reczne.
Jesli zawor zasilania zatgczy sie 3 razy w ciggu 3
sekund, funkcja ES dla pozostatej czesci cyklu
zostanie automatycznie wytgczona. Cecha uzyteczna
w przypadku wystepowania okresowych wyciekow.
Jesli ustawienie lub konfiguracja piCOBOT® L
obejmuje wyjscie ostrzezenia o wycieku, tej funkcji
mozna réwniez uzywac do kontrolowania zuzycia
przyssawek. Mozna wytgczy¢ funkcje ACM poprzez
aktywacje cyfrowego wejscia C2 na pinie 8 (Std-10)
lub PDO OCTETO Bit4 (I0-Link). Jesli wykryjesz
nieszczelnos¢ w systemie, mozna tymczasowo
wytgczy¢ funkcje ACM naciskajgc przycisku
sterowania recznego na jednostce zaworu. Pompa
nastepnie odzyska podcisnienie w zakresie histerezy
ES, nastapi wytagczenie -> witgczenie i proba przejscia
do trybu ES, jesli wykryta zostanie nieszczelnos¢.
Nastepnie pompa sie wytgcza i przechodzi do trybu
ES. Nalezy wtgczyc¢ i wytgczy¢ pompe lub nacisngé
dowolny z przyciskow sterowania recznego, aby
aktywowac¢ tryb ACM ponownie.

Czas

B

Normalny tryb ES

Kazdy cykl — Normalny tryb ACYl
.................................................. Prze’raczmk cyf .fg)wy
3s
ES niskie
. ES wysokie

v Maksymalne podcisnienie
Podcisnienie

Instrukcja



Parametr Opis

Zakres od 1 do 100 jednostek =
sekund. Minimalny czas (domysInie
3 sekund), w ciggu ktérego musi
nastgpi¢ aktywacja odzyskiwania
ACM. Jesdli czas dla trzech (lub innegj
ustawionej liczby) aktywacji jest
dtuzszy, funkcja ACM nie zostanie
wyzwolona. Jesli czas jest krotszy,
funkcja ACM zostanie wyzwolona.
Mozna rowniez wybrac¢ jako opcje
wyjécia dla S1 lub S2.

Uptyniecie limitu
czasu ACM

Liczba ponownych uruchomien
(warto$¢ domysina = 2), ktére moga
wystgpi¢ podczas uptyniecia limitu
czasu ACM bez wyzwalania funkcji
ACM.

Aktywacje odzys-
kiwania ACM

Ostrzezenie o wycieku (LW)

Sygnat wyjscia aktywowany z ACM. Za kazdym
razem, gdy wyzwolony zostanie ACM, wskazuje to na
nieszczelnosé, ktdéra moze zostac przekazana na port
sygnatowy S1 lub S2.

Sterowanie przedmuchem

Przedmuch odbywa sie za posrednictwem wejscia
SIO (PNP lub NPN, konfigurowalne). Sygnat
wejsciowy ,active” aktywuje przedmuch (w zwyktej
sytuacji zawsze zamkniety pneumatycznie). Aktywne
sterowanie przedmuchem zawsze zastepuje
sterowanie préznia, zakonczenie wytwarzania prozni i
uruchamianie przedmuchu. W celu uzyskania
dodatkowych informacji patrz sterowanie préznig na
poprzedniej stronie.

Typ przedmuchu --> Sterowanie zewnetrzne
(opcjonalne)

W przypadku sterowania zewnetrznego, funkcja
uwalniania sprezonego powietrza zostanie wtgczona
przez sygnat wejscia ,active”. Sygnat przedmuchu
zastgpi ten odnoszacy sie do prozni, a takze ATBO
lub IBO, jesli sg aktywne.

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

Automatic Timer Blow-off (ATBO) oznacza, ze funkcja
uwalniania sprezonym powietrzem rozpocznie sie
automatycznie po zamknieciu zaworu préozni. Czas
trwania przedmuchu jest ustawiony za pomoca
zegara. ATBO zapisze w interfejsach we/wy
potrzebne dane do sterowania piCOBOT® L, co moze
mie¢ bardzo duze znaczenie, gdy do jednego
sterownika jest podtgczonych kilka jednostek. ATBO
utatwia programowanie i moze by¢ uzywany do
dostrojenia czasu przedmuchu, aby skréci¢ czas
cyklu.

Instrukcja
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Parametr Opis

Wskazuje czas trwania przedmu-
chu w ms. Zasieg od 0 do 10 000
milisekund.

Zegar ATBO

Typ przedmuchu --> Przedmuch inteligentny (IBO)
(opcjonalny)

Przedmuch inteligentny (IBO) jest rozwigzaniem
zapewniajgcym oszczednosc sprezonego powietrza
podczas uwalniania czesci — w wielu zastosowaniach
prézniowych — wielki ,pozeracz” powietrza.
Przedmuch inteligentny uruchamia sie
automatycznie, gdy wytgczony zostanie zawor
podcisnienia, a czas trwania przedmuchu zostaje
automatycznie dopasowany do zastosowania. Czas
trwania przedmuchu jest zoptymalizowany, a
powietrze przedmuchujgce zostanie automatycznie
zatrzymane, gdy préznia w catosci zostanie usunieta
z systemu. IBO jest samouczacg sie funkcjg, ktéra
potrzebuje jedynie kilku cykli, aby zoptymalizowac
czas przedmuchu dla réznych objetosci systemu. W
cyklach poczgtkowych mozna wytworzy¢ dodatkowy
przedmuch, aby catkowicie usungc¢ proznie. Czutosé
IBO — moze by¢ stosowana do dostrojenia czutosci
IBO w zaleznosci od wielkosci system
podcisnieniowego.

Parametr Opis

0 = maty system podcisnieniowy
1 = $redni system podcisnieniowy
2 = duzy system podcisnieniowy
3 = duzy system podcisnieniowy —
duze spadki cisnienia

Czutos¢ IBO

Niska wartos¢ = w wiekszosci energooszczedny przedmuch
(odpowiedni dla matych systemoéw podcisnieniowych. Im wyzsza
wartos¢, tym wigkszy system lub o bardziej ograniczonym przepty-
wie.

Samoczynna kontrola przyczepnosci (SAC)
(opcjonalnie)

Samokontrola przyczepnosci (SAC) automatycznie
usuwa ,niepozgdang” préoznie za pomoca krotkich
impulsow przedmuchu, jesli zawor sterujgcy nig
piCOBOT® L nie zostat aktywowany. Czas trwania
przedmuchu ustawia sie za pomoca zegara w
milisekundach. Histereze (lub czutos$¢) ustawia sie za
pomoca wartosci od 0 do 100. Nizsza wartosc¢
zapewnia wiekszg czutos¢ SAC. Niepozgdane
podcisnienie jest zwykle tworzone przez
ergonomiczne prozniowe urzadzenie do
przenoszenia/manipulator, ktéry wyposazony jest w
prézniowy zawor zwrotny/odcinajgcy. Na przyktad
ezektory z funkcjg ES posiadajg wbudowany zawér
zwrotny/odcinajacy. Kiedy przyssawki zastosowane
sg do obiektow szczelnych, ciezar urzgdzenia do
przenoszenia Sciska je i tworzy niewielka site
wigzania. Sita moze by¢ wystarczajgca, aby
przesunac¢ obiekt w sposob niekontrolowany, a nawet
spowodowac¢ obrazenia ciata, gdy przenoszone sg
tafle szkta lub metalu z ostrymi krawedziami. SAC
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wyeliminuje ten problem catkowicie. Mozliwo$¢é
wyboru funkgji.

Typ sterowania
przedmuchem

Typ sterowania C2

Sygnat zwrotny S1. To ustawienie
uwazane jest za podstawowy typ
wyjscia pompy (PNP lub NPN).

Typ wyjscia S1

Typ wyjscia S2 Parametr

Zakonczony przedmuch (BOC)
Sygnat wyjscia aktywuje sie po zakoriczeniu
przedmuchu, jesli aktywowana zostanie

zintegrowana funkcja automatycznego przedmuchu,

ATBO lub IBO. Sygnat wyzwalajgcy utatwi
zaprogramowanie zawsze najkrotszego mozliwego
czasu cyklu. Prawidtowym uzyciem parametru jest
zainicjowanie zwolnienia czesci poprzez ustawienie
sygnatu sterowania proznig na OFF (WYL i
odczekanie na wzrost BOC do wysokiego poziomu
(HIGH), co wskaze na uwolnienie czesci.

Opis Czas trwania SAC

Czas jednego przedmuchu w
ms (zakres 10... 10 tys.)
Domyslina wartos$¢ = 50 ms.

Histereza SAC

S1, standardowa funkcja we/wy
Okresla stan dla transmisji wyjscia S1 na SIO.

Niska wartos¢ = Parametr
system wyczulony na

bardzo lekkie obiek-

ty, z ryzykiem ,jato-

wego przedmuchu”

z powodu biernosci/

zaktdcenia sygnatu.

Wysoka wartos$é =

solidny, ale nie jako

system reagowania.

Na sygnat BOC bezposrednio
ma wptyw parametr czutosci

Clpte IBO. Patrz rozdziat dot.
przedmuchu inteligentnego.
Czutosc¢ IBO
. I Parametr
opisano oddzielnie.
Opis Czes¢ obecna (PP)

Osiggnieto poziom
podcisnienia czesci
obecnej (PP).
Osiggnieto poziom
przetgcznika
podcisnieniowego
S1.

Poziom podcisnienia dajgcy
oszczednos¢ energii (ES)

S2, standardowa funkcja we/wy
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Okresla stan dla transmisji wyjscia S2 na SIO.

Osiggnieto poziom
podcisnienia da-
jgcy oszczednosé
energii. Osiggnieto
poziom przetgczni-
ka podcisnieniowe-
go S1.

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

Zakonczona jest
automatyczna
sekwencja
przedmuchu.

Opis

Osiggnieto
poziom
podcisnienia
czesci obecnej
(PP). Osiggnieto
poziom
przetgcznika
podcisnieniowego
S1.

Ostrzezenie o wycieku (LW)

Zakonczony przedmuch (BOC)

Parametr

Czes¢ obecna (PP)

Poziom podcis$nienia dajgcy
oszczednos¢ energii (ES)

Typ sterowania prézniag
Ta nastawa stanowi podstawowy typ wejscia pompy

(PNP lub NPN).

Osiggnieto poziom
podcisnienia da-
jacy oszczednos$é
energii. Osiggnieto
poziom przetgczni-
ka podcisnieniowe-
go S1.

Za kazdym razem,
gdy wyzwolony zos-
tanie ACM, wskazuje
to na nieszczelnose,
ktéra moze zostac
przekazana na port
sygnatu S1.

Zakoriczona jest
automatyczna
sekwencja przedmu-
chu.

Opis

piCOBOT® L UR

Ostrzezenie o wycieku (LW)

Zakonczony przedmuch (BOC)

Parametr

Instrukcja



Parametr Opis

Ustawia typ wejscia roboczego na

e e § PNP, gdy podstawowym typem wejscia

podsta.v’\lo.wy jest PNP. NPN, gdy podstawowym jest
typ wejscia NPN
Ustawia typ wejscia roboczego na
NPN, gdy podstawowym typem wejscia
Odwrécony jest PNP. PNP,.gdy podstgwowym jest
tvp weidcia NPN. Ta funkcja moze by¢ przydatna
P Wej do konfigurowania systemu, ktory
ma dziata¢ w okreslony sposdéb, na
przyktad podczas uruchamiania.
NPN
Parametr Opis

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

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

Funkcja NPN pinu wej$cia sterowania préznig (i
wszystkich pozostatych pindéw wejscia, o ile nie
skonfigurowano o inaczej).

PNP
Parametr Opis
Funkcja NPN pinu wejscia sterowan-
NPN ia préznia (i wszystkich pozostatych
pindw wejscia, o ile nie skonfigurowano
o inaczej).
Funkcja PNP pinu wejscia sterowan-
PNP ia proznig (i wszystkich pozostatych

pindw wejscia, o ile nie skonfigurowano
o inaczej).

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

Parametr Opis

Ustawia typ wyjscia roboczego na PNP,

leleiiye-Ait [ gdy podstawowym typem wejscia jest

podsta.v,vgwy PNP. NPN, gdy podstawowym jest
typ wejscia NPN.
Ustawia typ wejscia roboczego na
Odwrécony NPN, gdy podstawowym typem wejscia
typ wejscia jest PNP. PNP, gdy podstawowym jest
NPN.
8.2 Nadzor
Licznik cykli

Cykl jest zliczany za kazdym razem, gdy podcis$nienie
zostato aktywowane, a nastepnie dezaktywowane.
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Licznik wykrytych stanéw podnapiecia (UVD)
Wykrywanie obnizonego napiecia (UVD) to parametr
mierzony podczas wtgczonej prézni, przechowujgcy
najnizsze napiecie zarejestrowane w pierwszych
dziesieciu cyklach pracy po cyklu zasilania. Kazdy
cykl uruchomienia generuje nowg odczytang
wartosé, ktéra bedzie przechowywana lokalnie.
Mozna zapisa¢ maksymalnie 100 odczytanych
wartosci, a nastepnie stosowana jest zasada FIFO
dla zamiany danych.

Najwyzsze wykryte napiecie (HVD)

MVD stanowi maksymalne napiecie zarejestrowane
przez ezektor prozniowy w czasie jego cyklu zycia.
Odczytywana jest pojedyncza wartos¢ oznaczajgca
najwyzsze, wykryte napiecie.

Najnizsze wykryte napiecie (LVD)

LVD stanowi najnizsze napiecie zarejestrowane przez
ezektor prézniowy w czasie jego cyklu zycia.
Odczytywana jest pojedyncza wartos¢ oznaczajgca
najnizsze wykryte napiecie.

Napiecie systemu

Napiecie systemu to najnowsza wartos¢ napiecia w
czasie rzeczywistym. Odczytywana i udostepniona
zostaje nowa wartos¢ po kazdym powrocie ezektora
do trybu jatowego (IDLE).

Maks. przyspieszenie krotkoterminowe (STMA)
Pompa mierzy i dostarcza maksymalng wartosé
sumarycznego przyspieszenia z ostatnich pieciu
minut dziatania.

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

Maksymalna wykryta temperatura (MTD)
Rejestruje maksymalng temperature odnotowang
przez ezektor prozniowy w czasie jego cyklu zycia.

Temperatura systemu

Jest to najnowsza odczytana wartos¢ temperatury
systemu. Dostepna staje sie nowa wartos¢ po
kazdym powrocie ezektora do trybu jatowego (IDLE).
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Konserwacja

9. Konserwacja

9.1 Konserwacja prewencyjna

Urzadzenie piCOBOT® L zaprojektowano tak, aby zminimalizowa¢ jego potrzebe konserwacji. Aby zapewnic
bezpieczng prace, zdecydowanie zaleca sie wykonanie nastepujgcych czynnosci:

e Konserwacje nalezy przeprowadzac na tyle cyklicznie, aby zadba¢ o mocny chwyt urzgdzenia.

e 0godlng inspekcje urzadzenia piCOBOT® L nalezy przeprowadzac regularnie, a czas jej trwania bedzie zaleze¢
od warunkéw zastosowania.

e \Wszystkie czynnosci konserwacji nalezy przeprowadzac¢ zgodnie z niniejszg instrukcja, w tym wytycznymi

bezpieczenstwa.

e Tylko autoryzowani integratorzy systemow lub Piab AB mogg wykonywac¢ naprawe.

e Nalezy korzystac wytgcznie z oryginalnych czesci zamiennych.

e Podczas pracy w srodowisku, w ktorym wystepuje kurz, brud i wieksze czastki, ktére mogtyby zablokowad
ezektor i spowodowac pogorszenie wydajnosci, zaleca sie uzywanie piCOBOT® L z podnosnikami lub
przyssawkami wyposazonymi w filtry.

Zaleca sie wykonanie nastepujgcych czynnosci konserwacji profilaktyczne;j:

Czesci do konser-
wacji

Whktady COAX®
SX12 | SX42

Regulowany chwytak

Chwytak piankowy

Filtr przyssawek

Przyssawki

Filtr sprezonego
powietrza

Przewdd elektryczny

Urzadzenie ze-
wnetrzne:
Regulatory sprezo-
nego powietrza

Urzadzenie ze-
wnetrzne:
Jednostka zasilajgca
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Art. nr

0202261,
0202262

0212848,
0244112

Patrz piab.
com

Patrz piab.
com

0240732

Nie dotyczy

Nie dotyczy

Dziatanie

Czysty

Inspekcja

Czysty

Czysty

Inspekcja

Czysci¢ sprezonym
powietrzem

Inspekcja

Sprawdzi¢ i w razie
potrzeby wyregu-
lowac ci$nienie po-
dawania do wtasci-
wego poziomu.

Sprawdzi¢ komu-
nikat ostrzezenia

»Napiecie systemu”

wyswietlony na
ekranie OLED.

Czynnosci serwisowe i/lub
czestotliwos¢ przegladow

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

Po kazdych 200 godzinach pracy.

Czysci¢ mikrootwory co miesigc.

Gdy/jesli podcisnienie w trybie
jatowym** wzrosnie o >5 -kPa
[1,48 -inHg] lub zastosowanie nie
bedzie mozliwe.

Gdy/jesli chwytanie jest niesku-
teczne.

Czestotliwos¢ zalezna od zasto-
sowania, ale przy kazdym zapla-
nowanym postoju serwisowym.

Po 500 instalacjach/usunieciach

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

Upewnic sig, ze napigcie
urzgdzenia piCOBOT® L miesci
sie w wyznaczonym zakresie (24
VDC +/- 10%) — ponizej 21,6 VDC
nie jest gwarantowana praw-
idtowa praca.

piCOBOT® L UR

Dalsze dziatania w
przypadku braku
rozwigzania

Wymienic¢ czesc jesli
zgdany poziom pod-
cisnienia nie jest osiggal-
ny.

Wymienic¢ chwytak, jesl
blokowanie ramion nie
jest mozliwe.

Zastgpi¢ nowa pianka.

Wymieni¢ element moco-
wania.

Wymieni¢ element moco-
wania.

Wymieni¢ przewdd.

Sprawdzi¢ stan sprezar-
ki, wydajnos¢ uktadu i
wystepowanie potenc-
jalnych wyciekéw uktadu
sprezonego powietrza.

Wymienic¢ zasilacz na
wiekszy lub sprawdzic,
czy nie dochodzi do jego
przecigzenia.

Instrukcja



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

Funkcja

**Podcisnienie w trybie jatowym to wartos¢ wyswietlana, gdy przyssawki nie majg stycznosci z przedmiotem roboczym, a urzadzenie piCO-
BOT® L wytwarza podcis$nienie.

9.2 Czesci zamienne

Poz.

9.3 Akcesoria

Art. nr

0244112

9967616

9967667

9967669

9967671

0242590

0242609

Instrukcja

54

&
Art. nr llosé Opis
0202261 1-4 Wktad COAX® SX12
0202262 1-4 Whktad COAX®SX42
0240732 1 Kabel M8 8-pin zenski do M8 8-pin zenski, dtugosc¢ 0,17 m
0205484 1 Zestaw czesci zamiennych piCHIP piCOBOT® L
3216009 1 Ttumik zewnetrzny, przytacze G3/8"

Opis

Chwytak regulowany, ztgcze zeniskie G1/4"

Chwytak piankowy 140 x 140 x 20 mm, PCOF.140.140.N204.CV17.DM
Chwytak piankowy 180 x 180 x 30 mm, PCOF.180.180.N314.FR6.DM
Chwytak piankowy 300 x 200 x 30 mm, PCOF.300.200.N304.CV17.DM
Chwytak piankowy 420x260x30 mm, PCOF.420.260.N304.CV17.DM
Kompletny zmieniacz narzedzi

Strona narzedzi zmieniacza

piCOBOT® L UR
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Funkcja

Art. nr Opis

0242610 Strona robota, zmieniacza narzedzi

0243240 Zestaw czesci zamiennych O-ring - zmieniacz narzedzi
0243619 Stacja dokujgca 105-125

0243620 Stacja dokujgca 105-165

Zobacz konfigurator KPCL na stronie piab.com, aby w petni skonfigurowa¢ chwytaki piankowe.

9.4 Demontaz chipu

1. Odkreci¢ i zdjg¢ ostone zabezpieczajgca (C) za pomoca klucza Torx T10.

2. Odkreci¢ i wyciggnag¢ obudowe piCHIP (A) z pompy za pomoca klucza Torx T10.

Pompa z 1 lub 2 wktadami COAX®ma jedng obudowe piCHIP, a pompa z 3 lub 4 wktadami COAX® ma dwie
obudowy piCHIP. Pojedyncza obudowa piCHIP ma boczng ptyte ostonowsg (H, widoczna w ramce na dole po
lewej stronie). Ptyta ostonowa (H) nie wystepuje w przypadku pomp z dwiema obudowami piCHIP.

Rysunek 5 Pompa z jedna obudowg piCHIP (1-2 COAX®).
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Funkcja

Rysunek 7 SX12 (A), SX42 (B) i wtyczka/atrapa wktadu (C). Jezeli wybrano pompe z 1 lub 3 wktadami COAX®,
atrapa wktadu jest umieszczana w wolnym gniezdzie w obudowie piCHIP obok wktadu COAX®.
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Funkcja

9.5 Czyszczenie filtra sprezonego powietrza

piCOBOT ®

1. Za pomoca klucza odkrec¢ ztgcze kgtowe do sprezonego powietrza.
2. Przedmuchaj filtr sprezonym powietrzem, aby usung¢ pyt lub pozostatosci.

3. Przykre¢ ztgcze katowe z powrotem na miejsce za pomoca klucza.
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10. Rozwigzywanie problemoéw

10.1 Rozwigzywanie probleméw mechanicznych

Spostrzezenie
lub btad

Brak podcisnie-
nia w uktadzie.

Niski poziom
podcisnienia w
uktadzie.

Nieskuteczne
chwytanie.

Sygnat pozorny.
S1 wystepuje
bez kontaktu z
przedmiotem.

Pianka zuzy-
wa sie bardzo
szybko

Instrukcja

Podsystem

Pompa
Pompa

Pompa

Pompa

Pompa

Pompa

Pompa

Przyssawka

Przyssawka

Przyssawka

Informacje
ogolne

Pompa

Przyssawka

Przyssawka

Chwytak
piankowy

Chwytak
piankowy

Informacje
ogodlne

Przyssawka
Chwytak
piankowy

Chwytak
piankowy

Dziatania

Sprawdzi¢ ztgcze powietrza zasilajgcego.
Sprawdzi¢ przytgcze elektryczne.

Sprawdzi¢ zasilanie elektryczne.

Wyczys¢ wktady COAX® w module COAX®.

Sprawdzi¢ filtr ci$nienia podawania.

Sprawdzi¢ spadek cisnienia sprezonego
powietrza.

Sprawdz ci$nienie podawania.

Sprawdzi¢ stan przyssawek.

Oczyscic filtr w przyssawkach.

Oczyscic¢ zawodr piSAVE® sense.

Sprawdzi¢ szczelnos¢ pierscienia o-ring
miedzy pompa i chwytakiem.

Dostosowac poziomy ES.

Sprawdzi¢ kat i dostrojenie przyssawek.

Potwierdzi¢ dobdr przyssawek.
Wyczysci¢ mikrootwory
Wyczyscic filtr piankowy (w przypadku

chwytakoéw w wersiji z filtrem)

Podnoszenie jest za szybkie. Spowol-
nienie podnoszenia, unikanie szczytow
przyspieszenia

Oczyscic filtr w przyssawkach.

Wyczysci¢ mikrootwory

Redukcja zuzycia dzieki chwytaniu rowno-
legle do powierzchni obrabianego przed-
miotu

piCOBOT® L UR

Rozwigzywanie problemdw

Komentarz

Zasilanie elektryczne jest monitorowane
na ekranie; napigcie powinno wynosic 24
\ +/- 10%.

W razie potrzeby wyczyscic¢ filtr za po-
mocg sprezonego powietrza.

Nalezy unika¢ stosowania weza o matej
Srednicy wewnetrznej lub zbyt dtugiego.

Nalezy sie upewnié, ze ci$nienie podawa-
nia sprezonego powietrza jest zgodne z
zaleceniami.

Sprawdzi¢, czy nie ma peknie¢ lub oznak
zuzycia. Skorygowac przyssawke na
potrzeby przedmiotu?

Zatkany filtr moze zaktdcac sygnat got-
owosci w pompie.

Umozliwia dziatanie funkcji podwdjnego
pobierania.

Sprawdzi¢, czy nie ma pekniec lub oznak
zuzycia. Uzyj prawidtowego momentu
obrotowego do $rub tgczacych (4 sruby).

Funkcja ES odetnie doptyw podcisnienia,
a zbyt niski jego poziom nie zapewni
wystarczajgcej sity podnoszenia.

Zastosowanie klienta moze wymagac
uzycia innych przyssawek.
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Gwarancje

11. Gwarancje

Piab AB, nazywany dalej sprzedajgcym, udziela
swoim klientom piecioletniej gwarancji na produkty
do pomp prézniowych od momentu ich otrzymania (z
wytgczeniem elektromechanicznych pomp
prozniowych, akcesoriow i sterownikow).

Sprzedawca udziela swoim klientom rocznej
gwarancji na wszystkie inne produkty, liczonej od
otrzymania towardéw (z wytgczeniem tych do pomp
prozniowych, a z wtgczeniem elektromechanicznych
pomp proézniowych, akcesoriéw i elementow
sterujgcych), jesli awaria wystgpita w okreslonym
czasie uzytkowania w zakresie cykli pracy
okreslonych w specyfikacji (jesli taka istnieje).
Gwarancja obejmuje wady produkcyjne i materiatowe
produktow, a takze przypadki, gdy wyroby nie sg
zgodne ze specyfikacjg produktu, z wytgczeniem
drobnych wad, jesli sg one akceptowalne w granicach
rozsadku i nie zmniejszajg wydajnosci ich
uzytkowania.

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

Gwarancja na produkt okreslona w niniejszym
punkcie jest jedyng gwarancjg udzielong przez
sprzedajgcego w odniesieniu do produktow. Klient
nie moze polegac i nie polegat na zadnych innych
informacjach, oswiadczeniach lub gwarancjach
(wyraznych lub dorozumianych), opartych na
obowigzujgcym prawie lub w inny sposdb. W kazdym
przypadku odszkodowanie ogranicza sie do ceny
produktéw uzgodnionych miedzy stronami i jest
wytgczone w przypadku szkdd posrednich.

W okresie gwarancyjnym sprzedajgcy wymieni lub

naprawi na wtasny koszt wadliwe produkty okreslone
przez niego, wedtug wtasnego uznania, jako objete
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gwarancjg okreslong w niniejszym dokumencie.

Od sprzedawcy zalezy, czy wadliwy produkt powinien
zostac jemu zwrdécony w celu wymiany, czy
naprawiony przez przez niego w lokalizacji klienta.
Wszelkie wymienione produkty przechodzag na
wtasnos¢ sprzedajgcego.

Sprzedajgcy nie ponosi odpowiedzialnosci za koszt
montazu czesci zamiennych lub komponentow
towarow w jakichkolwiek produktach lub podobnych
nalezacych do klienta.

Niniejsze zasady i warunki majg zastosowanie do

wszelkich naprawionych lub wymienionych przez
sprzedawce produktéw.

Instrukcja



Recykling i utylizacja
12. Recykling i utylizacja

[ 4
S

Podczas tworzenia produktéw firma Piab bierze pod
uwage czynniki Srodowiskowe, aby zapewnic¢ jak
najmniejszy wptyw na ekosystem. Firma Piab posiada
certyfikat zgodnosci z normg 1ISO-14001.

Piab réwniez spetnia wymagania rozporzgdzen:
e RoHS (2002/95/WE)
e REACH (WE 1907/2006)

Sposob postepowania z recyklingiem i utylizacja
rozni sie w zaleznosci od panstwa, dlatego proces
ten musi by¢ w petni zgodny z przepisami krajowymi.

W miare mozliwosci nalezy zdemontowac produkt na
poszczegolne komponenty. Sprzet elektryczny |
elektroniczny, jak rowniez czesci metalowe nalezy
przekazac autoryzowanemu organowi w celu
utylizacji. Wszystkie pozostate czesci mogg zostac
poddane recyklingowi lub posegregowane jako
odpady.
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Evolving around the world

piab

EUROPE AMERICAS ASIA
France Sweden Brazil China
Lagny sur Marne Sao Paulo Shanghai

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

Etampes (Joulin)
+33(0)1 699216 16

Germany

Butzbach
+49 (0)6033 7960 0
info-germany@piab.com

Italy

Torino

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

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

Poland

Gdansk
+48 58 785 08 50
info-poland@piab.com

Spain
Barcelona

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

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

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

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

Mullsjo
+46 392 497 85
sales@avac.se

United Kingdom

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

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

Canada

Toronto (ON)

Lifting Automation
+1 (0)905-881 16 33
eh.ca.info@piab.com

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

Mexico

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

UISTAN

Hingham (MA)

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

Xenia (OH)

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

+86 40 0897 8668
info-china@piab.com

India

Pune
+91 8939 15 11 69
info-india@piab.com

NETET]

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

Singapore

Singapore
+65 6455 7006
info-singapore@piab.com
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