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ABUCONTROL: ROZNE WARIANTY

Niniejszy podrecznik produktu obowigzuje dla suwnic z systemem ABUControl w réznych wariantach. Opisane
czynnosci i dane techniczne sg rézne w réznych wariantach suwnicy. Czesci podrecznika produktu, ktére nie odnoszg
sie do wszystkich suwnic i zurawi, lecz obowigzujg tylko w okreslonych warunkach, sg ujete w kreskowane ramki. Na
poczatku ramki jest zawsze podana informacja, do ktérych wariantéw odnosi sie dany punkt.

Jezeli ktéras z czynnosci jest opisana w kreskowanej ramce:

-» Najpierw przeczyta¢ tekst w kreskowanej ramce, do jakiego wariantu odnosi sie ta ramka.

o 4 Zaznaczy¢ strone i przewinag¢ do tej pierwszej strony.

“» Na podstawie ilustracji okresli¢, ktére wariant odnosi sie do podanej suwnicy.

- 4 Przewing¢ wstecz i wyszuka¢ odpowiednig kreskowang ramke dla nastepnych czynnosci.

r 4 To, ktére typowielkosci, warianty i opcje sg wtasciwe dla posiadanej suwnicy, mozna takze okresli¢ przy

pomocy zakresu dostawy lub dokumentacji projektowej.

WYLACZNIK GRANICZNY PRZEKEADNI | ABSOLUTNY ENKODER BEBNA
(WARIANT)

Wytacznik graniczny przektadni ,GPK’ Wytacznik graniczny przektadni ABUS ,GGS*
z absolutnym enkoderem bebna Kiibler* z absolutnym enkoderem bebna ,AWG*
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OGOLNE INFORMACJE

DOTYCZY KAZDEGO, KTO PRACUJE SUWNICA, PRZY SUWNICY LUB W JEJ

POBLIZU

NAJPIERW

KORZYSTANIE Z NINIEJSZEGO
PODRECZNIKA PRODUKTU

WSKAZOWKI DOTYCZACE
NINIEJSZEGO PODRECZNIKA
PRODUKTU

W niniejszym podreczniku produktu zastosowano
nastepujgce symbole:

ZAGROZENIE DLA LUDZI!
Niniejsze ostrzezenie opisuje
zagrozenia dla ludzi.

NIEBEZPIECZENSTWO
PORAZENIA ELEKTRYCZNEGO!
Niniejsze ostrzezenie opisuje
zagrozenia dla ludzi, jakie moga
wystgpi¢ wskutek nieprawidtowego
obchodzenia sie z urzgdzeniami i
instalacjami elektrycznymi.

Przed przystgpieniem do pracy przeczytaj uwaznie
podrecznik produktu. W kazdym przypadku
przestrzegaé takze innych podrecznikéw produktu,
dotyczgcych osprzetu i komponentow.

Nastepnie podrecznik produktu przechowuj w poblizu
suwnicy. Podrecznik musi by¢ dostepny dla kazdego,
kto pracuje suwnicg lub przy suwnicy.

Podrecznik produktu przekaz wraz z suwnica, jezeli
jest sprzedawana, oddawana w leasing itp.

UZYCIE ZGODNE Z
PRZEZNACZENIEM.

NIEBEZPIECZENSTWO UPADKU
LADUNKU!
To ostrzezenie opisuje sytuacje
niebezpieczne, mogace
spowodowac upadek tadunku.

ﬂ‘ OSTRZEZENIE O MOZLIWOSCI
USZKODZENIA!
Ta informacja opisuje sytuacje, w
ktérych moze dojs¢ do uszkodzenia
czesci.

¥  Jestto instrukcja dziatania, wzywajgca do
wykonania okreslonej czynnosci roboczej.

® To jest wynik dziatania, informujacy, co dzieje
sie w urzadzeniu.

— Tojest wyliczenie.

TYLKO W PRZYPADKU...

Obramowany kreskowang linig obszar dotyczy
tylko okreslonych typéw konstrukcji, wariantow lub
opcji. Warunek waznosci tego punktu wymaga
podania na poczatku tytutu , Tylko w przypadku...”.

ABUControl to modutowy sterownik suwnicy oparty na
centralnym sterowniku PLC | réznych urzgdzeniach
CAN, komunikujgcych sie ze sobg za posrednictwem
sieci magistrali CAN. Stuzy on do sterowania suwnicg
pomostowg ABUS z jednym lub wieloma wézkami za
pomocg sterownika radiowego ABURemote lub kasety
sterowniczej ABUCommander.

— ABUControl to modutowy, sieciowy sterownik
suwnicy. Wszystkie komponenty uktadu
ABUControl sg wzajemnie dostrojone i
ustawione. Poszczegdlne urzgdzenia CAN lub
inne komponenty mogg by¢ wymieniane tylko
na oryginalne czesci zamienne o identycznej
konstrukcji.

— Sterownika ABUControl uzywac tylko z
ustawieniami fabrycznymi, specyficznymi dla
instalacji ABUS.

— ABUControl stosowac tylko do suwnic
pomostowych ABUS. Nie podtgczac do obcych
produktow.

— Ustawienia w KranOS moga by¢ wprowadzane
tylko przez personel o odpowiednich
kwalifikacjach.



PRZEPISY

W momencie wyprodukowania urzgdzenie jest
zbudowane i sprawdzone zgodnie ze wszystkimi
europejskimi normami i przepisami. Ktére zasady
stanowig podstawe konstruowania i budowy, podano
w deklaracji zgodnosci lub w deklaracji wigczenia.
Zasady te muszg by¢ przestrzegane takze przy
montazu, w eksploataciji, kontroli i utrzymaniu; dotyczy
to takze obowigzujgcych przepiséw bezpieczenstwa
pracy.

ZAGROZENIE DLA LUDZI!
Nieprzestrzeganie przepiséw moze
spowodowac smierc¢ ludzi lub ciezkie
wypadki.

Bezpieczna praca wymaga
starannego instruktazu w zakresie
niniejszego podrecznika produktu i
obowigzujgcych przepisow.

Ktore z tych przepiséw znajdujg zastosowanie w
danym przypadku, zalezy gtéwnie od warunkéw
eksploatacji suwnicy i od krajowych przepiséw. Nalezy
zapoznac sie z obowigzujgcymi, aktualnymi
przepisami i zasadami bezpieczenstwa pracy oraz
przestrzega¢ ich! Patrz takze deklaracja zgodnosci lub
deklaracja wbudowania.

Ogodlne informacje | Zasady bezpieczenstwa

GWARANCJA

— ABUS nie odpowiada za szkody,
spowodowane uzyciem niezgodnym z
przeznaczeniem, niedostatecznymi
kwalifikacjami personelu, nieprawidtowym
wykonywaniem prac, zmianami, przebudowami
i innymi zmianami w obrebie suwnicy lub jej
komponentéw, na ktére firma ABUS nie
udzielita zgody.

— Roszczenia gwarancyjne przepadajg w razie
samowolnego wprowadzenia zmian w obrebie
suwnicy i jej komponentéw, w przypadku
montazu, uzytkowania i konserwowania
urzadzenia w sposob inny, niz opisany w
niniejszym podreczniku produktu, a takze w
razie korzystania z innych czesci zamiennych
niz oryginalne czesci ABUS.

— Bezpieczna praca suwnicy i jej komponentow
jest zagwarantowana tylko pod warunkiem
stosowania oryginalnych czesci zamiennych
ABUS.

ZASADY BEZPIECZENSTWA

Przestrzegac tych wskazéwek dla bezpiecznego
obchodzenia sie z suwnicg. Szczegdlne informacje o
zagrozeniach sg podane w odpowiednim punkcie, w
ktéorym dane zagrozenie wystepuje.

— Takze po uzyciu przycisku zatrzymania
awaryjnego w sterowniku suwnicy i sterowniku
wdbzka suwnicowego wystepujg nadal wysokie
napiecia, ktére mogg spowodowaé smierc.

— Przed pracami przy suwnicy odtaczy¢
przewody sieci zasilajgcych i poczekac co
najmniej 15 minuty do spadku napiecia.
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ABUCONTROL

OPIS URZADZENIA

ABUControl sktada sie z nastepujacych
komponentow:

sterownik suwnicy
sterownik wozka suwnicowego
Absolutny enkoder bebna na bebnie linowym

uktad pomiarowy obcigzenia na mechanizmie
podnoszenia

Ogodlny widok sterownika suwnicy:

Absolutny enkoder bebna na silniku
podnoszenia (opcja)

Czujnik odlegtosci na wézku lub na wozkach
(opcja)
Czujnik odlegtosci na suwnicy (opcja)

Inne ograniczniki ruchu (wytgcznik z dzwignig
krzyzowa i/lub zapory swietlne z lustrem
(opcja)

wyswietlacz mozaikowy LED

Inne wytgczniki z dzwignig krzyzowag do
sterowania parametrami torowiska (opcja)

Miernik nachylenia na wézku (opcja)

Sterownik ma rézng konstrukcje zaleznie od typu suwnicy. Dla orientacji mozna wykorzysta¢ ponizszy schemat.

: roztgcznik bezpiecznikowy

: stycznik gtéwny

: zasilacz

: konwerter sygnatéw wejsciowych i wyjsciowych
: odbiornik ABURemote

: obudowa kotnierzowa

: rozdzielacz sygnatu CAN

: przetwornica czestotliwosci

1
2
3
4
5
6
7
8
9

: zasilanie prgdowe




Ogolny widok sterownika wdzka suwnicowego

Sterownik wozka suwnicowego ma rézng konstrukcje
w zaleznosci od typu suwnicy. Dla orientacji mozna
wykorzysta¢ ponizszy schemat.

1: przetwornica czestotliwosci napedu jazdy
wozka

— 2: przetwornica czestotliwosci mechanizmu
podnoszenia

— 3:rozdzielacz sygnatu CAN
— 4. sterownik PLC

— 5: obudowa kotnierzowa

Ogodlne informacje | ABUControl

' DOTYCZY TYLKO ABSOLUTNEGO

ENKODERA BEBNA ,AWG*

Absolutny enkoder bebna ,AWG* (na wytgczniku
granicznym przektadni ,GGS'):

1 2 3
\/\(;/

|

4
e |

— 1: przekaznik i listwa kotkowa do
dodatkowych funkcji sterowania (opcja)

— 2: przetgcznik obrotowy do ustawiania
adresu urzadzenia (opcja)

— 3: przycisk do resetowania adresu
urzgdzenia

— 4: plytka drukowana
— 5: przetagcznik terminatora

— 6: ztacze do sieci magistrali CAN i sieci
Modbus
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DOTYCZY TYLKO ABSOLUTNEGO
ENKODERA BEBNA ,KUBLER'

Absolutny enkoder bebna ,Kibler’ (na wytgczniku
granicznym przektadni ,GPK?):

— 1: przewdd magistrali CAN

— 2: absolutny enkoder bebna ,Klbler
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CECHY UZYTKOWE

ABUControl:

ABUControl to modutowy sterownik oparty na
sprawdzonych podzespotach elektronicznych
automatyzacji. R6zne moduty na suwnicy sg
potgczone w sie¢, tworzac inteligentny uktad
sterowania funkcjami suwnicy.

ABUControl wspétpracuje z PLC jako centralng
jednostkg komputerowg. Analizuje on
polecenia sterujgce przychodzgce ze
sterownika radiowego lub kasety sterowniczej
oraz wszystkie komunikaty zwrotne z
absolutnych enkoderéw bebnow,
ogranicznikow ruchu (wytgczniki z dzwignig
krzyzowa, zapory $wietlne, ...) oraz innych
modutéw. Na tej podstawie ABUControl steruje
napedami jazdy oraz napedami podnoszenia
suwnicy.

Osie jezdne (jazdy suwnicy i jazdy wozka) sg
wyposazone w przetwornice czestotliwosci.
Dzieki temu sterownik ABUControl umozliwia
komfortowe ustawianie profili ruchu. Na
zyczenie takze mechanizm podnoszenia moze
by¢ wyposazony w przetwornice czestotliwosci,
aby umozliwi¢ wybieranie i ustawianie profili
ruchu takze dla mechanizmu podnoszenia.

Potozenie haka mechanizmu podnoszenia i
predkos$¢ podnoszenia sg rejestrowane przez
absolutny enkoder bebna. Dzieki temu
ABUControl zna predkos¢ obrotowg
mechanizmu podnoszenia. Umozliwia to
realizacje okreslonych funkcji dodatkowych
(np. regulacja wspotbieznosci mechanizmu
podnoszenia). Najwyzsze i najnizsze potozenie
haka sg dodatkowo rejestrowane przez
elektromechaniczny wytgcznik graniczny
przektadni.

Suwnica z uktadem sterowania ABUControl
jest sterowana sterownikiem radiowym
ABURemote. Umozliwia to komfortowg obstuge
niektérych funkcji dodatkowych (np. systemu
zapobiegajgcego kotysaniu tadunku) pilotem
sterowania. Jezeli suwnica jest sterowana
przez inny sterownik radiowy, niektére
dodatkowe funkcje (np. system zapobiegajgcy
kotysaniu tadunku) nie sg w ogéle dostepne lub
sg dostepne w ograniczonym zakresie.

Dotyczy tylko suwnicy z kasetg sterowniczg
(opcja): suwnica moze by¢ sterowana takze za
pomocg kasety sterowniczej. Niektore funkcje
uktadu sterowania ABUControl (np. system
zapobiegajgcy kotysaniu tadunku) nie mogg
by¢ sterowane z kasety sterowniczej lub tylko
w ograniczonym zakresie.

Na wyswietlaczu mozaikowym LED sg
wyswietlane informacje robocze uktadu
sterowania ABUControl. WysSwietlane sg takze
komunikaty o stanie i komunikaty o btedach
réznych komponentéw suwnicy, co umozliwia
szybkie i proste usuwanie btedow.



Dotyczy tylko wersji z podwdjng predkoscig
podnoszenia (opcja): ta opcja umozliwia
zwiekszenie predkosci podnoszenia do 200%
(= podwojenie). To pozwala na szybszg prace
z suwnica. Maksymalna osiggalna dodatkowa
predkos¢ podnoszenia (powyzej 100 %) zalezy
od zawieszonego tadunku.

Tylko przy suwie superdoktadnym (opcja): Za
pomocg tej funkcji mozna wykonywac
mechanizmem do podnoszenia szczegdlnie
powolne podnoszenie i opuszczanie.
Umozliwia to bardzo dokfadne pozycjonowanie
fadunku. Suw superdoktadny mozna witgczac i
wytgczac pilotem sterowania lub kasetg
sterownicza.

W napedach podnoszenia z przetgczaniem
biegundéw przetwornica czestotliwosci, przy
aktywowanym suwie superdokiadnym, jest
przetaczana z uzwojenia dla duzej predkosci
podnoszenia na uzwojenie dla matej predkosci
podnoszenia.

W napedach podnoszenia bez przetgczania
biegundéw z tylko jednym uzwojeniem (np.
GM7000.2) obroty silnika podnoszenia sg
kontrolowane przez przetwornice czestotliwosci
z osobnego enkodera bebna, umozliwiajgc
osigganie petnego momentu obrotowego takze
przy bardzo matej predkosci podnoszenia,
dzieki czemu ftadunek moze by¢ utrzymany do
momentu zatrzymania takze bez hamulca.

KranOS:

KranOS to interfejs graficzny uzytkownika do
konfigurowania sterownika ABUControl.

Operator suwnicy i (przeszkolony konserwator)
mogg za pomocg komputera (np. laptopa lub
tabletu) uzyskac dostep do systemu
operacyjnego KranOS i zmienia¢ w ten sposob
ustawienia lub wyswietla¢ sobie dane
eksploatacyjne.

Dostep do systemu KranOS nie wymaga
specjalnego oprogramowania lub aplikacji.
Dostep wymaga jedynie zwyktej przeglgdarki
internetowe;j.

Dostep do interfejsu KranOS (z wyjatkiem
wyswietlacza danych roboczych) jest chroniony
nazwg uzytkownika i hastem. Poszczegdlni
uzytkownicy majg rézne poziomy uprawnien.
Im wyzszy poziom uprawnien uzytkownika, tym
wiecej ustawien mozna wywotaé i zmienic.
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Oprzewodowanie i programowanie sterownika
ABUControl:

ABUControl sktada sie z centralnego
sterownika z pamiecig programowalng (PLC) i
szeregu urzadzen CAN (np. absolutnego
enkodera bebna, przetwornicy
czestotliwosci,...), ktére komunikujg sie ze
sobg przez sie¢ magistrali CAN.

ABUControl jest zbudowany z modutéw
zgodnych ze standardem przemystowym; ktére
w razie potrzeby mozna fatwo indywidualnie
wymieniac. Dzieki temu w razie uszkodzenia
nie trzeba wymieniaé catego sterownika.
Mozna wymienia¢ indywidualne komponenty.

Wszystkie moduty sterownika ABUControl sg
potaczone ze sobg ztgczami wtykowymi.
Umozliwia to ich szybkie roztgczanie.

Kazda suwnica ze sterownikiem ABUControl
jest indywidualnie parametryzowana. Dzieki
temu sterownik zna parametry odnosnej
suwnicy oraz wyposazenie w opcjonalne
komponenty.

Po wymianie urzadzenia CAN sg
programowane przez centralny sterownik PLC.
W niektérych urzgdzeniach nastepuje to
automatycznie albo z wykorzystaniem
odpowiedniej funkcji w KranOS.

Po wymianie centralny sterownik PLC musi
zosta¢ zaprogramowany za pomocg karty SD
zgodnie z indywidualnymi danymi Klienta.
Dzieki temu zachowane zostajg indywidualne
dane suwnicy.

ABUControl jest od podstaw zaprojektowany
na kompatybilno$¢ elektromagnetyczng (EMC).
Zapobiega to skutecznie zaktéceniom
powodowanym przez fale elektromagnetyczne
z innych urzgdzen i instalacji przemystowych.

Na wyjsciach i wejsciach centralnego
sterownika PLC, przetwornic czestotliwosci i
konwerterow mozna testowac¢ sygnaty
sterujgce zwyktymi przyrzgdami pomiarowymi.

Oprécz sieci magistrali CAN niektére
komponenty sg potgczone ze sobg w sieci
Ethernet. Jest to miedzy innymi modut WLAN,
tworzagcy sie¢, potrzebng do nawigzywania
potgczenia miedzy laptopem lub tabletem i
PLC. Jezeli sg uzywane dodatkowe urzgdzenia
sieciowe Ethernet (np. radiowy modut danych),
wszystkie urzgdzenia sieciowe Ethernet sg
podigczone do przetgcznika Ethernet,
dziatajgcego jako rozdzielacz.

Oprécz sieci magistrali CAN niektére
komponenty mogg by¢ potgczone ze sobg w
sieci Modbus.
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Synchronizacja predkosci jazdy wozka

Jezeli suwnica jest wyposazona w wiecej niz
jeden wozek, sterownik ABUControl realizuje
synchroniczng jazde wszystkich wozkow w ruchu
synchronicznym. Dzigki temu w ruchu
synchronicznym z bardzo wagskim zakresem
tolerancji wozki majg identyczng predkosé jazdy
oraz przyspieszenie i czas hamowania.

Synchronizacja predkosci jazdy wozkoéw zwieksza
bezpieczenstwo transportu wspdlnego tadunku.

Synchronizacja predkosci jazdy wozkoéw dziata
takze, gdy typowielkosci wozkoéw sg rozne i gdy
(w trybie pojedynczym) ich predkosci jazdy sg
rézne.

Synchronizacja predkosci jazdy woézkéw jest
mozliwa dla maks. trzech woézkéw w jednej
suwnicy.

W trybie sterowania tandemowego:
synchronizacja predkosci jazdy wozkéw jest
mozliwa na obu suwnicach w trybie sterowania
tandemowego do maks. dwoch wézkow kazdej
suwnicy.

Synchronizacja predkosci jazdy mechanizmu
podnoszenia

Jezeli suwnica jest wyposazona w wigecej niz
jeden mechanizm podnoszenia oraz w
przetwornice czestotliwosci, sterownik
ABUControl realizuje synchroniczne podnoszenie
i opuszczanie w ruchu synchronicznym. Dzieki
temu w ruchu synchronicznym z bardzo waskim
zakresem tolerancji mechanizmy podnoszenia
majg identyczng predkos¢ podnoszenia oraz
przyspieszenie i czas hamowania.

Synchronizacja predkosci mechanizméw
podnoszenia zwieksza bezpieczenstwo transportu
wspolnego fadunku.

Synchronizacja predkosci mechanizméw
podnoszenia dziata takze, gdy typowielkosci
wozkoéw sg rézne i gdy (rozpatrujac indywidualnie)
ich predkosci podnoszenia sg rézne.

Synchronizacja predkosci wyréwnuje rézne
obcigzenia mechanizméw podnoszenia
wynikajgce z nieréwnomiernego rozktadu ciezaru
fadunku. Dzieki temu nawet tadunek o
nieréwnomiernym rozktadzie ciezaru jest
podnoszony i opuszczany synchronicznie przez
wszystkie mechanizmy podnoszenia.

Synchronizacja predkosci mechanizméw
podnoszenia jest mozliwa dla maks. trzech
mechanizmoéw podnoszenia w jednej suwnicy.

W trybie sterowania tandemowego:
synchronizacja predkosci mechanizméw
podnoszenia jest mozliwa na obu suwnicach w
trybie sterowania tandemowego do maks. dwoéch
mechanizmoéw podnoszenia w kazdej suwnicy.

W blizniaczych mechanizmach podnoszenia: w
obszarze fazy hamowania przed najwyzszym
potozeniem haka synchronizacja predkosci jest
wytgczona. Dzieki temu lina jest nawijana
réwnomiernie na oba bebny linowe.
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Profile ruchu

W suwnicach z napedami wyposazonymi w
przetwornice czestotliwosci sterownik
ABUControl umozliwia dopasowanie
sterowania napedéw. Umozliwia to wzajemne
dopasowanie napedu podnoszenia i napedéw
jazdy pod wzgledem charakterystyki
przyspieszenia i hamowania oraz predkosci
maksymalnej i minimalnej do wtasnych
potrzeb.

Parametry do ustawiania sg przy tym tak
ograniczone, ze zapewnione jest ustawienie
suwnicy w bezpiecznych granicach. W
przeciwnym razie nadmierne przyspieszenie
mogtoby np. spowodowacé przecigzenie
konstrukcji nosnej (budynku).

W sterowniku profili ruchu w KranOS mozna
przetacza¢ miedzy ptynnym i dwustopniowym
profilem ruchu.

Umozliwia to wzajemne dopasowanie profili
ruchu réznych suwnic, aby uzyska¢ podobne
charakterystyki pracy.

Bezpiecznik przecigzeniowy

Sterownik ABUControl rejestruje tadunki
zawieszone na wszystkich mechanizmach
podnoszenia i zabezpiecza indywidualnie
wszystkie mechanizmy podnoszenia przed
przecigzeniem oraz przed przekroczeniem
obcigzenia sumarycznego suwnicy. Ponadto
kontroluje on kierunek obrotu i predkosé
obrotowg wszystkich mechanizméw
podnoszenia i zapewnia bezpieczne
wylgczenie w razie nadmiernej predkosci
obrotowej.

ABUControl mierzy bezposrednio zawieszony
fadunek.

Do rejestracji tadunku stosowany jest uktad
pomiarowy obcigzenia. Sktada sie on z
jednego czujnika obcigzenia lub trzpienia
mierniczego.

Uktad pomiarowy obcigzenia stuzy przede
wszystkim do ustalania przecigzenia suwnicy a
nie do doktadnego wazenia zawieszonego
fadunku. Roéwniez wskaznik obcigzenia w
pilocie sterowania lub wyswietlacz mozaikowy
LED stuza do orientacyjnego oszacowania
ciezaru fadunku. Uktad pomiarowy obcigzenia
nie moze by¢ legalizowany. Uktad pomiarowy
obcigzenia ma doktadnos¢ od+2 % do 5 %
maksymalnego udzwigu suwnicy.
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Sterowanie parametrami torowiska przy pomocy Sterowanie parametrami torowiska za posrednictwem
wytgcznikéw z dzwignig krzyzowg (wariant): pozycji suwnicy (wariant):

— Parametry torowiska obejmujg wszystkie cechy

hali, moggce mie¢ wptyw na jazde suwnicy,
jazde wbzka oraz podnoszenie/opuszczanie
suwnicy. Obejmujg one poczatek i koniec
torowiska, przeszkody, obszary zablokowane,
klapy dla suwnicy itp.

sterowanie parametrami torowiska przez
ABUControl umozliwia dostosowanie i
ograniczenie wszystkich osi suwnicy zaleznie
od parametréw torowiska. Moze to by¢ np.
redukcja predkosci przed przeszkodami lub
zatrzymywanie sie w okreslonych pozycjach.
Ponadto okreslone obszary mogg by¢
catkowicie zablokowane do przejazdu albo w
danej hali mogg by¢ zdefiniowane strefy
obcigzen czesciowych.

Jezeli suwnica jest wyposazona w sterowanie
parametrami torowiska, w profilu hali
zintegrowane sg takze punkty przesterowania
do wytgczenia wstepnego i koncowego
suwnicy i wozka.

Do rejestracji pozycji suwnicy i wozka
wykorzystywane sg wytaczniki z dzwignig
krzyzowa.

Do rejestracji pozycji mechanizmu
podnoszenia wykorzystywany jest absolutny
enkoder bebna.

Do rejestracji tadunku stosowany jest ukfad
pomiarowy obcigzenia. Sktada sie on z
jednego czujnika obcigzenia lub trzpienia
mierniczego.
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— Parametry torowiska obejmujg wszystkie cechy
hali, moggce mie¢ wptyw na jazde suwnicy,
jazde wbzka oraz podnoszenie/opuszczanie
suwnicy. Obejmujg one poczatek i koniec
torowiska, przeszkody, obszary zablokowane,
klapy dla suwnicy itp.

— sterowanie parametrami torowiska przez
ABUControl umozliwia dostosowanie i
ograniczenie wszystkich osi suwnicy zaleznie
od parametréw torowiska. Moze to by¢ np.
redukcja predkosci przed przeszkodami lub
zatrzymywanie sie w okreslonych pozycjach.
Ponadto okreslone obszary mogg byc¢
catkowicie zablokowane do przejazdu albo w
danej hali mogg by¢ zdefiniowane strefy
obcigzen czesciowych.

— Jezeli suwnica jest wyposazona w sterowanie
parametrami torowiska, w profilu hali
zintegrowane sg takze punkty przesterowania
do wytgczenia wstepnego i kohcowego
suwnicy i wozka.

— Do rejestracji pozycji suwnicy i wozka
wykorzystywany jest absolutny system
pomiarowy. Moze by¢ on oparty np. na
laserowym czujniku odlegtosci lub na tasmie
magnetycznej w szynoprzewodzie.

— Do rejestracji pozycji mechanizmu
podnoszenia wykorzystywany jest absolutny
enkoder bebna.

— Do rejestracji tadunku stosowany jest uktad
pomiarowy obcigzenia. Sktada sie on z
jednego czujnika obcigzenia lub trzpienia
mierniczego.

— Przeszkody mozna w KranOS tworzy¢,
programowac, edytowac lub usuwad.

— Przeszkode definiuje sie i tworzy jako
prostopadtoscian za pomocg dwéch punktow
naroznych.

W przypadku bardziej ztozonych przeszkéd
mozna je budowac z kilku prostopadtosciandw,
definiujgc kazdy z nich za pomocg dwoéch
punktéw naroznych. Nalezy przy tym pamietac,
aby prostopadtosciany na siebie nachodzity,
gdyz systemy pomiarowe majg okreslong
tolerancje.
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System zapobiegajacy kotysaniu tadunku

System zapobiegajacy kotysaniu tadunku
znaczgco redukuje kotysanie haka
fadunkowego podczas jazdy wozka
suwnicowego i jazdy suwnicy.

System zapobiegajgcy kotysaniu fadunku jest
oparty na obliczeniach matematycznych. Sg
przy tym uwzgledniane predkosci jazdy
suwnicy i wozka, potozenie haka i odstep od
haka tadunkowego do $rodka ciezkosci
fadunku (a tym samym dlugos¢ zawiesia).
Silniki jazdy sg nastepnie tak przyspieszane i
hamowane przez sterownik ABUControl, aby
ruch jazdy przeciwdziatat ruchowi kotysania,
powodujac jego ttumienie.

System zapobiegajacy kotysaniu tadunku
mozna wigczac i wytaczac sterownikiem
ABURemote. Ustawiong warto$¢ odstepu
miedzy hakiem fadunkowym i srodkiem
ciezkosci fadunku mozna zmienia¢ za pomocg
sterownika ABURemote.

System zapobiegajacy kotysaniu tadunku moze
na podstawie obliczerh matematycznych tylko
ogranicza¢ kotysanie przez przyspieszanie i
hamowanie. Nie ma mozliwosci
skompensowania czynnikow zewnetrznych, jak
uderzenia o przeszkody itp.

Drogi przyspieszania i hamowania suwnicy i
wobzka nie zmieniajg sie w istotny sposob pod
wplywem systemu zapobiegajgcego kotysaniu
fadunku.

System zapobiegajgcy kotysaniu tadunku
dziata poczatkowo tylko na pojedynczym
mechanizmie podnoszenia lub suwnicy z
wieloma woézkami w trybie sterowania
indywidualnego, gdy niewykorzystywany wézek
znajduje sie w pozycji parkowania (hak
fadunkowy dojechat do gérnego wytagcznika
granicznego podnoszenia).

W ruchu synchronicznym kilku wézkow lub w
trybie sterowania tandemowego system
zapobiegajgcy kotysaniu tadunku musi byé
osobno wigczany.

Obliczenie systemu zapobiegajgcego kotysaniu
tadunku funkcjonuje w ruchu synchronicznym
wielu wozkow lub w trybie sterowania
tandemowego prawidtowo tylko, gdy odstepy
fadunku od srodkéw ciezkosci sg identyczne na
obu mechanizmach podnoszenia. Tak wiec
przy rownomiernym obcigzeniu potozenie haka
i dlugos¢ zawiesia po zsumowaniu muszg
dawac zawsze te samg dtugos¢ catkowitg. W"
przeciwnym razie moze sie zdarzy¢, ze system
zapobiegajacy kotysaniu tadunku spowoduje
nawet nasilenie kotysania fadunku.
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Moduly asystentéw operatora sterowanie hakiem i
centrowanie haka:

Sterowanie hakiem umozliwia reczne
przesuwanie haka tadunkowego.

W kierunku, w ktérym hak tadunkowy jest
wychylany lub pociggany, przemieszcza sie
zaréwno suwnica jak i wozek.

Funkcja centrowania haka powoduje, ze hak
fadunkowy z zawieszonym tadunkiem w trakcie
.podnoszenia“ ustawia sie automatycznie
pionowo nad fadunkiem. Utatwia to i
przyspiesza pozycjonowanie wozka w pionie.
Umozliwia to w razie potrzeby zredukowanie
ciggniecia po skosie.

Funkcje sterowania hakiem/centrowania haka
mozna wigczy¢ i wytgczy¢ za posrednictwem
sterownika radiowego ABURemote korzystajgc
z przycisku szybkiego dostepu.

Moduly asystentéw operatora dziatajg przez
precyzyjny pomiar odchylenia liny. Na
trawersie statej, obudowie bebna lub na ramie
wobzka umieszczony jest miernik nachylenia ,
mierzacy odchylenie liny. Ustawienie miernika
nachylenia mozna dostosowac w systemie
operacyjnym KranOS.

Aby méc wykorzystac te funkcje, przed
uruchomieniem musi by¢ wielokrotnie
przeprowadzony cykl kalibrowania od dolnego
do gornego od dolnego do gérnego potozenia
krancowego.

W ten sposob wyznaczana jest pozycja zerowa
miernika nachylenia. Kalibracja miernika
nachylenia jest aktywowana w systemie
operacyjnym KranOS.

Moduly asystentéw operatora dziatajg tylko na
pojedynczym mechanizmie podnoszenia lub
suwnicy z wieloma woézkami przy sterowaniu
indywidualnym, jesli nieuzywany wézek
znajduje sie w pozycji parkowania (hak
fadunkowy dojechat do gérnego wytagcznika
krancowego podnoszenia).

Gdy funkcja sterowanie hakiem/centrowanie
haka jest aktywna, nie moze by¢ uaktywnione
sterowanie pozycjonowaniem, co oznacza, ze
z funkcji tych nie mozna korzystaé
jednoczesnie.



Sterowanie pozycjonowaniem

Wykorzystujgc sterowanie pozycjonowaniem
mozna dojechac¢ hakiem tadunkowym do
ustalonych wczesniej pozycji (recznie lub
liniowo) lub objechac trase obejmujaca do 8
pozycji. Pojedyncze pozycje (reczne lub
liniowe) mozna utworzy¢ lub zmieni¢ w
systemie operacyjnym KranOS.

Pozyciji trasy nie mozna utworzy¢ ani zmieni¢ w
systemie operacyjnym KranOS.

Sterowanie pozycjonowaniem jest wigczane i
wytgczane za pomocg ABURemote. Pozycje
do objechania mozna wybiera¢ i zapisywac
przy pomocy pilota sterowania ABURemote.
Patrz podrecznik produktu ,ABUS sterownik
radiowy ABURemote".

Przy aktywnym sterowaniu pozycjonowaniem
PTP i programowaniem przez sterowanie
pozycjonowaniem PTP nie mozna zmieniaé
stanu systemu zapobiegajgcego kotysaniu
fadunku. Dostep do funkcji systemu
zapobiegajacego kotysaniu tadunku jest w tych
trybach zablokowany (klawisze szybkiego
dostepu i menu).

Przy aktywnym PTP i programowaniem przez
PTP przetagczenie Indywidualnie/Wspdinie
powoduje bfad i nie mozna prawidtowo
zakonczy¢ procedury.

Aktywowania suwu superdoktadnego nie
mozna zmieni¢, jesli aktywny jest tryb
pozycjonowania PTP i programowania przez
PTP

System antykolizyjny

System antykolizyjny w suwnicy i na wézkach
zapobiega kolizji dwéch suwnic (lub dwoch
wozkow) z duzg lub matg predkoscig jazdy.

System antykolizyjny jest realizowany, zaleznie
od zastosowania, jako zapora $wietlna z
lustrem lub czujnik odlegtosci z wigzka
laserowa.

Zapory $wietlne z lustrem i czujniki odlegtosci
mogg by¢ wrazliwe na dziatanie takich
czynnikow jak pyt, $nieg lub czgstki state w
powietrzu. Gdy wigzka $wiatta lub wigzka
laserowa zostanie przerwana, suwnica lub
wozek wyhamowujg i zatrzymujg sie.
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Synchronizacja pracy w tandemie:

Synchronizacja pracy w tandemie pozwala na
jednoczesne sterowanie pracg dwéch suwnic
pomostowych przenoszgcych wspdlnie ten
sam fadunek przy pomocy tylko jednego
nadajnika.

Synchronizacja pracy w tandemie dziata we
wspotpracy z synchronizacjg predkosci.
ABUControl reguluje przy tym synchroniczng
jazde wdzka i suwnicy w trybie sterowania
tandemowego oraz synchroniczne
podnoszenie (opcja). Dzieki temu suwnice
majg w swych osiach identyczng predkos¢ i
przyspieszenie oraz czas hamowania z bardzo
waskim zakresem toleranc;ji.

Synchronizacja pracy w tandemie zwigksza
bezpieczenstwo transportu wspoélnego tadunku.

Synchronizacja pracy w tandemie funkcjonuje
takze, gdy suwnice majg rézne maksymailne
udzwigi i (rozpatrujgc indywidualnie) rézne
maksymalne predkosci.

Synchronizacja pracy w tandemie umozliwia
podnoszenie fadunkow, przekraczajgcych
maksymalny udzwig indywidualnej suwnicy
pracujgcej w ramach urzgdzenia suwnicowego.
Poniewaz tadunek obcigza obie suwnice,
mozna zsumowacé udzwigi obu suwnic,
niezaleznie od tego czy ich maksymalne
udzwigi sg identyczne czy rozne. Przy
nierdbwnomiernym roztozeniu obcigzenia
catkowity maksymalny udzwig jest odpowiednio
mniejszy.

W trybie sterowania tandemowego sterownik
ABUControl obu suwnic tgczg sie ze sobg
bezprzewodowo przez radiowy modut danych i
przekazujg sobie wzajemnie informacje o trybie

pracy.

S3a przy tym poréwnywane odpowiednie
parametry (np. ,Czas przyspieszenia“, ,Czas
hamowania“ i ,Predko$¢ Maksimum®) obu
suwnic i w miare mozliwosci sg wyréwnywane
tak, aby obie suwnice byty kompatybilne.
Profile jazdy obu suwnic muszg by¢ ustawione
identycznie (np. ,bezstopniowo®).

Umozliwia to m.in. wspdlng ocene wszystkich
ogranicznikéw jazdy na suwnicy i wozku,
wytgcznikéw granicznych podnoszenia oraz
bezpiecznikow przecigzeniowych. Jezeli jedna
z osi jednej z suwnic zatrzyma sie, zatrzymuje
sie jednoczesnie ta sama o$ w drugiej suwnicy.
Inne osie mogg pracowacé dalej bez postoju.
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Elektroniczna kontrola ukosowania (opcja)

Elektroniczna kontrola ukosowania moze
redukowac jednostronne obcigzenia oraz
zuzycie obrzezy kot jezdnych. Wystepujg one
np., gdy wézek z fadunkiem na haku jest
zatrzymany na lewym lub prawym koncu belki
gtéwnej a suwnica jedzie.

W tym celu czujniki mierza odstep obu kotek
jezdnych czotownicy wzgledem szyny suwnicy.
Jezeli suwnica ukosuje (np. wskutek
jednostronnego obcigzenia), ABUControl
kompensuje ukosowanie automatycznie przez
odpowiednie regulowanie napedéw jazdy obu
czotownic.

Umozliwia to znaczne zredukowanie zuzycia
obrzezy kot i torowiska.

Wytacznik graniczny przektadni:
Wytacznik kraricowy
dolny

Wytgcznik krancowy
podnoszenia gorny

Woeciggnik linowy jest wyposazony w wytgcznik
graniczny przektadni, pracujacy jako
mechaniczny wyfgcznik graniczny
podnoszenia. Jest on potgczony bezposrednio
z bebnem liny. Zabezpiecza on przed
przejechaniem haka tadunkowego poza jego
najwyzsze lub najnizsze potozenie.

Gorny punkt przesterowania jest okreslany jako
wyfgcznik krancowy podnoszenia gorny’
(Srodkowa $ruba ustawcza), dolny punkt
przesterowania jest okreslany jako ,wytgcznik
krancowy podnoszenia dolny’ (lewa $ruba
ustawcza).

Kroétko przed osiggnieciem punktu
przesterowania wytgcznika krancowego
podnoszenia haka fadunkowego, ABUControl
powoli wyhamowuje silnik podnoszenia. Punkty
przesterowania wytgcznika krancowego
podnoszenia sg w ten sposéb uaktywniane
tylko z matg predkoscig podnoszenia.
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Wytgcznik krancowy
awaryjny

Aby zwiekszy¢ dodatkowo bezpieczenstwo,
wytgcznik graniczny przektadni ma dodatkowy
punkt przesterowania. Jest on okreslany jako
wytgcznik krancowy awaryjny (prawa tylna
Sruba ustawcza). Znajduje sie on powyzej
gornego wytacznika krancowego podnoszenia i
petni role dodatkowego punktu przesterowania
podczas podnoszenia.

Jezeli gorny, krancowy wytgcznik podnoszenia
nie zadziata a hak fadunkowy z tego powodu
minie punkt przesterowania awaryjnego
gornego wytgcznika granicznego podnoszenia,
sterownik ABUControl wytgczy catg suwnice.
Krancowy wytgcznik awaryjny jest fabrycznie
ustawiony i zaplombowany.

Wytacznik graniczny przektadni bez dojazdu
roboczego do wytgcznika krancowego podnoszenia
gornego:

Nie wolno celowo dojezdza¢ do gdérnego
wytgcznika krancowego. Po dojezdzie hak
tadunkowy zostaje zatrzymany w punkcie
przesterowania goérnego wytgcznika
krancowego podnoszenia. Punkt
przesterowania wytgcznika krancowego
awaryjnego jest potozony powyzej punktu
przesterowania gornego wytgcznika
krancowego podnoszenia i z tego powodu nie
moze by¢ wigczony w typowym przypadku.

Jezeli wylgcznik graniczny podnoszenia jest Zle
ustawiony lub w razie uszkodzenia
technicznego moze sig¢ zdarzy¢, ze mimo to
wyfgcznik krancowy awaryjny zostanie
wigczony. W takiej sytuacji wytacznik krancowy
awaryjny musi zosta¢ zmostkowany, aby
mozliwe byto ponowne uruchomienie suwnicy.
W takim przypadku nalezy nawigza¢ kontakt z
serwisem ABUS. Patrz strona 155.



Wytacznik graniczny przekfadni z dojazdem roboczym
do wytgcznika krancowego podnoszenia gérnego:

Jezeli konieczny jest roboczy dojazd do
najwyzszego potozenia haka, wytgcznik
krancowy podnoszenia gorny jest czesciej
uaktywniany, co moze spowodowac jego
awarie. W takim przypadku wytgcznik
krahcowy awaryjny zapewnia bezpieczne
zatrzymanie suwnicy. Aby wytgcznik krancowy
awaryjny mogt by¢ regularnie testowany,
wytgcznik wciggnik linowy jest wyposazony w
pokretto, ktdrym mozna recznie zmostkowaé
wytgcznik krancowy podnoszenia goérny oraz
suwnice i po przetestowaniu wytgcznika
krancowego awaryjnego ponownie recznie
wigczy¢ suwnice.
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1: Tuz przed najwyzszym potozeniem haka
ABUControl rozpoczyna faze hamowania
napedu podnoszenia. Punkt, w ktérym
rozpoczyna sie faza hamowania, jest za
kazdym razem indywidualnie obliczany przez
ABUControl zaleznie od aktualnej predkosci
podnoszenia. Jezeli hak tadunkowy jedzie
szybko do gory, faza hamowania zaczyna sie
wczesniej. Jezeli hak tadunkowy jedzie do goéry
wolniej, faza hamowania zaczyna sie poznie;.

W okreslonych przypadkach (np. poprzecznice)
moze by¢ stosowany specjalny wytgcznik
graniczny podnoszenia. Poczatek fazy
hamowania nie jest wowczas obliczany
indywidualnie, lecz nastepuje w ustalonym
punkcie przesterowania.

2: Faza hamowania. W systemie KranOS
mozna ustawi¢ site fazy hamowania.

3: Punkt przesterowania gérnego wytgcznika
krancowego podnoszenia. Po przesterowaniu
hak tadunkowy zatrzymuje sie. Dzieki
indywidualnemu rozpoczeciu fazy hamowania
oraz regulowanej sile hamowania tuz przed
dojazdem do gérnego wytgcznika krancowego
podnoszenia hak tadunkowy podnosi juz tylko z
mata predkoscig podnoszenia.

4: Punkt przesterowania krancowego
wyfgcznika awaryjnego. Jezeli zostanie
wysterowany, sterownik ABUControl wytgcza
catg suwnice.

5: Poczatek fazy hamowania, za kazdym
razem indywidualnie obliczany przez
ABUControl, zaleznie od aktualnej predkosci
podnoszenia.

6: Faza hamowania.

7: Punkt przesterowania dolnego wytgcznika
krancowego podnoszenia.
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Prognoza terminu wycofania z eksploatac;ji

— Prognoza terminu wycofania z eksploatacji
wykonywana przez sterownik ABUControl
stuzy do obliczania stanu liny kwalifikujgcego
do wymiany. Oblicza ona zuzycie liny i pomaga
kontrolerowi w kontrolach okresowych,
wskazujgc odcinki liny o najwyzszym zuzyciu.

— Gtéwna przyczyng zuzycia liny wciggnika
linowego sg przeciwne przegiecia liny. Jest to
liczba przegie¢, wykonywanych przez
okreslony odcinek liny z biegiem czasu na
poszczegolnych krgzkach linowych na zbloczu
dolnym i trawersie krgzkéw zwrotnych oraz na
bebnie linowym.

Oprocz liczby przeciwnych przegie¢ odcinka
liny takze ciezar aktualnie zawieszonego
fadunku ma istotny wptyw na to, czy przy
przegieciu dojdzie do kolejnych peknie¢ na
przeginanym aktualnie odcinku liny.

— W czasie eksploatacji sterownik ABUControl
oblicza pozycje poszczegdlnych odcinkéw liny.
Dla odcinkoéw, ktére akurat wchodzg na lub
schodzg z krgzka linowego zawieszony
fadunek jest uwzgledniany jako wspdtczynnik a
odpowiednie zuzycie dla tego odcinka liny jest
zapamietywane (i doliczane do zapamietanych
wczesniej wartosci).

— Obliczenie stanu liny kwalifikujgcego do
wymiany nie zastepuje kontroli okresowej ani
kontroli liny przez operatora suwnicy przed
przystapieniem do pracy. Nie przediuza tez
okresow miedzy kolejnymi badaniami
okresowymi. Nie sg uwzgledniane uszkodzenia
przez czynniki zewnetrzne (np. uszkodzenia
mechaniczne spowodowane ocieraniem liny na
dtugosci o inny przedmiot).
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DANE TECHNICZNE

Przytagcze elektryczne:

Napiecie 380V 400 V 415V

Znamionowe

Napiecie robocze 370 - 375 - 380 -
400 V 420V 435V

Czestotliwos¢ 50 Hz 50 Hz 50 Hz

sieciowa

Napiecie sterujgce 24V DC 24V DC 24V DC

Przytgcze elektryczne:

Napiecie 440V 460 V 480 V

Znamionowe

Napiecie robocze 425 — 430 - 445 —
460 V 485V 505V

Czestotliwos¢ 60 Hz 60 Hz 60 Hz

sieciowa

Napiecie sterujgce 24 VDC 24V DC 24V DC

Warunki otoczenia w trakcie eksploataciji:

-5°C do 40°C
+40°C do +65°C

Temperatura otoczenia

Temperatura otoczenia
(przy skréconym czasie

pracy)

Wysokos$¢ ustawienia

Do 1000 m powyzej PZN

Sterownik ABUControl mozna stosowac przy
skréconym czasie pracy i zmniejszonej czestotliwosci
taczen takze w temperaturze otoczenia +40°C do
+65°C.

Eksploatacja w wyzszych temperaturach otoczenia:

Czas pracy napedéw Zmieniony czas pracy w

wg tabliczki temperaturach otoczenia od
znamionowej +40 °C do +65 °C

60 % 30 %

50 % 25%

40 % 20 %

-2 w temperaturach otoczenia od +40 °C do
+65 °C zmniejszy¢ czas pracy zgodnie z
tabela.

Eksploatacja na wiekszych wysokosciach
geograficznych:

Na duzych wysokosciach chiodzenie suwnicy jest
gorsze ze wzgledu na mniejsze cisnienie powietrza.

=2 Na wiekszych wysokosciach geograficznych
nalezy skroci¢ czas pracy.
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WYMAGANIA SYSTEMOWE DLA
KOMPUTERA

Do pracy z systemem KranOS potrzebny jest
komputer (np. laptop, tablet). Urzadzenie to musi
spetnia¢ nastepujgce wymagania systemowe:

— Adapter WLAN (do bezprzewodowej wymiany
danych z ABUControl)

— Jedna z popularnych przeglgdarek (do
wywotania KranOS) z obstugg HTMLS i
JavaScript. Najlepiej korzystac z przegladarki
Google Chrome.

— Adapter WLAN musi obstugiwa¢ protokét
internetowy TCP/IP. Adres IP powinien by¢
przydzielany automatycznie (powinien by¢
aktywny protokét DHCP). Te wymagania sg
przewaznie spetnione.

UTYLIZACJA ELEMENTOW
STEROWNIKA ABUCONTROL

Jezeli konieczna jest utylizacja elementow
sterownika ABUControl:

" 4 Caty sterownik zdemontowa¢ w maksymalnym
mozliwym stopniu.
e 4

>

Przestrzega¢ lokalnych przepiséw dotyczgcych
usuwania odpaddw i recyklingu.

Poszczegélne czesci posortowaé wedtug
rodzajéw materiatéw i utylizowaé zgodnie z
zasadami ochrony $rodowiska.

— Czesci elektroniczne utylizowac jako ztom
elektroniczny.

— Przewody i ztagcza wtykowe utylizowac jako
ztom elektroniczny.

— Obudowe z blachy stalowej utylizowac jako
ztom metalowy.

— Obudowe i elementy z tworzywa sztucznego
oddac¢ do recyklingu jako odpad z tworzywa
sztucznego.

Ten produkt lub urzgdzenie elektryczne nie
moze by¢ po wyeksploatowaniu utylizowany
razem z odpadami komunalnymi.
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Utylizacja elementéw sterownika ABUControl

LOGOWANIE | REJESTROWANIE W
KRANOS

Zmiana ustawien ABUControl wymaga nawigzania z
komputera wyposazonego w funkcje WLAN (np.
laptopa, tabletu) potgczenia WLAN ze sterownikiem
ABUControl, aby mdc sie zalogowaé w systemie
KranOS.

Dostep do interfejsu KranOS (z wyjatkiem
wyswietlacza danych roboczych) jest chroniony nazwg
uzytkownika i hastem. Poszczegdlni uzytkownicy majg
rézne poziomy uprawnien. Im wyzszy poziom
uprawnien uzytkownika, tym wiecej ustawien mozna
wywotac i zmienié.

ABUControl oferuje dwa poziomy uprawnien
uzytkownika dla stepu do KranOS.

— Poziom uprawnien uzytkownika [1] to
,LCUSTOMER®; obejmuje on uprawnienia do
odczytu. Dzieki temu umozliwia dostep do
funkcji diagnostycznych i podgladu. Ten
poziom uprawnien uzytkownika jest
przeznaczony przede wszystkim dla operatora
suwnicy.

— Poziom uprawnien uzytkownika [2] to
~SERVICE"; obejmuje o uprawnienia do
ustawiania suwnicy. Ten poziom uprawnien
uzytkownika jest przeznaczony do prac
serwisowych i obstugi technicznej.

Uzytkownik odpowiada za decyzje, ktore osoby lub
jaka grupa os6b moze zna¢ nazwy uzytkownika
(,CUSTOMER’ i ,SERVICE’) oraz przynalezne do nich
hasta.

ZAGROZENIE DLA LUDZI!
Nieprawidtowa zmiana ustawien
oraz niewtasciwe potgczenie kilku
ustawien mogg spowodowac
nieprzewidywalne zachowanie
suwnicy i spowodowac
niebezpieczne sytuacje Moze to
spowodowac smierc lub obrazenia
ludzi.

Parametry w KranOS moga
zmieniac tylko osoby o
odpowiednich kwalifikacjach.

Po zmianie ustawien konieczne jest
sprawdzenie ich wptywu na
zachowanie suwnicy, np. wykonujgc
jazdy testowe.




Ogdlne informacje

NAWIAZYWANIE POLACZENIA WLAN

llustracje przedstawiajg potgczenie WLAN na
komputerze PC z Windows 10. W innych systemach
operacyjnych, na tabletach i smartfonach potgczenie
WLAN jest nawigzywane inaczej.

=»  Umiesci¢ laptop mozliwie blisko suwnicy, np.
ustawi¢ bezposrednio pod suwnica.

=» Znalez¢ numer seryjny suwnicy, z ktérg ma byé
nawigzane potgczenie.

Numer seryjny suwnicy znajduje sie
przykltadowo na naklejce na belce gtéwne;j.

=» W razie potrzeby: uaktywni¢ adapter WLAN w
laptopie.

Pole tekstowe do
wprowadzania kodu

sie¢ WLAN suwnicy sieciowego

" (7 11012345678

110-12345678
| |==ru 00—

02-WLAN28

symbol dostepnych
sieci WLAN
Przyktadowy rysunek dla Microsoft
Windows 10
Na pasku systemowym w prawym dolnym rogu
klikng¢ ikone dostepnych sieci WLAN.

Na liscie dostepnych sieci WLAN wybrac¢ sie¢ o
nazwie (SSID), odpowiadajacej numerowi
seryjnemu suwnicy i potgczy¢.

— Kazda suwnica ma wtasng sie¢ WLAN.

— Nazwa sieci (SSID) jest unikalna i identyczna z
numerem seryjnym suwnicy.

Jeszcze raz wprowadzi¢ te samg sekwencje
znakow jako kod sieci (z myslnikiem lub bez
i/lub spacja, tak jak w przypadku nazwy sieci
(SSID)).

® | aptop potgczy sie z siecig WLAN sterownika
ABUControl.

20

Logowanie i rejestrowanie w KranOS

LOGOWANIE W SYSTEMIE KRANOS

Linia adresowa z adresem

IP dostepu do KranOS
\

\ x|+

C (b '192.168.1.1/abs

=>»  Uruchomi¢ przeglagdarke w komputerze.

= W linii adresowej przegladarki wprowadzi¢
adres ,192.168.1.1/abs’.

Dla drugiej suwnicy sposréd dwdch suwnic
pracujgcych w trybie sterowania tandemowego:
wprowadzi¢: ,192.168.1.2/abs".

-> Nacisng¢ przycisk Enter.

NIEBEZPIECZENSTWO
POLACZENIA Z NIEWLASCIWA
SUWNICA!

W razie potgczenia z niewtasciwg
suwnicg (np. btedna sie¢ WLAN albo
btedna suwnica w trybie sterowania
tandemowego zmieniane sg
ustawienia w niewfasciwej suwnicy.
Moze to doprowadzi¢ do
niebezpiecznych sytuaciji.

Sprawdzi¢ potgczenie na podstawie
adresu w przeglgdarce. Wykonaé
test, polegajacy na poréwnaniu
polecenia jazdy ze wskaznikami w
KranOS.




Ogodlne informacije

przycisk ,Logowanie*”

Logowanie

Licznik impulsowy Ruchy nawrotne

0 1}

ABUControl

ABUS

Adres IP sterownika
PLC i numer seryjny
suwnicy

Ukazuje sie okno ,Dane eksploatacyjne®.

W tym miejscu mozna odczyta¢ najwazniejsze
dane eksploatacyjne suwnicy. Patrz ,Odczyt
danych eksploatacyjnych i pamieci
sumarycznej obcigzenia“ strona 70.

Wyswietlany jest adres IP i numer seryjny
suwnicy.

Wyswietlony tu adres IP jest adresem IP
sterownika PLC. Jest to inny adres IP niz adres
IP dla dostepu do KranOS w przeglgdarce.

Sprawdzi¢ wyswietlony adres IP i numer
seryjny suwnicy oraz upewnic sie, czy
potgczenie nawigzano z wtasciwg suwnicg.

W razie watpliwosci w systemie KranOS
przetgczy¢ na jedna z osi suwnicy i sprawdzic,
czy po wcisnieciu przycisku w systemie
KranOS jest wyswietlany ruch w odpowiednim
kierunku. Patrz ,Wyswietlanie statusu osi
suwnicy“ Strona 101.

Klikng¢ przycisk ,Logowanie“.
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LOGOWANIE W KRANOS

pole tekstowe
L2Uzytkownik*

pole tekstowe ,Hasto”

przycisk ,Logowanie”

Ukazuje sie okno ,Logowanie” systemu
KranOS.

Wprowadzi¢ duzymi literami nazwe
uzytkownika.

Nazwa uzytkownika dla poziomu uprawnien
uzytkownika [1]: ,CUSTOMER'

Nazwa uzytkownika dla poziomu uprawnien
uzytkownika [2]: ,SERVICE’

Wprowadzi¢ hasto.

Hasto dla poziomu uprawnien uzytkownika [1]:
,CUSTOMER' (hasto domysine)

Hasto domysine dla uzytkownika
,LCUSTOMER" mozna w razie potrzeby zmieni¢
po zalogowaniu.

Hasto dla poziomu uprawnien uzytkownika [2]:
,SERVICE'
(hasto domysine do pierwszego logowania)

Hasto domysine dla uzytkownika ,SERVICE’
mozna w razie potrzeby zmieni¢ po
zalogowaniu. Ponadto musi ono zosta¢
zmienione po pierwszym logowaniu. Patrz
+Zmiana hasta KranOS* Strona 27.

Klikngé¢ ,Logowanie“.

Ukazuje sie okno startowe.



Ogolne informacije

Jezeli w ciggu 30 minut nie zostanie wykonana zadna
akcja w KranOS, uzytkownik zostanie automatycznie
wylogowany.

Brak potgczenia z PLC:

Sterownik PLC niedostepny, prosze sprawdzié potaczenie.

Wyéwietlane tu wartosci moga by nieprawidtowe!

® Jezeli potgczenie z PLC zostanie przerwane,
np. z powodu uszkodzenia lub roztgczenie
wtyku kabla, zalogowanie do KranOS nie
bedzie mozliwe.

® Pojawia sie ostrzezenie ,Sterownik PLC
niedostepny, prosze sprawdzi¢ potgczenie.
Wyswietlane tu wartosci mogg by¢
nieprawidtowe.”
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POLACZENIE MIEDZY KRANOS |
STEROWNIKIEM PLC

Potaczenie KranOS ze sterownikiem PLC jest
prezentowane w oknie startowym.

120 =

Zatrzymanie
awaryjne

an KranO5

Pole nieedytowalne
,Stan KranOS*

® Pole nieedytowalne ,Stan KranOS* wyswietla
stan potgczenie KranOS ze sterownikiem PLC.

— Pole nieedytowalne jest wyswietlane na
zielonym tle: potgczenie nawigzane.

— Pole nieedytowalne na czerwonym tle:
potgczenie zostato przerwane. KranOS moze
by¢ uzywany, ale wyswietlane warto$ci mogag
by¢ nieprawidiowe.

Odtworzy¢ potgczenie:

>
>
>

Zamkna¢ przegladarke w komputerze.
Ponownie otworzy¢ przeglgdarke.

Ponownie zalogowa¢ sie w KranOS. Patrz
,Logowanie w systemie KranOS* strona 20.

Oprozni¢ pamieé podreczng przegladarki na
komputerze(cache):

W pamieci podrecznej (cache) przegladarka zapisuje
dane z odwiedzonych stron internetowych. Zazwyczaj
przyspiesza to wywotywanie stron internetowych. W
systemie KranOS moze to jednak powodowaé
problemy z wyswietlaniem. W takim przypadku nalezy
oprézni¢ pamie¢ podreczng.

-2 w przegladarce ,Google Chrome*“: nacisng¢
kombinacje klawiszy Ctrl + Alt + Delete.

® Pamie¢ podreczna zostanie oprdézniona a
potgczenie zostanie przywrécone po kolejnym
wywotaniu KranOS.



OBSLUGA SYSTEMU KRANOS

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]) lub
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika [1]).

-> Zalogowac sie w KranOS jako uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika
[1]) lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* Strona 19.

WSKAZNIKI W KRANOS

Po zalogowaniu:

przycisk ,Wstecz*“ menu ,Uzytkownik*

ABUS Kri#n0S

menu gtéwne menu ,Ustawienia“
— Menu gtéwne

Mozna tu wybra¢ odpowiednie okno dla kazde;j
osi suwnicy(jazdy suwnicy, jazda wozka,
mechanizm podnoszenia). Wyswietlane sg
tylko te osie suwnicy, ktére sg rzeczywiscie
dostepne.

— W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki):

Trzy zotte belki: tu jest wyswietlane menu
punktami dostosowanymi do aktualnego okna.

Trzy czarne belki: brak dostepnych punktow
menu do aktualnego okna.

— Przycisk ,Wstecz" (zétta strzatka):

Umozliwia powrét do poprzednio
wys$wietlanego okna.

— Menu ,Uzytkownik” (biata figura)

Tu ukazuje sie menu z punktami odnoszgcymi
sie do zalogowanego uzytkownika.

Zmiana hasta: patrz ,Zmiana hasta KranOS*
strona 27.

Wylogowanie: patrz ,Wylogowanie z KranOS*
strona 27.
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W jednym z okien:

Pole nieedytowalne i Przycisk (z niebieskim
pole tekstowe ttem)

przetgcznik lista rozwijalna

Lista rozwijalna (z biatym ttem): tu mozna
wybra¢ z listy zadang wartos¢. Patrz ,Wybor
wartosci“ strona 26.

Pole tekstowe (z biatym ttem): tu mozna
wprowadzaé wartosci liczbowe. Patrz
~Wprowadzanie wartosci“ strona 25.

Pole nieedytowalne (z ciemnym ttem): tu
wyswietlane sg wartosci liczbowe. Nie mozna
ich zmieniac.

Przycisk (z niebieskim ttem): przyciski mozna
klika¢. Przenoszg one do innego okna lub
wykonujg akcje.

menu gtéwne (Osie
suwnicy)

/

( Jazda Jazda wézka Mech&hizm
suwnicy suwnicowego 1 ~ podnoszenia 1

Whytacznik graniczny

Faza haf pwania

Udiwig

Boc: nie

Dﬁ Zabezpieczenie przed

prz geniem

przycisk (z sygnaty sterujgce
czerwonym ttem)

Menu gtéwne (Osie suwnicy) (o niebieskie lub
zielone).

Sygnaly sterujgce (niebieskie lub zielone):

Zacisk lub urzadzenie ma zielone tto: napiecie
obecne lub nie zostato pobudzone
ograniczenie ruchu.

Zacisk lub urzadzenie ma niebieskie tto: brak
napiecia lub nie zostato pobudzone
ograniczenie ruchu.

Przycisk (z czerwonym ttem): Przyciski z
funkcjami bezpieczenstwa (np. mostkowanie,
zabezpieczenie przed przecigzeniem) majg
czerwone tto, gdy sg wigczone (aktywne).
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WYWOLYWANIE | ZAMYKANIE MENU
| PUNKTOW MENU

Obstuga systemu KranOS

Wywolywanie i zamykanie punktéw menu

Punkt menu dla osi
suwnicy ,Jazda
suwnicy*”

<

Punkt menu dla osi  Punkt menu dla osi
suwnicy ,Jazda wozka suwnicy ,Mechanizm
suwnicowego” podnoszenia“
= W menu gtéwnym klikngé punkt menu dla
wymaganej 0si Suwnicy.

Wyswietlane sg tylko punkty menu dla osi,

ktore sa rzeczywiscie dostepne w suwnicy (np.

wozek 2).

Wybrany punkt menu

(O$ suwnicy) menu ,Ustawienia“

Mechanizm

< Jazda JazdaYuozka
podnoszenia 1

suwnicy suwnicowego
1
Wytacznik graniczny

Wylaczenie
wstepne
Lewa strona

“ Wylaczenie
kraricowe

Lewa strona

Przetwornica czestotliwosd

Gotowy

Pracuje

sekcja wskaznikow

® \Wybrany punkt menu (O$ suwnicy) zostaje
wyswietlony na zielonym tle.

® W sekcji wskaznikow bedg wyswietlane
odpowiednie informacije.
® Jezeli do wybranego punktu menu (O$

suwnicy) sg dostepne dalsze punkty: menu
LUstawienia“ jest zotte.
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Przejscie do innego menu

Inne punkty menu (Osie
suwnicy)

echanizm
podnoszenia 1

< dz Jazda wozka
suwnicy suwnicowepo 1

Wytacznik graniczny

Wylaczenie
wstepne
Lewa strona

Bereit

Pracuje

Aktualnie wybrany punkt
menu (O$ suwnicy)
-> Klikng¢ jeden z pozostatych punktéw menu
(Osie suwnicy) w menu gtéwnym.

® Nowo wybrany punkt menu (O$ suwnicy)
zostaje wyswietlony na zielonym tle.

® W sekcji wskaznikow bedg wyswietlane
odpowiednie informacije.

Menu gtéwne jako lista
rozwijalna

\

< Strona startowa

Strona startowa
Gre

Jazda suwnicy
Whytaczenie

krancowe
Wostecz

Jazda wozka
suwnicowego 1

Mechanizm
podnoszenia 1

Jazda woézka
suwnicowego 2
Gotowy

Mechanizm
poednoszenia 2

Pracuje

® Na mniejszych wyswietlaczach (np. na matym
tablecie) menu gtéwne dla osi suwnicy jest
wys$wietlane jako lista rozwijalna.

-> Kliknij przycisk ,Strona startowa“.

Jezeli zostanie wyswietlona inna o$ suwnicy
zamiast strony startowej, jest ona wyswietlana
jako przycisk.

® \Wyswietlane jest menu gtéwne z osiami
suwnicy.

-> Klikng¢ punkt menu dla wymaganej osi
suwnicy.



Wywotywanie ustawien

menu ,Ustawienia“

2Q@=

Parametry profilu jazdy
suwnicy

ujniki odlegtosci jazdy

suwnicy

A/

Whytaczen.
kraricowe
Prawa stro

punkt menu
-> Klikng¢é menu z z6itym ttem ,Ustawienia®“.

® Ukazuje sie menu z punktami dostosowanymi
do aktualnego okna.

Powrét do poprzedniego menu

lazda suwnicy

Przycisk ,Wstecz”
-> Klikng¢ przycisk ,Wstecz".

® KranOS powraca do wybranego poprzednio
punktu menu.

Powrét do okna startowego

=» Zaleznie od wyswietlanego okna: klikng¢ raz
lub kilka razy przycisk ,Wstecz".

® Ukazuje sie okno startowe.
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Ogolne informacje | Obstuga systemu KranOS

WPROWADZANIE WARTOSCI

W niektorych funkcjach mozna wprowadza¢ wartosci
liczbowe.

W oknie jest wyswietlane pole tekstowe z
biatym ttem.

pole tekstowe z Zz6ttg pole tekstowe z zottg
ramkg i zielonym ramkg i czerwonym
haczykiem wykrzyknikiem

I
Synchr. predk azdy mlch.

\ podn. Char. cautosci ||
| J

Maks. odchytka wspétbiez.
azdy mech. podnoszenia

synchr. predkoscija:
Charakter. cautoéci

0,10 v ‘ m

e ]lic
® Zil‘pls PLC

Zakres wartoSci
Klikng¢ pole tekstowe.

® Ukaza sie przyciski strzatkowe do
modyfikowania warto$ci.

® Pod polem tekstowym, o ile istnieje,
wyswietlany jest zakres wartosci z minimalng i
maksymalng wartoscig dopuszczalng.

Wprowadzi¢ z klawiatury wymagang wartos¢é
albo zwigkszac lub zmniejsza¢ wartos¢
przyciskami strzatkowymi.

® Obok listy rozwijalnej wyswietlany jest zielony
haczyk, jezeli nowa warto$¢ miesci sie w
dopuszczalnym zakresie warto$ci.

® Obok listy rozwijalnej wyswietlany jest
czerwony haczyk, jezeli nowa wartos¢ nie
miesci sie w dopuszczalnym zakresie wartosci.
Dodatkowo lista rozwijalna jest wyswietlana z
czerwonym ttem.

® Po zmianie wartosci wokot listy rozwijalnej
wyswietlana jest zétta ramka.

Wartos¢ nie jest jeszcze zapisana w
ABUControl. Patrz ,Zapis wartosci w
ABUControl“ strona 26.



Ogdlne informacje | Obstuga systemu KranOS

WYBOR WARTOSCI

W niektérych funkcjach mozna wybieraé wartosci (np.
rézne ustawienia) z listy rozwijane;j.

lista rozwijalna

ku dostepny

System zapobiegajacy kotysaniu {2

Tylko dla pojedynczego wozka
Tylko dla pojedynczego woézka
Pojedyncze wozki i kilka wozkdow (ruch synchr.)

bbieganie kotysaniu tadunku dziata tylko na poj. mechanizmie po

® W sekcji wskaznikéw lista rozwijana jest
wyswietlana z matg strzatkg skierowang do
dotu.

Na liscie rozwijanej wyswietlana jest aktualnie
wybrana warto$¢.

Klikng¢ liste rozwijanag.

o ¥

Pod listg rozwijang wyswietlane sg mozliwe
wartosci.

Klikngé wymagang wartosc.

o ¥

Lista rozwijana zostanie zwinieta a nowa
wartos¢ przyjeta.

Po zmianie wartosci wokoét listy rozwijalnej
wyswietlana jest zéita ramka.

Wartos¢ nie jest jeszcze zapisana w
ABUControl. Patrz ,Zapis wartosci w
ABUControl“ strona 26.

ZAPIS WARTOSCI W ABUCONTROL

Po wprowadzeniu lub wybraniu jednej lub wiecej
wartosci w danym oknie wartosci te muszg byc¢
przekazane do ABUControl.

Za kazdym razem, gdy jest wywotywane okno,
wczytywane sg i wyswietlane wartosci z ABUControl.
Jezeli zostang wprowadzone lub wybrane ale nie
zapisane, przy kolejnym wywotaniu wyswietlane sg
pierwotne wartosci, nadal zapisane w ABUControl.
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Po wprowadzeniu lub wybraniu nowych
wartosci

Pole tekstowe z zottg
ramkag

Synch. predkosci jazdy suwnicy
Charak. czutosci

1,00

Maks. odchytka wspétbiez.
jazdy dzwignicy

Maks. odchytka wspétbiez.
jazdy wézka

200

© OdepytPLC

@ ZapjsPLC
| \

Przycisk ,Odczyt
PLC*

® Po zmianie wartosci wokot pola tekstowego lub
listy rozwijalnej wyswietlana jest zétta ramka.

przycisk ,Zapis PLC*

Zmiana kolejnych wartosci:

=» Nacisnij klawisz TAB, aby przeskoczyé do
nastepnego pola tekstowego lub listy
rozwijalnej.

Tam mozna zmieni¢ opisane wyzej kolejne
wartosci.

® Nowe wartosci nie zostang jeszcze zapisane.

Zapis indywidualnej wartosci lub wszystkich
wartosci:
-> Nacisng¢ przycisk ENTER.
lub
Klikngé przycisk ,Zapis PLC*.

® zostaje wyswietlony komunikat ,Trwa
przetwarzanie...”.

® W centralnym punkcie ekranu zostaje
wyswietlony zielony haczyk.

® Nowe wartosci zostang zapisane w
ABUControl.

W niektdérych oknach jest szereg przyciskow ,Odczyt
PLC" i ,Zapis PLC*. Przyciski te odnoszg sie woéwczas
do sekgcji wyréznionych kolorystycznie (rézne odcienie
szarosci).



Jezeli wartosci nie majg by¢ zapisane
-> Kliknaé¢ przycisk ,Odczyt PLC*.

® Zostang wy$wietlone sg pierwotne wartosci,
nadal zapisane w ABUControl.

Jezeli jedna lub wiecej wartosci okazujg sie
nieprawidtowe przy zapisywaniu:

® Obok listy rozwijalnej wyswietlany jest
czerwony haczyk, jezeli nowa wartos¢ nie

miesci sie w dopuszczalnym zakresie wartosci.

Dodatkowo lista rozwijalna jest wyswietlana z
czerwonym ttem.

® \Wyswietlany jest komunikat o btedzie.

To, jak wyglagda komunikat o btedzie, zalezy od
uzywanej przegladarki.

® Jezeli przy zapisie nawet tylko jedna wartos¢
jest nieprawidtowa, zadna z wartosci na
aktualnej stronie nie jest zapisywana.

W centralnym punkcie ekranu zostaje
wyswietlony przy zapisie czerwony krzyzyk.
Przy zapisie warto$ci wystgpit btad .

Zataduj od nowa aktualng strone.

Wprowadz ponownie wymagane wartosci.
Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.

v Yd e

Jezeli problem powtorzy sie, nalezy od nowa
nawigzac potgczenie KranOS ze sterownikiem
PLC. Patrz ,Potgczenie miedzy KranOS i
sterownikiem PLC* strona 22.
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Ogdlne informacje | Wylogowanie z KranOS

WYLOGOWANIE Z KRANOS

Jezeli w ciggu 30 minut nie zostanie wykonana zadna
akcja w KranOS, uzytkownik zostanie automatycznie
wylogowany.

Do recznego wylogowania

punkt menu

menu ,Uzytkownik* ~Wylogowanie*

Zmiana hast/

Wylogowanie

Klikngé menu ,Uzytkownik*.
Ukazuje sie menu.
Klikngé punkt menu ,Wylogowanie®.

Uzytkownik zostanie wylogowany.

0.*0*

Ukazuje sie okno ,Dane eksploatacyjne®.

ZMIANA HASELA KRANOS

Domysine hasto uzytkownika ,SERVICE’ dla
uzytkownika ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]) mozna w razie potrzeby zmienic.
Ponadto musi ono zosta¢ zmienione po pierwszym
zalogowaniu. Hasto domysine ,CUSTOMER'’ dla
uzytkownika ,CUSTOMER’ (poziom uprawnien
uzytkownika [1]) mozna zmieni¢ w razie potrzeby.

Uzytkownik powinien przechowywaé¢ nowe hasto w
sposo6b bezpieczny (np. w ksigzce serwisowej w
skrzynce stycznikowej suwnicy lub wézka) i
udostepniac¢ tylko odpowiedniemu personelowi.

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,CUSTOMER’ lub ,SERVICE’ »>
Luzytkownik® > ,Zmiana hasta“

-> Zalogowac sie w KranOS jako uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika
[1]) lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* Strona 19.



Ogodlne informacje | Zmiana hasta KranOS

-> Klikng¢ menu ,Uzytkownik".
® Ukazuje sie menu.
-> Klikng¢ punkt menu ,Zmiana hasta“

pole tekstowe ,Nowe pole tekstowe ,Stare
hasto“

mika ,Service”. Dlatego naIJ}v teraz zmieni¢

Jest to pierwsze logowanie u:

Stare hasto

Nowe hasto \“"\__

Nazwa uzytkownika

SERVICE

Poziom uprawnier
uzytkownika

2

Powtorz hasto

Zmiang hasta
Il
[
I

pole tekstowe
LPowtérz hasto®

Przycisk ,Zmiana
hasta“

Ukazuje sie okno ,Zmiana hasta®“.

W polu tekstowym ,Stare hasto“ wprowadzi¢
dotychczasowe hasto.

W polu tekstowym ,Nowe hasto” wprowadzi¢
nowe hasto.

dla potwierdzenia jeszcze raz nowe hasto.
Klikng¢ przycisk ,Zmiana hasta“

e ¥ ¥V ¥V Vo

Hasto zostanie zmienione.

Zmienione hasto zdeponowa¢ w odpowiednim miejscu

(np. w ksigzce serwisowej w skrzynce stycznikowe;j
suwnicy lub wézka). Hasto domysine ,SERVICE’ staje
sie niewazne po zmianie tego hasta. W razie
zapomnienia hasta mozna zwrdci¢ sie do serwisu
ABUS o zresetowanie hasta. Patrz ,Serwis ABUS*
Strona 155.

W polu tekstowym ,Powtdrz hasto* wprowadzié
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Jest to pierwsze logowanie uzytkownika ,Service”. Dlatego nalezy terazzmienié
standardowe hasto.

Nazwa uzytkownika

Stare hasto
SERVICE

Poziom uprawnief
uzytkownika

Nowe hasto

2

Powtdrz hasto

Zmiana hasta

Przy pierwszym logowaniu jako uzytkownik
,SERVICE’ pojawia sie automatycznie okno ,Zmiana
hasta“ z dodatkowg wskazoéwkg tekstowa, ze hasto
musi zosta¢ zmienione.

Dopdki hasto nie zostanie zmienione, nie jest mozliwy
dostep do KranOS.



Ogodlne informacije

USTAWIANIE JEZYKA

Domysinie KranOS i komunikaty na wyswietlaczu
mozaikowym LED sg wyswietlane w jezyku
niemieckim. Po zalogowaniu do KranOS mozna
zmienic¢ jezyk.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Uzytkownik ,CUSTOMER'’ (poziom
uprawnien uzytkownika [1]) lub ,SERVICE’ (poziom
uprawnien uzytkownika [2]) moze by¢ zalogowany.
Dostep jest jednak mozliwy takze bez loginu (poziom
uprawnien uzytkownika [0]).

USTAWIANIE JEZYKA

-> Klikngé¢ przycisk ,Jezyk" (Globus).

® Zostanie wyswietlona lista dostepnych
jezykéw.
-> Wybra¢ wymagany jezyk.
® KranOS i komunikaty na wyswietlaczu

mozaikowym LED zostang przestawione na
wybrany jezyk.
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Ustawianie jezyka



Ogdlne informacje

Menu przegladowe

MENU PRZEGLADOWE

Punkt menu Punkt menu Punkt menu Funkcje Poziom Patrz
uprawnien
uzytkownika
Po ,Dane Odczyt danych Bez ,Odczyt danych
zalogowaniu  eksploatacyjne” eksploatacyjnych eksploatacyjnych i
— pamieci sumarycznej
Odczyt pamigci Bez obcigzenia“ Strona 70.
sumarycznej obcigzenia
Odczyt adresu IP suwnicy Bez ,Logowanie w systemie
KranOS* Strona 20.
,Logowanie* Zalogowa¢ w KranOS z Bez ,Logowanie w systemie
danymi uzytkownika KranOS* Strona 20.
Okno ,Dane Odczyt danych Uzytkownik [1] ,Odczyt danych
startowe eksploatacyjne” eksploatacyjnych Service eksploatacyjnych i
(Serwis) [2] pamigci sumarycznej
obcigzenia“ Strona 70.
Odczyt pamieci Uzytkownik [1]
sumarycznej obcigzenia Service
(Serwis) [2]
,Diagnoza PLC* Wyswietlanie informacjio  Uzytkownik [1] ,Wyswietlenie diagnozy
wersji Service sterownika PLC z
(Serwis) [2] informacja o wersji*
Strona 137.
Wyswietlanie rejestru Uzytkownik [1] ,WySwietlanie rejestru
zdarzen Service zdarzen“ Strona 139
(Serwis) [2]
Restart suwnicy Service +Restart suwnicy“
(Serwis) [2] Strona 111.
,Diagnoza Wyswietlanie diagnozy Uzytkownik [1] ,Wyswietlanie diagnozy
magistrali“ sieci magistrali Service magistrali* Strona 138.
(Serwis) [2]
,Diagnoza Wyswietli¢ stany btedéow i Uzytkownik [1] WysSwietlenie diagnozy
dodatkowego stany wysterowania Service dodatkowego
sterownika dodatkowego sterownika (Serwis) [2] sterownika PLC
pPLC* PLC Strona 134
Ustawi¢ numer trybéw Service
pracy (Serwis) [2]
,Diagnoza Wyswietlanie przebiegow  Uzytkownik [1] ,WyS$wietlenie diagnozy
sekweng;ji sekwencji krokéw PLC Service sekwencji krokow*
krokéw PLC* (SerW|s) [2] Strona 140.
,<Ustawienie Ustawianie daty i czasu Service LUstawianie daty i
czasu PLC* sterownika PLC (Serwis) [2] czasu"“ strona 141.
.Karta SD PLC* Zabezpieczanie, Service +Wkitada nie lub
przywracanie danych (Serwis) [2] wyjmowanie karty SD
do/ze sterownika PLC*
Strona 143
LProfil ruchu® Wybieranie profilu ruchu Service +Wybieranie profiléw
(Serwis) [2] ruchu“ Strona 106.
Ustawianie sterowania Uzytkownik [1] ,Ustawianie sterowania
indywidualnego Service indywidualnego dla
(Serwis) [2] pilota sterowania
ABURemote*
Strona 107.
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Menu przegladowe

Punkt menu Punkt menu Punkt menu Funkcje Poziom Patrz
uprawnien
uzytkownika
Ustawianie synchronizacji  Service LUstawianie
predkosci (Serwis) [2] synchronizacji
predkosci“ Strona 110.
Ustawianie parametrow Service Ustawianie modutéw
sterowania hakiem i (Serwis) [2] asystentow operatora
centrowania haka sterowania hakiem i
centrowania haka
Ustawienie miernika Service LUstawienie kierunku
nachylenia (Serwis) [2] miernika nachylenia®
Strona 68
Zresetowac przetwornice  Service +Resetowanie
czestotliwosci do ustawien (Serwis) [2] przetwornicy
fabrycznych i powtorzy¢ czestotliwosci i
pomiary silnika powtdrzenie pomiarow
podnoszenia silnika podnoszenia“
Strona 145.
Parametryzacja od nowa Service L,Parametryzacja
przetwornicy czestotliwosci (Serwis) [2] przetwornicy
czestotliwosci®
Strona 144.
Mostkowanie ogranicznika Service »Tymczasowe
jazdy i wytgcznika (Serwis) [2] mostkowanie
krancowego podnoszenia ogranicznika jazdy i
wytgcznika krancowego
podnoszenia“
Strona 108.
zmiana kierunku jazdy Service +Zmiana kierunkow
suwnicy i kierunku jazdy (Serwis) [2] jazdy suwnicy i wozka*
wozka Strona 109.
Sterowanie Przeszkoda: utworzy¢ Service Ustali¢ parametry
parametrow nowa, zaprogramowac, (Serwis) [2] torowiska i kolejne
torowiska skopiowac, edytowac i
(przez profil usunagé
jazdy suwnicy)
Wybrac¢ i wyswietli¢ Uzytkownik [1]
przeszkode Service
(Serwis) [2]
LPunkty Ustawianie ,,Punktow Service ,Ustawianie ,Punktéw
przesterowania w przesterowania w funkgcji (Serwis) [2] przesterowania w funkgcji
funkcji obcigzenia® obcigzenia* obcigzenia™ Strona 111.
Ustawianie zabezpieczenia Service LUstawianie
przed zwisaniem liny (Serwis) [2] zabezpieczenia przed
zwisaniem liny*
Strona 112
Sterowanie- Edytowac pozycje Service ,Dopasowanie punktéw
pozycjonowaniem liniowego sterowania (Serwis) [2] sterowania
pozycjonowaniem. pozycjonowaniem*
Strona 127
Ustali¢ wstepne ustawienia Service LUstawi¢ tolerancje*
toleranciji dla sterowania (Serwis) [2] Strona 128
pozycjonowaniem
Obliczy¢ dtugosc¢ torowiska Service
(Serwis) [2]
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Menu przegladowe

Punkt menu Punkt menu Punkt menu Funkcje Poziom Patrz
uprawnien
uzytkownika
Os$ suwnicy Wyswietlanie aktualnych Uzytkownik [1] ,Wyswietlanie statusu
~Jazda pozycji wytacznikow Service osi suwnicy“ Strona 101.
suwnicy* granicznych (Serwis) [2]
Wyswietlanie stanu Uzytkownik [1]
przetwornicy czgstotliwosci  gepyice
(Serwis) [2]
Wyswietlanie potozen Uzytkownik [1]
przetgcznika parametrow  ggrvice
torowiska (Serwis) [2]
Wyswietlanie stanu Uzytkownik [1]
systemu anty- Service
zblizeniowego i systemu (Serwis) [2]
anty-zblizeniowego
dziatajgcego w funkcji
obcigzenia
,Parametry profilu Ustawianie predkosci Service LUstawianie
jazdy suwnicy* (Serwis) [2] rozszerzonych
— - parametrow dla profili
UstaW|an|§ czasu Serwc_e ruchu (jazdy suwnicy,
hamovyama i czasu (Serwis) [2] jazdy wozka®
przyspieszenia Strona 113.
Ustawianie predkosci Service
tekstu wskaznika (Serwis) [2]]
obcigzenia
Ustawianie obcigzenia Service
czesciowego (Serwis) [2]
Ustawianie kierunku obrotu Service
wytgcznikéw z dzwignig (Serwis) [2]
krzyzowa dla parametrow
torowiska
,Czujniki odlegtosci Uaktywni¢ tryb Service .Montaz, ustawianie i
jazdy suwnicy* programowania wytaczenia (Serwis) [2] programowanie czujnika
krancowego odlegtosci“ Strona 44.
Uaktywni¢ tryb Service
programowania wytgczenia (Serwis) [2]
wstepnego
Ustawianie dtugosci belki ~ Service
gtéwnej i torowiska (Serwis) [2]
Os$ suwnicy Wyswietlanie aktualnych Uzytkownik [1] ,WysSwietlanie statusu
~Jazda wozka pozycji wytgcznikow Service osi suwnicy“ Strona 101.
suwnicowego* granicznych (Serwis) [2]
Wyswietlanie stanu Uzytkownik [1]
przetwornicy czestotliwosci  ggryice
(Serwis) [2]
Wyswietlanie stanu Uzytkownik [1]
systemu anty- Service
zblizeniowego i systemu (Serwis) [2]

anty-zblizeniowego
dziatajgcego w funkgciji

obcigzenia
Jazda suwnicy PLC Wyswietlenie stanéw Uzytkownik [1] WysSwietlenie diagnozy
bezpieczenstwa btedow i standéw Service dodatkowego
wysterowania PLC (Serwis) [2] sterownika PLC
bezpieczenstwa Strona 134
Tryb testowy Service
bezpiecznego zatrzymania (Serwis) [2]

(STO)

Wyswietlanie potozen
przetgcznika parametrow
torowiska

Uzytkownik [1]
Service
(Serwis) [2]

32



Ogodlne informacije

Menu przegladowe

Punkt menu Punkt menu Punkt menu Funkcje Poziom Patrz
uprawnien
uzytkownika
,Parametry Ustawianie predkosci Service LUstawianie
profilu jazdy (Serwis) [2] rozszerzonych
wozka parametréw dla profili
suwnicowego* ruchu (jazdy suwnicy,
— - jazdy wozka“
Ustawianie czasu Service Strona 113.
hamowania i czasu (Serwis) [2]
przyspieszenia
Ustawienie predkosci Service
tekstu wskaznika (Serwis) [2]
obcigzenia
Ustawianie kierunku obrotu Service
wytgcznikéw z dzwignig (Serwis) [2]
krzyzowa dla parametrow
torowiska
,Czujniki- Uaktywni¢ tryb Service ,Montaz, ustawianie i
odlegtosci jazdy programowania wytgczenia (Serwis) [2] programowanie czujnika
wozka* krancowego odlegtosci* Strona 44.
Uaktywni¢ tryb Service
programowania wytaczenia (Serwis) [2]
wstepnego
Os$ suwnicy Wyswietlanie aktualnych Uzytkownik [1] ,Wyswietlanie statusu
,Mechanizm pozycji wytgcznikéw Service osi suwnicy* Strona 101.
podnoszenia“ granicznych (Serwis) [2]
Wyswietlanie stanu Uzytkownik [1]
przetwornicy czestotliwosci  ggryice
(Serwis) [2]
Wskaznik obcigzenia Uzytkownik [1]
Service
(Serwis) [2]]
Uaktywnienie mostkowania Service »,Mostkowanie
przecigzenia (Serwis) [2] bezpiecznika
przecigzeniowego*
Strona 55.
Uaktywnienie wymiany liny Service +~Wymiana liny*
(Serwis) [2]] Strona 96.
+Enkoder Ustawianie adresu Service +Absolutny enkoder
bebna“ urzadzenia (Serwis) [2] bebna wymiana“
- - Strona 146.
Wzorcowanie absolutnego  Service
enkodera bebna (Serwis) [2]
Skasowanie btedu Service
(Serwis) [2]
.Parametry Ustawianie predkosci Service LUstawianie
profilu (Serwis) [2] rozszerzonych
podnoszenia“ parametréw profilu
podnoszenia“
Ustawianie czasu Service Strona 116.
hamowania i czasu (Serwis) [2]
przyspieszenia
Ustawianie uktadu Service
pomiarowego obcigzenia  (Serwis) [2]
Wyswietlanie dtugosci liny  Service
(Serwis) [2]
Ustawianie pomiaru silnika Service
podnoszenia (Serwis) [2]
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Menu przegladowe

Punkt menu Punkt menu Punkt menu Funkcje Poziom Patrz
uprawnien
uzytkownika
Ustawianie maksymalnej  Service L<Ustawianie modutow
predkosci jazdy suwnicy i  (Serwis) [2] asystentow operatora
wozka podczas sterowania hakiem i centrowania
sterowania hakiem i haka“ Strona 125
centrowania haka.
Ustawianie Service
maksymalnego (Serwis) [2]
odchylenie liny dla jazdy
suwnicy i wézka przy
zabezpieczaniu ciggniecia
po skosie
,Parametry systemu Ustawianie zawiesi Uzytkownik [1]  ,Uaktywnianie i wytgczanie
zapobiegajagcemu Service systemu zapobiegajacego
kotysaniu tadunku® (Serwis) [2] kotysaniu tadunku® Strona 121.
Wyswietlanie dtugosci liny Service
(Serwis) [2]
Wigczanie i wytgczanie Service
systemu zapobiegajacego (Serwis) [2]
kotysaniu tadunku
Ustawianie dostepnosci Service LUaktywnienie systemu
systemu zapobiegajgcego (Serwis) [2] zapobiegajgcego kotysaniu
kotysaniu tadunku dla tadunku dla kilku wézkow*
kilku wozkow Strona 123.
,Parametry miernika Kalibrowanie miernika Service ,Kalibrowanie miernika
nachylenia“ nachylenia (Serwis) [2] nachylenia“ Strona 66
,Parametry stanu Przeglad parametréw do  Uzytkownik [1]  ,WysSwietlanie parametréw stanu
liny kwalifikujacego obliczania stanu liny Service liny kwalifikujgcego do wymiany
do wymiany*“ kwalifikujgcego do (Serwis) [2] i danych napedu linowego*
wymiany Strona 76.
.Kalibracja Kalibrowanie uktadu Service +Kalibrowanie uktadu
mechanizmu pomiarowego obcigzenia  (Serwis) [2] pomiarowego obcigzenia z
podnoszenia“ podniesionym obcigzeniem
pomiarowym* Strona 52.
Podstawowa kalibracja Service ,Podstawowa kalibracja czujnika
czujnika obcigzenia (Serwis) [2] obcigzenia“ Strona 100.
Ustawianie wytgcznika Service Tymczasowa zmiana pozycji
krancowego podnoszenia (Serwis) [2] koncowej fazy hamowania
napedu podnoszenia“ Strona 94
Ustawianie pamieci Service +~Whpisa¢ warto$¢ poczagtkowg
sumarycznej obcigzenia  (Serwis) [2] pamieci sumarycznej
obcigzenia“ Strona 136.
,LZuzycie - stan Wyswietlanie danych Uzytkownik [1]  ,Sprawdzi¢ ling na podstawie
liny zuzycia poszczegolnych  gervice prognozy terminu wycofania z
kwalifikujgcy do odcinkéw liny (Serwis) [2] eksploatacji Strona 73.
wymiany*
Menu +Zmiana hasta“ Zmiana hasta Uzytkownik [1]  ,Zmiana hasta KranOS*
L,Uzytkownik* Service Strona 27.
(Serwis) [2]
~Wylogowanie" Wylogowanie Uzytkownik [1]  ,Wylogowanie z KranOS*
uzytkownika Service Strona 27.
(Serwis) [2]
Menu ,Jezyk* Ustawianie jezyka Bez ,Ustawianie jezyka“ Strona 29.
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MONTAZ | PODLACZANIE

DOTYCZY KAZDEGO, KTO WYKONUJE PRACE PRZY SUWNICY.

Uzytkownik suwnicy jest odpowiedzialny za dobdr i MONTAZ SZYNOPRZEWODU Z
odpowiednie kwalifikacje personelu ABSOLUTNYM SYSTEMEM
przeprowadzajgcego uruchomienie. POMIAROWYM

ZAGROZENIE DLA LUDZI!

Nieprawidtowe uruchomienie DOTYCZY TYLKO STEROWNIKA

suwnicy moze spowodowac POZYCJONOWANIA

obrazenia ludzi. . . _—
W przypadku sterowania pozycjonowaniem i

Jezeli wykonanie kontroli zostanie sterOV\_{ania pgrametréw t.orowiska w za_leinoégi od
powierzone innym osobom niz pozycji suwnicy, do pomiaru absolutnej pozycji

g . . suwnicy wzdiuz torowiska stosowany jest absolutny
personel f'rmy ABUS, uzytkowmk system pomiarowy. Funkcje absolutnego systemu

odpowiada za uruchomienie pomiarowego petnig albo laserowe czujniki
suwnicy przez osoby o odlegtosci, albo system szynoprzewodéw APOS.
wystarczajgcych kwalifikacjach. W systemie szynoprzewodéw APOS w profil szyny

. Licke) pradowej wsuwana jest tasma z kodem, ktory jest
Dokfadnie przestrzegaé opisanych odczytywany przez glowice odczytujaca, co

tu procedur. pozwala na okreslenie pozycji suwnicy.

Montaz systemu szynoprzewodow APOS zostat
opisany w osobnej dokumentaciji. Ponizej

Przyktady odpowiednio wykwalifikowanych oséb: objasniono wazne informacje uzupetniajgce oraz
kroki montazowe charakterystyczne dla ABUS,
— Osoby posiadajace obszerng wiedze opartg na odbiegajgce od instrukcji montazu producenta
wyksztatceniu zawodowym w zakresie budowy systemu szynoprzewodow APOS.

maszyn oraz elektrycznych instalacji suwnic.

— Osoby posiadajgce wystarczajgce
doswiadczenie w zakresie eksploataciji,

montazu i konserwacji suwnic. — Diugos$é produkcyjna tasmy z kodem wynosi

— Osoby dysponujgce kompleksowg znajomoscig 260 m. Na potrzeby zaméwionego systemu
odnosnych regut techniki, dyrektyw i przepiséw suwnicy odcina sig z niej odpowiednie
bezpieczenstwa, obowigzujacych w kraju odcinki. Z tego wzgledu poczatkowa
uzytkowania suwnicy. wartos¢ zliczana tasmy z kodem moze by¢

) ] znacznie wigksza niz 0.
— Osoby regularnie szkolone przez firme ABUS.
— Tasma z kodem i profil mocujacy sa

dostarczane z naddatkiem dtugosci

ABUS nie odpowiada za szkody spowodowane wynoszacym ok. 1 m.

wykonaniem uruchomienia niefachowo lub przez — Po montazu tasmy z kodem nie jest juz
szynoprzewodu. Nie jest takze mozliwe
otwarcie szynoprzewodu wzdtuz trasy w
celu wymiany odbieraka prgdu lub wozka z
gtowicg odczytujaca.

ABUS zaleca powierzenie wykonywania uruchomienia
zespotowi monterskiemu firmy ABUS.

— Tasma z kodem jest silnie magnetyczna;
podczas montazu nalezy jg chroni¢ przed
zabrudzeniami (przede wszystkim przez pyt
metalowy, widry itp.).
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Podczas wciggania tasmy z kodem do
szynoprzewodu ma znaczenie kierunek
liczenia systemu szynoprzewodow.
Kierunek liczenia musi rosng¢ w kierunku
jazdy suwnicy ,naprzéd*!

Potozenie tasmy z kodem jest opisane w
osobnej dokumentac;ji i w planie utozenia
producenta w kanale pod przewodem
ochronnym (PE). Nie jest to jednak
generalna zasada. Poniewaz gtowice
odczytujacg mozna zamontowacé na jej
wozku tylko w jednym kierunku, moze
zaistnie¢ koniecznos$¢ wciagniecia tasmy z
kodem do kanatu na przeciwko przewodu
ochronnego.

Podczas mocowania punktu statego
szynoprzewodu mozna uszkodzi¢ tasme z
kodem. W trakcie przykrecania $rub
samowiercgcych zwraca¢ uwage, aby
wkrecac w profile szyny prosto.

Gtowica odczytujgca zostaje wsunieta na
koncu instalacji. Jezeli kilka suwnic korzysta
z jednego torowiska, nalezy zwrdci¢ uwage
na zachowanie kolejnosci odbierakéw
pradu.

Zakonczenia szynoprzewoddw skitadajg sie
z odcinkéw o dtugosci 150 mm, ktére nie
zawierajg szyny miedzianej i majg
zamocowang koncowke ochronng. Odcinek
jest utrzymywany wytgcznie przez zaslepke
stykowgq i nie jest dodatkowo utrzymywany
przez miedziane szyny. W razie potrzeby
nalezy zamontowa¢ dodatkowe
zawieszenie.

Drgzek zabieraka z gtowicg przegubowg
M10 wézka gtowicy odczytujgcej jest
mocowany do rur kwadratowych suwnicy za
pomocg katownika montazowego. Tuleja
dystansowa zapewnia mozliwosc¢ ruchu
gtowicy przegubowej. Drazek zabieraka
nalezy zatem ustawi¢ w jednej linii z
szynoprzewodem i gtowicg odczytujgca.
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Zasilania odcinkowe sg fabrycznie
dopasowane do systemu szynoprzewodow.
W tym celu zaslepka stykowa jest wycieta w
obszarze tasmy kodowej i wyposazona w
nowe elementy z tworzywa sztucznego.
Jesli jednak tasma z kodem zostanie
umieszczona na przeciw przewodu
ochronnego, konieczne jest zastosowanie
specjalnego zasilania odcinkowego.
Zamiennie mozna przebudowacé zasilanie
odcinkowe na miejscu. W tym celu nalezy
usung¢ zaslepke stykowa i wykrecic¢ 4 Sruby
z czesci dolnej. Nastepnie czes¢ dolng
odwréci¢ o 180 stopni i ponownie
zamontowac. Wskazéwka: w wyniku tego
obrotu obraca sie takze punkt zasilania
(potaczenie skrecane).

Gtowica odczytujgca jest wyposazona w
interfejs SSI (synchronous serial interface -
seryjny interfejs synchroniczny). 8-
biegunowe ztgcze wtykowe M12 jest
potgczone z modutem sprzegajgcym
magistrali polowej sterownika suwnicy za
pomocg konwertera (M12 na ztacze
wtykowe ptytki drukowanej).
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PODLACZANIE SUWNICY ZE
STEROWNIKIEM ABUCONTROL

PODLACZANIE SUWNICY DO
INSTALACJI ELEKTRYCZNEJ

>
>

Wykona¢ sie¢ zasilajgcg wg EN 60204.

Zgodnie z DIN EN 50178 zaprojektowac¢ state
podtgczenie, poniewaz prad roboczy
przekracza 3,5 mA.

WYBOR WYLACZNIKA
OCHRONNEGO PRADOWEGO

Jezeli ma by¢ zastosowany wytgcznik
ochronny prgdowy

=» Zastosowaé wytgcznik ochronny prgdowy typu
B.

Jest on przewidziany do pracy z
przetwornicami czestotliwosci i rozréznia prady
uszkodzeniowe w réznych zakresach
czestotliwosci. Umozliwia to zapewnienie
ochrony takze przy pracy z przetwornicami
czestotliwosci.

Podtgczanie suwnicy ze sterownikiem ABUControl
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DEMONTAZ | MONTAZ OBUDOWY
KOLNIERZOWEJ

W suwnicach z krétkimi czotownicami przewody i
obudowa kotnierzowa na sterowniku suwnicy wystajg
przed Srubami HV. Konieczne jest wowczas
odkrecenie obudowy kotnierzowej, aby moc przykrecic
lub odkreci¢ sruby HV.

ODKRECANIE OBUDOWY
KOLNIERZOWEJ

v oy

o ¥

obudowa kotnierzowa

zatrzask
Otworzy¢ pokrywe sterownika suwnicy.

Cztery przednie zatrzaski obudowy
kotnierzowej wepchnaé do $rodka.

Odchyli¢ obudowe kotnierzowg do tytu (w
kierunku tytu skrzynki stycznikéw).

Obudowa kotnierzowa odigczy sie od skrzynki
stycznikéw.

Sciggnaé obudowe kotnierzowa do przodu.

Obudowa kotnierzowa moze zwisac luzno na
przewodach na sterowniku suwnicy az zostang
przykrecone sruby HV.
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MOCOWANIE OBUDOWY
KOLNIERZOWEJ

obudowa kotnierzowa

=» Osadzié obudowe kotnierzowa prosto na
skrzynce stycznikow.

> Wepchna¢ obudowe kotnierzowg w skrzynke
stycznikéw.

® Zatrzasnagc zatrzaski (8x) tak, aby byto stychaé
odgtos zatrzaskiwania.
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Utozenie przewoddéw przytgczeniowych w obudowie kotnierzowej

ULOZENIE PRZEWODOW
PRZYLACZENIOWYCH W OBUDOWIE
KOLNIERZOWEJ

Podczas montazu przewody przytgczeniowe sg
przektadane przez obudowe kotnierzowg do skrzynki
stycznikdw i podtgczane. Wszystkie przewody
przytaczeniowe sg zakonczone wtykami. Przepusty
kablowe w obudowie kotnierzowej stuzg ‘jako
uszczelnienie.

Do cienszych przewodow okragtych wystarcza
przepust kablowy (gumowy). Do grubszych
przewodéw okragtych i przewoddw ptaskich oprécz
przepustu kablowego stosowane s3 trzyczesciowe
odciggi kablowe, aby ustali¢ przewdd przytgczeniowy.

OTWIERANIE OBUDOWY
KOLNIERZOWEJ

obudowa kotnierzowa

pokrywa
Oba gorne klipsy zamykajgce popchna¢ lekko
na zewnatrz.
Jednoczesnie $ciggnaé pokrywe w gorne;j
czesci obudowy.

L 20

Odchyli¢ pokrywe do dotu tak, aby byta
ustawiona prawie poziomo.

® Przy odchylaniu pokrywa automatycznie
wyjdzie z dolnych klipséw zamykajgcych.

Jezeli ze wzgledu na brak miejsca nie mozna odchyli¢
pokrywki do dotu, zamiast tego mozna tez lekko
wypchng¢ na zewnatrz gorne i dolne klipsy mocujace
a nastepnie po prostu $ciggng¢ pokrywke.
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PRZYGOTOWANIE PRZEWODU ZABEZPIECZANIE PRZEPUSTU
PRZYLACZENIOWEGO KABLOWEGO
przewod otwor do przewigzki
przytagczeniowy kablowej

,_k—‘

m @
Y
LA

i

przepust kablowy klips otwér do przewigzki

=» Przewdd przytaczeniowy wsunaé przez .kablowej .
przepust kablowy tak, aby przewdd => Przewiazke kablowa (nie pokazang na
przytgczeniowy mozna byto doprowadzi¢ w rysunku) wsung¢ w otwor odciggu kablowego.
skrzynce stycznikow do listwy zaciskowe;j. ® Przewigzke kablowa ulozy¢ wzdiuz zespotu
Przepusty kablowe maja, zaleznie od bazowego odciggu kablowego i wyprowadzi¢
przewodu, rézne otwory (grube lub cienkie drugim otworem.
przewody okragte, przewody ptaskie) albo sg =>  Ziozyé przewigzke kablowa i $cisnaé reka.

szczelinowane.

= od zewnatrz zatozy¢ klips na przewod
przytaczeniowy.

MONTAZ UCHWYTU KABLOWEGO

klamra zespotu

przewod
przytgczeniowy z klamra zespotu
klipsem bazowego !

obudowa kotnierzowa przewigzka kablowa

-> Wsung¢ prowadnice kablowg w szyne na
obudowie kotnierzowej (na dole na rysunku)

lub

Prowadnice kabla wsung¢ w szyne miedzy

klamra patgka L . .
mocujacego Ewg)lma zespolaml g’fownymll odciggu
-> Zespot bazowy odciggu kablowego wiozyé w a ow'ego (na gorzei rysunku). ] _
obudowe kotnierzowg i zatrzasnggé. =>  Przewsd przytaczeniowy zamocowac obejma

=»  Przewdd przytaczeniowy z klipsem wsung¢ w kablowa do uchwytu kablowego.

zespot bazowy, wprowadzajgc jednoczesnie
przepust kablowy (gumowy) w otwér w
obudowie kotnierzowe;.

-> Patgk mocujacy odciggu kablowego zatozy¢ na
zespot bazowy.
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podnoszenia

ZAMYKANIE OBUDOWY
KOLNIERZOWEJ TYLKO DLA NAPEDOW LINOWYCH
Z PROWADZENIEM LINY
klips zamykajgcy
. E T rowadhnica lin
s ~ B -
beben linowy obudowa bebna
=»  Zmierzy¢ odlegtosé F’ miedzy prowadnica
pokrywa liny a obudowg bebna oraz poréwnacé z
=»  Przytozy¢ pokrywe do wszystkich czterech danymi w tabeli.
naroznikéw obudowy.
=» Jednoczesnie zatrzasna¢ pokrywe we ©
wszystkich czterech klipsach zamykajgcych. -« _§ ‘€ [
'c S g a
gt 5 5 2
e g5 £ o
< £ = 2 () o)
GM 800 E,D,DA 41 42 +2
USTAWIANIE PUNKTU GM 1000 E,D., 4/1 56 + 2
PRZESTEROWANIA DOLNEGO DA 2/1
WYLACZNIKA KRANCOWEGO
POD;}OSZENlA GM 2000 E,D, 4/1 59+25
DA, DQA 9/
Wciagnik linowy jest wyposazony wytgcznik graniczny GM 3000 E,D, 4/1 73+25
przekfadni z trzema punktami przesterowania. DA, DQA 9/
Wytgcznik krancowy awaryjny i gérny wytgcznik
krancowy podnoszenia zostaty ustawione fabrycznie. GM 5000 E,D,DA, 41 875+3
Krancowy, dolny wytgcznik podnoszenia trzeba DQA 2/1
ustawi¢ na miejscu.
GM 5000 D 4/2 7325
GM 5000 Z 4/2 875+3
DOSUW DO NAJNIZSZEGO 812
POLOZENIA HAKA tADUNKOWEGO GM 6000 E,D,DA,  4/1 102 £3
DQA 2/1
=» Wykonaé dosuw haka tadunkowego do GM 6000 Z 4/2  102+3
najnizszego wymaganego potozenia. 8/2
— Hak tadunkowy nie moze dotkng¢ podtoza hali. GM 7000 D. DA 2/1 131+ 4
— Lina nie moze luzno zwisaé. DQA 4/1
— Miedzy prowadnica liny i obudowg bebna 6/1
nalezy z’:?chowac pkreslona minimalng GM7000 D 4/2 87+3
odlegto$¢. Zostanie ona wyznaczona w
nastepnej operaciji. 8/2
— Droga haka (odstep pomiedzy najwyzszym GM 7000 Z, ZA 4/2 131+4
potozeniem haka (= wymiar haka, wymiar C) a 6/2
najnizszym potozeniem haka) nie moze 8/2
przekroczyé wartosci podanej na tabliczce
znamionowe;. 10/2
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' TYLKO DLA NAPEDU LINOWEGO Z |

DWIEMA PROWADNICAMI

prowadnica liny

A
HifHAN

beben linowy obudowa bebna
- 4 Zmierzy¢ odlegtos¢ ,F1’ i ,F2’ pomiedzy
prowadnicami a obudowg bebna oraz
poréwnac z danymi w tabeli.

Wciggnik Odstep ,F1°  Odstep ,F2’
linowy

GM5000-D 803 763
GM7000-D 84+3 87+3

NIEBEZPIECZENSTWO DLA
LUDZI W RAZIE UPADKU
L ADUNKU!
W przypadku niezachowania
minimalnej wartosci odstepu F’ lub
,F1’ i ,F2’ lina moze sie oderwa¢ od
bebna linowego. Wskutek tego
tadunek moze upas¢ i zabic lub
zrani¢ ludzi.

Zachowanie dostatecznego odstepu
gwarantuje dostateczng ilos¢
nawinietej na bebnie linowym liny.

Koniecznie zachowac odlegtosé ,F’
lub ,F1’i ,F2'.

“¥ W razie potrzeby podciggng¢ hak tadunkowy
do gory tak, aby zachowac odlegtos¢ ,F’ lub
JF1 i, F2.
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Ustawianie punktu przesterowania dolnego wytgcznika krancowego

podnoszenia

' DOTYCZY TYLKO SUWNICY Z

WYLACZNIKIEM GRANICZNYM
PRZEKtADNI ,GGS*

ODKRECANIE PLOMBY

plomba

- 4 Zdja¢ pokrywe obudowy wytgcznika
granicznego podnoszenia na bebnie
linowym.

o 4 Plombe rozewrze¢ posrodku wkretakiem i
zdjacé.
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podnoszenia

USTAWIANIE DOLNEGO
WYLACZNIKA KRANCOWEGO
PODNOSZENIA

Dolny wytgcznik krancowy podnoszenia ustawia sie
lewa $rubg ustawcza.

biata wskazowka
pierscienia
krzywkowego

pomararnczowa
wskazowka

lewa Sruba ustawcza  klucz nastawczy

e 4 Wyjac¢ klucz nastawczy. Jest on
zamocowany na dwéch uchwytach na
wytgczniku granicznym przektadni.

Alternatywnie mozna uzy¢ klucza do $rub z
tbem szesciokatnym RK 3.0 (najlepiej z
talerzykiem obrotowym).

NIE wolno uzywac¢ wkretarki
akumulatorowe;j.

Wiozy¢ klucz nastawczy w $rube ustawcza.
Klucz musi by¢ wktadany w $rube ustawczg
z lekkim naciskiem.

=¥ W razie konieczno$ci: obraca¢ Srube
ustawczg az biata wskazdéwka pierscienia
krzywkowego znajdzie sie na prawo od
biatej wskazoéwki. Nie moze ona by¢
ustawiona na lewo od pomaranczowej
wskazowki ani by¢ ustawiona doktadnie na
pomaranczowej wskazéwce.

Srodkowa biata strzatka wskazuje doktadne
potozenie punktu przesterowania, dwie biate
strzatki z lewej i prawej strony wskazujg
poczatek i koniec strefy przetgczania
(histereze przesterowania).

- 4 Srube ustawczg obracaé tak, aby biata
wskazoéwka pierscienia krzywkowego
obracata sie w kierunku przeciwnym do
ruchu wskazoéwek zegara. Obraca¢ az biata
strzatka pokryje sie dokfadnie z
pomaranczows i bedzie stychaé odgtos
zatrzaskiwania.

— Obrét w prawo przesuwa punkt
przesterowania do dotu.

— Obrét w lewo przesuwa punkt
przesterowania do gory.
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Ustawianie punktu przesterowania dolnego wytgcznika krancowego

® Punkt przesterowania najnizszego
potozenia haka jest teraz ustawiony. W tym
punkcie przesterowania hak tadunkowy w
normalnym trybie pracy zatrzymuje sie po
uprzednim wyhamowaniu. W nastepnym
kroku droga hamowania jest automatycznie
wyznaczana przez ABUControl.

| DOTYCZY TYLKO SUWNICY Z

WYLACZNIKIEM GRANICZNYM
PRZEKtADNI ,GPK®

USTAWIANIE DOLNEGO
WYLACZNIKA KRANCOWEGO
PODNOSZENIA

Dolny wytgcznik krancowy podnoszenia ustawia sie
przednig $rubg ustawcza.

mikrowytgcznik

krzywka sterujgca

Sruba ustawcza

" 4 Przednig $rubg ustawczg nalezy obracac
tak dtugo, az wodzik rozdzielczy znajdzie
sie na prawo od mikrowytgcznika. Wodzik
rozdzielczy nie moze znajdowac sie na lewo
od mikrowytgcznika ani nie moze byé
ustawiona dokfadnie na mikrowytgczniku.

- 4 Srube ustawczg pokrecaé tak dtugo w lewo,
az wodzik rozdzielczy w kierunku
przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara
naci$nie na mikrowytgcznik i bedzie stychaé
kliknigcie.

® Punkt przesterowania najnizszego
potozenia haka jest teraz ustawiony. W tym
punkcie przesterowania hak fadunkowy w
normalnym trybie pracy zatrzymuje sie po
uprzednim wyhamowaniu. W nastepnym
kroku droga hamowania jest automatycznie
wyznaczana przez ABUControl.

® W ten sposdb wyznaczono najnizsze potozenie
haka tadunkowego.
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OKRESLENIE DROGI HAMOWANIA

W normalnym trybie hak tadunkowy zostaje
wyhamowany do matej predkosci podnoszenia, zanim
zatrzyma sie na najnizszym potozeniu haka.

ABUControl wyznacza w tym celu droge hamowania
automatycznie.

4 Przesung¢ hak tadunkowy bez tadunku o kilka
metréw do gory.

“¥  Hak tadunkowy przesung¢ z duzg predkoscig
podnoszenia w dét.

® Hak fadunkowy zatrzymuje sie w najnizszym
potozeniu haka.

Zaleznie od tego, jak poprzednio zostat
zmieniony punkt przesterowania, moze sie
zdarzyé, ze hak tadunkowy dojedzie z duzg
predkoscig podnoszenia do punktu
przesterowania i tam gwattownie sie zatrzyma
albo ze hak tadunkowy wyhamuje wczes$niej
niz jest to potrzebne i bedzie jechaé przez
dtuzszy odcinek z matg predkoscig
podnoszenia.

Jezeli hak tadunkowy musiatby jecha¢ bardzo
dtugo z matg predkoscig podnoszenia, mozna
recznie zmieni¢ koncowg pozycje fazy
hamowania. Patrz ,Tymczasowa zmiana
pozycji koncowej fazy hamowania napedu
podnoszenia“ Strona 94.

® ABUControl zapisuje nowy punkt
przesterowania najnizszego potozenia haka i
oblicza automatycznie wymagang droge
hamowania.

Przy nastepnym dojechaniu do punktu
przesterowania:

® Hak fadunkowy zostaje wyhamowany (w
zaleznosci od aktualnej predkosci
podnoszenia) do matej predkosci podnoszenia
tuz przed najnizszym potozeniem haka.

® Bezposrednio przed punktem przesterowania
hak fadunkowy moze by¢ przemieszczany
tylko z matg predkoscig podnoszenia.

® W punkcie przesterowania hak tadunkowy
zatrzymuje sie.

KONTROLA USTAWIENIA

- 4 Podciggnaé¢ hak tadunkowy do gory.

4 Opuszczac¢ hak tadunkowy z matg i duzg
predkoscig podnoszenia, sprawdzajac, czy hak
fadunkowy zatrzymuje sie w najnizszym
potozeniu haka.

43

Ustawianie punktu przesterowania dolnego wytgcznika krancowego

podnoszenia

' DOTYCZY TYLKO SUWNICY Z

WYLACZNIKIEM GRANICZNYM
PRZEKtADNI ,GGS'

PLOMBOWANIE SRUB
USTAWCZYCH

- 4 Zatozy¢ plombe na $rube ustawczg i
wcisngc.
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MONTAZ, USTAWIANIE |
PROGRAMOWANIE CZUJNIKA
ODLEGLOSCI

W przypadku czujnika odlegtosci jazdy suwnicy: za
pomocg czujnika odlegtosci wozki mierzg wigzka
laserowg swojg aktualng odlegtos¢ od konca belki
gtéwnej. Pomiar ten umozliwia wytgczenie wstepne i
wylgczenie koncowe (zamiast typowo uzywanych
wytgcznikdw z dzwignig krzyzowg) a na podstawie
obliczonej w ten sposéb pozycji wozkow dziata system
antykolizyjny (zamiast stosowanych typowo zapér
Swietlnych z lustrem). Przy wspétpracy obu wozkéw
obliczany jest na tej podstawie i odpowiednio
regulowany niezmienny odstep miedzy wézkami.

W przypadku czujnika odlegtosci jazdy suwnicy: za
pomocg czujnika odlegtosci suwnice mierzg wigzkg
laserowg swojg aktualng odlegto$¢ od suwnicy
wspotpracujgcej (lub suwnic wspotpracujgcych).
Pomiar ten umozliwia wytgczenie wstepne i korcowe
wzgledem jednej lub dwdch suwnic wspotpracujgcych
(zamiast stosowanych typowo zapoér swietinych z
lustrem). W ten sposob jest tez realizowany stale
identyczny odstep w tandemie. Wytgczenie wstepne i
koncowe pod koniec torowiska suwnicy jest
realizowane przez wylgcznik z dzwignig krzyzowg.

W przypadku systemu anty-zblizeniowego ze
wzgledow statycznych lub systemu anty-
zblizeniowego dziatajgcego w funkcji obcigzenia
stosowane sg z reguty zapory swietlne z lustrem lub
jednokierunkowe zapory $wietlne. Przy sterowaniu
parametrow torowiska sg stosowane wytgczniki z
dzwignig krzyzowg lub absolutny system pomiarowy.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+~SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

NIEBEZPIECZENSTWO W RAZIE
ZAKLOCEN FUNKCJI

Czujnik odlegtosci moze spetniac
swa funkcje bezpieczenstwa tylko
wtedy, jesli jest prawidtowo
zamocowany. W przeciwnym razie
moze doj$¢ do bteddéw funkcji (np.
gdy czujnik odlegtosci nie jest
prawidtowo zamocowany i spadnie).
Starannie zamocowac i

wypoziomowac czujnik odlegtosci i
odbtysnik.
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PRZEGLAD: CZUJNIK ODLEGLOSCI |
ODBLYSNIK

— W przypadku jazdy suwnicy z czujnikiem
odlegtosci: czujnik odlegtosci suwnicy i
odbtysnik czujnika odlegtosci suwnicy
wspotpracujgcej sg mocowane na wspélnym
uchwycie na czotownicy. Na suwnicy
wspotpracujgcej usytuowanie czujnika
odlegtosci i odbtysnika jest odpowiednio
zamienione. Wigzki laserowe czujnikéw
odlegtosci nie moga sie krzyzowac.

— W przypadku czujnika odlegtosci jazdy wézka
na wciggniku linowym GM modularnym: czujnik
odlegtosci jest wsuwany w uchwyt z boku w
ostone bebna linowego. Odbtysnik jest
przyklejany do czotownicy suwnicy w formie
folii samoprzylepnej lub mocowany na rurze
kwadratowe;.

— W przypadku czujnika odlegtosci jazdy wézka
na wciagniku linowym GM kompakt: czujnik
odlegtosci jest mocowany za pomocg uchwytu
magnetycznego na ramie suwnicy. Odbtysnik
jest przyklejany do czotownicy suwnicy w
formie folii samoprzylepnej lub mocowany na
rurze kwadratowej.

MONTAZ CZUJNIKA ODLEGLOSCI

Czujnik odlegtosci jest mocowany za pomocg uchwytu
do czotownicy lub do rury kwadratowej albo
umieszczany na wciggniku linowym za pomocg
uchwytu magnetycznego.
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' DOTYCZY TYLKO ZAMOCOWANIA
CZUJNIKA ODLEGtOSCI NA RURZE
KWADRATOWEJ

MONTAZ MOCOWANIA ZAPOR
SWIETLNYCH

patgk gwintowany

mocowanie

zacisk rurowy
Montaz zamocowania do czotownicy

v

Przykreci¢ zamocowanie patgkiem
gwintowanym.

patgk gwintowany  Moment obrotowy

dokrecania

M8 25Nm
M10 50 Nm

M12 75 Nm
Wsung¢ i zabezpieczy¢ zaciski rurowe (2x).

v

Rure kwadratowg wsungé w zaciski rurowe i
przykrecic.

adapter ptyta mocujgca

czujnik odlegtosci

Cate zamocowanie nasung¢ na poziomg
rure kwadratowg.

v

Przykrecic rekg uchwyt nakretkami
zebrowanymi M8 (4x).

Czujnik odlegtosci wsung¢ w adapter na
konsoli montazowej i przykrecic Sruby.

, ustawianie i programowanie czujnika odlegtosci

' TYLKO DLA MOCOWANIA
CZUJNIKA ODLEGtOSCI DO
CHWYTU MAGNETYCZNEGO

b 4 Wybraé odpowiednig typowielkos¢ i rodzaj
konstrukcji z ponizszych rysunkow.

-> Odczytaé z ponizszych tabel wymiary A i B.

uchwyt magnetyczny

T

Pozycja montazowa uchwytu
magnetycznego na wciggniku linowym E

Typowielkos¢ Wymiar A Wymiar B
800 4/1 130 100
1000 2/1 130 130
1000 4/1 130 130
2000 2/1 130 130
2000 4/1 130 160
3000 2/1 130 160
3000 4/1 130 160
5000 2/1 130 160
5000 4/1 130 200
6000 2/1 130 160

45



Montaz i podtgczanie | Montaz, ustawianie i programowanie czujnika odlegtosci

Pozycja montazowa uchwytu
magnetycznego na wciggniku linowym S.
Przestrzegac¢ wymiaru C, a czujnik
odlegtosci zamocowac¢ w miare mozliwosci

Pozycja montazowa ucf;vvytu
magnetycznego na wciggniku linowym D.

centralnie na napedzie linowym. Typowielkos¢ Wymiar A Wymiar B
Typowielkos¢ Wymiar A 800 4/1 210 60
800 4/1 140 1000 4/1 200 50
1000 4/1 180 2000 2/1 200 50
2000 4/1 180 2000 4/1 200 50
3000 2/1 180 3000 2/1 225 50
3000 4/1 245 3000 4/1 225 50

5000 2/1 200 50

5000 4/1 130 50

5000 4/2 200 50

5000 6/1 130 50

6000 2/1 200 45

6000 4/1 170 50

_‘ 6000 6/1 200 50

) 7000 2/1 190 50

Pozycja montazowa uchwytu 7000 4/1 190 50

magnetycznego na wciggniku linowym U.

Uwzglednic¢ rézne potfozenia lewego i 7000 4/2 190 50

prawego czujnika odlegfosci.

Typowielko Wymi Wymi Wymi Wymi 7000 67 190 60
s¢ arA arB arC arD 7000 8/2 190 50

5000 4/1 330 350 310 660
6000 2/1 325 640 285 560
6000 4/1 400 320 370 595
7000 2/1 360 420 450 550
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Pozycja montazowa uchwytu
magnetycznego na wciggniku linowym
DQA. Przestrzega¢ wymiaru C, a czujnik
Typowielkos¢ Wymiar A Wymiar C odlegtosci zamocowac w miare mozliwosci

Pozycja montazowa uchwytu
magnetycznego na wciggniku linowym DA.

centralnie na napedzie linowym.

800 4/1 540 30

Typowielko$¢ Rozstaw Wymiar C
1000 4/1 250 35

2000 1400 100
2000 2/1 520 55

3000 1400 85
2000 4/1 520 55

2000 1600 100
3000 2/1 470 50

3000 1600 85
3000 4/1 550 60

5000 1600 75
5000 2/1 550 45

6000 1600 80
5000 4/1 610 55

2000 2000 95
6000 2/1 565 50

3000 2000 85
6000 4/1 700 55

5000 2000 75
7000 2/1 590 70

6000 2000 85
7000 4/1 390 170

2000 2500 100
7000 6/1 350 200

3000 2500 80

5000 2500 75

6000 2500 85

7000 2500 100

7000 3000 100

7000 3500 100
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—

1.
o

o o Ih 3 w

=

Pozycja montazowa uchwytu
@netycznego na wciqgniku linowym Z.

uchwyt magnetyczny

=» Zamontowa¢ uchwyt magnetyczny na
wciggniku linowym.

Typowielkos¢ Wymiar B
Podane potozenie odnosi sie do miejsca na
5000 4/2 535 czujniku odlegtosci, w ktérym wigzka
5000 8/2 580 laserowa wychodzi z czujnika odlegtosci.
6000 4/2 565 Zaleznie od sytuacji montazowej potozenie
uchwytu magnetycznego moze by¢
6000 8/2 570 wczesniej zaznaczone.
7000 4/2 725
7000 6/2 850
7000 8/2 660
7000 10/2 300
7000 12/2 470

Pozycja montaz'ow;uchwytu
magnetycznego na wciaLgniku linowym ZA.

Typowielkos¢  Wymiar A Wymiar C
5000 8/2 315 355
6000 8/2 315 200
7000 6/2 440 500
7000 8/2 420 482
7000 10/2 500 570
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' TYLKO DLA WCIAGNIKA
LINOWEGO GM MODULAR

strona bebna

4 Zdja¢ ostone z boku bebna linowego.

blacha kagtowa

4 Wsung¢ w ostone blache kgtowg szczeling
do boku.

e 4 Zatozy¢ ostone na wciggnik linowy.
e 4

Czujnik odlegtosci wsung¢ w adapter na
konsoli montazowej i przykrecié sruby.
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MONTAZ ODBLYSNIKA

“» W systemie z synchronizacjg pracy w
tandemie: ustawi¢ suwnice w maksymalnej
mozliwej odlegtosci od siebie.

¥ W ruchu synchronicznym dwéch wozkow:
ustawi¢ oba wozki w maksymalnej mozliwej
odlegtosci od siebie.

' TYLKO DLA ODBEYSNIKA W
FORMIE FOLII SAMOPRZYLEPNEJ

¥  Ustawic¢ odbly$nik we formie folii
samoprzylepnej tak, aby punkt laserowy byt
ustawiony maksymalnie centralnie.

Doktadniejsze ustawienie nalezy wykona¢
pozniej na czujniku odlegtosci. Potozenia
przyklejonej folii nie mozna juz skorygowac.

o 4 Docisng¢ folie samoprzylepna.

' TYLKO DLA ODBEYSNIKA NA
RURZE KWADRATOWEJ

patgk gwintowany

mocowanie zacisk rurowy
- 4 Przykreci¢ zamocowanie patgkiem

gwintowanym.

patgk gwintowany = Moment obrotowy

dokrecania

M8 25 Nm

M10 50 Nm

M12 75 Nm

r 4 Wsung¢ i zabezpieczy¢ zaciski rurowe (2x).
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¥ ¥ ¥

rura kwadratowa

odbtysnik
Rure kwadratowg wsunaé w zaciski rurowe.

Wsung¢ odbtysnik na rure kwadratows.

Przesung¢ odbtysnik tak, aby punkt
laserowy byt ustawiony maksymalnie
centralnie.

Doktadniejsze ustawienie nalezy wykonac¢
pozniej na czujniku odlegtosci.

Przykreci¢ reka zaciski rurowe i odbty$nik
nakretkami zebrowanymi M8 (4x).
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USTAWIANIE CZUJNIKA
ODLEGLOSCI

' DOTYCZY TYLKO ZAMOCOWANIA

Sruba z tbem walcowym
M6x20

o 4 Czujnik odlegtosci ustawi¢ Srubami z tbem
walcowym M6x20 (3x) tak, aby punkt lasera
znajdowat sie doktadnie na srodku
odbtysnika.

® Gdy czujnik odlegtosci odbierze odbitg
wigzke laserowg, zapalajg sie diody LED na
czujniku odlegtosci.

® Gdy czujnik odlegtosci nie odbierze odbitej
wigzki laserowej, miga jedna dioda LED.
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WYWOLYWANIE USTAWIEN
CZUJNIKA ODLEGLOSCI

' TYLKO DLA UCHWYTU

MAGNETYCZNEGO Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Czujnik odlegtosci ustawi¢ regulatorem zgrubnym i

dokfadnym tak, aby punkt lasera znajdowat sie Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Jazda suwnicy” >

doktadnie na srodku odbty$nika. ,Czujniki odlegtosci jazdy suwnicy*

Uzytkownik ,SERVICE’ > ,Jazda wézka
suwnicowego“ - ,Czujniki odlegtosci jazdy wozka

“

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

=» W menu gtébwnym wybraé wymagany naped
jazdy wozka lub naped jazdy suwnicy (np.
jazda wézka 1 lub jazda suwnicy).

® Ukazuje sie okno wymaganego napedu jazdy.
=» W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
$ruba z them $ruba z them klikng¢ punkt menu ,,Czujniki odlegtosci jazdy
walcowym do walcowym do suwnicy” (lub ,Czujniki odlegtosci jazdy wézka
regulacji doktadnej  regulacji zgrubnej suwnicowego®).

Poluzowac $rube z tbem walcowym w
otworze podtuznym do regulacji zgrubne;j i
przechyli¢ czujnik dystansowy.

W razie potrzeby: poluzowac¢ $rube z tbem
walcowym do regulacji doktadnej i krotkg
poprzeczng $rubg z tbem walcowym
ustawi¢ dokfadnie czujnik odlegtosci.

® Gdy czujnik odlegtosci odbierze odbitg
wigzke laserowa, zapalajg sie diody LED na
czujniku odlegtosci.

® Gdy czujnik odlegtosci nie odbierze odbitej
wigzki laserowej, miga jedna dioda LED.

-> Przykreci¢ ditugie $ruby z tbem walcowym
(2x).

-> Suwnice (lub wbzek) przesung¢ przez caty
zakres przesuwu i sprawdzi¢, czy wigzka
laserowa w kazdej pozycji trafia na odbtysnik i
nie zjezdza na boki albo do goéry/na dot.
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obcigzeniem pomiarowym

PROGRAMOWANIE CZUJNIKA
ODLEGLOSCI

Teraz nalezy zaprogramowac¢ czujnik odlegtosci. W
tym celu przesungé suwnice/wézek do wymagane;j
pozycji i zapisa¢ w sterowniku ABUControl, jakg
warto$¢ wyznacza czujnik odlegtosci dla tej pozycji.

przetgcznik ,, Tryb
programowania“

-B738

Odstep (mm) lub wartosé analogowa
‘wstecz

0

Wytaczenie wstepne Wytaczenie krarficowe
Wstecz Wstecz

0

® ZaTis PLC

Proces uczenia nieaktywny.

pole nieedytowalne z  przycisk ,Zapis PLC*
aktualng pozycja

-> Klikng¢ przetacznik ,Tryb programowania®“.

Przetgcznik zostaje wyswietlony z zielonym
ttem.

Tryb programowania jest wigczony.

Wyswietlana jest wskazéwka ,Mostkowanie
wytacznika granicznego®.

Jezeli wczesniej byty zapisane jakies$ punkty
przesterowania dla wylgczenia wstepnego i
krancowego, beda teraz ignorowane.

W ten sposob mozna przesuna¢ wézek
(suwnice) do dowolnego nowego potozenia.

® Ukazuje sie komunikat informujacy o
docelowym punkcie przesterowania
(wytaczenie wstepne lub krancowe).

- Przesung¢ wozek (suwnice) do odpowiedniej
pozycji.

Przy tym czujnik odlegtosci musi by¢ oddalony
co najmniej 0 0,35 m od odbtysnika.

=» W kolumnie punktu przesterowania, ktéry ma
zostaé zaprogramowany: klikngé przycisk
~Zapis PLC".

® Zmierzona warto$¢ dla aktualnej pozycji
zostanie wyswietlona w polu nieedytowalnym.

Wyswietlona warto$¢ to wynik pomiaru bez
jednostki pomiarowej, na podstawie ktérego
bedzie potem obliczana pozycja.

4 Powtoérzy¢ te samg procedure dla innych
punktéw przesterowania.
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Kalibrowanie uktadu pomiarowego obcigzenia z podniesionym

Po zapisaniu punktow przesterowania

® Tryb programowanie jest aktualnie zamykany.

® mostkowanie wytgcznikow krancowych jest
automatycznie wytgczane.

KALIBROWANIE UKLADU
POMIAROWEGO OBCIAZENIA Z
PODNIESIONYM OBCIAZENIEM
POMIAROWYM

Uktad pomiarowy obcigzenia wyznacza ciggle
aktualne obcigzenie na haku fadunkowym. Ta warto$¢
jest potrzebna do wielu funkcji suwnicy, zwtaszcza do
dziatania bezpiecznika przecigzeniowego.

Uktad pomiarowy obcigzenia wymaga jednorazowe;j
kalibracji z podniesionym obcigzeniem pomiarowym,
aby méc analizowa¢ zawieszony tadunek.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+~SERVICE" (Serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

Warunki kalibrowania

— Do kalibrowania konieczne jest obcigzenie
pomiarowe.

— Masa obcigzenia pomiarowego musi by¢
doktadnie znana.

— Masa obcigzenia pomiarowego powinna by¢ w
miare mozliwosci rowna maksymalnemu
udzwigowi suwnicy/wozka lub by¢
maksymalnie zblizona do maksymalnego
udzwigu suwnicy/wézka.

Do dynamicznej kontroli maksymalnego
udzwigu suwnicy jest zazwyczaj stosowane
obcigzenie pomiarowe wynoszace 110%
maksymalnego udzwigu suwnicy. Z reguty
mozna je wykorzysta¢ takze do kalibrowania.

tadunek przekraczajgcy maksymalny udzwig
suwnicy moze by¢ podnoszony tylko przez
odpowiednio wykwalifikowang i upowazniong
osobe w celu kontroli przed pierwszym
uruchomieniem urzadzenia suwnicowego.

Jezeli obcigzenie przekracza 110%
maksymalnego udzwigu suwnicy, sterownik
ABUControl blokuje funkcje podnoszenia. Od
tej pory nie mozna fadunku podnosié, tylko
opuszczaé.
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obcigzeniem pomiarowym

WYWOLANIE KALIBROWANIA

MECHANIZMU PODNOSZENIA WYBIERANIE KANALU DO POMIARU
OBCIAZENIA

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS Do kalibracji z podniesionym obcigzeniem

; : , ) pomiarowym przewidziana jest lewa sekcja w oknie
Uzytkownik '§ERV|CE = ,Mechanizm ,Kalibracja mechanizmu podnoszenia“. Prawa sekcja
podnoszenia® > ,Kalibracja mechanizmu z przyciskiem ,Kalibracja czujnika obcigzenia“ jest
podnoszenia natomiast potrzebna tylko po wymianie trawersy statej

lub czujnika obcigzenia.

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

=» W menu gtéwnym wybra¢ wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

=» W menu ,Ustawienia® (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Kalibracja mechanizmu
podnoszenia“.

pole tekstowe obcigzenie pomiarowe przycisk ,Kalibracja czujnika obcigzenia*“

Kalibracja mechanizmu podnoszenia

1 / Kalibracja mechanizmu’iibd{ggszenia

Kalibracja przy obci: i racja przy obcigzeniu
zerowym v Kalibracja czupnika obcigzenia

ObcigZenie pomiarowe

Warto$¢ proporcjonalna 1 600
Prad rzeczywisty Naped 1 0.0A
Prad rzeczywisty Naped 2 0.0A

Przejecie wartosci Przejecie wartosci
kalibracji kalibh

Wartos¢ rzeczywista czujnika obciaZenia 1

Wartosc rzeczywista czujnika obcigzenia Przycisk ,Przejecie wartosci kalibracji“

® Ukazuje sie okno ,Kalibracja mechanizmu
podnoszenia®“.

® W polu ,Warto$¢ rzeczywista czujnika
obcigzenia“ wySwietlany i ciggle aktualizowany
jest aktualny wynik pomiaru czujnika
obcigzenia.

Aktualne wartosci w wierszach ,Warto$¢
proporcjonalna® i Warto$¢ rzeczywista
czujnika obcigzenia“ stanowig wyniki pomiaru
bez jednostki miary, na podstawie ktérych
obliczane jest pozniej obcigzenie.
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obcigzeniem pomiarowym

KALIBROWANIE OBCIAZENIA
ZEROWEGO

>
>

W razie potrzeby: zdjg¢ tadunek i zawiesie z
haka tadunkowego.

Pusty hak fadunkowy unie$¢/opuscic¢ tak, aby
wisiat stosunkowo wysoko, np. okoto metra pod
najwyzszym potozeniem haka.

Wskutek tego nie jest mierzona masa
odwinietej liny.

zZmierzona warto$¢
proporcjonalna

a pray obe

Przycisk ,Przejecie
wartosci kalibracji“

Klikngé przycisk ,Przejecie wartosci kalibrac;ji*
w kolumnie ,Kalibracja przy obcigzeniu
zerowym*

Aktualna wartos¢ jest zapisywana jako
obcigzenie zerowe i wyswietlana w polu
Wartos¢ proporcjonalna“ w kolumnie
LKalibracja przy obcigzeniu zerowym®*.

54

Kalibrowanie uktadu pomiarowego obcigzenia z podniesionym

KALIBROWANIE OBCIAZENIA
POMIAROWEGO

v ¥y Ve b ¥

,Obcigzenie pomiarowe*”

Przycisk ,Przejecie

wartosci kalibracji“
Klikng¢ pole tekstowe ,Obcigzenie pomiarowe*
w kolumnie ,Kalibracja przy obcigzeniu
pomiarowym®.

Wprowadzi¢ mase obcigzenia pomiarowego.
Wprowadzona warto$¢ zostanie przyjeta.

Podnie$¢ obcigzenie pomiarowe,
przestrzegajac przy tym aktualnych przepiséw
bezpieczenstwa pracy.

Poczeka¢ az obcigzenie pomiarowe bedzie
spokojnie zwisa¢ na haku fadunkowym.

Klikng¢ przycisk "Przejecie wartosci kalibracji"
w kolumnie "Kalibracja przy obcigzeniu
pomiarowym".

Wartos¢ osiggnieta przy aktualnym obcigzeniu
pomiarowym zostaje zapisana. Warto$¢
pokazywana w polu ,Warto$¢ proporcjonalna®
w kolumnie ,Kalibracja przy obcigzeniu
pomiarowym*“ odnosi sie do udzwigu suwnicy.
Jesli suwnica byta kalibrowana obcigzeniem
pomiarowym, o wielkosci nizszej od udzwigu,
to warto$¢ w polu ,Wartos¢ proporcjonalna®
jest wyswietlana w przeliczeniu na udzwig.
Wyswietlana warto$¢ w polu ,,Proporcjonalne
obcigzenie® jest wéwczas wyzsza niz wartosé
w polu ,Wartos¢ rzeczywista czujnika
obcigzenia®“.
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MOSTKOWANIE BEZPIECZNIKA
PRZECIAZENIOWEGO

W ramach kontroli przed pierwszym uruchomieniem
musi by¢ wykonane badanie statyczne z 1,25-krotnym
ciezarem maksymalnego udzwigu suwnicy i badanie
dynamiczne z 1,1-krotnym ciezarem maksymalnego
udzwigu suwnicy.

W tym celu konieczne jest mostkowanie bezpiecznika
przecigzeniowego suwnicy.

NIEBEZPIECZENSTWO DLA
LUDZI W RAZIE UPADKU
LADUNKU!

Suwnica moze zostac przecigzona,
jezeli badanie statyczne i
dynamiczne nie zostang prawidtowo
wykonane. Wskutek tego suwnica
moze upasc¢ zabi¢ lub zrani¢ ludzi.

Badanie statyczne i dynamiczne
moze przeprowadzac tylko
odpowiednio wykwalifikowana
osoba!

ZAGROZENIE DLA LUDZI PRZEZ
MOSTKOWANIE BEZPIECZNIKA
PRZECIAZENIOWEGO!

Gdy bezpiecznik przecigzeniowy
jest zmostkowany, mechanizm
podnoszenia nie zatrzyma sie przy
podnoszeniu zbyt ciezkiego
tadunku. Wskutek tego suwnica
moze upasc¢ zabi¢ lub zrani¢ ludzi!.

Mostkowanie bezpiecznika
przecigzeniowego moze by¢
wykonywane tylko przez
odpowiednio wykwalifikowane
osoby!
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Mostkowanie bezpiecznika przecigzeniowego

Jezeli podnoszony fadunek przekracza
110 procent maksymalnego udzwigu:

® nastepuje zadziatanie bezpiecznika
przecigzeniowego suwnicy.
® tadunek nie moze by¢ dalej podnoszony.

® tadunek moze by¢ tylko opuszczany.

Jezeli bezpiecznik przecigzeniowy zostanie
zmostkowany po zadziataniu przy ponad
110 procentach:

® ladunek moze by¢ dalej podnoszony.

® (Gdy obcigzenie zmniejszy sie ponizej 100 %
maksymalnego udzwigu, tadunek moze by¢
nadal opuszczany i podnoszony bez
mostkowania bezpiecznika przecigzeniowego.



Montaz i podtgczanie

MOSTKOWANIE BEZPIECZNIKA
PRZECIAZENIOWEGO

mostkowanie bezpiecznika
przecigzeniowego ztgczka:

listwa zaciskowa
kotkowa -X103

ztgczka z mostkiem
drutowym

Otworzy¢ sterownik wozka suwnicowego.

Odszuka¢ listwe zaciskowg kotkowa -X103.

XX’

Dwubiegunowg ztgczke z mostkiem drutowym
wiozy¢ w listwe zaciskowg kotkowa.

Odpowiednia ztgczka z mostkiem drutowym
jest zamieszczona w segregatorze z
dokumentacjg/ksigzce kontrolnej suwnicy.

® Bezpiecznik przecigzeniowy jest teraz
zmostkowany.

Wyswietlacz mozaikowy LED: wyswietlany jest
komunikat ,F0021: Bezpiecznik przecigzeniowy
jest zmostkowany.“

® Po 15 minutach: bezpiecznik przecigzeniowy
zostaje automatycznie wigczony.

Wyswietlacz mozaikowy LED: wyswietlany jest
komunikat ,F0022: Bezpiecznik przecigzeniowy
jest zmostkowany. Przekroczenie czasu®.

Aby ponownie zmostkowaé bezpiecznik
przecigzeniowy, nalezy najpierw zdja¢ ztgczke
a nastepnie zalozy¢ jg jeszcze raz.

Jezeli ztgczka z mostkiem drutowym jest zatozona i
sterownik ABUControl zostanie zrestartowany,
bezpiecznik przecigzeniowy nie jest automatycznie
mostkowany. Zamiast tego wyswietlany jest
komunikat ,F0023: Zdjaé mostek z bezpiecznika
przecigzeniowego®.

Bezpiecznik przecigzeniowy jest mostkowany tylko,
gdy ztgczka z mostkiem drutowym zostanie wiozona
do wigczonej suwnicy.
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Mostkowanie bezpiecznika przecigzeniowego

Zmostkowanie bezpiecznika
przecigzeniowego w systemie KranOS

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Mechanizm
podnoszenia“

- 4 Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

W menu gtéwnym wybraé wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

Aktualne obcigzenie

0.0t

Zmiana liny
Beben linowy 1

przycisk (odbiér) ,Mostkowanie
Zabezpieczenie przed
przecigzeniem*
Klikng¢ przycisk ,Mostkowanie Zabezpieczenie
przed przecigzeniem®

® Przycisk zostaje wyswietlony z czerwonym
ttem.

® Bezpiecznik przecigzeniowy jest teraz
zmostkowany.

® Po 15 minutach: bezpiecznik przecigzeniowy
zostaje automatycznie ponownie wigczony.

Aby nastepnie ponownie zmostkowac
bezpiecznik przecigzeniowy, nalezy jeszcze
raz klikng¢ ten przycisk.
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PONOWNE UAKTYWNIENIE
BEZPIECZNIKA PRZECIAZENIOWEGO

Gdy tylko zostanie zakonczone badanie
statyczne i dynamiczne

-> Zdjac¢ ztaczke z listwy zaciskowej
kotkowej -X103.

lub

Kliknaé przycisk ,Mostkowanie Zabezpieczenie
przed przecigzeniem®

® Bezpiecznik przecigzeniowy jest znéw
wigczony.

® Przycisk nie jest juz wyswietlany z czerwonym
ttem.

Przycisng¢ przycisk zatrzymania awaryjnego i
ponownie odryglowac.

lub
Wcisng¢ przycisk klaksonu.

® Potwierdza to komunikat o btedzie na
ABUControl.
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Montaz zapory $wietlnej do transferu sygnatéw do systemu anty-

zblizeniowego dziatajgcy w funkcji obcigzenia

MONTAZ ZAPORY SWIETLNEJ DO
TRANSFERU SYGNALOW DO
SYSTEMU ANTY-ZBLIZENIOWEGO
DZIALAJACY W FUNKCJI
OBCIAZENIA

W przypadku systemu anty-zblizeniowego
dziatajgcego w funkcji obcigzenia w sterownikach obu
wspotpracujgcych suwnic musi by¢ dostepna
informacja, czy na odpowiednio drugiej suwnicy
ustawione obcigzenie nie zostato osiggniete lub
zostato przekroczone. Ta informacja jest przesytana
przez zapore swietlng miedzy obydwiema suwnicami.
W tym celu kazda suwnica jest wyposazona w jedng
zapore swietlng dziatajgcg jako nadajnik i druga,

dziatajgca jako odbiornik.
.............. >
< ..............
] (.

— Zapory $wietlne do transferu sygnatu
zwalniajgcego sg zamontowane na
przeciwlegtych koncach czotownic obu suwnic.

— Na kazdej suwnicy montuje sie nadajnik i
odbiornik.

— Na jednej z suwnic nadajnik montuje sie na
gorze a odbiornik na dole. Na drugiej suwnicy
odwrotnie.
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zblizeniowego dziatajgcy w funkcji obcigzenia

MONTAZ MOCOWANIA ZAPOR
SWIETLNYCH

patgk gwintowany

mocowanie zacisk rurowy
=» Zamocowaé uchwyty na przeciwlegtych
koncach czotownicy.

-> Przykreci¢ zamocowanie patgkiem
gwintowanym.

patak gwintowany =~ Moment obrotowy

dokrecania
M8 25 Nm
M10 50 Nm
M12 75 Nm

-> Wsung¢ i zabezpieczy¢ zaciski rurowe (2x).

' DOTYCZY TYLKO ZAPOR
SWIETLNYCH USYTUOWANYCH
JEDNA NAD DRUGA

Mocowanie zap6r
Swietinych

Zaciski rurowe
=» Mocowanie zap6r Swietlnych (2x) wsung¢ w
zaciski rurowe.

=» Ustawi¢ zamocowania i dokreci¢ mocno
rekg zaciski rurowe.
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MONTAZ ZAPOR SWIETLNYCH

zapory $wietlne

Zapory $wietlne wsung¢ w zamocowania.

v

Zapory $wietlna przykrecic reka.

-> Utozy¢ przewody przytgczeniowe zapor
Swietlnych do skrzynki stycznikowej suwnicy
i zabezpieczy¢ je przewigzkami kablowymi.
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' DOTYCZY TYLKO ZAPOR
SWIETLNYCH USYTUOWANYCH
OBOK SIEBIE

Jezeli wskutek matej wysokosci zabudowy suwnicy
nad czotownicg jest mato miejsca, zapor Swietlnych

nie montuje si¢ jedna nad drugg lecz obok siebie,
uzywajgc dodatkowych uchwytow.

Mocowanie zapor
Swietinych

Zaciski rurowe

Mocowanie zapor $wietlnych (4x) wsung¢ w
zaciski rurowe.

Ustawi¢ zamocowania i dokreci¢ mocno
rekg zaciski rurowe.

MONTAZ ZAPOR SWIETLNYCH

zapory Swietlne

Zapory $wietlne wsung¢ w zamocowania.

v

Zapory $wietlna przykrecic reka.

Utozy¢ przewody przytgczeniowe zapor
Swietlnych do skrzynki stycznikowej suwnicy
i zabezpieczy¢ je przewigzkami kablowymi.
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zblizeniowego dziatajgcy w funkcji obcigzenia

' DOTYCZY TYLKO ZAPOR
SWIETLNYCH NA CZOtOWNICY

Mocowanie zapor
Swietlnych

zapory $wietlne

Sruby zebrowane
M8x20

Zamocowanie do zapér swietlnych osadzic¢
w otworach w czotownicy.

Przykreci¢ zamocowanie do zapor
Swietlnych Srubami zebrowanymi M8x20.

Zapory $wietlne wsung¢ w zamocowania.
Zapory $wietlna przykrecic reka.

Yevd 4V

Utozy¢ przewody przytgczeniowe zapor
Swietlnych do skrzynki stycznikowej suwnicy
i zabezpieczy¢ je przewigzkami kablowymi.
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USTAWIANIE ZAPOR SWIETLNYCH

Zofta dioda LED (tylko
na odbiorniku): jest
kontakt wzrokowy z

nadajnikiem

zielona dioda LED:
napiecie robocze

nakretki
samozabezpieczajgce
do ustawiania
=» Obie zapory $wietlne suwnicy i suwnicy
wspotpracujgcej wzajemnie doktadnie ustawié¢
nakretkami samozabezpieczajgcymi. Musi
Swieci¢ zotta dioda LED na odbiorniku.

— Zielona dioda LED (na nadajniku i odbiorniku):

napiecie robocze obecne.

— Zotta dioda LED (tylko na odbiorniku): jest
kontakt wzrokowy z nadajnikiem.

-> Gdy tylko suwnica jest gotowa do jazdy:
przejecha¢ obydwoma wspotpracujgcymi
suwnicami cate torowisko w réznych
odlegtosciach, sprawdzajac, czy ustawienie
zapor swietlnych jest prawidtowe (zétta dioda
LED na odbiorniku (z zachowaniem kontaktu
wzrokowego) musi $wieci¢ na catej trasie
przejazdu). W razie koniecznosci skorygowac
ustawienie zapor swietlnych.

Wskutek odchytek potozenia torowiska
ustawienia zap6r swietlnych moga by¢ rézne.
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Zatozy¢ antene z podstawg do radiowego modutu danych

ZALOZYC ANTENE Z PODSTAWA DO
RADIOWEGO MODULU DANYCH

W trybie sterowania tandemowego sterownik
ABUControl obu suwnic tgczg sie ze sobg
bezprzewodowo przez radiowy modut danych i
przekazujg sobie wzajemnie informacje o trybie pracy.

Anteny z podstawg radiowych modutéw danych
muszg by¢ ustawione na wozkach zaleznie od
warunkéw w hali.

W suwnicach z synchronizacjg pracy w
tandemie:

Anteny z podstawg radiowych modutéw danych sg
podtgczone, przewody przytgczeniowe utozone i
wyprowadzone ze skrzynek stycznikowych lub
przygotowane do tego.

rama wozka antena z podstawg

Przykifad: antena z podstawg na ramie wozka

— Anteny z podstawg nalezy umiesci¢ na obu
wozkach tak, aby byt zapewniony kontakt
wzrokowy miedzy nimi.

— Zaleznie od rodzaju konstrukcji suwnicy i
wozka, wysokosci belki gtéwnej i warunkéw w
hali, antena z podstawg moze by¢ usytuowana
np. na ramie wézka lub na czotownicy po
drugiej stronie ramy woézka tak, aby byta
skierowana do suwnicy wspétpracujgce;.
Przewdd przytgczeniowy anteny z podstawg
musi by¢ dostatecznie dtugi i moze by¢ utozony
w istniejgcych kanatach instalacyjnych.

— W razie koniecznosci przewdd przytgczeniowy
anteny z podstawg wyprowadzi¢ ze skrzynki
stycznikéw. Patrz ,Utozenie przewodow
przytgczeniowych w obudowie kotnierzowej*
strona 38.

— Antene z podstawa zamontowac tak, aby nie
zaczepiata o nic podczas jazdy suwnicy lub
wozka.
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MONTAZ | PODLACZANIE MIERNIKA
NACHYLENIA

Funkcja sterowania hakiem/centrowania haka (opcja)
powala na pomiar odchylenia liny za pomocg miernika
nachylenia.

W pierwszej kolejno$ci nalezy zamontowac¢ miernik
nachylenia i wykonaé jazde kalibracyjng, zapisujgc
potozenie zerowe liny. Patrz ,Kalibrowanie miernika
nachylenia“ Strona 66. Nastepnie nalezy wprowadzi¢
w systemie KranOS ustawienie miernika nachylenia.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+~SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

PRZYGOTOWAC WODZIK LINY

DOTYCZY TYLKO MIERNIKA
NACHYLENIA DO WCIAGNIKA
LINOWEGO D Z OLINOWANIEM 4/2
LUB 8/2 | WCIAGNIKA LINOWEGO Z

W przypadku wciggnika linowego o typie konstrukcji
D z olinowaniem 4/2 lub 8/2 lub wciggnika linowego o
typie konstrukcji Z montowany jest wieloczesciowy
wodzik liny, ktéry jest mocowany wokét liny. Na
wodziku liny montowany jest miernik nachylenia,
ktéry mierzy kat odchylenia liny. Lina moze
swobodnie przechodzi¢ przez wodzik liny. Aby méc
zamocowacé wodzik liny wokét liny, wodzik liny trzeba
najpierw rozebraé tak, zeby jego dwie potowy mozna
byto ztozy¢ dokota liny.

Jesli weiggnik linowy zostanie zdemontowany z
suwnicy lub na niej zamontowany, jesli bedzie
transportowany przy pomocy suwnicy lub wozka
widtowego, albo zostanie zamontowany na
samochodzie ciezarowym, wodzik liny musi zostaé
zdemontowany, aby nie ulegt uszkodzeniu.

kotek walcowy kotek walcowy
" 4 Wyciggna¢ kotki walcowe (2x).
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Montaz i podtgczanie miernika nachylenia

Sruba z them soczewkowym K4x17

o 4 Odkreci¢ $ruby z tbem soczewkowym K4x17
(2x).

uchwyt potokragty z
ramionami no$nymi

- 4 Rozciggng¢ uchwyty potokragte wodzika liny.

uchwyt potokragty
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ZAMONTOWAC MIERNIK
NACHYLENIA

DOTYCZY TYLKO WCIAGNIKA
LINOWEGO Z TRAWERSA STAtA

We wciggnikach linowych z trawersg statg miernik
nachylenia jest przymocowany przy pomocy
zacisku do kieszeni liny.

plyta Kieszen liny

Sruba z them
walcowym M4x16
Zacisng¢ uchwyt, ptyte i przeciwuchwyt
Srubami z tbem walcowym M4x16 (3x)
wokot kieszeni liny.

4 Wkreci¢ $ruby z tbem walcowym M4x16
(3x) w nakretki wprasowane w
przeciwuchwyt. 5 Nm.

nakretka wprasowana miernik nachylenia

ptyta nakretka
szesciokgtna M4

- 4 Przykreci¢ miernik nachylenia srubami z

tbem walcowym M4x16 (2x) do ptyty. 5 Nm.

Na odwrotnej stronie ptyty sg wprasowane
nakretki, w ktére wkreca sie sruby z tbem
walcowym.
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DOTYCZY TYLKO WCIAGNIKA
LINOWEGO D Z OLINOWANIEM 4/2
LUB 8/2 | GM 5000

We wciggniku linowym D GM 5000 z olinowaniem 4/2
lub 8/2 ptyta spawana jest przyspawana od wewnatrz
do bocznej ptyty uchwytu dla trawersy krgzkéw
zwrotnych, do ktoérej jest mocowany wodzik.

Sruba zebrowana

M6x12 plyta spawana

uchwyt ptyta boczna

" 4 Przykreci¢ uchwyt $rubami zebrowanymi
M6x12 (2x) do ptyty spawanej od wewnatrz
ptyty bocznej. 19 Nm.

Sruba z them

szesciokgtnym M6x25 uchwyt

podktadka okragta nakretka M6

Srube z tbem szesciokatnym M6x25 z
podkiadkg przetkng¢ przez zawieszenie
krzyzowe na ramieniu nosnym i przez uchwyt.

Nakretke M6 z podktadkg wsung¢ na srube z
tbem szesciokgtnym M6x25 i przykrecic.
10 Nm.
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' DOTYCZY TYLKO WCIAGNIKA
uchwyt pétokragly z LINOWEGO D Z OLINOWANIEM 4/2
ramieniem noshym LUB 8/2 | GM 7000

We wciggniku linowym konstrukcji D GM 7000 z
olinowaniem 4/2 lub 8/2 ptyta spawana jest
przyspawana od wewnagtrz do bocznej ptyty uchwytu
dla trawersy krgzkéw zwrotnych, do ktérej jest
mocowany wodzik.

Sruby zebrowane

M6x12 plyta spawana

uchwyt pétokragty Sruba z them
soczewkowym K4x17

4 Poluzowany wczes$niej uchwyt potokragty
przykreci¢ do zmontowanego uchwytu
potokragtego z ramieniem no$nym przy
pomocy $rub z tbem soczewkowym K4x17
(2x). 1 Nm.

uchwyt
r 4 Przykreci¢ uchwyt $rubami zebrowanymi
M6x12 (2x) do ptyty spawanej na zewnatrz
ptyty bocznej. 19 Nm.

Sruba z tbem
szeSciokgtnym M6x25 uchwyt

uchwyt potokragty kotek walcowy

Wsung¢ kotki walcowe (2x) do oporu w
uchwyty pétokragte przez rygiel.

miernik nachylenia

podktadka okragta nakretka M6
Srube z tbem szesciokatnym M6x25 z
podkiadkg przetkng¢ przez zawieszenie
krzyzowe na ramieniu nosnym i przez uchwyt.

Nakretke M6 z podktadkg wsung¢ na srube z
tbem szesciokatnym M6x25 i przykrecic.
10 Nm.

Sruba imbusowa podktadka
M4x12 zabezpieczajgca
4 Przykreci¢ miernik nachylenia przy pomocy
Srub imbusowych M4x12 (2x) i podktadek
zabezpieczajgcych (2x) do ptyty wodzika liny.
3 Nm.
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uchwyt poétokragty z
ramieniem noshym

Sruba z tbem
soczewkowym K4x17
4 Przykreci¢ uchwyt pétokragty do uchwytu

potokragtego z ramieniem nosnym przy
pomocy $rub z tbem soczewkowym K4x17
(2x). 1 Nm.

uchwyt potokragty

uchwyt potokragty kotek walcowy

- 4 Wsung¢ kotki walcowe (2x) do oporu w
uchwyty pétokragte przez rygiel.

miernik nachylenia

Sruba imbusowa podktadka
M4x12 zabezpieczajgca
- 4 Przykreci¢ miernik nachylenia przy pomocy
Srub imbusowych M4x12 (2x) i podktadek
zabezpieczajgcych (2x) do ptyty wodzika liny.
10 Nm.
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DOTYCZY TYLKO WCIAGNIKA
LINOWEGO zZ

We wciggniku linowym konstrukcji Z jest
przyspawana od dotu ramy wézka ptyta spawana, do
ktorej jest mocowany wodzik liny.

plyta spawana

Sruba zebrowana
M6x12

- 4 Przykreci¢ uchwyt sSrubami zebrowanymi
M6x12 (2x) do ptyty spawanej. 19 Nm.

uchwyt

Sruba z tbem
szeSciokgtnym M6x25 podkfadka okragta

uchwyt

ramie no$ne z
zawieszeniem
krzyzowym
=¥ Srube z tbem szesciokatnym M6x25 z
podkiadkg przetkng¢ przez zawieszenie
krzyzowe na ramieniu nosnym i przez uchwyt.
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podktadka okragta

nakretka M6
- 4 Nakretke M6 z podkfadkg wsungé¢ na $rube z
tbem szesciokgtnym M6x25 i przykrecic.

10 Nm.

uchwyt potokragty

Sruby z tbem uchwyt potokragty z
soczewkowym K4x17 ramionami no$nymi
Przykreci¢ uchwyt pétokragty do uchwytu
potokragtego z ramieniem nosnym przy
pomocy $rub z tbem soczewkowym K4x17.
1 Nm.
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uchwyt poétokragty

kotek walcowy

- 4 Wsung¢ kotki walcowe (2x) do oporu w
uchwyty pétokragte przez rygiel.

Sruba imbusowa
M4x12

podkiadka
zabezpieczajgca

miernik nachylenia ptyta
- 4 Przykreci¢ miernik nachylenia przy pomocy
Srub imbusowych M4x12 (2x) i podktadek
zabezpieczajacych (2x) do ptyty wodzika liny.
3 Nm.

PODLACZANIE MIERNIKA
NACHYLENIA

4 Wprowadzi¢ wtyczke miernika nachylenia do
absolutny enkodera i wetkngc.
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+~SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2.

KALIBROWANIE MIERNIKA
NACHYLENIA

Aby moc korzysta¢ ze sterowania hakiem i
centrowania haka, miernik nachylenia trzeba
kalibrowa¢. W tym celu nalezy wykona¢ jazde
kalibracyjng, zapisujac potozenie zerowe liny. Dopiero
po pomysinie wykonanej kalibracji sg dostepne
funkcje sterowania hakiem i centrowanie haka.

— Przed kalibrowaniem miernika nachylenia
absolutny enkoder bebna musi zosta¢ poddany
referencjonowaniu. Patrz ,Wzorcowanie
absolutnego enkodera bebna“ Strona 146.

— Aby przeprowadzi¢ doktadng kalibracje, hak
dzwigowy musi zwisa¢ pionowo podczas catej
jazdy kalibracyjnej. W tym celu najlepiej
zawiesi¢ tadunek na haku fadunkowym. W
przypadku matych hakéw tadunkowych oraz
hakow z bebnem kablowym sprezynowym,
fadunek powinien byé¢ podwieszony w kazdym
przypadku, aby zapewni¢ pionowe zwisanie
haka.

— Po kazdym demontazu (np. przy wymianie liny)
lub wymianie miernika nachylenia musi on
zostaé ponownie skalibrowany.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik

66

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Mechanizm
podnoszenia“ &> ,Parametry profilu podnoszenia“
- ,Parametry miernika nachylenia“

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

=2 W menu gtéwnym wybraé wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

=» W menu ,Ustawienia® (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Parametry profilu
podnoszenia“.

® Ukazuje sie okno ,Parametry profilu
podnoszenia®“.

=» W menu ,Ustawienia® trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Parametry miernika
nachylenia“.

® Ukazuje sie okno ,Parametry miernika
nachylenia®“.
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< (-J:]) Parametry miernika nachylenia kabla

a/ | Param

Kalibr. miernika nachylenia

Przycisk ,Kalibrowanie miernika nachylenia®“

2 / Parametry miernika nachylenia kabla

Aby méc przeprowadzi¢ doktadng kalibracje, hak fadunkowy mi as catego procesu kalibracji pionowo zwisaé. W tym celu najlepiej zawiesié na nim jakis tadunek."

Kalibr. miernit& nachylenia

Postep kalibrowania

3B%

Jakosé kalibr. w kierunku jazdy wézka

Status kalibraji

Kalibrowanie

Jako$é kalibr. w kierunku jazdy suwnicy

Wyswietlanie ,,Postep kalibracji“

Opusci¢ hak tadunkowy do najnizszego
potozenia.

Jesli mozliwe i celowe: zawiesi¢ tadunek.

Klikng¢ przycisk ,Kalibrowanie miernika
nachylenia“.

Hak tadunkowy podnosic¢ i opuszcza¢ wzdtuz
catego skoku roboczego haka tak dtugo, az w
polu ,Postep kalibracji“ Ukazuje sie 100 %.

W trakcie jazdy kalibracyjnej nie wolno
przemieszcza¢ wézka ani suwnicy, poniewaz
mogtoby to spowodowac kotysanie haka
tadunkowego. To z kolei zafatszowatoby
kalibracje. Podczas jazdy kalibracyjnej nie
nalezy rowniez w zaden inny sposob poruszac
hakiem tadunkowym.
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® W polach ,Jakos¢ kalibracji w kierunku jazdy
wozka“ i ,Jakos¢ kalibracji w kierunku jazdy
suwnicy” wyswietlana jest doktadno$¢ wyniku
jazdy kalibracyjne;j.

-> Sprawdzi¢ prawidtowe ustawienie kierunku
miernika nachylenia. Patrz ,Ustawienie
kierunku miernika nachylenia“ Strona 68.
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USTAWIENIE KIERUNKU MIERNIKA
NACHYLENIA

Aby moduty asystentéw operatora mogty prawidtowo
mierzy¢ odchylenie liny, konieczne jest prawidtowe
ustawienie miernika nachylenia w KranOS.

Przed ustawieniem miernika nachylenia konieczna
jest jego kalibracja. Patrz ,Kalibrowanie miernika
nachylenia“ Strona 66.

Ta czynnos$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+~SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

Poziom. miernika nachylenia

mechanizm podnoszenia 1

mechanizm podnoszenia 2

(O Odczyt PLC (%) Zapis PLC

podnoszenia.

v ¥

miernika nachylenia.

Ve

Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.

przetgcznik ,,Miernik nachylenia obrécony o 90

o

@ Miernik nachylenia obrécony o 90

- Miernik nachylenia obrdcony o 90

Przetgcznik zostaje wyswietlony z niebieskim tlem.
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Ustawienie kierunku miernika nachylenia

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Profil ruchu®

- Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

>

W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,,Profil ruchu®.

® Ukazuje sie okno ,Profil ruchu®.

menu rozwijalne ustawienie miernika nachylenia

Jazda suwnicy w poz. obréconej, wézka w ust. standardowym

Jazda suwnicy i wozka w ustawieniu standardowym

Jazda suwnicy i wézka w poz. obréconej I

Jazda suwnicy w poz. obréconej, wézka w ust. standardowym

Jazda suwnicy w ust. standardowym, wézka w poz. obrécone]

przycisk ,,Zapis PLC*

Wybrac¢ za posrednictwem menu rozwijalnego ustawienie miernika nachylenia dla kazdego mechanizmu

Ewentualnie wybra¢ przy pomocy przetacznika ,Miernik nachylenia obrécony o 90°“ kierunek zabudowy



Kontrole | Najpierw

KONTROLE

DOTYCZY KAZDEGO, KTO WYKONUJE BADANIA | ODBIORY SUWNICY
ZGODNIE Z PRZEPISAMI BEZPIECZENSTWA PRACY.

Suwnica musi by¢ okresowo badana, zeby zapewni¢
jej bezpieczng eksploatacje. Odpowiedzialnosc¢ za te
okresowe badania ponosi uzytkownik urzgdzenia.

NAJPIERW

OKRES MIEDZY KOLEJNYMI
KONTROLAMI

Kontrola okresowa musi by¢ przeprowadzana nie
rzadziej niz raz na rok.

W okreslonych warunkach moze by¢ konieczne
czestsze wykonywanie kontroli okresowej. Powody
moga by¢ nastepujace.

— Czesta praca z udzwigiem.

— Praca w systemie wielozmianowym.
— Czeste uzywanie.

— Zapylone lub agresywne $rodowisko.

Uzytkownik odpowiada za sprawdzenie warunkow i
ustalenie okreséw miedzy kolejnymi kontrolami. W
razie watpliwosci firma ABUS jest do Panstwa
dyspozycji.
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WYMAGANIA, JAKIE MUSI SPEELNIAC
KONTROLER

Uzytkownik suwnicy jest odpowiedzialny za dobor i
odpowiednie kwalifikacje kontrolera.

ZAGROZENIE DLA LUDZI!
Nieprawidtowe przeprowadzenie
kontroli moze spowodowaé
obrazenia ludzi.

Jezeli wykonanie kontroli zostanie
powierzone innym osobom niz
personel firmy ABUS, uzytkownik
odpowiada za uruchomienie
suwnicy przez osoby o
wystarczajgcych kwalifikacjach.

Przyktady odpowiednio wykwalifikowanych oséb:

Osoby posiadajgce obszerng wiedze opartg na
wyksztatceniu zawodowym w zakresie budowy
maszyn oraz elektrycznych instalacji suwnic.

Osoby posiadajgce wystarczajgce
doswiadczenie w zakresie eksploataciji,
montazu i konserwacji suwnic.

Osoby dysponujgce kompleksowg znajomoscia
odnosnych regut techniki, dyrektyw i przepiséw
bezpieczenstwa, obowigzujgcych w kraju
uzytkowania suwnicy.

Osoby regularnie szkolone przez firme ABUS.



ZAKRES BADAN

Odpowiednio przygotowana osoba, przeprowadzajgca
badanie suwnicy, odpowiada za zakres i rodzaj
przeprowadzanego badania.

PRZEGLAD: KONTROLA SUWNICY ZA
POMOCA STEROWNIKA
ABUCONTROL

Oprocz wymienionych tu punktéw nalezy sprawdzic¢
takze wszystkie punkty, opisane w innych,

dostarczonych w komplecie podrecznikach produktéw.

Decyzja, czy suwnica jest w nienagannym stanie,
nalezy wytgcznie do kontrolera. Stwierdzone braki
muszg zosta¢ naprawione lub uzupetnione. Kontroler
decyduje, czy suwnica musi zosta¢ potem ponownie
zbadana.

Jezeli obowigzujgce przepisy lokalne wymagaja
dodatkowych badan, nalezy je takze wykonywac.

Dodatkowo sprawdzi¢ co najmniej nastepujgce
punkty.

-> Odczyta¢ dane eksploatacyjne z pamiegci
sumarycznej obcigzenia do dalszego
obliczenia pozostatego okresu uzytkowania.
Patrz ,Odczyt danych eksploatacyjnych i
pamieci sumarycznej obcigzenia® strona 70.

Przy operacyjnym dojezdzie do gérnego
wytgcznika krancowego podnoszenia:
sprawdzi¢ wytagcznik krancowy awaryjny. Patrz
.Kontrola wytacznika krancowego awaryjnego*“
strona 72.

Sprawdzi¢ line na podstawie prognozy terminu
wycofania z eksploataciji. Patrz ,Sprawdzi¢ line
na podstawie prognozy terminu wycofania z
eksploatacji“ strona 73 i ,Wyswietlanie
parametrow stanu liny kwalifikujgcego do
wymiany i danych napedu linowego*“ strona 76.

Sprawdzi¢ bezpiecznik przecigzeniowy. Patrz
~Sprawdzi¢ bezpiecznik przecigzeniowy*
Strona 77.
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ODCZYT DANYCH
EKSPLOATACYJNYCH | PAMIECI
SUMARYCZNEJ OBCIAZENIA

Na biezgco w trakcie pracy ABUControl wyznacza
liczne dane eksploatacyjne i przejrzyscie je wyswietla.
Dane eksploatacyjne, zwtaszcza licznik godzin pracy i
pamieé¢ sumaryczna obcigzenia, majg znaczenie dla
kontroli okresowych.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Uzytkownik ,CUSTOMER’ (poziom
uprawnien uzytkownika [1]) lub ,SERVICE’ (poziom
uprawnien uzytkownika [2]) moze by¢ zalogowany.
Dostep jest jednak mozliwy takze bez loginu (poziom
uprawnien uzytkownika [0]).

WYWOLYWANIE DANYCH
EKSPLOATACYJNYCH

Bez logowania

>
>

Nawigzywanie potgczenia WLAN

Wywota¢ KranOS w przeglgdarce. Patrz
,Logowanie i rejestrowanie w KranOS*
strona 19.

® Ukazuje sie okno ,Dane eksploatacyjne®.

Z zalogowanym uzytkownikiem

>

W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Dane
eksploatacyjne”.

® Ukazuje sie okno z danymi eksploatacyjnymi.

Mozliwy konflikt

Seryjny numer suwnicy | KOSV2-3-0-3 ), ktory jest
zdeponowany w PLC, nie jest zgodny z numerem
seryjnym suwnicy w instalacji KranO5 ( 111-013707 ).

KOS-V2-3-0-3 A

192.168.1.100

W przypadku niezgodnosci numeru seryjnego suwnicy
zapisanego w sterowniku PLC z numerem seryjnym
suwnicy w systemie KranOS, pojawia sie komunikat o
konflikcie.
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ODCZYT DANYCH
EKSPLOATACYJNYCH

Pole ,Liczba
godzin pracy“

Pole ,Ruchy nawrotne*

Pole ,Ruchy”  Pole ,Licznik impulsowy*
=» W linii wymaganej osi suwnicy odczytaé
odpowiednig wartos¢.

— ,Liczba godzin pracy“: czas, w ktérym naped
lub napedy odnosnej osi suwnicy znajdowaty
sie w ruchu.

— ,Ruchy*: liczba ruchéw odnosnej osi suwnicy.
Ruch jest dodawany, gdy odnosny naped jest
przyspieszany z postoju.

— ,Licznik impulsowy*: liczba krétkich ruchéw.
Liczba ta jest zwieksza o jeden za kazdym
razem, gdy odnosny naped przyspiesza z
postoju i pracuje nie dtuzej niz przez
2 sekundy. Jednoczes$nie takze pole
nieedytowalne ,Ruchy” jest zwiekszane o
jeden.

— ,Ruchy nawrotne®: liczba ruchéw nawrotnych.
Liczba jest zwiekszana o jeden, gdy odnosny
naped jest przyspieszany z jednego kierunku
ruchu w ciggu 2 sekund bezposrednio w
przeciwnym kierunku ruchu. Jednoczesnie
takze pole nieedytowalne ,Ruchy” jest
zwigkszane o jeden.
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Odczyt danych eksploatacyjnych i pamieci sumarycznej obcigzenia

ODCZYT PAMIECI SUMARYCZNEJ
OBCIAZENIA

pole ,Licznik

pole ,zuzyta warto$c¢* przecigzenia®

Tycena

ogon

pole ,Wartos¢
znamionowa“

— ,Zuzyta warto$¢®: petne obliczeniowe godziny
pracy mechanizmu podnoszenia.

— ,Warto$¢ znamionowa"“: maksymalne
dopuszczalne petne godziny obcigzenia
mechanizmu podnoszenia.

— ,Licznik przecigzenia“: liczba ruchow
podnoszenia z przecigzeniem. Liczba ta jest
zwiekszana o 1 za kazdym razem, gdy
mechanizm podnoszenia podnosi fadunek,
przekraczajgcy maksymalny udzwig suwnicy.
Jednoczesnie takze pole tekstowe ,Ruchy” jest
zwiekszane o 1.

Dalsze informacje dotyczgce oceny pozostatego
okresu uzytkowania: patrz ,0gélny podrecznik
produktu dla suwnic ABUS".

— Wyswietlane wartosci sg aktualizowane w
czasie, gdy jest wyswietlane okno ,Dane
eksploatacyjne®. Umozliwia to
zaobserwowanie, w jakiej sytuacji
eksploatacyjnej wyswietlane wartosci sg
zwiekszane.

— Wartosci zostang zapisane w ABUControl. W
razie wymiany PLC wartosci te trzeba
wprowadzi¢ recznie.



Kontrole | Kontrola wytgcznika krancowego awaryjnego

PRZESUW HAKA tADUNKOWEGO

DO PRAWIDLOWEJ POZYCJI

KONTROLA WYLACZNIKA

KRANCOWEGO AWARYJNEGO
-> Wyprowadzi¢ hak tadunkowy z zakresu

dziatania wytgcznika granicznego (gérnego i

TYLKO PRZY OPERACYJNYM S

E £ rzed kontrolg hak tadunkowy nie moze
DOJEZDZIE DO GORNEGO znajdowac sie w zakresie d:g’rania
WYtACZNIKA KRANCOWEGO wytgcznika granicznego.
PODNOSZENIA
Ten punkt obowigzuje tylko wtedy, gdy wolno
celowo dojezdzac¢ do krancowego, gérnego KONTROLA WYI’_ACZN”(A

wytgcznika podnoszenia.

KRANCOWEGO AWARYJNEGO

W normalnym cyklu roboczym dozwolony jest
celowy dojazd do gérnego wytgcznika krancowego
podnoszenia. Wytgcznik kranncowy podnoszenia
gorny musi by¢ przetestowany przy wigczaniu
suwnicy.

pozycja ,gora

Jezeli wskutek regularnego uzywania wytgcznik
krancowy podnoszenia zostanie uszkodzony,
wytgczenie jest zapewniane przez dodatkowy
awaryjny wytgcznik krancowy. Ten awaryjny
wytacznik krancowy musi by¢ regularnie
kontrolowany.

pokretto
Obréci¢ pokretto do pozycji ,gora’ i
przytrzymac.

Powoli podciagng¢ hak fadunkowy.
Hak tadunkowy przesuwa sie do gory.

oo ¥ ¥

Uruchomione pokretto nie zatrzymuje haka
tadunkowego jak zwykle w punkcie
przesterowania krancowego, goérnego
wytacznika podnoszenia, lecz hak kontynuuje
swoj ruch.

® Jest uruchamiany wytgcznik krancowy
awaryjny.
® \Wylacza stycznik gtowny.

® \Wylgcznik krancowy awaryjny zostat
skontrolowany.

Jezeli stycznik gtdéwny nie wytgczyt:

® \Wystepuje problem z oprzewodowaniem
suwnicy lub z poszczegdlinymi czesciami. Nie
wolno kontynuowa¢ eksploatacji suwnicy.
Suwnice wylgczy¢ z ruchu.

>
=» Skontaktowaé sie z serwisem firmy ABUS.
Patrz strona 155.
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PONOWNIE WEACZYC SUWNICE

pozycja ,dot

poKretto
Obréci¢ pokretto do pozycji ,dot’ i przytrzymac.

Stycznik gtéwny jest zmostkowany.

Suwnica znowu sie wtgcza.

Ve oV

Wyprowadzi¢ hak tadunkowy z zakresu
dziatania wytgcznika granicznego.

DOTYCZY TYLKO BLIZNIACZEGO
MECHANIZMU PODNOSZENIA

Przebieg w przypadku blizniaczego mechanizmu
podnoszenia jest prawie identyczny.

>

Skontrolowaé wytgcznik krancowy awaryjny
na mechanizmie podnoszenia 1.

Zrestartowa¢ suwnice na napedzie
mechanizmu podnoszenia 1.

Skontrolowa¢ wytacznik krancowy awaryjny
na mechanizmie podnoszenia 2.

L 20 7

Zrestartowaé suwnice na napedzie
mechanizmu podnoszenia 2.

73

Sprawdzi¢ line na podstawie prognozy terminu wycofania z eksploataciji

SPRAWDZIC LINE NA PODSTAWIE
PROGNOZY TERMINU WYCOFANIA 2
EKSPLOATACJI

Sterownik ABUControl utatwia badanie liny i czyni je
bezpieczniejszym, wyswietlajgc odcinki liny, dla
ktérych zostato wyliczone istotne zuzycie.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Uzytkownik ,CUSTOMER’ (poziom
uprawnien uzytkownika [1]) lub ,SERVICE’ (poziom
uprawnien uzytkownika [2]) musi by¢ zalogowany.

NIEBEZPIECZENSTWO UPADKU
LADUNKU!

ABUControl umozliwia tylko
obliczanie zuzycia i nie jest w
stanie uwzgledni¢ wszystkich
warunkow eksploatacji oraz
uszkodzen spowodowanych przez
czynniki zewnetrzne. Lina moze
wiec by¢ w stanie kwalifikujgcym jg
do wymiany mimo ze ABUControl
nie zgtasza jeszcze takiego stanu.

Niezaleznie od obliczenia
wykonanego przez ABUControl,
line nalezy zbada¢ kompletnie i
starannie.

WYWOLANIE ,ZUZYCIE STAN LINY
KWALIFIKUJACY DO WYMIANY*

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,CUSTOMER’ lub ,SERVICE’ >
,Mechanizm podnoszenia“ - ,Zuzycie Stan liny
kwalifikujgcy do wymiany*

>

Zalogowac sie w KranOS jako uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawniet uzytkownika
[1]) lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* Strona 19.

W menu gtéwnym wybraé wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Zuzycie Stan liny
kwalifikujgcy do wymiany*.
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ODCZYT OBLICZEN STANU LINY
KWALIFIKUJACEGO DO WYMIANY

kolumna ,,Dtugosc¢

kolumna ,,Pozycja liny* zuzycia*®

/s

Pozyc liny

2,856m 0,479 m

3,808 m 1,190 m

1,478 m

maksymalne zuzycie

2,356 m / 2,856m

pole ,dtugosc tgczna  pole ,Maksymalne
obszar zuzycia*” zuzycie*”

® Ukazuje sie okno ,Zuzycie Stan liny
kwalifikujgcy do wymiany*.

® W tabeli wyswietlany jest jeden lub wiecej
odcinkéw liny (jeden odcinek liny w jednym
wierszu), dla ktérych ABUControl wyliczyt
znaczace zuzycie.

— Kolumna ,Pozycja liny* wskazuje, gdzie
znajduje sie odnosny odcinek liny. Mierzony
jest odcinek miedzy punktem statym i
poczatkiem odpowiedniego.

— Kolumna ,Dlugos$¢ zuzycia“ wskazuje dtugosc
odcinka liny, ktéry ulegt znaczagcemu zuzyciu.
Pomiar zaczyna sie od poczatku pozycji
podanej w kolumnie ,Pozycja liny*.

® W polu ,Dlugos¢ tgczna obszar zuzycia“
wys$wietlany jest odcinek liny z tabeli, ktory
zostat obliczony jako odcinek o najwiekszym
ZUzyciu.

® W polu ,Maksymalne zuzycie“ wyswietlana jest
wartos¢ zuzycia odcinka liny o najwiekszym
Zuzyciu.

Badanie liny nalezy zaczg¢ w wyswietlonych
pozycjach liny.

Nalezy zbadac¢ kolejno wszystkie wyswietlone
odcinki liny. Tu nalezy sie liczy¢ z
najwczesniejszym pekaniem drutow.
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BADANIE LINY

Na wszystkich odcinkach liny o znaczacym
zuzyciu:

odstep pomiedzy
punktem statym i
poczatkiem odcinka

Odcinek liny (pole
,Diugosc¢ fgczna
Obszar zuzycia®)
Hak tadunkowy przesung¢ maksymailnie do
dotu.

Upraszcza to pomiary liny.

Zmierzy¢ od punktu statego wciggnika
linowego odstep ,Pozycja liny*“.

W tym miejscu zaczyna sie odcinek liny o
zZnaczgcym zuzyciu.

Odcinek liny o najwiekszym zuzyciu znajduje
sie najczesciej w pierwszym ciegnie, ale
zaleznie od sposobu uzytkowania suwnicy
moze byé potozony takze w innych ciegnach.
W tym przypadku nalezy zmierzy¢ dodatkowo
odstep miedzy ,Pozycja liny” i punktem statym
wciggnika linowego wokét krazka linowego na
dolnym zbloczu.

Zmierzy¢ od poczatku odcinka liny ,Diugosc
fgczna Obszar zuzycia®“.

® Na tym obszarze znajduje sie odcinek liny o
znaczacym zuzyciu. Tu nalezy sie liczy¢ z
najwczesniejszym pekaniem drutow.

W tym miejscu rozpoczaé¢ badanie liny.

Patrz tez ,Ogdlna instrukcja obstugi suwnic
ABUS*, rozdziat ,Kontrola liny*.

Jezeli w tym miejscu nie stwierdzono stanu
liny kwalifikujgcego do wymiany:

=>» Zbadaé catg pozostata line.
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DOTYCZY TYLKO WCIAGNIKOW
LINOWYCH Z BLIZNIACZYM
MECHANIZMEM PODNOSZENIA
ORAZ WCIAGNIKOW LINOWYCH Z
MECHANIZMEM PODNOSZENIA
TRUE VERTICAL LIFT

Ten punkt dotyczy tylko wciggnikoéw linowych z
blizniaczym mechanizmem podnoszenia (oba
konce liny sg nawijane kazdy na wtasny beben
linowy) oraz wciggnikéw linowych z mechanizmem
podnoszenia True Vertical Lift (oba konce liny sg
nawijane na wspolny beben linowy).

SPRAWDZENIE OBU POLOWEK
LINY

krgzek wyréwnawczy

W tych wciggnikach linowych lina jest nawijana na
obu koncach. Srodkowy odcinek liny znajduje sie
niemal bez ruchu na krgzku wyréwnawczym
wciggnika linowego lub na zbloczu dolnym.
Myslowo ten krazek wyrownawczy jest traktowany
jako punkt staty a potowki liny jako dwie osobne
liny.

Zuzycie wyznaczone przez ABUControl odnosi sie
do pierwszej jak i do drugiej potowki liny. Ze
wzgledu na symetryczny ukfad przyjmuje sie
identyczne zuzycie dla obu potowek liny.

-> Sprawdzi¢ potéwke liny na lewo od krgzka
wyréwnawczedo i na prawo od tego krgzka.
Potraktowac przy tym krazek wyrownawczy
jako punkt staty.
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BADANIE LINY NA KRAZKU
WYROWNAWCZYM

Lina na krgzku wyréwnawczym jest traktowana w
ABUControl jako punkt staty. Dlatego nie mozna tu
obliczy¢ zuzycia.

Jednak wskutek kotysania tadunku i niewielkie
réznice w obrotach obu bebnéw linowych zuzywa
sie takze lina na krgzku wyréwnawczym.

NIEBEZPIECZENSTWO
UPADKU LADUNKU!
Lina na krgzku wyrdwnawczym
nie moze byc¢ obliczana przez
system ABUControl.

Dlatego kawatek liny potozony na
krazku wyréwnawczym nalezy
bada¢ dodatkowo i szczegdlnie
starannie.

krazek wyréwnawczy

kawatek liny na
krgzku
wyrownawczym

=» Kawalek liny potozony na krazku
wyréwnawczym (Srodkowy krazek zwrotny
na goérze wciggnika linowego lub na dolnym
zbloczu) nalezy bada¢ dodatkowo oprécz
reszty liny i szczegdlnie starannie.

WYMIANA LINY

Jezeli lina jest w stanie kwalifikujgcym do
wymiany:

-> Wymieni¢ line. Patrz ,Wymiana liny* Strona 96
oraz podrecznik produktu wciggnika linowego.
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WYSWIETLANIE PARAMETROW

STANU LINY KWALIFIKUJACEGO DO

WYMIANY | DANYCH NAPEDU
LINOWEGO

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Uzytkownik ,CUSTOMER’ (poziom
uprawnien uzytkownika [1]) lub ,SERVICE’ (poziom
uprawnien uzytkownika [2]) musi by¢ zalogowany.

WYWOLANIE ,PARAMETRY STANU
LINY KWALIFIKUJACE DO WYMIANY*

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,CUSTOMER’ lub ,SERVICE’ >
.Mechanizm podnoszenia“ - ,Parametry profilu

podnoszenia“ = ,Parametry stanu liny kwalifikujgcy

do wymiany*“

-> Zalogowac sie w KranOS jako uzytkownik

,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika

[1]) lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* Strona 19.

=» W menu gtéwnym wybra¢ wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

= W menu LUstawienia“ (trzy poziome belki)
klikna¢ punkt menu ,Parametry profilu
podnoszenia“.

® Ukazuje sie okno ,Parametry profilu
podnoszenia®“.

=» W menu LUstawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Parametry stanu liny
kwalifikujgcego do wymiany*.

® Ukazuje sie okno ,Parametry stanu liny
kwalifikujgcego do wymiany“.

-> Odczyta¢ wymagane parametry:

— ,Liczba ciegien®: liczba ciegien liny,

przebiegajgcych miedzy zbloczem dolnym i

ramg wozka.
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linowego

,Liny na beben linowy*:

1: Jeden koniec liny jest nawijany na beben
linowy, drugi jest zamocowany w punkcie
statym.

2: Oba konce liny sg nawijane na beben
(wciggnik linowy z mechanizmem podnoszenia
True Vertical Lift, olinowanie D4/2))

,Liczba bebndw linowych®: liczba bebnéw
linowych na jeden wciggnik linowy

1: Wciaggnik linowy do suwnic
jednodzwigarowych (rodzaj konstrukcji E, S, U)
lub do suwnic dwudzwigarowych (rodzaj
konstrukcji D, DA, DQA)

2: Blizniaczy mechanizm podnoszenia (rodzaj
konstrukcji Z, ZA)

,Srednica znamionowa liny*: $rednica liny na
bebnie linowym

,Srednica znamionowa kofowrotu linowego*:
$rednia jednego petnego obrotu (=zwoju) liny
na bebnie linowym ($rednica bebna linowego+
$rednica liny)

,,,Srednica gornego krazka zwrotnego*:
Srednica gérnego krgzka zwrotnego + Srednica
liny

,Srednica dolnego krazka zwrotnego*: $rednica
krazka zwrotnego na dole + $rednica liny

,O$ bebna linowego do zblocza hakowego®:
odlegto$¢ miedzy osig bebna linowego i osig
krazka zwrotnego/krazkéw zwrotnych zblocza
dolnego

~Punkt staty do krgzka zwrotnego u gory*:
odlegtos¢ miedzy punktem statym i osig
gornego krgzka zwrotnego

.Beben linowy do krgzka zwrotnego u gory*:
Odlegtosé¢ od osi bebna linowego do osi
gornego krgzka zwrotnego.

Lldentyfikator liny“: identyfikator liny ABUS
(A100=100, A101=101, A102=102, A103=103,
A104=104, A105=105, A106=106)

~Sktadnik korekcyjny liny“: wewnetrzna warto$¢
do obliczen

~Wspotczynnik korekcyjny liny“: wewnetrzna
wartos¢ do obliczen

,Offset sktadnika korekcyjnego liny*:
wewnetrzna wartos$¢ do obliczen

,Offset wspotczynnika korekcyjnego liny“:
wewnetrzna wartos¢ do obliczen

»~Sprawno$¢ napedu linowego“: wewnetrzna
wartos¢ do obliczen

,Dlugos¢ liny“: dtugosc¢ catej liny

,Nominalna wytrzymatos$¢ drutu“: wytrzymatos¢
liny

~Wspotczynniki liny“: wewnetrzne wartosci do
obliczen
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SPRAWD_ZIC BEZPIECZNIK
PRZECIAZENIOWY

Bezpiecznik przecigzeniowy musi by¢ kontrolowany w
ramach kontroli okresowej i w razie przecigzenia
wyfgczac ruch podnoszenia.

Warunki kontroli bezpiecznika
przecigzeniowego:

— Do tej czynnosci niezbedne jest obcigzenie
pomiarowe.

— Masa obcigzenia pomiarowego musi by¢
doktadnie znana.

— Masa obcigzenia pomiarowego powinna by¢ w
miare mozliwosci rowna maksymalnemu
udzwigowi suwnicy/wozka lub by¢
maksymalnie zblizona do maksymalnego
udzwigu suwnicy/wozka.

Poniewaz bezpiecznik przecigzeniowy reaguje przy
przecigzeniu wynoszgcym 110%, w systemie KranOS
mozna tymczasowo zredukowac wspotczynnik
pomiaru przecigzenia. W takiej sytuacji bezpiecznik
przecigzeniowy moze zosta¢ uaktywniony takze przy
obcigzeniu pomiarowym, wynoszacym 110%
maksymalnego udzwigu suwnicy.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]).

WYWOLANIE PARAMETROW
PROFILU PODNOSZENIA

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Mechanizm
podnoszenia“ &> ,Parametry profilu podnoszenia“

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika
[2]). Patrz ,Logowanie i rejestrowanie w
KranOS* Strona 19.

W menu gtéwnym wybraé wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

>

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

=» W menu LUstawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt ,Parametry profilu podnoszenia“.

Sprawdzi¢ bezpiecznik przecigzeniowy

77

ZREDUKO_WAC ,WSPOLCZYNNIK
PRZECIAZENIA®

Czynnik
przecigzenia

Pole ,Wspotczynnik
przecigzenia*®

® Ukazuje sie okno ,Parametry profilu
podnoszenia®“.
>

W polu ,\Wspétczynnik przecigzenia“ wpisaé
wspotczynnik powodujacy, ze istniejgce
obcigzenie pomiarowe staje sie przecigzeniem.

-> Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.

ZWIEKSZYC OBCIAZENIE
POMIAROWE

-> Zwiekszy¢ obcigzenie pomiarowe,
przestrzegajac przy tym przepiséow
bezpieczenstwa pracy.

Musi zadziata¢ bezpiecznik przecigzeniowy.

Miga wskaznik na wy$wietlaczu mozaikowym.

Ve ¥

Odtozy¢ obcigzenie pomiarowe.

WYKONAC RESET BEZPIECZNIKA
PRZECIAZENIOWEGO

>

Wytgczy¢ suwnice przy pomocy odtgcznika
sieciowego lub gtéwnego wytgcznika
sieciowego.

Odczekaé 60 sekund.
Wigczy¢ ponownie suwnice.

Nastepuje restart ABUControl.

o o ¥V

Wspétczynnik przecigzenia zostanie ponownie
zresetowany.
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KONSERWACJA

Zasady bezpieczenstwa przy konserwacji

DOTYCZY KAZDEJ OSOBY, KTORA WYKONUJE PRACE ZWIAZANE Z
KONSERWACJA, NAPRAWAMI LUB PRZEBUDOWA SUWNICY.

Uzytkownik suwnicy jest odpowiedzialny za dobor i
odpowiednie kwalifikacje personelu utrzymania ruchu.

ZAGROZENIE DLA LUDZI!
Nieprawidtowa obstuga techniczna
suwnicy moze spowodowac
obrazenia ludzi.

Jezeli naprawa zostanie powierzona
innym osobom niz personel firmy
ABUS, to uzytkownik odpowiada za
naprawe suwnicy przez osoby o
wystarczajgcych kwalifikacjach.
Doktadnie przestrzegac opisanych
tu procedur.

Przyktady odpowiednio wykwalifikowanych oséb:

— Osoby posiadajgce obszerng wiedze opartg na
wyksztatceniu zawodowym w zakresie budowy
maszyn oraz elektrycznych instalacji suwnic.

— Osoby posiadajgce wystarczajgce
doswiadczenie w zakresie eksploataciji,
montazu i konserwacji suwnic.

— Osoby dysponujgce kompleksowa znajomoscig
odnosnych regut techniki, dyrektyw i przepiséw
bezpieczenstwa, obowigzujgcych w kraju
uzytkowania suwnicy.

— Osoby regularnie szkolone przez firme ABUS.

ABUS nie odpowiada za szkody spowodowane
wykonaniem konserwaciji niefachowo lub przez osoby
nie majgce odpowiednich kwalifikaciji.

ABUS zaleca powierzenie wykonywania konserwac;ji
serwisowi firmy ABUS.

Uzywac tylko oryginalnych czesci zamiennych ABUS.
W przeciwnym razie przepadajg roszczenia z tytutu
gwarancji.
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ZASADY BEZPIECZENSTWA PRZY
KONSERWACJI

Nastepujgcych zasad bezpieczenstwa nalezy
przestrzegaé podczas wykonywania wszelkich prac
zwigzanych z utrzymaniem przy suwnicy ze
sterownikiem ABUControl.

— Wytgczy¢ wytgcznik zasilania sieciowego.
Zabezpieczy¢ wytgcznik przed przypadkowym
wigczeniem.

— Otworzy¢ roztacznik bezpiecznikowy w
skrzynce stycznikowej suwnicy. Roztgcznik
bezpiecznikowy zabezpieczy¢ ktddkg, aby
unikng¢ przypadkowego potgczenia.

— Uzywac¢ odpowiedniego pomostu roboczego i
zabezpieczenia przed upadkiem.

— Ogrodzi¢ w wystarczajgcej odlegtosci obszar
wokot pomostu roboczego.

— Woytaczy¢ inne suwnice na tym samym torze
jezdnym lub suwnice nad lub lub suwnicag,
ktéra ma by¢ konserwowana. Zabezpieczy¢
wytgcznik przed przypadkowym witgczeniem. W
przeciwnym razie inne suwnice mogtyby
przewréci¢ pomost podnosnika lub uderzy¢ o
konserwowang suwnice.

— Poinformowacé osoby przebywajace w poblizu o
wykonywaniu naprawy.

— Prace na instalacji elektrycznej suwnicy mogg
by¢ wykonywane tylko przez
wykwalifikowanych elektrykéw!

— Takze po uzyciu przycisku zatrzymania
awaryjnego w sterowniku suwnicy i sterowniku
wozka suwnicowego wystepujg nadal wysokie
napiecia, ktére mogg spowodowaé smierc.

— Przed pracami przy suwnicy odtgczy¢ sie¢
zasilajacg i poczeka¢ co najmniej 15 minut az
do zaniku napiecia obwodach posrednich
przetwornic czestotliwosci.

— Nie otwiera¢ obudowy przetwornic
czestotliwosci.
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WYLACZYC SUWNICE

(4= PRZESTRZEGAJ

‘ PODRECZNIKOW PRODUKTOW!
~ Oprécz wymienionych tu punktéw
obowigzujg takze wszystkie
informacje podane w rozdziale
~Wytgczanie suwnicy“ w ,,0géinym
podreczniku produktu dla suwnic
ABUS*.

WYLACZANIE SUWNICY Z
ROZLACZNIKIEM
BEZPIECZNIKOWYM

ZAGROZENIE NA SKUTEK
NAPIECIA W SIECI ZASILAJACEJ
| W SPECJALNYCH OBWODACH
PRADOWYCH!

Po rozwarciu roztgcznika
bezpiecznikowego w sieci zasilajgcej
przed roztgcznikiem nadal wystepuje
napiecie. Ponadto przed
roztgcznikiem mogg by¢ podtgczone
specjalne obwody prgdowe (np. do
urzadzenia tadunkowego), ktére
mogg by¢ wigczone takze przy
rozwartym roztgczniku
bezpiecznikowym.

Przed przystgpieniem do
jakichkolwiek prac sprawdzi¢, czy
nie ma napiecia. Prace na instalacji
elektrycznej suwnicy mogg byé¢
wykonywane tylko przez
wykwalifikowanych elektrykow!

Roztagcznik bezpiecznikowy w sterowniku suwnicy
spetnia funkcje odtgcznika sieciowego. Umozliwia
praktycznie catkowite wytgczenie energii elektrycznej
na suwnicy.

Jest to celowe przede wszystkim wtedy, gdy przy
pomocy wytgcznika zasilania sieciowego nie mozna
wytgczy¢ catego urzadzenia suwnicowego.

£

Tabliczka bezpieczenstwa produktu na pokrywie
sterownika suwnicy do wytgczania suwnicy
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roztgcznik
bezpiecznikowy

Otworzy¢ sterownik suwnicy.

Przestrzegac przepiséw bezpieczenstwa pracy.
i roztozy¢ roztgcznik bezpiecznikowy za uchwyt
do dotu.

Roztacznik bezpiecznikowy zabezpieczyé
ktédka, aby unikng¢ przypadkowego
zamkniecia.

L 2 2

Odczekaé 15 minut, aby zostaty roztadowane
napiecia w sterowniku suwnicy.

® Suwnica za roztgcznikiem bezpiecznikowym
jest wolna od napiecia. Do roztgcznika
bezpiecznikowego instalacja jest nadal pod
napieciem. Specjalne obwody pradowe (np.
dla urzadzen tadunkowych) takze przy
rozwartym rozlgczniku bezpiecznikowym
moga by¢ jeszcze pod napieciem.

WYMIANA BEZPIECZNIKOW

wktadka topikowa

roztgcznik
bezpiecznikowy

-> Roztozy¢ roztgcznik bezpiecznikowy.

-> Wymieni¢ wktadke topikows.
-> Ztozy¢ roztgcznik bezpiecznikowy.
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USTAWIC OD NOWA PUNKTY
PRZESTEROWANIA DLA
WYLACZNIKA KRANCOWEGO
AWARYJNEGO | GORNEGO
WYLACZNIKA KRANCOWEGO
PODNOSZENIA.

Weciagnik linowy jest wyposazony w trzy punkty
wysterowania.

Punkty przesterowania dla gérnego wytgcznika
krancowego podnoszenia i potozonego nad nim
wytgcznika krancowego awaryjnego zostaty ustawione
fabrycznie i zaplombowane.

W razie potrzeby (np. gdy hak tadunkowy nie moze
dojezdzac¢ do konca do gory z powodu trawersy), po
wymianie liny lub po naprawach, moze by¢ konieczne
ponowne ustawienie punktu przesterowania dla
gornego wytgcznika krancowego podnoszenia.

WYZNACZANIE PUNKTOW
PRZESTEROWANIA

Punkt przesterowania
wytgcznika kraricowego
awaryjnego C1

Wymiar haka (wymiar C)  Punkt przesterowania
gornego wytgcznika
kraricowego podnoszenia

Cc2

Ustawi¢ od nowa punkty przesterowania dla wytgcznika krancowego awaryjnego

i gérnego wytgcznika krancowego podnoszenia.

Wymiar haka (wymiar C) to zasadniczo
najwyzsza pozycja, do ktérej hak tadunkowy
moze dojechac bez uszkodzenia liny. Jest w
tym uwzgledniony pewien zapas
bezpieczenstwa.

Wymiar haka (wymiar C) stanowi w zasadzie
odlegtos¢ miedzy dolng krawedzig kota
jezdnego napedu linowego a wewnetrzng
krawedzig haka tadunkowego.

Wymiar haka (wymiar C) zawsze dotyczy
seryjnego haka tadunkowego. W przypadku
hakow wiekszych lub mniejszych, wymiar haka
nalezy odczyta¢ z arkusza danych napedu
linowego.

Punkt przesterowania dla wytgcznika
krancowego awaryjnego jest okreslany jako C1
i jest potozony nieco powyzej wymiaru haka.
Ten wymiar haka to absolutnie najwyzsza
pozycja, do ktérej hak tadunkowy moze
dojechac¢ bez uszkodzenia liny.

Punkt przesterowania dla wytgcznika
krancowego podnoszenia jest okreslany jako
C2 i jest potozony nieco ponizej wymiaru haka.

Oba punkty przesterowania (C1 i C2) majg po
dwie alternatywne krawedzie odniesienia: A1 i
A2 (odlegtos¢ miedzy tatwo dostepng
krawedzig na wciggniku linowym i osig krazka
zwrotnego zblocza dolnego oraz B1i B2
(odlegto$¢ miedzy jedng z tatwo dostepnych
krawedzi na wciggniku linowym i na gornej
krawedzi zblocza dolnego). Te dodatkowe
wymiary moga by¢ wykorzystane alternatywnie
do wyznaczenia wymiaru haka i moga utatwi¢
pomiary. Ponadto sg one niezalezne od
wielkosci haka fadunkowego, dzieki czemu
mogg by¢ wykorzystywane do mniejszych i
wiekszych hakoéw tadunkowych.

NIEBEZPIECZENSTWO DLA
LUDZI W RAZIE UPADKU
LADUNKU!

W okreslonych sytuacjach moze byc¢
konieczne zwiekszenie wymiaru
haka tak, aby hak tadunkowy
wczesniej wyhamowat, np. w celu
wyeliminowania mozliwosci
uderzenia trawersy na dole w belke
gtéwng albo zerwania zawiesia o
belke gtéwng, poniewaz moze to
spowodowac upadek tadunku i
Smier¢ lub obrazenia osob.

Na miejscu trzeba koniecznie
sporzadzi¢ analize zagrozen i
przestrzegac jej!

>

->
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Wybra¢ odpowiednig krawedz odniesienia na
wciggniku linowym i na dolnym zbloczu z
ponizszego rysunku.

Odczyta¢ wymiary C1 i C2 lub alternatywnie A1
i A2 albo B1 i B2 z ponizszej tabeli.
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i gérnego wytgcznika krancowego podnoszenia.

Krawedzie odniesienia na wciggniku
linowym zaleznie od typu konstrukciji:

Al
B
G — 7\ _53

kraWedé odniesienia dla wymiaru Ai,iB iCna
wciggniku linowym E. Uwzgledni¢ grubosc
dolnego pasa.

MR- (e) B==] -
J | S 1-'--.__.3 ;:Fﬁﬂi-‘b‘ "..::5‘ !

KréWédz’ odniesienia dla wymiaru A, Bi C na;
weciggniku linowym S.

9 B

N— I

Krawedz odniesienia d/a. wymiaru A, _B iCna
weciggniku linowym U.

= - ﬁ'—\+__ ‘I
|
L o) | &/ &) Hig

Krav;/edz’ odniesienia dla wymiaru A, Bi C na
wciggniku linowym D.

KrawedZz odniesienia dla wymiaru A, Bi C na
wciggniku linowym DA.

Krawedz odniesienia dla wymiaru A, B i C na
weciggniku linowym DQA.
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Ustawi¢ od nowa punkty przesterowania dla wytgcznika krancowego awaryjnego

C

Krawedz odniesienia dla wymiaréw A, B i C na
wciggniku linowym Z. (Krawedz odniesienia dla
wymiaru A, B i C dla wciggnika ZA rézni sie
nieznacznie).

Krawedzie odniesienia na zbloczu dolnym:

punkt przesterowania
wytgcznika kraricowego
awaryjnego

Wymiar haka

punkt punkt przesterowania
przesterowania goérnego wytgcznika
dolnego wytgcznikakraricowego podnoszenia
kranicowego
podnoszenia
Podstawy:

— 146 obrotéw Sruby ustawczej obraca wodzik
rozdzielczy na wytgczniku granicznym
przektadni jeden raz o cate 360°.

— W ponizszej tabeli mozna odczytag, ile
milimetréw skoku roboczego haka odpowiada
jednemu obrotowi $ruby ustawczej.

— Obracanie $ruby ustawczej w prawo przesuwa
punkt przesterowania do dotu, obracanie tej
Sruby w lewo przesuwa punkt przesterowania
do gory.

— W ponizszej tabeli mozna odczyta, ile
milimetréw skoku roboczego haka pokonuje
hak w strefie martwej mikroprzetgcznika
(histereza rozdzielcza).
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i gérnego wytgcznika krancowego podnoszenia.

punkt przesterowania punkt przesterowania
wytgcznika krancowego gornego wytgcznika <]
awaryjnego krancowego © 8
podnoszenia ® S
) o3
L RRC
— I © © =—
>S5 IS ~ cc 0
g s 2= S_ §zt
= s 3 8C _ 88 8€fs
g 3 2 s8 £ E E E E E fg ©§%
o — = SN Q >
& £ 8 E£ = = = S S < &% %¢%
et o okt =2 < o O < &) O he wan
800 4/1 Do 300 400 165 70 380 215 120 430 55 7
1000 * 2/1 Do 300 567 210 105 525 310 205 625 120 154
1000 * 41 Do 300 500 230 125 480 279 175 530 60 77

2000 2/1 Do300 580 180 70 540 280 170 640 130 172
2000 41 Do 300 500 195 80 480 245 130 530 65 86

3000 2/1 Do300 664 215 70 625 315 170 734 160 214
3000  4/1 Do 300 580 235 90 560 285 140 610 80 107
5000 2/1 Do350 830 295 110 790 395 210 890 178 238
5000  4/1 Do 350 825 375 190 805 425 240 855 89 119

6000 211 Do 350 830 295 110 790 395 210 890 194 260

Tabela: Wymiary haka dla napedow linowych o typie konstrukcji E. Przy wiekszych szerokosciach toru przestrzegac¢
ponizszych instrukgcji!

rn|rn|rn|rn|l'l'l|l'l'l|ﬂ'l|m||"'||"”|Typkonstrukcji

* Podane warto$ci odnoszg sie do typu GM 1000 kompakt i GM 1000 modular. Warto$ci sg identyczne dla obu typow
konstrukcji.
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' TYLKO DLA WCIAGNIKA LINOWEGO TYPU KONSTRUKCJI E O WIEKSZEJ
SZEROKOSCI TORU

Ten fragment dotyczy tylko napedu linowego o typie konstrukcji E i o wiekszych rozstawach két niz podane w
tabeli powyzej.

OBLICZENIE WIEKSZEGO WYMIARU HAKA

Od okreslonego rozstawu kot konieczne jest zwiekszenie wymiaru haka.

=2 Do wymiaru haka z tabeli powyzej nalezy doda¢ dodatkowy wymiar z tej tabeli.

© ! T @ ! T © ! T @ ! T © ! © g
o] £ £ = £ £ £ £ £ £ £
X 3 3 3 3 3 3 3 3 3 3 i
Bogs 3f g s ws o ws gl wd gl
N T2o 028 328, 328, 528, 528, 328, 328, 328, T281
4 228 =2L2(2L2( 22R( 28R =283 =281 =L2B(=LB1=2L8«¢
300 O 0 0 0 0 0 0 - - -
350 49 39 45 43 53 62 80 0 0 0
400 98 78 89 86 106 124 160 76 74 76
450 146 117 134 129 159 187 240 152 148 152
500 195 156 178 172 212 249 320 228 222 228
550 - - - - 265 311 401 304 296 304
600 - - - - 318 373 481 380 370 380
650 - - - - 371 435 561 456 444 456
700 - - - - 424 498 641 532 518 532
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punkt przesterowania punkt przesterowania
wytgcznika krancowego gornego wytgcznika <]
awaryjnego krancowego © 8
podnoszenia ® s
) o3
L RRC
= g = 2e®
Q >
E 2 o g= iw §gs
£ K = 2o _ _ — — — —_ sy 2Smg
S 2 S 58 E £ E £ £ E Es ©8S5
- 8 e EE & E E £ £ £ SN ~x o
2 S s >Z % 2§S
> > = S - — bR (3N [N N = x N 35
~ ~ o) =2 <« ) ) < ) ) he waen
S 800 4/1 343 335 245 323 385 295 377 55 7
S 1000 4/1 420 420 315 400 470 365 450 60 77
S 2000 411 440 405 290 420 455 340 470 65 86
S 3000 21 699 520 370 659 620 470 760 160 214
S 3000 411 550 540 395 530 590 445 580 80 107

Tabela: Wymiary haka dla napeddw linowych o typie konstrukcji S

punkt przesterowania punkt przesterowania
wytgcznika krancowego gornego wytgcznika <]
awaryjnego krancowego © 8
podnoszenia ® s
) o3
L RRC
g £ s fig
Q >
E 3 o £= s f§g=
g S ¢ ¢ _  _  _ _ _ . By g%5&
s s g §8 E £ £ £ £ £ Es ©28
< ) <] EE S S E IS £ E 8 N < o>
2 S 5 s - < S o °Y $g3
> > = S - — b N N o = x N 5
~ ~ o) =2 <« o ) < B3] ) he waen
U 5000 411 1132 270 80 1110 320 130 1160 89 119
U 6000 211 1256 235 50 1215 335 150 1315 194 260
U 6000 4/1 1241 260 70 1220 310 120 1270 97 130
U 7000 21 1615 330 90 1575 430 190 1675 254 342

Tabela: Wymiary haka dla napedéw linowych o typie konstrukcji U
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punkt przesterowania punkt przesterowania
wytgcznika krancowego gornego wytgcznika <]
awaryjnego krancowego © 8
podnoszenia o s
—_ & 3
@ go
= € < 2w
o) . 2 © N
- $= :s J§s
= ~ = 9 SO © N 0-=®
2 3 3 8 Ts T T T T T ES £32%
o) = = x TS g g 1S g g € (I g >
X 1S} & 92— EE S S (S 1S S (S 8N < o >
e g £ GE S - = — S8 o N N 2¢f3
- it o nk& =2 < o O < &) O he wan
D 800  4/1 144 170 80 125 220 130 175 55 7
D 1000 4/1 195 190 85 175 240 135 225 60 77
D 2000 21 295 160 50 255 260 150 355 130 172
D 2000 4/1 215 175 60 195 225 110 245 65 86
D 3000 21 315 190 45 275 290 150 375 160 214
D130 3000 41 260 230 85 240 280 134 290 80 107
D160 3000 4/1 260 225 80 240 275 129 290 80 107
D 5000 2/1 440 240 50 400 340 150 500 178 238
D 5000 4/1 160 385 285 100 365 335 150 415 89 119
D 5000 4/1 200 385 305 120 355 170
D 5000 4/2 320 330 220 280 430 320 380 178 238
D 6000 2/1 520 235 50 480 335 150 580 194 260
D 6000 4/1 267 260 73 247 310 123 297 97 130
D 6000 6/1 606 355 168 586 405 218 636 65 87
D 7000 21 572 344 103 532 444 203 632 254 342
D 7000 41 501 380 139 481 430 189 531 127 171
D 7000 6/1 do2000 717 520 280 690 570 330 745 85 114
D 7000 6/1 od2000 897 520 280 875 570 330 925 85 114
D 7000 4/2 236 240 50 195 340 150 295 254 342
D 7000 8/2 516 260 70 495 310 120 545 127 171

Tabela: Wymiary haka dla napedow linowych o typie konstrukcji D
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punkt przesterowania punkt przesterowania
wytgcznika krancowego gornego wytgcznika <]
awaryjnego krancowego © 8
podnoszenia ® s
] o
k7 2o
= 5 © © =—
;6: 3 © E, g i i g
] 23 o <~ £€c S &2
% X = 20 _ _ - — — —_ sy 2Smg
S 2 g 56 £ 3 € £ 3 3 Eg ©335
~ 2 3 EE £ E E E & E 8§ <483
S S = >z = = = o o o X ©2¢f3
~ ~ (o) 23 < ) ) < ) ) he waen
DA 800 41 429 170 80 410 220 130 460 55 7
DA 1000 41 520 190 85 500 240 135 550 60 77
DA 2000 2/1 621 160 50 580 260 150 681 130 172
DA 2000 4/1 544 175 60 520 225 110 570 65 86
DA 3000 21 700 193 45 660 290 145 760 160 214
DA 3000 41 620 225 80 600 275 130 650 80 107
DA 5000 2/1 825 240 50 785 340 150 885 178 238
DA 5000 41 813 285 100 795 335 150 845 89 119
DA160 6000 21 949 235 50 910 335 150 1010 194 260
DA200 6000 4/1 470 260 70 450 310 120 500 97 130
DA280 6000 4/1 832 260 70 810 310 120 860 97 130
DA280 6000 6/1 1068 352 165 1050 400 215 1100 65 87
DA200 7000 21 1284 345 105 1245 445 205 1345 254 342
DA 7000 4/1 913 375 135 895 425 185 943 127 171
DA 7000 6/1 1370 515 275 1350 565 325 1400 85 114

Tabela: Wymiary haka dla napedéw linowych o typie konstrukcji DA
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punkt przesterowania punkt przesterowania
wytgcznika krancowego gornego wytgcznika e
awaryjnego krancowego © 2
podnoszenia ] <
k5 3
@ geo
= T = 2gy
o . IS © N
§ @ o % Py E © g § g
@ = c 0 c N Qo &
2 o § + s ® T € ¥ T € £8 8%¢
o s = @ .© € € S IS £ IS © o8 >
< 9] 9] €E £ E S £ E S &N ~x o>
S S £ > - - - ~ ~ ~ 2R 2¢f3
s et o 23 < o O < @ O Hhe wan
DQA 2000 2/1 525 125 10 485 225 110 585 130 172
DQA 2000 4/1 445 140 30 425 190 80 475 65 86
DQA 3000 21 639 190 40 600 290 140 700 160 214
DQA 3000 4/1 555 210 65 535 260 115 585 80 107
DQA 5000 21 810 275 90 770 375 190 870 178 238
DQA 5000 4/1 712 265 75 690 315 125 740 89 119
DQA 6000 21 870 335 150 830 435 250 930 194 260
DQA 6000 4/1 745 250 60 725 300 110 775 97 130
DQA350 7000 4/1 970 375 135 950 425 185 1000 127 171

Tabela: Wymiary haka dla napedéw linowych o typie konstrukcji DQA
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punkt przesterowania punkt przesterowania
wytgcznika krancowego gornego wytgcznika <]
awaryjnego krancowego © 8
podnoszenia o s
8 3
@ So
o) . 2 © N
= ~ = 9 S0 g N STl
2 3 5 8 . ¢ T T ¥ =¥ =® £33 8g§g
5§ £ £ £ s € E E E E E 2 233
X 1S} (o) o — €E S S (S £ S (S 8N < o >
o g £ OF £s = = = I~ Y ~ R ©SR3
- it O wk& =2 < o O < &) O he wan
z 5000 4/2 413 490 300 375 590 400 475 178 238
z 5000 8/2 631 505 315 610 555 365 660 89 119
z 6000 4/2 414 485 300 375 585 400 475 194 260
Z280 6000 8/2 638 450 310 620 550 360 670 97 130
Z350 6000 8/2 643 450 260 625 500 310 675 97 130
z 7000 4/2 668 525 285 630 625 385 730 254 342
z 7000 6/2 do2000 717 522 281 697 572 331 747 170 228
z 7000 6/2 od2000 897 522 281 877 572 331 927 170 228
z 7000 8/2 915 525 284 895 575 334 945 127 171
4 7000 10/2 960 482 241 940 532 291 990 102 137
z 7000 12/2 1378 761 482 1358 811 532 1408 85 114

Tabela: Wymiary haka dla napedéw linowych o typie konstrukcji Z

punkt przesterowania punkt przesterowania
wytgcznika krancowego gornego wytgcznika ]
awaryjnego krancowego © e
podnoszenia o <
o) 5
k7 go
) E = ey
) Q IS o >0
E 2 o 2= is §gs
= X = c O o N 0TI
2 ) ® o = = = = = = g2 S5 9
o) s = © © € S S € € S o g >
~ g 5 EE E E E E E E &N xg3
o Q £ > > o o8
> > = ; ~ ~ b AN N N = 5 X N 2
[ ~ ) =2 < ) ) < @ ) nhe waon
ZA 5000 8/2 1195 495 305 1175 545 355 1225 89 119
ZA280 6000 8/2 1253 495 305 1235 545 355 1285 97 130
ZA350 6000 8/2 1163 445 255 1145 495 305 1195 97 130
ZA 7000 6/2 1370 515 275 1350 565 325 1400 170 228
ZA 7000 8/2 1430 515 275 1410 565 325 1460 127 171
ZA 7000 10/2 1312 480 240 1290 530 290 1340 102 137

Tabela: Wymiary haka dla napeddw linowych o typie konstrukcji ZA
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i gornego wytacznika krancowego podnoszenia.

DOJAZD DO PUNKTU
PRZESTEROWANIA WYLACZNIKA
KRANCOWEGO AWARYJNEGO

Punkt przesterowania wytgcznika krancowego
awaryjnego moze by¢ przestawiany tylko w ramach
serwisu przez odpowiednio wykwalifikowanego
specjaliste.

Wymiar A1, B1, C1

- 4 Gorny wytacznik krancowy podnoszenia
zmostkowac recznie, aby mozliwy byt dojazd
do wytgcznika krancowego awaryjnego.

- 4 Podciggnaé¢ hak tadunkowy do wymiaru A1, B1
lub C1.

89

' DOTYCZY TYLKO SUWNICY Z

WYLACZNIKIEM GRANICZNYM
PRZEKtADNI ,GGS*

ZDEJMOWANIE PLOMB

- 4 Otworzy¢ pokrywe obudowy wytgcznika
granicznego podnoszenia na bebnie
linowym.

r 4 Plomby rozewrze¢ posrodku wkretakiem i
zdjaé.
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® Punkt przesterowania wytgcznika

USTAWIANIE WYLACZNIKA rafcomwego awanjinego st teraz
KRANCOWEGO AWARYJNEGO ustawiony.

W tym punkcie przesterowania sterownik
ABUControl wytgcza stycznik gtéwny

Awaryjny wytacznik krarnicowy reguluje sie skrajng suwnicy. Ten punkt przesterowania jest
prawa $rubg ustawcza. uruchamiany tylko, gdy gérny wytgcznik
krancowy podnoszenia nie zadziatat (np. z
powodu uszkodzenia).
biata wskazéwka
pierscienia pomaranczowa
krzywkowego wskazowka

r 4 Srube ustawczg obrécié o trzy czwarte

prawa $ruba obrotu w lewo.
“¥  \Wvigc K J ustawcza ® Mikrowytagcznik ponownie tgczy, gtowny
F- Wyjac klucz nastawczy. Jest on stycznik ponownie sie wigcza.

zamocowany na dwéch uchwytach na

wytaczniku granicznym przektadni. Opusci¢ hak tadunkowy nieco w doét.

¥ ¥

Srube ustawczg obrécié o trzy czwarte

Alternatywnie mozna uzy¢ klucza do srub z
yw y obrotu w prawo.

tbem szesciokatnym RK 3.0 (najlepiej z
talerzykiem obrotowym).

NIE wolno uzywac¢ wkretarki DOJAZD DO PUNKTU i
akumulatorowe;j. PRZESTEROWANIA GORNEGO
Wiozy¢ klucz nastawczy w $rube ustawcza. WYLACZNIKA KRANCOWEGO
Klucz musi by¢ wktadany w $srube ustawczg PODNOSZENIA

z lekkim naciskiem.

W razie koniecznosci: obracaé¢ srube
ustawczg az biata wskazdéwka pierscienia
krzywkowego znajdzie sie na lewo od
pomaranczowej wskazéwki. Nie moze ona
by¢ ustawiona na prawo od pomaranczowej
wskazowki ani by¢ ustawiona doktadnie na
pomaranczowej wskazowce.

=¥  Srodkowa biata strzatka wskazuje doktadne
potozenie punktu przesterowania, dwie biate
strzatki z lewej i prawej strony wskazujg
poczatek i koniec strefy przesterowania
(histereze przesterowania).

- 4 Srube ustawczg obracaé tak, aby biata
wskazéwka pierscienia krzywkowego
obracata sie w kierunku ruchu wskazéwek
zegara. Obraca¢ az biata strzatka pokryje
sie doktadnie z pomaranczowa i bedzie
stycha¢ odgtos zatrzaskiwania.

“¥  Obrétw prawo przesuwa punkt
przesterowania do dotu.

=%  Obrét w lewo przesuwa punkt
p p
przesterowania do gory.

Wymiar A2, B2, C2
-» Podciggng¢ hak tadunkowy do wymiaru A2,
B2 lub C2.
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i gérnego wytgcznika krancowego podnoszenia.

USTAWIANIE GORNEGO
WYLACZNIKA KRANCOWEGO
PODNOSZENIA

Gorny wytgcznik krancowy podnoszenia ustawia
sie srodkowg $rubg ustawcza.

biata wskazowka
pierscienia
krzywkowego

pomararnczowa
wskazowka

Srodkowa Sruba
ustawcza

e 4 Wyjac¢ klucz nastawczy. Jest on
zamocowany na dwoéch uchwytach na
wytgczniku granicznym przektadni.

Alternatywnie mozna uzy¢ klucza do $rub z
tbem szesciokatnym RK 3.0 (najlepiej z
talerzykiem obrotowym).

NIE wolno uzywac wkretarki
akumulatorowe;j.

4 Wiozy¢ klucz nastawczy w $rube ustawcza.
Klucz musi by¢ wktadany w $rube ustawczg
z lekkim naciskiem.

=% W razie koniecznosci: obracaé Srube
ustawczg az biata wskazowka pierscienia
krzywkowego znajdzie sie na lewo od
pomaranczowej wskazéwki. Nie moze ona
by¢ ustawiona na prawo od pomaranczowej
wskazéwki ani by¢ ustawiona doktadnie na
pomaranczowej wskazéwce.

Srodkowa biata strzatka wskazuje doktadne
potozenie punktu przesterowania, dwie biate
strzatki z lewej i prawej strony wskazujg
poczatek i koniec strefy przesterowania
(histereze przesterowania).

" 4 Srube ustawczg obracaé tak, aby biata
wskazéwka pierscienia krzywkowego
obracata sie w kierunku ruchu wskazéwek
zegara. Obracac¢ az biata strzatka pokryje
sie dokfadnie z pomaranczowsg i bedzie
stycha¢ odgtos zatrzaskiwania.

— Obrét w prawo przesuwa punkt
przesterowania do dotu.

— Obrot w lewo przesuwa punkt
przesterowania do gory.
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Ustawi¢ od nowa punkty przesterowania dla wytgcznika krancowego awaryjnego

® Punkt przesterowania najwyzszego
potozenia haka jest teraz ustawiony.

W tym punkcie przesterowania hak
tadunkowy w normalnym trybie pracy
zatrzymuje sie po uprzednim wyhamowaniu.
W nastepnym kroku droga hamowania jest
automatycznie wyznaczana przez
ABUControl.

DOTYCZY TYLKO SUWNICY Z
WYLACZNIKIEM GRANICZNYM
PRZEKtADNI ,KUBLER'

USTAWIANIE WYLACZNIKA
KRANCOWEGO AWARYJNEGO

Awaryjny wytgcznik krancowy reguluje sie
najbardziej wysunietg do tylu srubg ustawcza.

krzywka sterujgca

mikrowytgcznik

Sruba ustawcza

“» W razie potrzeby: obraca¢ $rube ustawcza
tak dtugo, az krzywka sterujgca znajdzie sie
na lewo od mikrowytgcznika. Krzywka nie
moze znajdowac sie na prawo od
mikrowytagcznika ani nie moze byé
ustawiona doktadnie na mikrowytgczniku.

r 4 Srube ustawczg obracaé w prawo tak dtugo,
az krzywka sterujgca nacisnie w kierunku
zgodnym z ruchem wskazéwek zegara na
mikrowytgcznik i bedzie stychac klikniecie.

ABUControl wytacza sie.

Punkt przesterowania wytgcznika
krancowego awaryjnego jest teraz
ustawiony.

W tym punkcie przesterowania sterownik
ABUControl wytgcza stycznik gtéwny
suwnicy. Ten punkt przesterowania jest
uruchamiany tylko, gdy gérny wytgcznik
krancowy podnoszenia nie zadziatat (np. z
powodu uszkodzenia).
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Sruba ustawcza

e 4 Srube ustawczg obrécié o trzy czwarte
obrotu w lewo.

® mikrowylgcznik ponownie fgczy,
ABUControl ponownie sie wigcza.
-> Opusci¢ hak tadunkowy nieco w dot.
>

Srube ustawczg obrécié o trzy czwarte
obrotu w prawo.

DOJAZD DO PUNKTU
PRZESTEROWANIA GORNEGO
WYLACZNIKA KRANCOWEGO
PODNOSZENIA

Wymiar A2, B2, C2
-> Podciggng¢ hak tadunkowy do wymiaru A2,
B2 lub C2.

Ustawi¢ od nowa punkty przesterowania dla wytgcznika krancowego awaryjnego

i gérnego wytgcznika krancowego podnoszenia.
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USTAWIANIE GORNEGO
WYLACZNIKA KRANCOWEGO
PODNOSZENIA

Gorny wytgcznik krancowy podnoszenia ustawia
sie drugg $rubg ustawczg od tytu.

Sruba ustawcza

krzywka sterujgca mikrowytgcznik

> W razie potrzeby: obraca¢ $rube ustawcza
tak dtugo, az krzywka sterujgca znajdzie sie
na lewo od mikrowytgcznika. Krzywka nie
moze znajdowac sie na prawo od
mikrowytgcznika ani nie moze by¢
ustawiona doktadnie na mikrowytgczniku.

e 4 Srube ustawczg obracaé¢ w prawo tak diugo,
az krzywka sterujgca nacisnie w kierunku
zgodnym z ruchem wskazéwek zegara na
mikrowytacznik i bedzie stycha¢ klikniecie.

® Punkt przesterowania najwyzszego
potozenia haka jest teraz ustawiony. W tym
punkcie przesterowania hak tadunkowy w
normalnym trybie pracy zatrzymuje sie po
uprzednim wyhamowaniu. W nastepnym
kroku droga hamowania jest automatycznie
wyznaczana przez ABUControl.
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i gérnego wytgcznika krancowego podnoszenia.

OKRESLENIE DROGI HAMOWANIA

W normalnym trybie hak tadunkowy zostaje
wyhamowany do matej predkosci podnoszenia, zanim
zatrzyma sie na najwyzszym potozeniu haka.

ABUControl wyznacza w tym celu droge hamowania
automatycznie.

4 Przesung¢ hak tadunkowy bez tadunku o kilka
metréw do dotu.

“¥  Hak tadunkowy przesung¢ z duzg predkoscig
podnoszenia do gory.

® Hak fadunkowy zatrzymuje sie w najwyzszym
potozeniu haka.

Zaleznie od tego, jak poprzednio zostat
zmieniony punkt przesterowania, moze sie
zdarzyé, ze hak tadunkowy dojedzie z duzg
predkoscig podnoszenia do punktu
przesterowania i tam gwattownie sie zatrzyma
albo ze hak tadunkowy wyhamuje wczes$niej
niz jest to potrzebne i bedzie jechaé przez
dtuzszy odcinek z matg predkoscig
podnoszenia.

Jezeli hak tadunkowy musiatby jecha¢ bardzo
dtugo z matg predkoscig podnoszenia, mozna
recznie zmieni¢ koncowg pozycje fazy
hamowania. Patrz ,Tymczasowa zmiana
pozycji koncowej fazy hamowania napedu
podnoszenia“ strona 94.

® ABUControl zapisuje automatycznie nowy
punkt przesterowania najwyzszego potozenia
haka i oblicza automatycznie wymagang droge
hamowania.

Przy nastepnym dojezdzie do punktu
przesterowania

® Hak fadunkowy zostaje wyhamowany (w
zaleznosci od aktualnej predkosci
podnoszenia) do matej predkosci podnoszenia
tuz przed najwyzszym potozeniem haka.

® Bezposrednio przed punktem przesterowania
hak fadunkowy moze by¢ przesuwany tyko z
matg predkoscig.

® W punkcie przesterowania hak tadunkowy
zatrzymuje sie.
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Ustawi¢ od nowa punkty przesterowania dla wytgcznika krancowego awaryjnego

KONTROLA USTAWIENIA

=¥  Opuscié hak tadunkowy w dot.

® Podnosi¢ hak fadunkowy z matg i duzg
predkoscig podnoszenia, sprawdzajac, czy hak
fadunkowy zatrzymuje sie w prawidtowym
potozeniu.

DOTYCZY TYLKO SUWNICY Z
WYLACZNIKIEM GRANICZNYM
PRZEKtADNI ,GGS'

PLOMBOWANIE SRUB
USTAWCZYCH

o 4 Zatozy¢ plomby (2x) na $ruby ustawcze i
wcisngc.
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TYMCZASOWA ZMIANA POZYCJI
KONCOWEJ FAZY HAMOWANIA
NAPEDU PODNOSZENIA

W trybie normalnym tuz przed punktem
przesterowania gérnego/dolnego wytgcznika
krancowego podnoszenia ABUControl rozpoczyna
faze hamowania napedu podnoszenia. Punkt, w
ktérym rozpoczyna sie faza hamowania, jest za
kazdym razem indywidualnie obliczany przez
ABUControl zaleznie od aktualnej predkosci
podnoszenia. Jezeli hak tadunkowy jedzie szybko do
gory, faza hamowania zaczyna sie wczesniej. Jezeli
hak fadunkowy jedzie do gory wolniej, faza
hamowania zaczyna sie pozniej.

Bezposrednio przed punktem przesterowania
wytgcznika krancowego podnoszenia hak tadunkowy
jedzie jeszcze z matg predkoscig podnoszenia i
kontynuuje jazde z matg predkoscig podnoszenia do
momentu wigczenia punktu przesterowania, co
powoduje zatrzymanie haka tadunkowego.
Przewaznie jest to krétki odcinek (kilka centymetrow).

Jednak na przyktad po zmianie punktu przesterowania
na wytgczniku granicznym podnoszenia ABUControl
nie zna wynikajacej z tego pozycji kohcowej i nowego
poczatku fazy hamowania. Moze to spowodowag, ze
hak fadunkowy na dtugim odcinku (jezeli zmiana
punktu przesterowania byta duza) bedzie jecha¢ tylko
z matg predkoscig podnoszenia.

W takich przypadkach mozna tymczasowo zmieni¢
punkt, od ktérego hak tadunkowy jedzie juz tylko z
matg predkoscig podnoszenia (koniec fazy
hamowania). Po wigczeniu punktu przesterowania
wytgcznika krancowego podnoszenia ta reczna
zmiana jest nadpisywana, aby faza hamowania znéw
konczyta sie tuz przed punktem przesterowania
wytgcznika krancowego podnoszenia.

Opisany tu przebieg zmienia tylko (w KranOS)
tymczasowo pozycje kohcowg fazy hamowania
sterownika ABUControl. Nie powoduje to zmiany
punktéw przesterowania wytgcznika krancowego
podnoszenia.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]
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Tymczasowa zmiana pozycji kohcowej fazy hamowania napedu podnoszenia

WYWOLYWANIE USTAWIEN
WYLACZNIKA KRANCOWEGO
PODNOSZENIA

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Mechanizm
podnoszenia“ > ,Kalibracja mechanizmu
podnoszenia“

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

>

W menu gtéwnym wybraé wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

= W menu ,<Ustawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Kalibracja mechanizmu
podnoszenia“.

USTAWIANIE DLUGOSCI LINY

pole tekstowe pole tekstowe
dfugosci liny dtugosci liny
~Whytacznik kraricowy ,Wytgcznik kraricowy
podnoszenia gérny  podnoszenia dolny
Naped 1 Naped 1¢

ry
Witacznik
kraricowy

podnoszenia

przyciski ,warto$¢
rzeczywista“

® Ukazuje sie okno ,Kalibracja mechanizmu
podnoszenia®“.

W polach tekstowych wprowadzi¢ dtugos¢ liny,
przy ktérej hak fadunkowy ma sie zatrzymywac
(zakonczy¢ faze hamowania).

lub

Dosung¢ hak tadunkowy do wymaganej pozyciji
i klikng¢ przycisk ,warto$¢ rzeczywista“ pod
odnosnym polem tekstowym.

— W polach tekstowych nalezy wprowadzi¢
dtugos¢ liny (dtugos¢ odwinietej liny miedzy
bebnem linowym i punktem statym). Nie
wprowadza sie potozenia haka!

— Dilugosc¢ liny nalezy wprowadzi¢ osobno dla
napedu 1i 2 (dla blizniaczego mechanizmu
podnoszenia.

Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.

Ustawione wartosci zostang zapisane w
ABUControl.
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Podnoszenie i opuszczanie

® Tuz przed ustawionymi warto$ciami
ABUControl rozpoczyna faze hamowania
napedu podnoszenia. Punkty, w ktérych
rozpoczyna sie faza hamowania, jest za
kazdym razem indywidualnie obliczany przez
ABUControl zaleznie od aktualnej predkosci
podnoszenia.

Przy nastepnym dojezdzie do punktu
przesterowania gornego/dolnego wytgcznika
krancowego podnoszenia

® Poprzednie ustawienie zostanie nadpisane.

® ABUControl bedzie teraz zndw wyhamowywaé
naped podnoszenia tak, aby hak tadunkowy
bezposrednio przed punktem przesterowania
wytacznika krancowego podnoszenia jechat z
matg predkoscig podnoszenia.

PRZELACZANIE MIEDZY
STEROWNIKIEM RADIOWYM |
KASETA STEROWNICZA

Jezeli suwnica jest dodatkowo, oprocz sterownika
radiowego, wyposazona w przejezdny uktad
sterowania z kasetg sterownicza, w razie potrzeby
(np. gdy nie jest dostepny nadajnik radiowy) mozna
skorzysta¢ z kasety sterownicze;.

W tym celu konieczne jest przetozenie kilku listew
zaciskowych tulejkowych w skrzynce stycznikowej
suwnicy.

Jezeli uzywana jest kaseta sterownicza, to w sposéb
nieunikniony takze aktywowany jest bezstopniowy
profil ruchu. Nie mozna tego zmieni¢ nawet w
KranOS. Ustawiony w KranOS profil ruchu obowigzuje
tylko dla obstugi z wykorzystaniem sterownika
radiowego.
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Przetgczanie miedzy sterownikiem radiowym i kasetg sterowniczg

SCIAGANIE Z£ACZKI Z ODBIORNIKA

listwa stykowa tulejkowa X2

-> Otworzy¢ skrzynke stycznikowg suwnicy.
=» Odszukaé listwe stykowa tulejkowg X2.
-> Sciggnaé listwe stykowa tulejkowa.

WETKNAC Zt ACZKE KASETY
STEROWNICZEJ

Listwy stykowe tulejkowe kasety sterowniczej sg juz
wprowadzone w skrzynke stycznikowg suwnicy i tam
udostepnione.

listwa stykowa
tulejkowa X2 12

Listwa stykowa

tulejkowa X2 11
Wetkng¢ listwe stykowg tulejkowa kasety
sterowniczej:

Listwa stykowa
tulejkowa X2 13

— Listwa stykowa tulejkowa X2.11 (zaciski 1 do 5)

— Listwa stykowa tulejkowa X2.12 (zaciski 6 do
15)

— Listwa stykowa tulejkowa X2.13 (zaciski 16 do
27. Zaleznie od wyposazenia suwnicy
dostepne sa tylko pojedyncze lub nie wszystkie
z opisanych tu zaciskéw)

— Listwa stykowa tulejkowa X2.14 (zaciski 28 do
38. Zaleznie od wyposazenia suwnicy
dostepne sg tylko pojedyncze lub nie wszystkie
z opisanych tu zaciskéw lub tez w ogdle nie ma
listy stykowej)



WYMIANA LINY

W tym punkcie opisane sg czynnosci, jakie muszg byé
wykonane przy wymianie liny wciggnika linowego ze
sterownikiem ABUControl. Czynnosci, ktére muszg
by¢ wykonane na wciaggniku linowym, sg opisane w
podreczniku produktu wciggnika linowego.

Rysunki przedstawiajg czynnosci do wykonania na
wciggniku linowym GM modular. Nie réznig sie one w
istotny sposéb w innych wciggarkach linowych.

PRZYGOTOWANIE DO WYMIANY
LINY

-> Przesung¢ hak tadunkowy do pozycji ponizej
gornego zakresu dziatania wytgcznika
granicznego. Punkt przesterowania gérnego
wytgcznika krancowego podnoszenia NIE
MOZE byé wtgczony.

-> Zmierzy¢ i zanotowac¢ pozycje haka
fadunkowego.

Moze to spowodowag, ze ustawienie
wytgcznika granicznego podnoszenia po
wymianie liny bedzie w wielu przypadkach
zbedne.

96

Konserwacja | Wymiana liny

DOTYCZY TYLKO ABUCONTROL
ZE STEROWANIEM
STYCZNIKOWYM LUB W
BLIZNIACZYCH MECHANIZMACH
PODNOSZENIA

Aby lina mogta by¢ odwijana z bebna przez naped
silnikowy, nalezy zdemontowaé wytacznik
graniczny podnoszenia. W przeciwnym razie beben
linowy zatrzyma sie w dolnym potozeniu haka.

ZDEJMOWANIE WYLACZNIKA
GRANICZNEGO PODNOSZENIA

Rysunki przedstawiajg wytgcznik graniczny
przektadni ,GPK'. Przebieg cyklu na wytgczniku
granicznym przektadni ,GGS' jest identyczny.

wytgcznik graniczny czop na bebnie
podnoszenia linowym

absolutny enkoder  waftek wytgcznika
bebna granicznego
podnoszenia

-> Otworzy¢ obudowe wytgcznika granicznego
podnoszenia.

4 Wykrecié sruby (2x).
-> Sciggnaé wytgcznik graniczny podnoszenia.

=»  Walek wyfgcznika granicznego podnoszenia
zostawi¢ w dotychczasowej pozyciji i nie
obracac.

Moze to spowodowac, ze ustawianie
wytgcznika granicznego podnoszenia po
wymianie liny bedzie w wielu przypadkach
zbedne.

Jezeli watek zostanie przypadkowo
obrocony, wyswietlany jest komunikat

,F_ _ 34: Wymiana liny: enkoder bebna 1
nie zostat zdemontowany“ lub ,F_ _ 33:
Wymiana liny: enkodera bebna 2 nie zostat
zdemontowany"“.

-> Zabezpieczy¢ wylgcznik graniczny
podnoszenia, aby nie spadt lub nie zawist
na przewodach przytgczeniowych.
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DOTYCZY TYLKO WCIAGNIKA
LINOWEGO Z WODZIKIEM LINY

Ten punkt dotyczy tylko przypadkéw, w ktérych na
wciggniku linowym miernik nachylenia jest
zamontowany na wodziku liny. Warunek ten jest
spetniony dla wciggnikow linowych D z
olinowaniem 4/2 lub 8/2 i dla wciggnikéw linowych
Z z miernikiem nachylenia. Dla wciggnikow
linowych o innym rodzaju konstrukcji z miernikiem
nachylenia bez wodzika liny punkt ten mozna
pomingé.

=>» Zdemontowaé miernik nachylenia przed
wymiang liny. Patrz ,Przygotowa¢ wodzik
liny“ w rozdziale ,Montaz i podigczanie
miernika nachylenia“ Strona 61°.

Nastepnie wyjac¢ line z wodzika liny.
Dzieki temu wodzik liny nie zostanie
uszkodzony podczas wymiany liny.
Wyczysci¢ wodzik liny, jesli to konieczne.

Smar z liny moze zabrudzi¢ miernik
nachylenia.

Jezeli do wymiany liny stosuje sie porczoche
kablowa, to wodzik liny nalezy zdemontowaé
pomimo tego, aby unikng¢ uszkodzen.

UAKTYWNIENIE WYMIANY LINY W
ABUCONTROL

Procedura wymiany liny w systemie ABUControl musi
zosta¢ aktywowana przy pomocy wtykowej ztgczki w
skrzynce stycznikow sterownika wézka suwnicowego
lub w systemie KranOS. Jest to konieczne takze, jesli
zdemontowano wytgcznik graniczny podnoszenia
(konieczne tylko przy sterowaniu stycznikowym lub w
blizniaczych mechanizmach podnoszenia), aby beben
linowy mogt byé napedzany silnikiem.

ZAGROZENIE DLA LUDZI
WSKUTEK OBEJSCIA FUNKCJI
BEZPIECZENSTWA!

Przy aktywnej wymianie liny mozna
podnosi¢ i opuszczac hak
tadunkowy mimo, ze nie jest
aktywny ani zamontowany
wytgcznik graniczny podnoszenia.
Wskutek tego hak nie zatrzymuje
sie W swoim najwyzszym i
najnizszym potozeniu. Moze to
spowodowac zerwanie liny i upadek
tadunku.

Wymiane liny nalezy uaktywniaé
tylko, gdy ma by¢ wymieniona lina.
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Albo uaktywnienie wymiany liny ztgczkag

Listwa kotkowa do
parkowania

Listwa kotkowa do  Zigczka z mostkiem
wymiany liny drutowym
Otworzy¢ sterownik wézka suwnicowego.
Odszukaé listwe zaciskowg kotkowg -X104.

Sciggnaé ztaczke pozycji parkowania (gérna
listwa kotkowa).

Zatozy¢ ztgczke na dolng listwe kotkowa.

Wymiana liny jest uaktywniona. Beben linowy
moze by¢ teraz napedzany przez silnik mimo
ze ABUControl nie otrzymuje sygnatu z
absolutnego enkodera bebna.

® \Wyswietlany jest komunikat ,F_ _ 28: Wymiana
liny aktywna“.

® \Wszystkie wartosci zuzycia do obliczenia stanu
liny kwalifikujgcego do wymiany sg kasowane,
aby obliczenie nowej liny zaczeto sie od
poczatku.

® Predkos¢ jazdy suwnicy i jazdy wozka jest
ograniczona do predkosci matej.

® Podczas jazdy suwnicg oraz jazdy wozkiem co
sekunde rozbrzmiewa sygnat dzwiekowy.



Alternatywnie wymiane liny mozna
uaktywni¢ w KranOS.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do

systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
~SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Mechanizm
podnoszenia“

>

>

..*

Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

W menu gtéwnym wybra¢ wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

przycisk ,Zmiana liny
beben linowy 1

przycisk ,Zmiana
liny beben linowy
2" (tylko w
blizniaczym
mechanizmie
podnoszenia)

Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

Klikng¢ przycisk ,Zmiana liny beben linowy 1.
Przycisk zostaje wyswietlony z zielonym tlem.

Wymiana liny jest uaktywniona. Beben linowy
moze by¢ teraz napedzany przez silnik mimo
ze ABUControl nie otrzymuje sygnatu z
absolutnego enkodera bebna.

Wyswietlany jest komunikat ,F__ 28: Wymiana

liny aktywna“.

Wszystkie wartosci zuzycia do obliczenia stanu

liny kwalifikujgcego do wymiany sg kasowane,
aby obliczenie nowej liny zaczeto sie od
poczatku.

Predkos¢ jazdy suwnicy i jazdy wozka jest
ograniczona do predkosci mate;j.

Podczas jazdy suwnicg oraz jazdy wozkiem co
sekunde rozbrzmiewa sygnat dzwiekowy.
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DOTYCZY TYLKO BLIZNIACZEGO
MECHANIZMU PODNOSZENIA
Aby byta mozliwa wymiana liny w blizniaczym

mechanizmie podnoszenia, musi by¢ mozliwe
osobne sterowanie napedem podnoszenia 1i 2.

Uaktywnienie wymiany liny ztgczka:

>
>

Sciggnaé zlaczke pozycji parkowania (gérna
listwa kotkowa).

Zatozy¢ ztgczke na dolng listwe kotkowa.

Ztaczka w lewej pozycji (zestyki 1,2 i 3):
mozna sterowac¢ bebnem linowym na
napedzie podnoszenia 1.

Ztgczka w prawej pozycji (zestyki 2, 3 i 4):
mozna sterowa¢ bebnem linowym na
napedzie podnoszenia 2.

Uaktywnienie wymiany liny w KranOS

>

W oknie wybranego mechanizmu
podnoszenia klikng¢ odpowiedni przycisk.

LZmiana liny Beben linowy 1“: Przycisk
»Zmiana liny Beben linowy 1“ zostaje
wys$wietlony z zielonym ttem. Mozna
sterowac bebnem linowym na napedzie
podnoszenia 1.

»<Zmiana liny Beben linowy 2“: Przycisk
»Zmiana liny Beben linowy 2“ zostaje
wyswietlony z zielonym tlem. Mozna
sterowac bebnem linowym na napedzie
podnoszenia 2.
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WYMIANA LINY

-> Odwing¢ line z bebna linowego za pomoca
napedu silnikowego.

-> Wymieni¢ line. Patrz podrecznik produktu
wciggnika linowego.

DOTYCZY TYLKO ABUCONTROL
ZE STEROWANIEM
STYCZNIKOWYM LUB W
BLIZNIACZYCH MECHANIZMACH
PODNOSZENIA

MONTAZ WYLACZNIKA
GRANICZNEGO PODNOSZENIA

> Przesung¢ hak tadunkowy do zanotowanej
wczesniej pozycji

Zatozy¢ wytgcznik graniczny podnoszenia
na czop na bebnie linowym.

Przykreci¢ wylgcznik graniczny
podnoszenia.
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| DOTYCZY TYLKO WCIAGNIKA
LINOWEGO Z WODZIKIEM LINY

ZAMONTOWAC WODZIK LINY

Sprawdzi¢ pozycje punktéw przesterowania.

=» Zamontowa¢ wodzik liny. Patrz ,Montaz i
podtgczanie miernika nachylenia®
Strona 61°.
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WYLACZANIE WYMIANY LINY

Bezposrednio po wymianie liny:

=» Na listwie zaciskowej kotkowej -X104 Sciggnac
ztaczke z dolnej listwy kotkowej i zatozy¢ na
pozycje parkowania (gorna listwa kotkowa).

lub
Klikngé¢ przycisk ,Zmiana liny Beben linowy 1.
Wymiana liny jest wytgczona.

Przycisk nie jest juz wyswietlany z zielonym
ttem.

-> Nacisnij przycisk zatrzymania awaryjnego lub
klakson, aby potwierdzi¢ komunikat ,F_ _ 28:
Wymiana liny aktywna®“.

Jezeli punkty przesterowania sg
przesuniete:

W normalnym przypadku ustawianie wytgcznika
granicznego podnoszenia po wymianie liny jest
zbedne, poniewaz pozycja haka tadunkowego zostata
wczesniej zmierzona a nastepnie przywrécona. W
szczegolnych przypadkach (np. w razie powaznego
uszkodzenia liny lub jej ztego nawiniecia na beben
linowy) moze by¢ konieczne ponowne ustawienie
punktéw przesterowania.

=» Ustawi¢ od nowa punkty przesterowania dla
dolnego wytgcznika krahcowego podnoszenia,
gornego wytgcznika krancowego podnoszenia i
wytgcznika krancowego awaryjnego.

Patrz ,Ustawi¢ od nowa punkty przesterowania
dla wytgcznika krancowego awaryjnego i
gornego wytacznika krancowego podnoszenia.*
strona 80.

Patrz ,Ustawianie punktu przesterowania
dolnego wytgcznika krancowego podnoszenia“
strona 40.

-> Powtérzy¢ wzorcowanie absolutnego enkodera
bebna. Patrz ,Wzorcowanie absolutnego
enkodera bebna“ strona 146.

Jesli jest zamontowany miernik nachylenia:

Jesli zamontowano miernik nachylenia, to musi on
zostac¢ ponownie skalibrowany. Patrz ,Kalibrowanie
miernika nachylenia“ Strona 66.
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PODSTAWOWA KALIBRACJA
CZUJNIKA OBCIAZENIA

Po wymianie trawersy statej z czujnikiem obcigzenia
lub pojedynczego czujnika obcigzenia na trawersie
statej konieczna jest podstawowa kalibracja czujnika
obcigzenia od nowa. Kalibracja ta jest procesem
podstawowym i nie ma nic wspoélnego z
kalibrowaniem ukfadu pomiarowego obcigzenia z
podniesionym obcigzeniem pomiarowym, lecz
wyznacza podstawowy punkt odniesienia dla
wszystkich pomiaréw obcigzenia. Przy tym
podstawowym kalibrowaniu czujnik obcigzenia musi
byc¢ catkowicie odcigzony. .Takze lina i zblocze dolne
nie mogg obcigzac czujnika obcigzenia i w zwigzku z
tym muszg zosta¢ wymontowane na czas
kalibrowania.

Po podstawowej kalibracji czujnika obcigzenia
konieczna jest ponowna kalibracja obcigzenia
zerowego a uktad pomiarowy obcigzenia musi by¢
ponownie skalibrowany z podniesionym obcigzeniem
pomiarowym.

W uktadzie pomiarowym obcigzenia z trzpieniem
mierniczym nie ma potrzeby wykonywania
podstawowej kalibraciji trzpienia mierniczego.
Natomiast kalibrowanie uktadu pomiarowego
obcigzenia z podniesionym obcigzeniem pomiarowym
jest konieczne takze w uktadzie z trzpieniem
mierniczym.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+~SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

WYWOLANIE KALIBROWANIA
MECHANIZMU PODNOSZENIA

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Mechanizm
podnoszenia“ > ,Kalibracja mechanizmu
podnoszenia“

e 4 Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

>

W menu gtéwnym wybra¢ wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.
>

W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Kalibracja mechanizmu
podnoszenia“.
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Podstawowa kalibracja czujnika obcigzenia

PODSTAWOWA KALIBRACJA
CZUJNIKA OBCIAZENIA

Do podstawowego kalibrowania przewidziany jest
obszar z prawej strony w oknie ,Kalibracja
mechanizmu podnoszenia“. Ta procedura jest
konieczna tylko po wymianie trawersy statej lub
czujnika obcigzenia.

Czujnik obcigzenia musi by¢ catkowicie odcigzony.
Takze lina i zblocze dolne nie mogg obcigzaé¢ czujnika
obcigzenia. Dlatego kieszen liny musi zosta¢
wybudowana z trawersy statej. Trawersa stata nie
moze by¢ zakleszczona ani narazona na inne
naprezenia mechaniczne.

Kalibracja czujpika obcigzenia

przycisk ,Kalibracja

czujnika obcigzenia*“
® Ukazuje sie okno ,Kalibracja mechanizmu
podnoszenia®“.
Kliknaé przycisk ,Kalibracja czujnika
obcigzenia“.

Czy na pewno dokonaé
kalibracji czujnika obcigzenia?

Przeprowadzpnie kalibracji

Przerwanie kalibracji

przycisk
,Przeprowadzenie
kalibracji“

® Zostanie wyswietlone pytanie kontrolne.
-> Klikng¢ przycisk ,Przeprowadzenie kalibracji“.
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Kalibracja czujnika obcigzenia

&

Wytaczy¢ wytacznik suwnicy.
Po 60 sekundach ponownie wiaczyc.

Przycisk ,przycisk ,Kalibracja czujnika

obcigzenia* jest zaszarzony.
Tryb kalibracji jest aktywny.

Wytgczyé suwnice przy pomocy odtgcznika
sieciowego lub gtéwnego wytgcznika
sieciowego.

Odczeka¢ 60 sekund.
Ponownie wigczy¢ suwnice

ABUControl zostanie zrestartowany.

oo\b’b *0

Podczas restartu dodatkowo kalibrowany jest
czujnik obcigzenia.

KALIBROWANIE UKLADU
POMIAROWEGO OBCIAZENIA Z
PODNIESIONYM OBCIAZENIEM
POMIAROWYM

Po podstawowej kalibracji czujnika obcigzenia
konieczna jest ponowna kalibracja obcigzenia
zerowego a uktad pomiarowy obcigzenia musi by¢
ponownie skalibrowany z podniesionym obcigzeniem
pomiarowym.

=» Ponownie skalibrowaé uktad pomiarowy
obcigzenia z podniesionym obcigzeniem
pomiarowym. Patrz ,Kalibrowanie uktadu
pomiarowego obcigzenia z podniesionym
obcigzeniem pomiarowym* Strona 52.

Wyswietlanie statusu osi suwnicy
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WYSWIETLANIE STATUSU OSI
SUWNICY

W systemie KranOS mozna wyswietla¢ informacje o
aktualnym statusie wszystkich osi suwnicy (jazda
suwnicy, jazda wozka, mechanizm podnoszenia).

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika [1]) lub
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]).

WYSWIETLANIE OSI SUWNICY

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,CUSTOMER'’ lub ,SERVICE’ > ,Jazda
suwnicy*

Uzytkownik ,CUSTOMER'’ lub ,SERVICE’ > ,Jazda
wozka“

Uzytkownik ,CUSTOMER’ lub ,SERVICE’ >
.Mechanizm podnoszenia“

Wyswietlane sg tylko te osie suwnicy, ktére sg
rzeczywiscie dostepne w suwnicy.

W tym oknie wyswietlane sg tylko te osie suwnicy,
ktore sg rzeczywiscie dostepne w suwnicy.

-> Zalogowac sie w KranOS jako uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawniet uzytkownika
[1]) lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* Strona 19.

W menu gtéwnym wybraé pozgdang o$
suwnicy (np. jazda suwnicy).

® Ukazuje sie okno dla odpowiedniej osi suwnicy.

Okna sg rézne dla réznych osi suwnicy.



Jazda suwnicy:
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przetwornica czestotliwosci jazdy suwnicy -TA61 i -TA62

Wytgcznik graniczny

Wylgczenie
wstepne
Wstecz

Przetwornica czestof fuosci

Predkost zadana

Gotowy

0.0 m/min

Pracuje

=0

| q- Parametry torowiska
Ly

Pozycia przetacznika
W]
Pozycja przefgcznika

Dopuszczenie
wstez

B78

parametry torowiska

—  Wylgcznik krancowy jazdy suwnicy (-B71): tu
wyswietlana jest pozycja przetacznika
wytgcznika krancowego jazdy suwnicy.

Zielone tto: brak dojazdu do ogranicznika jazdy
Niebieskie tto: dojazd do ogranicznika jazdy.

Wytgczniki krancowe jazdy suwnicy sg
wykorzystywane do wytgczenia wstepnego i
koncowego. W kierunku konca torowiska
stosowane sg wylgczniki z dzwignig krzyzowa
(-B71) a w kierunku suwnicy wspotpracujacej
zapory $wietlne z lustrem zamiast -B71 - -B711
i -B712 oraz -B713 i -B714).

— Dodatkowe ograniczniki jazdy suwnicy (-B72):
Jako dodatek do -B71 kazdy ogranicznik jazdy
suwnicy dla kazdego punktu przesterowania i
kazdego kierunku jazdy moze by¢ zdublowany
w celu zwiekszenia bezpieczenstwa systemu.

System anty-zblizeniowy

3NC

J-NC
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wytgcznik krancowy jazdy suwnicy -B71

Wilg czenie Wyla zenie

wstepne krafncowe

Do przodu Do przodu

Predkost rzeczywista

0.0 m/min

wstepne
Do przodu Do przodu
2-NC 2-NO 1-NC 1-NO

2-NC 2-NO 1-NC 1-NO

0 System anty-zblizeniowy dziatajgoy w funkcji cbeigzen

Dopuszczenie

-NO
i do pr!DEIIJ

1-NC 1-NO

System anty-zblizeniowy

Przetwornica czestotliwosci jazdy suwnicy
(-TAB1 i -TAB2): tu wyswietlany jest stan
przetwornicy czestotliwosci jazdy suwnicy.

,Gotowy“: przetwornica czestotliwosci jest
gotowa do pracy.

,Pracuje”: przetwornica czestotliwosci jest
aktywna i naped obraca sie.

,Predkos¢ zadana“: predkos¢, z jakg powinien
obracac¢ sie naped.

,Predkosc¢ rzeczywista“: predkosé, z jakg
obraca sie naped.

W suwnicach bez elektronicznej kontroli
ukosowania dla obu napeddéw jazdy suwnicy
stosowana jest wspodlna przetwornica
czestotliwosci (-TA61). W suwnicach z
elektroniczng kontrolg ukosowania lub z
napedem jazdy na cztery kota suwnicy
wyswietlana jest dodatkowa przetwornica
czestotliwosci -TA62.

Wytaczniki z dzwignig krzyzowa do sterowania
parametrami torowiska (-B76 / -B77): tu
wyswietlane jest aktualne potozenie
wytgcznikdw z dzwigniami krzyzowymi,
wykorzystywanych do sterowania parametrami
torowiska. Kombinacja obu wytgcznikéw z
dzwignig krzyzowg z szescioma stanami
wysterowania kazdego z nich umozliwia
rejestrowanie do 36 pozycji.
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Zapory $wietlne z lustrem do systemu anty-
zblizeniowego (-B73): wyswietlane sg tu stany
wysterowania zapoér swietlnych z lustrem
systemu anty-zblizeniowego.

W systemie anty-zblizeniowym suwnica
wyhamowuje do matej predkosci jazdy
(wytgczenie wstepne) lub catkowicie sie
zatrzymuje (wytgczenie koncowe), gdy tylko
odlegtos$¢ od suwnicy wspétpracujgcej spadnie
ponizej ustalonej granicy.

Dla kazdego punktu przesterowania i kazdego
kierunku jazdy stosowana jest zapora $wietlna
z lustrem. ABUControl kontroluje jednoczesnie
zestyk rozwierny (NC) i zestyk zwierny (NO)
wszystkich zapor swietinych z lustrem.

Zestyk przetgczny 1 jest ‘wykorzystywany do
wytgczenia krancowego naprzod, zestyk
przetgczny 2 do wytgczenia wstepnego
naprzod, zestyk przetagczny 3 do wytgczenia
wstepnego wstecz a zestyk przetgczny 4 do
wyfgczenia krancowego wstecz.

System anty-zblizeniowy jest czgsto stosowany
do zapobiegania przekraczania okreslonej
minimalnej odlegtosci ze wzgledéw
statycznych. System zblizeniowy moze by¢ tez
stosowany wspdlnie z systemem
antykolizyjnym (patrz wytgcznik krancowy jazdy
suwnicy -B71).

Dodatkowe zapory $wietlne z lustrem (-B74):
oprocz -B73 kann kazda zapora Swietlna z
lustrem moze by¢ stosowana podwadjnie dla
kazdego punktu przesterowania i kazdego
kierunku jazdy, aby zwiekszy¢ bezpieczenstwo
systemu.

Wyswietlanie statusu osi suwnicy
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Zapora swietlna do transferu sygnatéw do
systemu anty-zblizeniowego dziatajgcego w
funkcji obcigzenia (-B78):

Jezeli system anty-zblizeniowy jest wykonany
tak, aby dziatat w funkcji obcigzenia, suwnica
zwalnia i zatrzymuje sie, gdy tylko odlegtosé¢ od
suwnicy wspotpracujacej spadnie ponizej
ustawionej granicy a przy tym przewozony jest
fadunek przekraczajgcy ustawiong granice.

Aby w ukfadach sterowania obu
wspotpracujgcych suwnic byta dostepna
informacja, czy na - odpowiednio drugiej -
suwnicy nie osiggnieto lub nie przekroczono
ustawionego obcigzenia, informacja ta jest
przekazywana przez zapore $wietlng
umieszczong miedzy obydwiema suwnicami.
W tym celu kazda suwnica jest wyposazona w
jedng zapore swietlng do transferu sygnatu
zwalniajgcego, dziatajgcg jako nadajnik, i
druga, dziatajgcg jako odbiornik.

Wyswietlana jest tu informacja, ktory sygnat
jest obecny na odbiorniku. Zakres 1 wysSwietla
sygnat zwalniajacy w kierunku naprzéd. Zakres
3 wyswietla sygnat zwalniajgcy w kierunku
wstecznym.

NC z niebieskim ttem, NO z zielonym tlem:
ciezar fadunku mniejszy od ustawionego.
Suwnica odbiera sygnat zwalniajgcy od
suwnicy wspotpracujacej.

NC z zielonym ttem, NO z niebieskim tlem:
ustawiony ciezar tadunku jest przekroczony.
Suwnica nie odbiera sygnatu zwalniajgcego od
suwnicy wspotpracujacej.

Ciezar tadunku mozna ustawi¢ w
rozszerzonych parametrach. Patrz ,Ustawianie
rozszerzonych parametréw dla profili ruchu
(jazdy suwnicy, jazdy wédzka“ strona 113.



Jazda wbzka suwnicowego

przetwornica czestotliwos$ci jazdy wézka -TA41

Wylacznik graniczny

wylzczenie

‘< Wylgzenie

wste pne
Lewa strona

Przetwornica czestotliwos

Predkosc zadana

Gotowy

Konserwacja

0.0 m/min

Pracuje

Parametry torowiska

|5

Pozycja przefgznika

Pozycja
pr <

parametry torowiska

— Wylgcznik krancowy jazdy wozka (-B51): tu
wyswietlana jest pozycja przetacznika
wytgcznika krancowego jazdy wozka.

Zielone tto: brak dojazdu do ogranicznika jazdy
Niebieskie tto: dojazd do ogranicznika jazdy.

— Przetwornica czestotliwosci jazdy wézka
(-TA41): tu wyswietlany jest stan przetwornicy
czestotliwosci jazdy wbzka.

,Gotowy“: przetwornica czestotliwosci jest
gotowa do pracy.

,Pracuje”: przetwornica czestotliwosci jest
aktywna i naped obraca sie.

,Predkos¢ zadana“: predkosc, z jakg powinien
obracac¢ sie naped.

,Predkos¢ rzeczywista“: predkosé, z jakg
obraca sie naped.
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wytgcznik krancowy jazdy wozka -B51

Whilgczenie
kr e

Prawa strona

Predkosc rzecywista

0.0 m/min

— Wylgczniki z dzwignig krzyzowa do sterowania
parametrami torowiska (-B56 / -B57): tu
wyswietlane jest aktualne potozenie
wytgcznikdw z dzwigniami krzyzowymi,
wykorzystywanych do sterowania parametrami
torowiska. Kombinacja obu wytgcznikéw z
dzwignig krzyzowg z szescioma stanami
wysterowania kazdego z nich umozliwia
rejestrowanie do 36 pozycji.
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Mechanizm podnoszenia

przetwornica czestotliwo$ci mechanizmu
podnoszenia -1TA21 i -2TA21 wytgczniki graniczne podnoszenia -B31 i -B32

Wrylgcznik graniczny

Wytg cznik
! kra Faza hamowania Faza hamowania
G

Dolna arna

Dolny
Przetwaornica czestotiiwog
Gotowy Predkost rzeczywista

0.0 m/min 0.0 mimin
Pracuje

Udzwig Aktuaine obcigzenie SEERINE Licznik przecigzenia
sumaryczne
00t 00t 0
Zmiana liny Zmiana liny
Beben linowy Beben linowy
1 2
przyciski wskaznik obcigzenia
—  Wytgcznik graniczny podnoszenia (-B31): tu — Wsk_air:nik obcigzenia: .tu wyéwietlan.e s3 \_Nyniki
wyswietlane jest potozenie wytacznika pomiarow uktadu pomiarowego obcigzenia.
granicznego podnoszenia. “Udzwig“: maksymalny udzwig mechanizmu
Zielone tto: brak dojazdu do wytgcznika podnoszenia.

granicznego podnoszenia
Niebieskie tto: dojazd do wytgcznika
granicznego podnoszenia.

+Aktualne obcigzenie“: aktualne obcigzenie
zmierzone na mechanizmie podnoszenia

,Obciazenie sumaryczne®: obcigzenie

Dla blizniaczego mechanizmu podnoszenia dla sumaryczne wszystkich mechanizméw

drugiego bgbna linowego stosowany jest podnoszenia lub na wszystkich suwnicach.
dodatkowy wytgcznik graniczny
podnoszenia -B32. ,Licznik przecigzenia“: liczba ruchow

. . . podnoszenia z przecigzeniem. Liczba ta jest
Dla mechanizmu podnoszenia ze sterowaniem zwiekszana o 1 za kazdym razem, gdy
stycznikowym: aktualna pozycja przetgcznika mechanizm podnoszenia podnosi tadunek,

jest wyswietlana tylko wtedy, gdy mechanizm
podnoszenia podnosi lub opuszcza. Gdy
mechanizm podnoszenia jest zatrzymany, — Przyciski: tu mozna wigczac¢ funkcje do prac
punkty przesterowania sg wy$wietlane na serwisowych:

niebieskim tle.

przekraczajgcy maksymalny udzwig suwnicy.

.Mostkowanie Zabezpieczenie przed

— Przetwornica czestotliwos$ci jazdy mechanizmu przecigzeniem®: patrz ,Mostkowanie
podnoszenia (-1TA21): tu wyswietlany jest stan bezpiecznika przecigzeniowego“ strona 55.
przetwornicy czestotliwosci jazdy mechanizmu

podnoszenia »<Zmiana liny beben linowy“: patrz ,Wymiana

liny“ strona 96.
,Gotowy“: przetwornica czestotliwosci jest
gotowa do pracy.

.Pracuje“: przetwornica czestotliwosci jest
aktywna i naped obraca sie.

,Predkos¢ zadana“: predkos¢, z jakg powinien
obraca¢ sie naped.

,Predkosc¢ rzeczywista“: predkosé, z jakg
obraca sie naped.

W suwnicy z blizniaczym mechanizmem
podnoszenia dla drugiego bebna linowego
wys$wietlana jest dodatkowa przetwornica
czestotliwosci -2TA21.
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WYBIERANIE PROFILOW RUCHU

Dla ruchow trzech osi suwnicy (jazda suwnicy, jazda
wozka, podnoszenie/opuszczanie) mozna wybierac
rézne profile ruchu. Umozliwia to podstawowe
ustalenie charakterystyki ruchu.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+SERVICE" (Serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

WYBOR PROFILU RUCHU

Konserwacja | Wybieranie profiléw ruchu

WYWOLANIE WYBIERANIA PROFILU
RUCHU

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Profil ruchu*

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

=>» W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Profil
ruchu®.

listy rozwijane profili ruchu

Profil ruchu

Strona startowa / Profil ruchu

Profil jazdy suwnicy Profil jazdy wézka

ptynny

(®) Odezyt PLC

Synch. predkoéci jazdy suwnicy
Charak. czutosci

przycisk ,,Zapis PLC*

Ukazuje sie okno ,Profil ruchu®.

Zostang wyswietlone aktualne ustawienia.

*..

W osi suwnicy wybra¢ wymagany profil ruchu:

— Plynnie: dwustopniowym przyciskiem lub
sterownikiem joystick mozna przyspieszy¢
naped na drugim stopniu do wartosci
maksymalnej, o ile przycisk bedzie stale
wcisniety. Po przetgczeniu przycisku lub
sterownika joystick na pierwszy stopien naped
zachowuje aktualng predkosé. Po puszczeniu
przycisku lub sterownika joystick predkosc
zostaje zmniejszona.

— Dwustopniowo: przyciskiem dwustopniowym
lub sterownikiem joystick mozna przyspieszac¢
naped na pierwszym stopniu do ustawionej na
state matej predkosci a na drugim stopniu do
ustawionej na statej duzej predkosci.

— Liniowa wartos¢ analogowa: proporcjonalnym
sterownikiem joystick mozna naped ptynnie
przyspieszac i hamowad. Im dtuzej jest
uruchamiany sterownik joystick, tym szybciej
obraca sie naped. Stosunek miedzy
sterownikiem joystick i napedem jest liniowy.
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Profil podnoszenia sterowanie indywidualne

ptynny v nieaktywne

nieaktywne
tylko sterowanie indywidualne
z trybem pracy skojarzonej

ze wspblng jazdg wbzka
Synchr. predk. jazdy mech.

podn. Char. czutosci

— Wartos¢ analogowa krzywej S: jak wyze;.
Stosunek miedzy sterownikiem joystick i
napedem ma ksztalt krzywej S. Wskutek tego
w zakresie wokét punktu zerowego sterownika
joystick (naped stoi) potrzeba stosunkowo
duzego ruchu na sterowniku joystick, natomiast
przy jego dolnym i gérnym ograniczniku
stosunkowo mato. Umozliwia to bardzo
dokfadne sterowanie, zwtaszcza przy wolnych
ruchach suwnicy.

-> Klikngé przycisk ,Zapis PLC*.

' DOTYCZY TYLKO STEROWANIA
TANDEMOWEGO (OPCJA)

-> Zalogowac sie na suwnicy wspétpracujgce;j i
w oknie ,Profil ruchu® ustawi¢ ten sam profil
ruchu.

Jezeli na suwnicy wspétpracujgcej
ustawiony jest inny profil ruchu, zostaje
wyswietlony komunikat o btedzie ,F0026:
Sterowanie tandemowe: rézne profile
jazdy"®, jezeli jest aktywne sterowanie
tandemowe.



Konserwacja

USTAWIANIE STEROWANIA
INDYWIDUALNEGO DLA PILOTA
STEROWANIA ABUREMOTE

' TYLKO ABUREMOTE ,JOYSTICK* ZE |

STEROWANIEM INDYWIDUALNYM

W przypadku pilota sterowania ABURemote
,Joystick’ ze sterowaniem indywidualnym (pilot
sterowania z z trzema sterownikami joystickami)
mozna ustawi¢ w systemie KranOS tryb sterowania
indywidualnego. Patrz tez podrecznik produktu
ABURemote ,Joystick’.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu
do systemu KranOS. Zalogowany by¢ musi
Uzytkownik ,CUSTOMER'’ (poziom uprawnien
uzytkownika [1] lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]).

WYWOLANIE WYBIERANIA
PROFILU RUCHU

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,CUSTOMER’ lub ,SERVICE’ > ,Profil
ruchu”

-> Zalogowac¢ sie w KranOS jako uzytkownik
,CUSTOMER'’ (poziom uprawnien
uzytkownika [1]) lub ,SERVICE’ (poziom
uprawnien uzytkownika [2]). Patrz
.Logowanie i rejestrowanie w KranOS*
Strona 19.

=» W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“
(trzy poziome belki) klikngé punkt menu
LProfil ruchu”.
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Ustawianie sterowania indywidualnego dla pilota sterowania ABURemote

USTAWIANIE STEROWANIA
INDYWIDUALNEGO

lista rozwijalna
~Sterowanie
indywidualne®

przycisk ,Zapis PLC“
Ukazuje sie okno ,Profil ruchu®.

Wyswietlany jest aktualne ustawienie.

)
°
=» Na liscie rozwijalnej ,Sterowanie
indywidualne® wybra¢ wymagang wartos¢:

— ,Wylgczone": sterowanie indywidualne jest
wytgczone. Srodkowy sterownik joystick na
pilocie sterowania ABURemote nie dziata.

— ,Tylko sterowanie indywidualne®: wozki
moga by¢ obstugiwane niezaleznie od
siebie. Jeden sterownik joystick na pilocie
sterowania steruje wozkiem |, drugi
sterownik joystick na pilocie sterowania
steruje wozkiem Il. Przetgcznik przechylny
ruchu synchronicznego jest nieaktywny.

— ,Z trybem pracy skojarzonej“: wézki moga
by¢ obstugiwane niezaleznie od siebie wg
wczesniejszego opisu. Dodatkowo
tgcznikiem przechylnym na pilocie
sterowania mozna przetgcza¢ na ruch
synchroniczny. Wéwczas prawy sterownik
joystick steruje obydwoma wédzkami w ruchu
synchronicznym a srodkowy sterownik
joystick jest nieaktywny.

— ,Ze wspodlna jazda wozka": wozki moga byé
obstugiwane niezaleznie od siebie wg
wczesniejszego opisu. Dodatkowo
tgcznikiem przechylnym na pilocie
sterowania mozna przetaczac na
sterowanie dwoch wézkow. Wowczas prawy
sterownik joystick steruje obydwoma
wozkami. Mechanizmy podnoszenia obu
wozkéw sg nadal obstugiwane niezaleznie
srodkowym i prawym sterownikiem joystick.

4 Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.

Przejscie na sterowanie indywidualne powoduje

przedtuzenie drogi hamowania. Patrz podrecznik
produktu ,ABUS sterownik radiowy ABURemote

Joystick®.
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TYMCZASOWE MOSTKOWANIE
OGRANICZNIKA JAZDY |
WYLACZNIKA KRANCOWEGO
PODNOSZENIA

Tymczasowo, np. w zwigzku z wykonywanymi
naprawami, mogg by¢ mostkowane wszystkie
ograniczniki jazdy i wytgczniki krancowe podnoszenia
(z wyjatkiem wytgcznika kranicowego awaryjnego).

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+SERVICE" (Serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2.

WYWOLANIE OKNA WYBIERANIA
PROFILU RUCHU

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Profil ruchu®

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

=» W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,,Profil
ruchu®.

MOSTKOWANIE OGRANICZNIKA
JAZDY | WYLACZNIKA
KRANCOWEGO PODNOSZENIA

ZAGROZENIE WSKUTEK
OBEJSCIA FUNKCJI
BEZPIECZENSTWA!

Jezeli ograniczniki jazdy i wytgczniki
krancowe podnoszenia sg
zmostkowane, suwnica
(wozek)przestaje zatrzymywac sie w
zaprojektowanych punktach
przesterowania. Moze to
spowodowac niebezpieczne
sytuacje oraz smier¢ lub obrazenia
ludzi.

Ogranicznik jazdy i wytgcznik
krancowy podnoszenia mozna
mostkowac tylko w celu wykonania
naprawy lub ustawiania. Suwnica
powinna by¢ obstugiwana ze
szczegolng ostroznoscia.
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Tymczasowe mostkowanie ogranicznika jazdy i wytgcznika krancowego

podnoszenia

przetgcznik ,Zmostkowac wszystkie
ograniczniki jazdy i wytgczniki kraricowe
podnoszenia“

Ukazuje sie okno ,Profil ruchu®.

-> Klikng¢ przetgcznik ,\Wszystkie ograniczniki

jazdy i wytaczniki krancowe podnoszenia“.

Przetacznik zostaje wyswietlony z czerwonym
ttem.

Zmostkowane sg wszystkie ograniczniki jazdy
(ograniczniki jazdy wszystkich wézkow oraz
wytacznik krancowy jazdy suwnicy w formie
wytacznikéw z dzwignig krzyzowa, czujniki
odlegtosci, zapory $wietlne z lustrem jako
wyltaczenie wstepne i wytgczenie koncowe)
oraz wszystkie wytgczniki krancowe
podnoszenia (wytgczniki krancowe
podnoszenia na gorze i na dole wszystkich
mechanizméw podnoszenia) oraz sterowanie
parametrami torowiska.

Suwnica, wozek i mechanizm podnoszenia
mogag jechac¢ z matg predkoscia.

Wyswietlany jest komunikat FO064 ,Wszystkie
ogran: jazdy i wyt. kranc. podn. zmostkowane®.

Zmostkowanie pozostaje wtgczone do
momentu wytgczenia przyciskiem
LZmostkowac¢ wszystkie ograniczniki jazdy i
wyt. krancowe*.

Zmostkowanie pozostaje wigczone takze po
wytgczeniu i ponownym wigczeniu suwnicy.
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ZMIANA KIERL}NKOW JAZDY
SUWNICY | WOZKA

Czasami moze by¢ konieczna zmiana kierunku jazdy
suwnicy lub wozka. Na przyktad moze to by¢
konieczne, jezeli suwnica zostata zamontowana
niezgodnie z dokumentacjg projektowa.

Zmieniajg sie przy tym wszystkie dane odnoszace sie
do kierunku jazdy. Dotyczy to np. przyciskéw na
nadajniku sterownika radiowego, wszystkich
wskaznikow w KranOS, analizowanych ogranicznikéw
ruchu a takze wytagcznikéw z dzwignig krzyzows i
czujnikéw odlegtosci, wszystkich komunikatow o
btedach dotyczacych kierunku jazdy itd.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+~SERVICE" (Serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2.

Zmiana kierunkéw jazdy suwnicy i wozka

WYWOLANIE OKNA WYBIERANIA
PROFILU RUCHU

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Profil ruchu*

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

=>» W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Profil
ruchu®.

ZMIANA KIERUNKOW JAZDY SUWNICY | WOZKA

przetgcznik ,Zmiana kierunku jazdy suwnicy*

@ Zmiana kierunku jazdy suwnicy

(%) Reset przetwornicy czestotliwosci do ustawienia fabrycznego

- Zmostkowaé wszystkie ograniczniki jazdy i wyt. kraricowe

przetgcznik ,Zmiana Kierunku jazdy wozka suwnicy*

& Zmiana kierunku jazdy wézka suwnicy

(%) Kompletna parametryzacja przetwornicy czestotliwosci

® Ukazuje sie okno ,Profil ruchu®.

Klikng¢ przetacznik ,Zmiana kierunku jazdy
suwnicy” lub ,Zmiana kierunku jazdy wozka
suwnicy*.

® Przetgcznik zostaje wyswietlony z niebieskim
ttem.

® Zmieniane sg wszystkie dane odnoszgce sie
do kierunku jazdy suwnicy lub wézka.

® Zmiana kierunku jazdy jest trwata i zostaje
zachowana takze po wyfgczeniu i ponownym
wigczeniu suwnicy.
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USTAWIANIE SYNCHRONIZACJI
PREDKOSCI

Sterownik wspoétbieznosci do sterowania jazdg
suwnicy, jazdg wozka oraz
podnoszeniem/opuszczaniem jest ustawiony
fabrycznie i dostosowany do wiekszosci sytuaciji.

W razie koniecznosci maksymalng odchytke
wspotbieznosci jazdy oraz charakterystyke czutosci
mozna dostosowaé do warunkéw panujgcych w hali.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+~SERVICE"® (Serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

WYWOLYWANIE USTAWIEN,
SYNCHRONIZACJI PREDKOSCI

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,.SERVICE’ - ,Profil ruchu®

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

>

W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,,Profil
ruchu®.

USTAWIANIE SYNCHRONIZACJI
PREDKOSCI

BLEDNE USTAWIENIA MOGA
BYC ZRODLEM ZAGROZENIA!
W razie wadliwych ustawien
synchronizacja predkosci nie dziata
prawidtowo. Wskutek tego moze sie
na przykfad zdarzy¢, ze suwnice,
wozki lub haki tadunkowe w ruchu
synchronicznym nie bedg
przesuwac sie synchronicznie i
beda sie rozjezdzac. Wskutek tego
tadunek moze upasc¢ i zabi¢ lub
zrani¢ ludzi.

Ustawienia zmienia¢ umiarkowanie i
dokfadnie testowad!
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Ustawianie synchronizacji predkosci

L~Synch. Predkosci jazdy dzwignicy
Charak. czulosci® i ,Synchr.
Predko$ci jazdy wozka Charakter.
czulosci*”

~Maksymalna odchytka ,Maks. odchylka
wspotbieznosci jazdy wspolbiez. jazdy
suwnicy*”i ,Maksymalna mech.
odchytka wspétbieznosci  podnoszenia“w
Jjazdy wézka“ w metrach

milimetrach.
Ukazuje sie okno ,Profil ruchu®.

Zostang wyswietlone aktualne ustawienia
synchronizacji predkosci.

Charakterystyke jazdy suwnicy, jazdy wozka
oraz podnoszenia/opuszczania dopasowywaé
ostroznie w matych krokach do warunkéw
panujacych w hali i za kazdym razem
wykonywac¢ jazde probna.

Charakterystyka czutosci moze by¢ ustawiona
w zakresie od ,0.01° do ,10.0°. Najmniejsza
wartos¢ (wspoétczynnik 0,01) odpowiada
inercyjnej charakterystyce regulacji. Wraz ze
wzrostem wspotczynnika, rosnie czutosé
charakterystyki regulaciji.

Maksymalng odchytke w milimetrach od
synchronicznej jazdy dopasowywac ostroznie
w matych krokach do warunkéw panujgcych w
hali i za kazdym razem wykonywac¢ jazde
prébna.

Maksymalna odchytka wspétbieznosci jazdy to
maksymalna odlegto$¢ migedzy suwnicami,
wozkami lub hakami tadunkowymi w ruchu
synchronicznym lub w trybie sterowania
tandemowego.

Klikngé przycisk ,Zapis PLC*.



Konserwacja | Restart suwnicy

RESTART SUWNICY

DOTYCZY TYLKO FUNKCJI
RESTARTU SUWNICY

Funkcja ,Restart suwnicy“ powoduje nowe
wigczenie przez elektryczne odtgczenie napiecia
zasilajgcego.

Ta czynnos$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu
do systemu KranOS. Zalogowany by¢ musi
uzytkownik ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]).

WYWOLANIE STRONY DIAGNOZY
PLC

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Diagnoza PLC*

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

=» W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“
(trzy poziome belki) klikng¢ punkt menu
.Diagnoza PLC".

RESTART SUWNICY

Status projektu Boot

PLC_R_VALID_BOOT_PROJECT

Nazwa wezla SoMachine Podpis aplikacji

PLC_ABUControl_Master_M241 3831565779

Restart suwnicy

s

Przycisk ,Restart
suwnicy”

Ukazuje sie okno ,Diagnoza PLC*.
> Klikng¢ przycisk ,Restart suwnicy”.

Napiecie robocze zostanie na chwile
przerwane i ponownie wigczone.

® Nastepuje restart sterownika suwnicy.
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USTAWIANIE ,,PUNKTOW
PRZESTEROWANIA W FUNKCJI
OBCIAZENIA“

Wykorzystujgc punkty przesterowania w funkciji
obcigzenia mozna sterowa¢ dodatkowymi funkcjami
suwnicy. Mozna w tym celu wykorzysta¢ wyjscia
sterownika suwnicy, ktére powodujg przesterowanie,
gdy suwnica podnosi obcigzenie wigksze od
okreslonego.

Dla kazdej suwnicy (obcigzenie sumaryczne) i dla
kazdego mechanizmu podnoszenia dostepne sg po
dwa punkty przesterowania w funkcji obcigzenia.
Projektowanie i podtagczenie elektryczne wyjs¢ sg
wykonywane indywidualnie dla kazdego zlecenia.
Ustawienie obcigzen dla kazdego punktu
przesterowania odbywa sie w systemie KranOS.

Dwa przyktadowe zastosowania tej funkcji to lampki
sygnalizacyjne (np. ponizej 85% maksymalnego
udzwigu swieci zielona lampka sygnalizacyjna) lub
ukfad sterujgcy jednego z chwytakéw (od 10%
maksymalnego udzwigu chwytaka nie wolno
otwierac).

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+~SERVICE" (Serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

WYWOLANIE USTAWIENIA DLA
PUNKTU PRZESTEROWANIA W
FUNKCJI OBCIAZENIA

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Punkt przesterowania w
funkcji obcigzenia“

W tym oknie wyswietlane sg tylko te mechanizmy
podnoszenia, ktére sg rzeczywiscie dostepne w
suwnicy.

- Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

=» W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Punkt
przesterowania w funkcji obcigzenia“.
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USTAWIANIE PUNKTOW
PRZESTEROWANIA

Punkty przesterowania
Punkty przesterowania w funkcji obcigzenia
w funkcji obcigzenia dla mechanizmu
dla suwnicy podnoszenia 1

w funkcji obcigienia

< Punkty przesterow:

Punkty przesterowania Punkty przesterowania
w funkcji obcigzenia 1 w funkcji obcigzenia 2

® Ukazuje sie okno ,Punkty przesterowania w
funkciji obcigzenia®“.

Zostang wyswietlone aktualne ustawienia.

Wprowadzi¢ obcigzenie, od ktérego ma by¢
wysterowywane odpowiednie wyjscie.

— Obcigzenie mozna wprowadzi¢ osobno dla
suwnicy (obcigzenie sumaryczne obu
mechanizméw podnoszenia) lub dla
indywidualnego/poszczegdlnych mechanizmow
podnoszenia.

— Dostepne sg odpowiednio maks. dwa punkty
przesterowania, ktére mogg przesterowywaé
przy réznych obcigzeniach.

— Kolejna funkcja punktéw przesterowania w
funkcji obcigzenia i podigczenie elektryczne
wynikajg ze schematu ideowego.

-> Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.

Dziatanie punktéw przesterowania w funkgciji
obcigzenia jest kontrolowane przez sterownik PLC. W
tym celu kazde wyjscie kazdego indywidualnego
punktu przesterowania w funkcji obcigzenia ma
dodatkowe wejscie. Gdy tylko wyj$cie zostanie
przesterowane, na odpowiednim wejsciu musi pojawié
sie sygnat. Jezeli nie ma tego sygnatu, wy$wietlany
jest komunikat o btedzie. Podtgczenie elektryczne jest
projektowane indywidualnie dla kazdego zlecenia i
jest podane na schemacie ideowym.

Ustawianie zabezpieczenia przed zwisaniem liny
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USTAWIANIE ZABEZPIECZENIA
PRZED ZWISANIEM LINY

Zabezpieczenie przed zwisaniem liny zapobiega
dalszemu odwijaniu liny po osadzeniu tadunku lub po
zatozeniu zblocza dolnego. W tym celu opuszczanie
jest przerywane, gdy zmierzone obcigzenie na haku
fadunkowym spada ponizej ustawionej wartosci. Bez
zabezpieczenia przed zwisaniem liny, lina mogtaby
by¢ nadal odwijana z bebna linowego, powodujgc jej
luzne zwisanie a nastepnie zachowanie zwisu, co
mogtoby spowodowacé, ze przy ponownym nawijaniu
liny na beben linowy jej potozenie i wstepne
naprezenie bytyby nieprawidiowe.

W obcigzeniu zmierzonym na haku tadunkowym moze
by¢ uwzglednione urzadzenie tadunkowe (np.
poprzecznica), wskutek czego jego obcigzenie jest
odejmowane od zmierzonego tadunku. Minimalne
obcigzenie mozna ustawi¢ w KranOS. Jezeli wskaznik
obcigzenia zostat wyzerowany funkcjg ,Tara®, nie jest
to natomiast uwzgledniane w zabezpieczeniu przed
zwisaniem liny.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+SERVICE" (Serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2.

USTAWIANIE ZABEZPIECZENIA
PRZED ZWISANIEM LINY

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Punkt przesterowania w
funkcji obcigzenia“

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

') W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Punkt
przesterowania w funkcji obcigzenia“.
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wozka

USTAWIANIE ZABEZPIECZENIA
PRZED ZWISANIEM LINY

Zabezpieczenie przed zwisaniem farficucha

Zabezpieczenie przed zwisaniem faricucha 1

® odJLyx PLC
| \

@ Zapjs PLC

Minimalne obcigzenie przycisk ,Zapis PLC*

® Ukazuje sie okno ,Punkty przesterowania w
funkcji obcigzenia“.

® Zostang wyswietlone aktualne ustawienia.
-> Wprowadzi¢ minimalne obcigzenie, od ktérego
opuszczanie ma byc¢ przerywane.
Mozna tu wprowadzi¢ np. ciezar urzgdzenia
fadunkowego.
-> Klikngé¢ przycisk ,Zapis PLC*.
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USTAWIANIE ROZSZERZONYCH
PARAMETROW DLA PROFILI RUCHU
(JAZDY SUWNICY, JAZDY WOZKA

Profile jazdy osi przesuwu (profil jazdy suwnicy, profil
jazdy wozka, profil podnoszenia) mogg by¢

indywidualizowane w zakresie czasu przyspieszenia i
hamowania oraz predkosci maksymalnej i minimalne;j.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+SERVICE"® (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

WYWOLYWANIE PARAMETROW
PROFILU JAZDY

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE' = ,Jazda suwnicy“ >
.Parametry profilu jazdy suwnicy*

Uzytkownik ,SERVICE' & ,Jazda wézka“ >
.Parametry profilu jazdy wozka“

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

W menu gtéwnym wybraé wymagang o$
suwnicy (np. Jazda suwnicy).

Ukazuje sie okno dla wymaganej osi suwnicy.

W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Parametry profilu jazdy
suwnicy“ (lub ,Parametry profilu jazdy wozka*).

USTAWIANIE PARAMETROW
PROFILU JAZDY

® Ukazuje sie okno ,Parametry“ dla odpowiedniej

osi suwnicy.
® Zostang wyswietlone aktualne wartosci.
=» Ustawi¢ wymagane wartosci.
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Predkosc¢ Czas hamowania i czas przyspieszenia

Minimum Minil Wytaczenie wstepne

o | wigmiin bezstopniowo dwus#8pniowo

T

10,9 L 4 m/min

Hamowanie i przyspieszanie
Czas hamowania Czas hamowania w ruchu Czas przyspieszenia 7
45 v s nawrotnym 58
2,2
System anty-zblizeniowy dziatajacy w funkji obcigzenia

Obciazenie czesciowe Obciazenie czesciowe
Jazda suwnicy do przodu Jazda suwnicy wstecz

0,0 \/‘t 0,0 \/‘t

Parametry torowiska -B76  Kierunek obrotu -B77  Kierunek obrotu %
s

(@ Odczyt PLC

Wyswietlacz mozaikowy LED:
predkosc przewijania tekstu Jezyk

A Sprawd? wszystkie funkcje bezpieczeristwa po zmianie konfigural

parametry torowiska i wy$wietlacz mozaikowy LED obcigzenie czesciowe

Punkt ,Predkosc™ — ,Maksimum®: maksymalna predkos¢ jazdy
Punkt ten odnosi sie do maksymalnej i minimalnej suwnicy (lub wozka).
predkosci jazdy suwnicy (lub wbzka) w zwigzku z

Przy ptynnym profilu ruchu: do tej predkosci
réznymi profilami ruchu. Y pynnym p 1 pre

jazdy suwnica (lub wozek) przyspiesza

Niska warto$¢ oznacza wolniejsza jazde suwnicy (lub maksymalnie, gdy przycisk zostanie wcisnigty
wozka), wieksza warto$c¢ - szybsza. na drugi stopien i przytrzymany.

Profile ruchu mozna wybieraé na stronie ,Profil ruchu®. Przy dwustopniowym profilu ruchu: do tej
Patrz ,Wybieranie profiléw ruchu® strona 106. predkosci jazdy suwnica (lub wozek)

przyspiesza maksymalnie, gdy przycisk
zostanie wcisniety na drugi stopien i

ZAGROZENIE W RAZIE ZA przytrzymany.
WYSOKIEJ PREDKOSCI JAZDY — ,Minimum bezstopniowo*: jest to najmniejsza
Przy zbyt wysokiej predkosci jazdy mozliwa predkosc jazdy suwnicy (lub wozka)
mozna utraci¢ kontrole nad suwnica przy bezstopniowym profilu jazdy.
(wézkiem. Do tej predkosci jazdy suwnica (lub wozek)

. . ) przyspiesza, gdy przycisk zostanie wcisniety
Przed zmiang parametru nawigzac na pierwszy stopien i przytrzymany.
kontakt z serwisem ABUS i . o o

P Ao — ,Minimum dwustopniowo®: jest to najmniejsza

przestrzegac przepisow prawa. mozliwa predkos¢ jazdy suwnicy (lub wozka)

przy dwustopniowym profilu jazdy.

Do tej predkosci jazdy suwnica (lub wozek)
przyspiesza, gdy przycisk zostanie wcisniety
na pierwszy stopien i przytrzymany.

— ,Wytgczenie wstepne®: predkos¢ jazdy, do
ktorej wyhamowuje suwnica (lub wozek), gdy
zostanie uaktywniony ogranicznik jazdy dla
wylgczenia wstepnego.

114



Konserwacja | Ustawianie rozszerzonych parametréw dla profili ruchu (jazdy suwnicy, jazdy

wozka

Punkt ,Hamowanie i przyspieszanie:

Punkt ten odnosi sie do czasu hamowania i czasu
przyspieszania suwnicy (lub wézka) w zwigzku z
réznymi profilami ruchu.

Przy niskiej wartosci naped jazdy hamuje lub
przyspiesza szybciej, przy wysokiej wartosci wolniej.

Profile ruchu mozna tez ustawia¢ na stronie ,Profil
ruchu®. Patrz strona 106.

ZAGROZENIE W RAZIE ZBYT
KROTKIEGO CZASU
HAMOWANIA | CZASU
PRZYSPIESZENIA

Przy zbyt krotkim czasie hamowania
lub czasie przyspieszenia
konstrukcja nosna (np. budynku)
moze zosta¢ poddana zbyt duzym
obcigzeniom i uszkodzic¢ sie.

Przed zmiang parametru nawigzac
kontakt z serwisem ABUS.

A ZAGROZENIE W RAZIE ZBYT
DLUGIEGO CZASU HAMOWANIA
| CZASU PRZYSPIESZENIA

Gdy czas hamowania jest za dtugi,

suwnica (wozek) moze nie
zatrzymac sie w pore
doprowadzajgc do kolizji (z innymi
suwnicami (wozkami).

Przetestowac po zmianie parametru
Czas hamowania.

»,Czas hamowania“: czas, w ktérym naped
jazdy wyhamowuje z predkosci jazdy.

Wprowadzony czas odnosi sie przy tym
zawsze do catkowitego wyhamowania z
maksymalnej predkosci jazdy wedtug tabliczki
znamionowej do zatrzymania.

Przy tej wartosci naped jazdy hamuje, gdy
przycisk zostanie puszczony z drugiego lub
pierwszego stopnia.

— ,Czas hamowania w ruchu nawrotnym®: czas,
w ktérym naped jazdy wyhamowuje z
predkosci jazdy w ruchu nawrotnym.

Wprowadzony czas odnosi sie przy tym
zawsze do catkowitego wyhamowania z
maksymalnej predkosci jazdy wedtug tabliczki
znamionowej do zatrzymania.

Przy tej wartosci naped jazdy hamuje, gdy
przycisk zostanie puszczony z drugiego lub
pierwszego stopnia a jednoczes$nie zostanie
wcisniety i przytrzymany przycisk jazdy w
przeciwnym kierunku.
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,Czas przyspieszenia“: czas, w ktérym naped
jazdy przyspiesza do predkosci jazdy.

Wprowadzony czas odnosi sie przy tym
zawsze do catkowitego przyspieszenia z
postoju do maksymalnej predkosci jazdy
wedtug tabliczki znamionowe;j.

Na podstawie tej wartosci naped jazdy
przyspiesza, gdy przycisk zostanie wcisniety
podczas postoju maszyny na pierwszy stopien
lub gdy przycisk zostanie wcisniety na drugi
stopien i przytrzymany.

Dalsze punkty:

Tylko dla profilu jazdy suwnicy: ,Obcigzenie
czesciowe Jazda suwnicy do przodu® i
,Obcigzenie czesciowe Jazda suwnicy wstecz":
obcigzenie, przy ktérym powinien by¢ wigczany
system anty-zblizeniowy dziatajgcy w funkcji
obcigzenia. Patrz ,WyS$wietlanie statusu osi
suwnicy“ strona 101. Obcigzenie moze by¢
ustawiane osobno dla kazdego kierunku.

W ogolnym (niezaleznym od obcigzenia)
systemie anty-zblizeniowym wpisana tu
wartos¢ jest obojetna.

,Parametry torowiska“: pokazuja, czy dla
suwnicy sg dostepne Parametry torowiska.

~WVyswietlacz mozaikowy LED: predkosé
przewijania tekstu“: predkos¢, z ktérg ruchomy
napis przesuwa sie na wyswietlaczu
mozaikowym LED. Przy niskiej wartosci
ruchomy napis przesuwa sie szybciej, przy
wysokie wartosci - wolniej.

Ustawiona predkos$c¢ przesuwu tekstu jest
zapisywana bezposrednio w wyswietlaczu
mozaikowym LED a nie w sterowniku PLC.
Dlatego trzeba osobno klikng¢ przycisk ,Zapis
PLC* znajdujacy sie obok pola tekstowego.
Poza tym nie jest tu wyswietlana aktualna
wartos$¢, zapisana w wyswietlaczu
mozaikowym LED.

Jezyk dla wyswietlacza mozaikowego LED
mozna wybra¢ za posrednictwem menu
rozwijalnego ,Jezyk".
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.Kierunek obrotu“ dla -B76 i -B77 (dla jazda
suwnicy) lub -B56 i -B57 (dla jazdy wozka):
Kierunek obrotéw obu wytgcznikéw z dzwignig
krzyzowa, ktére sg uzywane do sterowania
parametréw torowiska. Cyfry od 0 do 5
okreslajg stany wysterowania wytgcznikow z
dzwignig krzyzowa. Mozna je odczyta¢ na
wytgczniku z dzwignig krzyzowg przy matej
strzatce.

Jezeli wytgcznik z dzwignig krzyzowa jest
zamontowany normalnie (montaz zgodny z
planem sytuacyjnym, obudowa na dole,
dzwignia krzyzowa na gorze), przetgcza on
stany wysterowania w porzgdku malejgcym
(5-4-3-2-1-0), gdy suwnica jedzie naprzdd lub
woézek w prawo.

Jezeli wytgcznik z dzwignig krzyzowa jest
zamontowany "do géry nogami" (montaz
zgodny z planem sytuacyjnym, obudowa na
gorze, dzwignia krzyzowa na dole), przetgcza
on stany wysterowania w porzadku
rosngcym(0-1-2-3-4-5), gdy suwnica jedzie
naprzéd lub wézek w prawo.

USTAWIANIE ROZSZERZONYCH
PARAMETROW PROFILU
PODNOSZENIA

Profil podnoszenia moze by¢ indywidualizowany w
zakresie czasu przyspieszenia i hamowania oraz
predkosci maksymalnej i minimailnej.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+~SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

WYWOLANIE PARAMETROW
PROFILU PODNOSZENIA

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE' - ,Mechanizm
podnoszenia“ > ,Parametry profilu podnoszenia“

rozszerzonych parametréw profilu podnoszenia

>

Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

W menu gtéwnym wybraé wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ ,Parametry profilu podnoszenia®“.

USTAWIANIE PARAMETROW
PROFILU PODNOSZENIA

® Ukazuje sie okno ,Parametry” dla odpowiedniej

0si suwnicy.
® Zostang wyswietlone aktualne wartosci.
=» Ustawi¢ wymagane wartosci.
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Punkt ,Predkosc* Punkty ,Predkosc¢ w suwie superdoktadnym®i ,Hamowanie i
Punkt ,Hamowanie i przyspieszanie“ przyspieszanie w suwie superdoktadnym*
-

Predko$¢

Minimum
Maksymalna bezstopniowa Maksymalna dwi\stopniowa : bezstopniowo

5,4 + | m/min 0,0

Hamowanie i przyspi ie

Czas hamowania bezstopniowy Czas hamowania dwustopniowy Czas przyspi

Predkoé€ w suwie superdoktadnym
Maksimum Minimum [ Faza hamowania

Hamowanie i przyspieszanie w suwie superdoktadnym Il

[
|/
Czas hamowania Czas przyspieszsnfb

Czutosc
Nagty przyrost obcigzenia Czynnik przecigzenia Pomiary silnika podnoszenia

2000,0 4 _- Przy wtaczaniu dZwignicy ¥

Dtugosé liny aktualna PotoZenie haka
Naped 1 efektywne

Sterowanie i centrowanie haka
Maksymalna predkos¢ jazdy

Jazda suwnicy Jazda wozka

42.2 v suwnicowego

20,4

Zabezpieczenie przed clggnigciem po skosie
Maksymalne wychyleni

Jazda suwnicy Jazda wézka

“ suwnicowego

A SprawdZ wszystkie funkcje bezpieczeristwa ie konfiguracji.

punkt ,sterowanie hakiem i centrowanie haka* punkt ,Wyrazny wzrost obcigzenia“
punkt ,zabezpieczenie ciggniecia po skosie”
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Punkt ,Predkosc™

Punkt ten odnosi sie do maksymalnej i minimalnej
predkosci podnoszenia mechanizmu podnoszenia w
zwigzku z réznymi profilami ruchu.

Przy matej wartosci mechanizm podnoszenia
podnosi/opuszcza wolniej, przy duzej wartosci
szybcie;j.

Profile ruchu mozna wybiera¢ na stronie ,Profil ruchu®.
Patrz strona 106.

— ,Maksymalna bezstopniowa“: maksymalna
predkos$¢ podnoszenia w bezstopniowym
profilu ruchu.

Do tej predkosci podnoszenia przyspiesza
maksymalnie mechanizm podnoszenia, gdy
przycisk jazdy zostanie przetgczony na drugi
stopien oraz wcisniety do konca i
przytrzymany.

Przy podwéjnej predkosci podnoszenia (opcja):
jezeli mechanizm podnoszenia moze podnosi¢
i opuszczaé z podwdjng predkoscig
podnoszenia, wartos¢ w tym polu tekstowym
uwzglednia takze maksymalng mozliwg
dodatkowg predkos¢ podnoszenia (powyzej
100 % predkosci podnoszenia podanej na
tabliczce znamionowej). Predko$¢ podnoszenia
jest podana na tabliczce znamionowe;j silnika
podnoszenia oraz w danych technicznych,
wskutek czego moze by¢ takze w tym miejscu
zwiekszana do podwojnej wielkosci.
Rzeczywiscie mozliwa maksymalna dodatkowa
predkos¢ podnoszenia (ponad 100 %) zalezy
od zawieszonego tadunku i jest automatycznie
redukowana stosownie do zawieszonego
fadunku.

— ,Maksymalna dwustopniowa“: maksymalna
predkos$¢ podnoszenia w dwustopniowym
profilu ruchu.

Do tej predkosci podnoszenia przyspiesza
mechanizm podnoszenia, gdy przycisk jazdy
zostanie przetgczony na drugi stopien oraz
wcisniety do kohca i przytrzymany.

Przy podwéjnej predkosci podnoszenia (opcja):
jezeli mechanizm podnoszenia moze podnosi¢
i opuszczaé z podwdjng predkoscig
podnoszenia, warto$¢ w tym polu tekstowym
uwzglednia takze maksymalng mozliwg
dodatkowg predkos¢ podnoszenia (powyzej
100 % predkosci podnoszenia podanej na
tabliczce znamionowej). Predko$¢ podnoszenia
jest podana na tabliczce znamionowe;j silnika
podnoszenia oraz w danych technicznych,
wskutek czego moze by¢ takze w tym miejscu
zwiekszana do podwojnej wielkosci.
Rzeczywiscie mozliwa maksymalna dodatkowa
predkos¢ podnoszenia (ponad 100 %) zalezy
od zawieszonego tadunku i jest automatycznie
redukowana stosownie do zawieszonego
fadunku.
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— ,Minimalna bezstopniowa“: minimalna
predkos¢ podnoszenia w bezstopniowym
profilu ruchu.

Do tej predkosci podnoszenia przyspiesza
mechanizm podnoszenia, gdy przycisk jazdy
zostanie przetgczony na pierwszy stopien oraz
wcisniety do koAca i przytrzymany.

— ,Minimalna dwustopniowa“: minimalna
predkos¢ podnoszenia w dwustopniowym
profilu ruchu.

Do tej predkosci podnoszenia przyspiesza
mechanizm podnoszenia, gdy przycisk jazdy
zostanie przetgczony na pierwszy stopien oraz
wcisniety do koAca i przytrzymany.

— ,Faza hamowania“: predkos$¢ podnoszenia, do
ktérej mechanizm podnoszenia wyhamowuje w
fazie hamowania, bezposrednio przed
uruchomieniem wytgcznika granicznego
podnoszenia.

Punkt ,Hamowanie i przyspieszanie:

Punkt ten odnosi sie do czasu hamowania i czasu
przyspieszania mechanizmu podnoszenia w zwigzku z
réznymi profilami ruchu.

Przy niskiej wartosci naped podnoszenia hamuje lub
przyspiesza szybciej, przy wysokiej wartosci wolniej.

Profile ruchu mozna wybierac na stronie ,Profil ruchu®.
Patrz strona 106.

— ,Czas hamowania bezstopniowy“: czas, w
ktérym naped podnoszenia wyhamowuje w
bezstopniowym profilu ruchu.

Wprowadzony czas odnosi sie przy tym
zawsze do catkowitego wyhamowania z
maksymalnej predkosci podnoszenia wediug
tabliczki znamionowej do zatrzymania.

Przy tej wartosci mechanizm podnoszenia
hamuje, gdy przycisk zostanie puszczony z
drugiego lub pierwszego stopnia, dopdki
przycisk nie zostanie przetgczony z powrotem
na pierwszy stopien.

Przy podwadjnej predkosci podnoszenia (opcja):
podana wartos¢ odnosi sie do predkosci
podnoszenia podanej na tabliczce
znamionowej. Przy podwadjnej predkosci
podnoszenia w rzeczywistej pracy suwnicy
takze czas hamowania podwaja sie w funkcji
obcigzenia.
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»,Czas hamowania dwustopniowy“: czas, w
ktérym naped podnoszenia wyhamowuje w
dwustopniowym profilu ruchu.

Wprowadzony czas odnosi sie przy tym
zawsze do catkowitego wyhamowania z
maksymalnej predkosci podnoszenia wedtug
tabliczki znamionowej do zatrzymania.

Przy tej wartosci mechanizm podnoszenia
hamuje, gdy przycisk zostanie puszczony z
drugiego lub pierwszego stopnia.

Przy podwdjnej predkosci podnoszenia (opcja):

podana warto$¢ odnosi sie do predkosci
podnoszenia podanej na tabliczce
znamionowej. Przy podwadjnej predkosci
podnoszenia w rzeczywistej pracy suwnicy
takze czas hamowania podwaja sie w funkgiji
obcigzenia.

Bardzo mata warto$¢ umozliwia bardzo
spontaniczne hamowanie, ktére takze w
mechanizmach podnoszenia z przetwornicg
czestotliwosci przypomina hamowanie
mechanizmu podnoszenia ze sterowaniem
stycznikowym.

,Czas przyspieszenia bezstopniowy“: czas, w
ktérym naped podnoszenia przyspiesza w
bezstopniowym profilu ruchu.

Wprowadzony czas odnosi sie przy tym
zawsze do catkowitego przyspieszenia z
postoju do maksymalnej predkosci
podnoszenia wedtug tabliczki znamionowe;.

Na podstawie tej warto$ci mechanizm
podnoszenia przyspiesza, gdy przycisk
zostanie wcisniety podczas postoju
mechanizmu podnoszenia na pierwszy stopien
lub gdy przycisk zostanie wcisniety na drugi
stopien i przytrzymany.

Przy podwéjnej predkosci podnoszenia (opcja):

podana wartos¢ odnosi sie do predkosci
podnoszenia podanej na tabliczce
znamionowej. Przy podwadjnej predkosci
podnoszenia w rzeczywistej pracy suwnicy
takze czas przyspieszenia podwaja sie w
funkcji obcigzenia.
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.Czas przyspieszenia dwustopniowy“: czas, w
ktéorym naped podnoszenia przyspiesza w
dwustopniowym profilu ruchu.

Wprowadzony czas odnosi sie przy tym
zawsze do catkowitego przyspieszenia z
postoju do maksymalnej predkosci
podnoszenia wedtug tabliczki znamionowe;.

Na podstawie tej wartosci mechanizm
podnoszenia przyspiesza, gdy przycisk
zostanie wcisniety podczas postoju
mechanizmu podnoszenia na pierwszy stopien
lub gdy przycisk zostanie wcisniety na drugi
stopien i przytrzymany.

Przy podwadjnej predkosci podnoszenia (opcja):
podana wartos¢ odnosi sie do predkosci
podnoszenia podanej na tabliczce
znamionowej. Przy podwadjnej predkosci
podnoszenia w rzeczywistej pracy suwnicy
takze czas hamowania podwaja sie w funkcji
obcigzenia.

Bardzo mata warto$¢ umozliwia bardzo
spontaniczne przyspieszanie, ktore takze w
mechanizmach podnoszenia z przetwornicg
czestotliwosci przypomina przyspieszanie
mechanizmu podnoszenia ze sterowaniem
stycznikowym.
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Punkty ,Predko$¢ w suwie superdoktadnym®
i ,Hamowanie i przyspieszanie w suwie
superdoktadnym®

Te punkty odnoszg sie do maksymalnej i minimalnej
predkosci podnoszenia mechanizmu podnoszenia
oraz czasu hamowania i czasu przyspieszania w
zwigzku z funkcjg suwu superdokfadnego.

Opcja suw superdoktadny pozwala przetgczyé
mechanizm podnoszenia na szczegdlnie matg
predkos¢ podnoszenia. Umozliwia to bardzo
precyzyjne pozycjonowanie tadunku.

W napedach podnoszenia z przetgczaniem biegunéw
przetwornica czestotliwosci, przy aktywowanym suwie
superdoktadnym, jest przetgczana z uzwojenia dla
duzej predkos$ci podnoszenia na uzwojenie dla matej
predkosci podnoszenia.

W napedach podnoszenia bez przetgczania biegunow
z tylko jednym uzwojeniem (np. GM7000.2) obroty
silnika podnoszenia sg kontrolowane przez
przetwornice czestotliwosci z osobnego enkodera
bebna, umozliwiajgc osigganie pethego momentu
obrotowego takze przy bardzo matej predkosci
podnoszenia, dzieki czemu tadunek moze by¢
utrzymany do momentu zatrzymania takze bez
hamulca.

Ustawienia opisane w tym punkcie odnoszg sie do
technologii faktycznie zastosowanej w suwnicy, a wiec
zaréowno do suwu superdokfadnego w napedach
podnoszenia z przetgczaniem biegunow jak i w
napedach podnoszenia bez przetaczania biegunow.

Suw superdoktadny mozna wigczac i wytaczaé
pilotem sterowania lub kasetg sterowniczg.

Wartosci, wprowadzone w tych punktach (czas
hamowania, predkos¢ Maksimum, predkosé Minimum,
czas przyspieszenia, predkos¢ fazy hamowania)
wymagajg wtgczenia suwu superdoktadnego na
nadajniku lub kasecie sterownicze;.

Znaczenie tych wartosci jest identyczne jak opisane w
punktach ,Predkos¢” oraz ,Hamowanie i
przyspieszanie“.

Dalsze punkty:

,Czuto$¢ nagtego przyrostu obcigzenia“:
czuto$¢, z jakg wykrywane jest nagte
przytozenie obcigzenia. Wyswietlana warto$¢
jest progiem zaleznym od czasu i mierzonego
obcigzenia. Im mniejsza warto$¢, tym bardziej
czuty jest system ABUControl na szybki wzrost
obcigzenia. Pomiar szybkiego przyrostu
obcigzenia odbywa sie zasadniczo 50 ms po
nacisnieciu przycisku podnoszenia. Jesli
zostanie wykryty nagty przyrost obcigzenia,
wciggarka zwalnia do wolnej predkosci
podnoszenia, utrzymuje te wolng predkosé
przez 2 sekundy, a nastepnie ponownie
przyspiesza, jesli przycisk pozostaje nadal
wcisniety na poziomie 2.

— “Udzwig“: maksymalny udzwig mechanizmu
podnoszenia.
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— ,Wspotczynnik przecigzenia®: wspoétczynnik
(wielokrotno$é) maksymalnego udzwigu, przy
ktéorym uaktywniany jest bezpiecznik
przecigzeniowy.

— ,Pomiar silnika podnoszenia“: Tutaj ustawia
sie, czy silnik podnoszenia ma by¢ elektrycznie
mierzony przy wtgczeniu suwnicy, czy tez nie.
Podczas pomiaru okreslone parametry silnika
podnoszenia sg sprawdzane prgdem
kontrolnym z wynikami pomiaru wykonanego
podczas pierwszego uruchomienia suwnicy
podczas rozruchu i odpowiednio ustawiana jest
przetwornica czestotliwosci. W ten sposéb
przetwornica czestotliwosci moze uwzgledniaé
w biezgcej pracy stan termiczny silnika
podnoszenia. Pomiar jest zazwyczaj aktywny
przy wigczaniu suwnicy. W suwnicach ze
starszymi przetwornicami czestotliwosci
(ATV32) konieczne moze by¢ wytgczenie
pomiaru; w takim przypadku przetwornice
czestotliwosci trzeba ponownie
parametryzowac.

— Aktualna dtugosé¢ liny naped 1“ dtugos¢ catej
liny, odwinietej aktualnie z bebna linowego do
punktu statego.

Blizniaczy mechanizm podnoszenia:
dodatkowo wyswietlana jest ,Dtugosé liny
aktualna Naped 2“. Wyswietlona warto$¢
odpowiada wéwczas diugosci liny, odwinietej
aktualnie z bebna linowego do krazka
wyrownawczego (srodkowy krgzek zwrotny na
wciggniku linowym lub na dolnym zbloczu).

— ,Potozenie haka efektywne*: potozenie haka
(odlegtos$¢ od srodka bebna linowego do
srodka krgzka zwrotnego dolnego zblocza)
oparte na dtugosci liny. Jest przy tym
uwzgledniane olinowanie a w blizniaczych
mechanizmach podnoszenia takze oba bebny
linowe.

TYLKO DLA MECHANIZMU
PODNOSZENIA ZE STEROWANIEM
STYCZNIKOWYM

Punkty ,Predkosc¢”, ,Hamowanie i przyspieszanie®,
~Predkos¢ w suwie superdoktadnym®, ,Hamowanie
i przyspieszanie w suwie superdoktadnym® oraz
lista rozwijalna ,Pomiary silnika podnoszenia“ sg
wyswietlane w KranOS, ale wprowadzone wartosci
nie sg analizowane.

W mechanizmie podnoszenia ze sterowaniem
stycznikowym wolne i szybkie uzwojenie silnika
podnoszenia sg przesterowywane przez styczniki.
Predkos¢, czas hamowania i czas przyspieszenia
sg przy tym okreslane przez fizyczne wtasciwosci
silnika podnoszenia a nie regulowane przez
przetwornice czestotliwosci.
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Punkt ,Sterowanie hakiem i centrowanie
haka“:

.Maks. predkos¢ jazdy“: tu ustawiana jest
maksymalna predkos¢ jazdy suwnicy i wozka
przy aktywnym sterowaniu hakiem i
centrowaniem haka.

Punkt ,Zabezpieczenie ciggniecia po
skosie:

,Maks. odchylenie liny“: Tu ustawia sie
maksymalnie dozwolone odchylenie liny (w
stopniach) podczas jazdy suwnicy i jazdy
wozka. Po przekroczeniu tej wartosci
zatrzymuje sie albo cata suwnica, albo tylko
ruch podnoszenia.

Zabezpieczenie ciggniecia po skosie jest
dostepne tylko dla suwnic wyposazonych w
miernik nachylenia i po zakonczeniu kalibracji
(Patrz ,Kalibrowanie miernika nachylenia“
Strona 66).
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UAKTYWNIANIE | WYLACZANIE
SYSTEMU ZAPOBIEGAJACEGO
KOLYSANIU LADUNKU

Aby system zapobiegajgcy kotysaniu fadunku dziatat
prawidtowo, musi by¢ prawidtowo ustawiona dtugosé
zawiesia.

Wigczanie i wytgczanie a takze ustawianie systemu
zapobiegajgcego kotysaniu tadunku mozna wykonaé
komfortowo i szybko za pomocg nadajnika
ABURemote. Patrz podrecznik produktu
LABURemote".

Alternatywnie system zapobiegajgcy kotysaniu
fadunku mozna wigczaé, wytgczac¢ i ustawiac takze w
systemie KranOS. Jezeli system zapobiegajacy
kotysaniu tadunku zostat wigczony w KranOS, musi
takze tam by¢ wytgczony. Ustawienie w KranOS jest
niezalezne od nadajnika ABURemote i nie jest tam
wys$wietlane.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
~SERVICE"® (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2.
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WYWOLANIE SYSTEMU

ZAPOBIEGAJACEGO KOLYSANIU =>» W menu gtéwnym wybraé wymagany

t ADUNKU mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym podnoszenia.

KranOS

r =» W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
Uzytkownik ,SERVICE' - ,Mechanizm Klikna¢ punkt menu ,Parametry profilu
podnoszenia“ > ,Parametry profilu podnoszenia“ podnoszenia“.
J{éd,,Pall(ra“metry systemu zapobiegajgcego kotysaniu ® Ukazuije sie okno ,Parametry profilu
adunku podnoszenia®“.

=» W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik k"k”f’l? pupkt menu ,,Parametw syst:amu
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnier zapobiegajacego kotysaniu tadunku®.

uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

USTAWIANIE | UAKTYWNIANIE SYSTEMU ZAPOBIEGAJACEGO KOLYSANIU
tADUNKU

pole tekstowe ,Zawiesie*”

(-(1— Parametry systemu zapobiegajgcemu kotysaniu tadunku

)

- a | Parametry systemu zapobiegajacemu kof

Potozenie haka
efektywne

z zawiesiem Zawiesie

(@ Odczyt PLC

Zakres wartosci

Wprowadzié wartosei od 0.0 do 9.9 wprowadzic
System zapobiegajgcy kotysaniu tadunku
ktywowany Tylko dla pojedynczego wézka

A Zapobieganie kotysaniu fadunku dziata tylko na poj. mechanizmie podnoszenia.

przetgcznik ,Uaktywnianie i wytgczanie systemu przycisk ,Zapis PLC*
zapobiegajgcego kotysaniu tadunku®

® Ukazuje sie okno ,Parametry systemu zapobiegajacego kolysaniu ladunku®.

Wprowadzanie dtugosci zawiesia Wigczy¢ System zapobiegajgcy kotysaniu

e 2 polu tekstowym ,Zawiesie“ wprowadzi¢ tadunku.
odlegto$¢ miedzy hakiem tadunkowym i ->
srodkiem ciezkosci tadunku. Powoduje to
uwzglednienie dtugosci zawiesia.

Klikng¢ przetgcznik ,System zapobiegajacy
kotysaniu tadunku*.

® Przetgcznik zostaje wyswietlony z zielonym

Patrz takze podrecznik produktu ,ABUS ttem.

sterownik radiowy ABURemote".

° t iegaj kot iu t ku jest
> Kliknaé przycisk ,Zapis PLC*. System zapobiegajacy kotysaniu tadunku jes

teraz aktywny

Wyltaczenie systemu zapobiegajgcego
kotysaniu fadunku

-> Klikng¢ przetacznik ,System zapobiegajacy
kotysaniu tadunku*.

® Przetgcznik nie jest juz wyswietlany z zielonym
ttem.

® System zapobiegajgcy kotysaniu tadunku jest
teraz nieaktywny
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UAKTYWNIENIE SYSTEMU
ZAPOBIEGAJACEGO KOLYSANIU
LADUNKU DLA KILKU WOZKOW

System zapobiegajacy kotysaniu tadunku dziata
poczatkowo tylko na pojedynczym mechanizmie
podnoszenia lub suwnicy z wieloma woézkami w trybie
sterowania indywidualnego, gdy niewykorzystywany
wozek znajduje sie w pozycji parkowania (hak
fadunkowy dojechat do gérnego wytgcznika
granicznego podnoszenia).

W ruchu synchronicznym kilku wozkow lub w trybie
sterowania tandemowego system zapobiegajgcy
kotysaniu tadunku musi by¢ osobno wigczany.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

WYWOLANIE SYSTEMU
ZAPOBIEGAJACEGO KOLYSANIU
tADUNKU

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Mechanizm
podnoszenia“ - ,Parametry profilu podnoszenia“
- ,Parametry systemu zapobiegajgcego kotysaniu
fadunku®

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

W menu gtéwnym wybra¢ wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Parametry profilu
podnoszenia“.

® Ukazuje sie okno ,Parametry profilu
podnoszenia®“.

W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Parametry systemu
zapobiegajgcego kotysaniu tadunku®.
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Uaktywnienie systemu zapobiegajgcego kotysaniu ftadunku dla kilku wozkow

UAKTYWNIENIE SYSTEMU
ZAPOBIEGAJACEGO KOLYSANIU

t ADUNKU DLA JEDNEGO LUB KILKU
WOZKOW

Menu rozwijalne
~System zapobiegajgcy
kotysaniu fadunku
dostepny*

System zapobiegajacy kotysaniu 7

Tylke dla pojedynczego wozka

| Tylko dla pojedynczego wozka

Pojedyncze wézki i kilka wozkéw (ruch synchr.)

bbieganie kotysaniu tadunku dziata tylko na poj. mechanizmie pg

® Ukazuje sie okno ,Parametry systemu
zapobiegajacego kolysaniu ladunku®.

Uaktywnienie systemu zapobiegajgcego
kotysaniu tadunku

— ,Tylko dla pojedynczego wozka“: system
zapobiegajgcy kotysaniu tadunku moze by¢
uaktywniony tylko na pojedynczym
mechanizmie podnoszenia lub suwnicy z
wieloma wézkami w trybie sterowania
indywidualnego, gdy niewykorzystywany wozek
znajduje sie w pozycji parkowania (hak
fadunkowy dojechat do wytgcznika krancowego
podnoszenia Gérnego).

— ,Pojedyncze wozki i kilka wozkow (ruch
synchr.)“: system zapobiegajgcy kotysaniu
tadunku moze by¢ uaktywniony na
pojedynczym mechanizmie podnoszenia, w
suwnicy z kilkoma wézkami w sterowaniu
indywidualny, lub w ruchu w synchronicznym
oraz na dwéch suwnicach pracujacych ze
sterowaniem tandemowym.
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Obliczenie systemu zapobiegajacego kotysaniu
fadunku funkcjonuje w ruchu synchronicznym wielu
wozkoéw lub w trybie sterowania tandemowego
prawidtowo tylko, gdy warunki te sg uwzgledniane
przez operatora suwnicy:

Typ konstrukcji i typowielko$¢ suwnicy i wozka
muszg by¢ identyczne.

tadunek musi by¢ prawidtiowo zawieszony:
Potozenie haka

\

Dtugo$c¢ zawiesia
Wspdlny tadunek rwnomierny musi by¢
zawieszony tak, aby potozenie haka
powigkszone o dfugo$c zawiesia dawafty
zawsze tg samg dtugosc catkowity.

tadunek rownomierny

124

Uaktywnienie systemu zapobiegajgcego kotysaniu ftadunku dla kilku wozkow

Potozenie haka

\

Dtugosc¢ zawiesia

Odlegtos¢ do srodka

ciezkosci
Wspoiny tadunek nierbwnomierny musi byc
zawieszony tak, aby potozenie haka
powiekszone o dtugos$c¢ zawiesia i odlegtos¢ od
Srodka ciezkosci dawaty zawsze tg samg
dfugo$c catkowitg.

Nalezy wprowadzi¢ dtugos$¢ zawiesia:

Przy ruchu synchronicznym wielu wézkéw musi
by¢ wprowadzona dtugos$¢ zawiesia wozka 1.

W trybie sterowania tandemowego nalezy
wprowadzi¢ dlugos¢ zawiesia pierwszej
suwnicy. Pierwsza suwnica ma adres IP
192.168.1.1
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Ustawianie modutow asystentow

USTAWIANIE MODULOW
ASYSTENTOW OPERATORA
STEROWANIA HAKIEM |
CENTROWANIA HAKA

Sterowanie hakiem umozliwia reczne przesuwanie
haka tadunkowego. W kierunku, w ktérym hak
fadunkowy jest wychylany lub pociggany,
przemieszcza sie zarowno suwnica jak i wézek.
Funkcja centrowania haka powoduje, ze hak
tadunkowy z zawieszonym tadunkiem w trakcie
Lpodnoszenia“ ustawia sie automatycznie pionowo
nad fadunkiem. Zapobiega to ciggnieciu fadunku po
skosie.

Miernik nachylenia na trawersie statej lub na ramie
wozka mierzy odchylenie liny.

Centrowanie haka to funkcja asystenta operatora.
Catkowita odpowiedzialno$¢ spoczywa nadal na
operatorze suwnicy. Musi on zasadniczo przestrzegac
tego, aby nie podnosi¢ tadunku przy ciagnieciu liny po
skosie.

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Profil ruchu®

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

= W menu LUstawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,,Profil ruchu®.

® Ukazuje sie okno ,Profil ruchu®.

operatora sterowania hakiem i centrowania

AKTYWOWAC/WYLACZAC
STEROWANIE HAKIEM/-
CENTROWANIE HAKA

Sterowanie i centrowanie haka

4!’ aktywne

Aktywowac i wytgczacé
przetgcznik ,Sterowanie
hakiem i centrowanie
haka“
-> Aktywowac i wytgczac¢ funkcje przy pomocy
przetacznika ,Sterowanie hakiem i centrowanie
haka“.

Przetgcznik zostaje wyswietlony z czerwonym
ttem.
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Aktywowac i wytgczac przetgcznik ,Sterowanie hakiem i

centrowanie haka“

Czutos¢ sterowania i centrowania haka

Jazda suwnicy Jazda wozka 1

normal. normal.

Ustawianie modutow asystentow operatora sterowania hakiem i centrowania

haka

czuto$c¢ sterowania hakiem
i centrowania haka

Jazda wozka 2

normal.

bardzo niska
Wspotczynnik predkosci podnoszenia przy centr]

niska

normal.

wys.

b. wysoka

(® Odczyt PLC

@ ZapieBle

Mechanizm podnoszenia 2

1,5

Zakres warto$ci

Wprowadzi€ wartosciod 0.5 do 3.0 wprowadzic

wspofczynnik predkosci podnoszenia podczas centrowania

haka

USTAWIC CZULOSC

>

Z wykorzystaniem menu rozwijalnego ustawi¢
czuto$¢ modutdéw asystentow operatora dla
jazdy suwnicy i wozka.

>

Klikng¢ Przycisk ,Zapis PLC* i upewni¢ sie, ze
parametry zostaty przejete do KranOS.
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przycisk ,Zapis PLC*

USTAWIANIE WSPOLCZYNNIKA
PREDKOSCI PODNOSZENIA

Przy pomocy wspotczynnika predkosci podnoszenia
mozna ustawi¢ predko$¢ mechanizmu podnoszenia
przy aktywnym centrowaniu haka. Wprowadzona
wartos¢ musi zawierac sie w przedziale od 0,5 do 3,0.

>

Klikngé w pole tekstowe ,Wspdtczynnik
predkosci podnoszenia podczas centrowania
haka“ danego mechanizmu podnoszenia.

>

Wprowadzi¢ wymagang wartosé.

Wartos¢ 1 odpowiada doktadnie predkosci
podnoszenia w fazie hamowania. Dla wartosci
ponizej 1 predkos¢ podnoszenia staje sie
wolniejsza niz ustawiona faza hamowanio. Dla
wartosci powyzej 1 predkos¢ podnoszenia
staje sie szybsza niz faza hamowania. Patrz
auch ,Ustawianie rozszerzonych parametrow
profilu podnoszenia“ Strona 116.

Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.

Wartos$¢ zostata zapisana.

Przy zbyt wysoko ustawionym wspotczynniku istnieje
mozliwo$¢, ze tadunek zostanie podniesiony, zanim
woézek zostanie umieszczony centralnie nad
tadunkiem. To doprowadzitoby do kotysania sie
fadunku.
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DOPASOWANIE PUNKTOW
STEROWANIA POZYCJONOWANIEM

W systemie KranOS mozna dopasowac pozniej
poszczegdlne punkty sterowania pozycjonowaniem,
ktére wczesniej zaprogramowano w trybie Teach-in-
Modus przy pomocy ABURemote. Patrz podrecznik
produktu ABURemote ,Sterowanie pozycjonowaniem
w ABUControl: programowanie pojedynczych
punktéw®. To pdzniejsze dopasowanie jest mozliwe
dla liniowego sterowanie pozycjonowaniem LIN i dla
manualnego sterowania pozycjonowaniem. Dla
sterowania pozycjonowaniem punkt do punktu PTP
nie jest to mozliwe, poniewaz nie mozna dopasowac
punktéw obrebie trasy.

Ogodtem mozna utworzyé 127 pozyciji dla liniowego
sterowania pozycjonowaniem LIN i manualnego
sterowania pozycjonowaniem.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+~SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

Preselekcja tolerancji

0

Obliczyc dtugosc torowiska

=»  Przemiesci¢ suwnice jak najblizej srodka hali.
-> Klikngé przycisk ,Obliczy¢ dtugos¢ torowiska®.

® Dtugos¢ torowiska zostaje obliczona i
zapisana.

Dla czujnikéw odlegtosci: pomierzone w obie
strony torowiska wartosci czujnikdw odlegtosci
sSg sumowane.

Dla absolutnych systeméw pomiarowych:
absolutna warto$¢ suwnicy wzdtuz systemu
pomiarowego zostaje zapisana.

W przypadku wielu zachodzgcych na siebie
absolutnych systeméw pomiarowych:
absolutna warto$¢ suwnicy zostaje zapisana, a
obszar zachodzenia na siebie obu absolutnych
systemdéw pomiarowych zostaje odjety.

Obliczy¢ dtugosc¢ torowiska:

Aby mdc utworzyé pozycje dla sterowaniem, musi by¢
znana diugos¢ torowiska. Jesli dtugos¢ ta nie jest
znana, KranOS moze jg obliczy¢.

Dtugosé torowiska trzeba takze obliczy¢, jesli
przekracza ona 262 m.

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Sterowanie
pozycjonowaniem*

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

=>» W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Sterowanie
pozycjonowaniem®.

® Pojawia sie okno ,Sterowanie
pozycjonowaniem®.

@ Odczyt PLC @) Zapis PLC

Przycisk ,Obliczy¢ dfugosc¢ torowiska*”
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USTAWIC TOLERANCJE

W KranOS mozna ustawi¢ tolerancje sterowania
pozycjonowaniem dla poszczegodlnych pozycji. W ten
sposo6b ustala sie, jaka jest dozwolona odchytka haka
tadunkowego podczas dojezdzania do
zaprogramowanej pozycji. Jesli tworzona jest nowa
pozycja, system KranOS automatycznie przejmuje
obowigzujaca do tej pory ogding wartosé.

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Sterowanie
pozycjonowaniem

Przycisk
pole ,Wstepne ustawienie tolerancji* ,Zapis PLC*

Preselekcja tolerancji |

Obliczy¢ dtugos¢ torowiska

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Sterowanie
pozycjonowaniem®.

Wprowadzi¢ w polu ,Wstepne ustawienie
tolerancji“ wymagang wartosc.

Warto$¢ wprowadzonej tolerancji powinna
wynosi¢ co najmniej 10 mm. Przy mniejszych
wartosciach suwnica dojezdzataby do pozycji
zbyt precyzyjnie i od razu mijataby ustawiony
punkt, co mogtoby prowadzi¢ do szarpania
suwnicy w tym punkcie.
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TWORZENIE/EDYCJA POZYCJI

Dopasowanie punktéw sterowania pozycjonowaniem

Pole tekstowe ,Zapisane pozycje sterowania
pozycjonowaniem®

Sterowanie pozycjonowaniem

mechanizm

podnoszenia 1 Aktualn&pozycja

Wybraé pozycje

0.000m

Tolerancja

0 v | mm

” Wyréwnac osie suwnicy
Il
/

Przetgcznik ,Dopasowac osie suwnicy*

-> Wybra¢ mechanizm podnoszenia i pozycje.
® Pola tekstowe wybranego mechanizmu
podnoszenia sg umieszczone na biatym tle.
Tylko w tych polach mozna dopasowywaé
wartosci.
-> Utworzy¢ lub dostosowac¢ wartosci pozycji.

lub
Klikng¢ przycisk ,Zaprogramowaé pozycje*.

® Aktualne wartosci pozycji suwnicy, wozka i
mechanizmu podnoszenia zostang
uwzglednione na wyswietlaczu.

Zmienione dane mozna rozpoznac po
pomaranczowej ramce.

Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.

Wartosci zostaty zapisane.
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Przycisk ,Zaprogramowac pozycje*

mechanizm podnoszenia

0.203m

Zapisane pozycje sigrowania pozycjonowaniem

/
Zapro, gramu:wac' pozycje

Predkosé Potozenie haka dla zgody na jazde

0 v | % J o000

(@) Zapis PLC

przycisk ,Zapis PLC*

Wprowadzenie wartosci ,Predkos$¢" powoduje zmiane
wszystkich predkosci, zaréwno predkosci jazdy i
hamowania w ruchu suwnicy oraz w ruchu wézka, jak
i predkos$¢ podnoszenia i opuszczania mechanizmu
podnoszenia podczas pozycjonowania!



USTALIC PARAMETRY TOROWISKA

W przypadku sterowania parametrami torowiska na
podstawie pozycji suwnicy, pojedyncze punkty
przeszkéd mozna tworzy¢ lub dostosowywacé w
KranOS. Dla sterowania profilem hali za pomocag
wytgcznikéw z dzwignig krzyzowg nie jest to mozliwe.
W tym przypadku przeszkody moga byc¢
modyfikowane wytacznie przez ABUS. Patrz ,Serwis
ABUS" Strona 155.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
~SERVICE"® (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2.

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Profil ruchu® >
.Parametry torowiska (nad pozycjg suwnicy)*

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Profil
ruchu®.

W profilu ruchu: W menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Parametry
torowiska (nad pozycjg suwnicy)”.
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UTWORZYC NOWA PRZESZKODE

Przeszkoda jest przedstawiana w ksztatcie
prostopadtoscianu za pomocg dwoch punktéow
naroznych. Jeden punkt narozny znajduje sie na
dole/z przodu/po lewej stronie, a drugi na goérze/z
tytu/po prawej stronie.

W przypadku bardziej ztozonych przeszkdéd mozna je
budowa¢ z kilku prostopadtoscianéw, definiujgc kazdy
Z nich za pomocg dwdch punktéw naroznych. W takim
przypadku prostopadtosciany muszg na siebie
nachodzi¢ (naktadac¢ sie), aby skompensowaé
tolerancje systemow pomiarowych.

y torowiska (na podstawie pozyeji suwnicy)

przycisk ,,Utworzy¢
nowg przeszkode*
Kliknaé przycisk ,Utworzy¢ nowa przeszkode®.

Z prawej strony pojawia sie przeglad
aktualnych pozycji oraz pola tekstowe dla
przeszkody.
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Zapisac¢ naroznik na dole/z przodu/po lewej stronie:

Aktualna pozycja przycisk ,Przejac aktualng pozycje“

Parametry torowiska (rejestracja pozycji suwnicy za pomoca czujnika odgragtosci)

Mechanizm

podnoszenia 1 y = A Uwaga: trybpeogramowania aktywny. Sterowanie parametrow torowiska jest zmostkowane.,

Wybra¢ przeszkode o Aktualna pozycja

Hi Mechanizm

Suwnica Wézek 1 podnoszenia 1 "
Aktuelle Position
i ; B 0.6m “ iib h
(Neues Hindernis) o iibernehmen

Naroznik dolny/przedni/lewy

M & s

pola tekstowe ,Naroznik na dole/z przodu/po lewej przycisk ,Zapis PLC*
stronie”
=» Albo kliknaé na przycisk ,Przeja¢ aktualng =» Kliknaé przycisk ,Zapis PLC*.
pozycie™. ® Naroznik na dole/z przodu/po lewej stronie jest
Albo zapisany i pojawiajg sie pola tekstowe dla
Wprowadzi¢ w pola tekstowe wartosci dla naroznika u gory/z tytu/po prawej stronie.

naroznika na dole/z przodu/po lewej stronie.

Zapisac¢ naroznik u gory/z tytu/po prawej stronie:

przerwac tworzenie przeszkody

I

Parametry torowiska (rejestracja pozycji squ‘lw‘l(y za pomocy czujnika odlegtosci)
[f
|

Mechanizm

podnoszenia 1 podnoszenia 2 A Uwaga: tryb programowania aktywny. Sterowanie parametréw torowiska jest zmostkowane.
Wybraé przeszkode Aktualna pozycja

den Mechanizm

Suwnica Wézek 1 podnoszenia 1 -
. Aktuelle Position
(Neues Hindernis) u 00m 0.6m iibernehmen

Naroznik dolny/przedni/lewy

50m

Naroznik gorny/tylny/prawy

Wprowadzi¢ wartoéci od 0.0 do 0.59

7
7

Pola tekstowe ,Naroznik u géry/z tytu/po prawej stronie® przycisk ,Zapis PLC*
=» Albo klikng¢ na przetgcznik ,Przejg¢ aktualng -> Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.
pozycje.

® Przeszkoda jest zapisana i pojawia sie w

Albo kolumnie po lewej stronie.

Wprowadzi¢ w pola tekstowe wartosci dla
naroznika u gory/z tytu/po prawej stronie.

Przeszkoda jest zapisana i utworzona dopiero
ponownym uruchomieniu suwnicy.
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KOPIOWANIE, DOPASOWANIE LUB
KASOWANIE PRZESZKODY

Skopiowaé, dopasowac i skasowaé mozna tylko taka
przeszkode, ktéra zostata wczesniej utworzona. Patrz
,2Ustali¢ parametry torowiska“ Strona 130.

4 Wybra¢ mechanizm podnoszenia.
=»  Wybraé przeszkode.

® \Wyswietlone zostajg wartosci przeszkody.

“

Przycisk ,Skopiowac przeszkode

Konserwacja | Ustali¢ parametry torowiska

Przycisk ,Skasowac przeszkode*

{0} Kopiowanie przeszkody

Aktualna pozycja

I Kasowariie przeszkody

Mechanizm
podnoszenia 1

0.0m 0.0m

Zaprogramowane narozniki (na dole/z przodu/z lewej strony i na gérze/z tytu/z prawej strony) przeszkody

Wézek 1

Mechanizm
podnoszenia 1

Profil jazdy
Standard

| Standard
wszystkie osie z mata predkoscia
Mechanizm podnoszenia szybko, jhzda suwnicy i wozka wolno
Mechanizm i jazda wdzka szybko, |azda suwnicy wolno

Mechanizm podnoszenia i jazda sywnicy szybka, jazda wdzka wolna

A Anderungen werden erst nac 51 Neustart des Krans wirksam.

menu rozwijalne wyboru profilu jazdy

Skopiowac przeszkode:

-> Klikng¢ przycisk ,Skopiowa¢ przeszkode*
-> Przeszkode ewentualnie dopasowac.

Kasowanie przeszkody:

-> Klikng¢ przycisk ,Skasowa¢ przeszkode®.
® Przeszkoda jest skasowana.

® Przeszkoda jest kasowana w chwili klikniecia
na przycisk!

Dopasowanie
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Obciazenie czeSciowe

Duza predkosc © Lasl‘.é : &

() Zapis PLC

pole tekstowe obcigzenia czesciowego

przeszkody:
-> Dopasowac¢ wartosci zaprogramowanego
naroznika.

-> Wybra¢ ewentualnie profil jazdy w rozwijalnym
menu.

-> Wprowadzi¢ ewentualnie obcigzenie
czesciowe.
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zmostkowac wybor przeszkody

Zaprogramowane narozniki (na dole

Standard

Mostkowanie przeszkody

Mata predkos¢ ObcigZenie czeSciowe

A Anderungen werden erst nach Neustart des Krans wirksam.

>

Jesli nalezy zmostkowacé przeszkode:
klikng¢ odpowiednie pole wyboru klikng¢ i
wybraé¢ uczestnika do zmostkowania.

-> Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.

® Przeszkoda zostata dopasowana.

USTAWIENIE TOLERANCJI DLA
STEROWANIA PARAMETRAMI
TOROWISKA

Tolerancje sterowania parametrami torowiska w
odniesieniu do punktow naroznych przeszkody mozna
wprowadzi¢ osobno dla wszystkich przeszkéd. Jesli
tworzona jest nowa przeszkoda, system KranOS
automatycznie przejmuje obowigzujgcg do tej pory
0golng wartosc.

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Profil ruchu® >
,Parametry torowiska (nad pozycja suwnicy)*

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Profil
ruchu®.

W profilu ruchu: W menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Parametry
torowiska (nad pozycjg suwnicy)*.
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Ustawienie tolerancji dla sterowania parametrami torowiska

odu/z lewej strony i na gérze/z tytu/z prawej strony) przeszkody

Mechanizm

Zmostkowaé wytacznik graniczny
Zmostkowac wytacznik graniczny (TM3) v
Klucz 1

Klucz 2

Klucz 2 (TM3)
Rezerwa 1
Rezerwa 2

Rezerwa 3

przycisk ,Zapis PLC*
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USTAWIANIE SYSTEMU ANTY-
ZBLIZENIOWEGO DZIALAJACEGO W
FUNKCJI OBCIAZENIA

Jezeli system anty-zblizeniowy dziatajgcy w funkcji
obcigzenia hamuje i zatrzymuje suwnice, gdy tylko
odlegtos$¢ od suwnicy wspétpracujgcej spadnie ponizej
ustawionej granicy a przy tym przewozony jest
fadunek przekraczajgcy ustawiong granice.

— Odczyt stanéw wysterowania systemu anty-
zblizeniowego: patrz ,\Wyswietlanie statusu osi
suwnicy“ strona 101.

— Woyswietlanie stanu wysterowania odbiornika
transmisji sygnatu z suwnicy wspétpracujgce;j:
patrz ,Wyswietlanie statusu osi suwnicy*
strona 101.

— Ustawianie obcigzenia, przy ktérym powinien
by¢ wigczany system anty-zblizeniowy
dziatajgcy w funkcji obcigzenia. Patrz
,Ustawianie rozszerzonych parametrow dla
profili ruchu (jazdy suwnicy, jazdy wéozka“
strona113 .
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Ustawianie systemu anty-zblizeniowego dziatajgcego w funkcji obcigzenia

WYSWIETLENIE DIAGNOZY
DODATKOWEGO STEROWNIKA PLC

Za posrednictwem dodatkowego sterownika PLC w
ABUControl mozna realizowac specyficzne dla klienta
funkcje specjalne lub funkcje dodatkowe, ktdre nie
wchodza w sktad standardowego systemu
ABUControl. Sg one opracowywane, programowane i
udostepniane przez ABUS indywidualnie dla kazdego
zamowienia. Oprogramowanie tych funkgc;ji
specjalnych dziata autonomicznie w dodatkowym PLC
systemu ABUControl i jest z nim potaczone poprzez
standaryzowany interfejs.

Poprzez funkcje specjalne mozna sterowaé na
przyktad rozbudowanymi urzadzeniami tadunkowymi,
systemami wykrywania przeszkéd lub zwolnieniami
przez systemy zewnetrzne.

Na tej stronie KranOS wyswietla, ktéra o$ dzwigu
(jazda suwnicy, jazda wozka,
podnoszenie/opuszczanie) oraz z jakg predkoscig jest
dopuszczona w biezgcym stanie przez funkcje
specjalng dodatkowego sterownika PLC. Dzigki temu
mozna sprawdzi¢, jaki wptyw dodatkowy sterownik
PLC ma aktualnie na standardowe funkcje suwnicy
lub czy je ewentualnie w danym momencie blokuje
albo ogranicza.

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Diagnoza PLC" >
,Diagnoza dodatkowego sterownika PLC*

-> Zaloguj sie jako uzytkownik ,SERVICE’
(poziom uprawnien uzytkownika [2]) in
KranOS. Patrz ,Logowanie i rejestrowanie w
KranOS* Strona 19.

W oknie startowym: W menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) punkt menu ,Diagnoza PLC*
klikngé.

>

>

W profilu ruchu: Klikng¢é w menu ,Ustawienia®
(trzy poziome belki) punkt menu ,Diagnoza
dodatkowego sterownika PLC*.
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Wyswietlenie diagnozy dodatkowego sterownika PLC

WCZYTAC DOPUSZCZENIA DODATKOWEGO STEROWNIKA PLC

¢ Diagnoza dodatkowego PLC

5

Dopuszczenia dodatkowego sterownika PLCPS

a / / Diagnoza dodatkowego PLC

Jazda suwnicy wstecz(mata
predkos¢ jazdy)

Jazda suwnicy naprzéd(mata
predkosé jazdy)

Podnoszenie
(mata szybkos¢ podnoszenia)

Jazda suwnicy
(minimalna szybkos¢ jazdy)

Jazdawézka Wézek 1

Podnoszenie/opuszczanie
Mechanizm podnoszenia 1

Jazda suwnicy wstecz(duza predkosé
Jjazdy)

Jazda suwnicy naprzéd(duza
predkosé jazdy)

Podnoszenie
(dua szybko$é podnoszenia)

Jazdawézka
(minimalna szybkosé jazdy)

Jazda wézka Wozek 2

Podnoszenie/opuszczanie
Mechanizm podnoszenia 2

Jazda wézka w lewo
(mata szybkos¢ jazdy)

Jazda wézka w prawo
(mata szybkos¢ jazdy)

Opuszczanie
(mata szybkos¢ podnoszenia)

Podnoszenie/puszczanie
(minimalna szybkos¢ opuszczania)

Jazda wozka Wézek 3

Podnoszenie/opuszczanie
Mechanizm podnoszenia 3

Jazda wézka w lewo
(duza szybkos¢ jazdy)

Jazda wézka w prawo
(dusa szybkos¢ jazdy)

Opuszczanie
(duza szybko$¢ opuszczania)

Sterowanie tandemowe

Zatrzymanie awaryjne

tryb pracy
0

Btad ogdlny

Znaczenie kolorow:

— Niebieski: nie uzyskano dopuszczenia przez
dodatkowy sterownik PLC. Odpowiednia
funkcja jest zatem zablokowana w ABUControl.

— Zielony: uzyskano dopuszczenie przez
dodatkowy sterownik PLC. Odpowiednia
funkcja jest zatem dopuszczona w ABUControl
i mozna z niej korzystac.

Obszary funkcyjne:

— ,Jazda suwnicy do przodu/wstecz z minimalng,
wolng lub szybkg predkoscig“: dodatkowy
sterownik PLC moze - w zaleznosci od
przebiegu programu - dopuscic¢ lub zablokowaé¢
jazde suwnicy z dang predkoscia. Jesli
dopuszczenie zostato udzielone, suwnice
mozna przemieszczac¢ w odpowiednim
kierunku.

— ,Jazda wozka w lewo / w prawo z minimalng,
wolng lub szybkg predkoscig“: dodatkowy
sterownik PLC moze - w zaleznosci od
przebiegu programu - dopuscic¢ lub zablokowaé¢
jazde wozka z dang predkoscig. Jesli
dopuszczenie zostato udzielone, wézek mozna
przemieszczaé w odpowiednim kierunku.
Zawsze dotyczy tylko aktualnie wybranego
wozka.

— ,Podnoszenie/opuszczanie z minimalng, wolng
lub szybkg predkoscig podnoszenia®:
dodatkowy sterownik PLC moze - w zaleznosci
od przebiegu programu - dopusci¢ lub
zablokowac ruch podnoszenia z dang
predkoscia. Jesli dopuszczenie zostato
udzielone, mechanizm podnoszenia mozna
podnosic¢ i opuszczac. Zawsze dotyczy tylko
aktualnie wybranego woézka.
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~Jazda wozka 1, 2 lub 3“: dodatkowy sterownik
PLC moze - w zaleznosci od przebiegu
programu - dopusci¢ lub zablokowac¢ jazde
podanego woézka. Jesli dopuszczenie zostato
udzielone, podany wozek mozna
przemieszczaé w odpowiednim kierunku.
Dotyczy podanego wozka niezaleznie od
aktualnie wybranego woézka.

.Podnoszenie/opuszczanie mechanizmu
podnoszenia 1, 2 lub 3*: dodatkowy sterownik
PLC moze - w zaleznosci od przebiegu
programu - dopusci¢ lub zablokowa¢ podany
mechanizm podnoszenia. Jesli dopuszczenie
zostato udzielone, podany mechanizm
podnoszenia moze podnosi¢/opuszczac.
Dotyczy podanego mechanizmu podnoszenia
niezaleznie od aktualnie wybranego wozka.

,Zatrzymanie awaryjne“: dodatkowy sterownik
PLC moze - w zaleznosci od przebiegu
programu - dopusci¢ lub zablokowac -
zatrzymanie awaryjne. Jeéli dopuszczenie
zostato udzielone, suwnice mozna
eksploatowac. Jesli dodatkowy sterownik PLC
zablokuje zatrzymanie awaryjne, to obowigzuje
ono dla catej suwnicy.

~Sterowanie tandemowe*: dodatkowy sterownik
PLC moze - w zaleznosci od przebiegu
programu - dopusci¢ lub zablokowaé¢
sterowanie tandemowe. Jesli dopuszczenie
zostato udzielone, suwnice mozna w razie
potrzeby eksploatowaé w trybie tandemowym.
Jesli dodatkowy sterownik PLC zablokuje tryb
tandemowy, nie mozna aktywowac¢ sterowania
tandemowego.
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BLEDY | TRYBY PRACY
DODATKOWEGO STEROWNIKA PLC

— ,Btad ogolny“: Tu wyswietlany jest kod btedu
dodatkowego sterownika PLC. Znaczenie
danego kodu btedu zalezy od przebiegu
programu dodatkowego sterownika PLC. Kody
btedéw sg opisane w dokumentac;ji
specyficznej dla klienta funkcji specjalne;j.

— ,Tryb pracy“: Dzieki podanym tu numerom
mozna wybrac tryb pracy i przekazac¢ do
dodatkowego sterownika PLC. Znaczenie
danego trybu pracy zalezy od przebiegu
programu dodatkowego sterownika PLC. Tryby
pracy sg opisane w dokumentacji specyficznej
dla klienta funkgciji specjalne;j.

WPISAC WARTOSC POCZATKOWA
PAMIECI SUMARYCZNEJ
OBCIAZENIA

Miedzy innymi przy wymianie uszkodzonego
sterownika PLC nalezy odczyta¢ z pamieci
sumarycznej obcigzenia zuzyte godziny pracy pod
petnym obcigzeniem i po zamontowaniu howego
sterownika PLC wprowadzi¢ jako nowg warto$¢
poczatkowg pamieci sumarycznej obcigzenia.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
+SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2]

WYWOLANIE PAMIECI
SUMARYCZNEJ OBCIAZENIA

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Mechanizm
podnoszenia“ - ,Kalibracja mechanizmu
podnoszenia“

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

W menu gtéwnym wybraé wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

W menu ,Ustawienia“ (koto zebate na zéttym
tle) klikng¢ punkt menu ,Kalibracja
mechanizmu podnoszenia®“.
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Wpisaé¢ wartos¢ poczatkowg pamieci sumarycznej obcigzenia

ODCZYT PAMIECI SUMARYCZNEJ
OBCIAZENIA

pole nieedytowalne ,zuzyta
wartosc*

® Ukazuje sie okno ,Kalibracja mechanizmu
podnoszenia®“.

W wierszu ,Pamie¢ sumaryczna obcigzenia“
zanotowac¢ warto$¢ w polu nieedytowalnym
,Zuzyta wartosc¢”.

PRZENOSZENIE PAMIECI
SUMARYCZNEJ

Do nowego sterownika PLC:

pole tekstowe ,wartos¢
poczatkowa*“
W wierszu ,pamie¢ sumaryczna obcigzenia“
wpisac¢ zanotowang wczesniej wartos¢ polu
tekstowym ,Wartos¢ poczatkowa®“.

Klikng¢ przycisk ,Zapis PLC*.
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WYSWIETLENIE DIAGNOZY
STEROWNIKA PLC Z INFORMACJA O
WERSJI

W analizie btedéw lub w rozmowie z serwisem ABUS
mogg by¢ pomocne informacje o wersji z okna
.Diagnoza PLC" systemu KranOS.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika [1]) lub
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]).

WYSWIETLANIE WERSJI PROGRAMU
ABUCONTROL

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,CUSTOMER'® lub ,SERVICE’ >
,Diagnoza PLC* > ,Karta SD PLC*

-> Zalogowac sie w KranOS jako uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawniet uzytkownika
[1]) lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* Strona 19.

=» W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Diagnoza
PLC*.
® Ukazuje sie okno ,Diagnoza PLC*.
=» W menu LUstawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Karta SD PLC*.
Pole ,Wersja programu*
® Ukazuje sie okno ,Karta SD PLC*.
- w polu tekstowym ,Wersja programu® odczyta¢

wersje programu ABUControl.

W trakcie korzystania z niniejszego podrecznika
produktu lub w rozmowie z serwisem ABUS istotna
jest przede wszystkim wymieniona tu wersja
programu. R6zne numery wersji w oknie ,Diagnoza
PLC* majg znaczenie tylko w indywidualnych
przypadkach.
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Wyswietlenie diagnozy sterownika PLC z informacjg o wersji

WYWOLANIE STRONY DIAGNOZY
PLC

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,CUSTOMER’ lub ,SERVICE’ >
.Diagnoza PLC*

-> Zalogowac sie w KranOS jako uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika
[1]) lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* Strona 19.

=» W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Diagnoza
PLC".



ODCZYT DIAGNOZY PLC

Typsterowania

1D produgentasterowania

Wersja spregtu do sterowania

1D referendi sterowania

Wersia kaprocesora

® Ukazuje sie okno ,Diagnoza PLC*.
-> Odczyt potrzebnej informacji

pole nieedytowalne

Znaczenie

.Nazwa producenta“

Nazwa producenta
komponentow
sterownika

»1yp sterowania“

Referencja
sterownika

,ID producenta
sterowania“

ID producenta
komponentow
sterownika

»ID referencji
sterowania“

ID typu sterownika

.Numer seryjny*“

Numer seryjny
sterownika

Wersja
oprogramowania®“

Wersja
oprogramowania
firmware sterownika

~Wersja sprzetu do
sterowania“

Wersja sprzetowa
sterownika

~Wersja koprocesora“

Wersja koprocesora
sterownika

~oStatus projektu Boot*

Podaje informacje o
aplikacji Boot,
zapisanej na nosniku
flash sterownika PLC.

~Status karty SD*

Stan karty SD w
sterowniku.

,Status akumulatora®

Stan natadowania
baterii PLC w
procentach.

.Nazwa wezta
SoMachine®

Nazwa wezta w sieci
SoMachine

.Podpis aplikacji“

Sygnatura aplikacji

Konserwacja

Wyswietlanie diagnozy magistrali

WYSWIETLANIE DIAGNOZY
MAGISTRALI

W celu analizy btedéw lub podczas rozmowy z
serwisem ABUS pomocna moze by¢ informacja, ktore
urzadzenia magistrali zostaty wykryte w sieci. W
suwnicy w kazdym przypadku wystepuje magistrala
CAN. Dodatkowo moze by¢ réwniez dostepny protokot
Modbus.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika [1]) lub
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]).

WYWOLANIE DIAGNOZY MAGISTRALI

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,CUSTOMER’ lub ,SERVICE’ >
.Diagnoza PLC" &> ,Diagnoza magistrali“

-> Zalogowac sie w KranOS jako uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika
[1]) lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* Strona 19.

>

W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Diagnoza
PLC".

® Ukazuje sie okno ,Diagnoza PLC*.

"; W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Diagnoza
magistrali®.

Rézne numery wersji w tym oknie majg znaczenie
tylko w indywidualnych przypadkach.

138



Konserwacja | Wyswietlanie rejestru zdarzen

ODCZYT DIAGNOZY MAGISTRALI

Niewykryte
urzgdzenie
magistralowe (na
czarnym tle)

Wykryte urzgdzenie
magistralowe (na
zielonym tle)

73 - Enkoder bebn
Naps
74 - Enkoder bgbna Podnoszenie

TV 2 Neped? (2TA21) et

35- Podnoszenie ATV 3 Neped 1 (-1TA21)

Gorny obszar dla Niewykryte
urzgdzen magistrali urzgdzenie
CAN i dolny obszar magistralowe wedtug

dla urzgdzen Modbus konfiguracji (na
szarym tle)

Ukazuje sie okno ,Diagnoza magistrali®.

W gornym obszarze wys$wietlane sg
urzgdzenia magistrali CAN a w dolnym
obszarze - urzadzenia Modbus.

® \Wszystkie urzadzenia magistralowe znalezione
w sieci magistralowej zostang wyswietlone na
zielonym tle.

® \Wszystkie urzgdzenia magistralowe nie
znalezione w sieci magistralowej zostang
wys$wietlone na czarnym tle.

® \Wszystkie urzadzenia magistralowe, nie
wystepujgce w aktualnej suwnicy zgodnie z
indywidualng konfiguracjg klienta, sg
wyswietlane na szarym tle.

Zasadniczo sg wyswietlane wszystkie
urzadzenia magistralowe, jakie z technicznego
punktu widzenia mogg wystepowac w suwnicy
ze sterownikiem ABUControl.
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WYSWIETLANIE REJESTRU
ZDARZEN

W analizie bteddw lub w rozmowie z serwisem ABUS
pomocna moze by¢ informacja o zawarto$ci rejestru
zdarzen.

Ta czynnos¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika [1]) lub
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]).

WYWOLANIE REJESTRU ZDARZEN
PLC

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,CUSTOMER’ lub ,SERVICE’ >
,Diagnoza PLC" > ,Rejestr zdarzen*

-> Zalogowac sie w KranOS jako uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika
[1]) lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* Strona 19.

v

W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Diagnoza
PLC".

Ukazuje sie okno ,Diagnoza PLC*.

Ve

W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
klikna¢ punkt menu ,Rejestr zdarzen*.

Ukazuje sie okno ,Rejestr zdarzen*.

Ve

Klikngé¢ przycisk ,Pobrac rejestr zdarzen®.
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ODCZYT REJESTRU ZDARZEN
(LOGU)

Odczyta¢ ostatnie zapisy:

przycisk ,,Pobrac
rejestr zdarzen”

{_ Rejestr zdarzen (log)

Strona startowa / Diagnoza PL ﬁeies"zdarzer’\ (log)

%
Rejestr zdarzert skop/Z PLC.

B Pobraé¢ r'e]/éstr zdarzefi

Entries in File: 8; Last Entry: 8;

data i czas zegarowy komunikat

® Zostanie wyswietlone ostatnie 15 komunikatéw
z rejestru zdarzen.

® Kazdy komunikat jest wyswietlany w osobnym
wierszu.

® Komunikaty i kody btedoéw sg zapisywane w
rejestrze zdarzen z datg i czasem.
Dalsze szczegéty o kodach btedow,
komunikatach, potwierdzaniu i
przyporzadkowywaniu komunikatow patrz
,Usuwanie btedéw suwnicy ze sterownikiem
ABUControl“ strona 149.

Przeglad catego rejestru zdarzen:

Nowa zaktadka

[

192.168.1.1/abs/diagnose/LOGFILE log

B

(i x @ 19216811
C 0 A Nichtsicher

Entries in File: 97; Last Entr
10/07/2018|14:26|Feeea Hauptsc
10/07/2018|14:34|F1121 Lasts
16/07/2018(14:34|F1121 Last: 1 Lastsensor 1 ungultig.3|
10/07/2018|14:37|F1121 L 1 L 1 ungiltig.3|
10/07/2018[14:56| F1102 Hubwerk: Fehle: lofter.1|
10/07/2018|15:05[FP004 Hauptschitz: Funktionsfehler.l|
10/07/2018|15:06|F1102 Hubwerk: Fehler Fremdlufter.1]
10/07/2018(15:07 | F1102 Hubwark: Fehlar Fremdlufter.l]
10/07/2018|15:08| F1102 Hubwerk: Fehler Fremdlufter.1|

unktionsfehler.1]
ignal Lastsensor 1 ungiltig.3|

12/07/2018|14:28|F@004 Hauptschitz: Funktionsfehler.l|
12/07/2018|14:41|F1102 Hubwerk: Fehler Fremdlufter.1|

Klikngé¢ przycisk ,Pobrac rejestr zdarzen®.

Zostanie otwarta nowa zaktadka w
przegladarce i wyswietlony caty rejestr
zdarzen.

Rejestr zdarzen zawiera maksymalnie 500
wpiséw. Po osiggnieciu maksymalnej liczby
500 wpiséw najstarsze z nich na poczgtku
rejestru sg nadpisywane. Oznacza to, ze wpisy
na poczatku rejestru zdarzen moga byé
bardziej aktualne niz te na jego korncu.
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Wyswietlenie diagnozy sekwencji krokéw

WYSWIETLENIE DIAGNOZY
SEKWENCJI KROKOW

W analizie bteddw lub w rozmowie z serwisem ABUS
moze by¢é pomocna informacja, czy PLC wystartowat
bez bteddw lub w ktérym miejscu wystgpit btad.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika [1]) lub
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]).

WYWOLANIE DIAGNOZY SEKWENCJI
KROKOW PLC

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,CUSTOMER’ lub ,SERVICE’ >
,Diagnoza PLC" > ,Diagnoza sekwenc;ji krokéw
PLC*

-> Zalogowac sie w KranOS jako uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnien uzytkownika
[1]) lub ,SERVICE’ (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* Strona 19.

=» W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Diagnoza
PLC".

Ukazuje sie okno ,Diagnoza PLC*.

W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Diagnoza
sekwenc;ji krokéw PLC*.



Konserwacja | Ustawianie daty i czasu

ODCZYT ,DIAGNOZA SEKWENCJI
KROKOW PLC*

przerwana sekwencja
krokow

sekwencji krokow PLC

< Diagno

Sekwencja krokdw

Giowna sekwencia kroks parametrow

Wezytanie korfiguraci Karta$D.

Adresowanie urzadzenia. Plik parametrdw.
Inijalizacja zusycia liny Mapowanie EA
Kalibracja.
Farametry ATV.
Teksty bleddw.

Profil ruchu.

ABURemote.

Inigjalizacjazakonzona. Pliki konfiguracji wzytane.

catkowicie wykonana
sekwencja krokéw

® Ukazuje sie okno ,Diagnoza sekwencji krokéw
PLC*.

® \Wyswietlane sg trzy sekwencje krokéw
,Gléwna sekwencja krokow*, ,Sekwencja
krokoéw parametrow” i ,Sekwencja krokow
wizualizacji“.

Sekwencja krokéw to przebieg programu w PLC.
Wszystkie indywidualne kroki w sekwencji krokéw sg
kolejno wykonywane przez PLC.

Dopiero po wykonaniu wszystkich sekwencji do
ostatniego kroku PLC jest gotowy do pracy.

— Ostatni krok w sekwencji jest wyswietlany na
zielonym tle: oznacza to, ze sekwencja zostata
wykonana w catosci bez btedu.

— Inny krok w sekwenciji jest wyswietlany na
zielonym tle: oznacza to, ze sekwencja zostata
wykonana tylko do kroku wyswietlonego na
zielonym tle. W tym kroku mégt wystgpic btad.

Gltéwna sekwencja jest powigzana z sekwencjg
parametrow. Gtéwna sekwencja startuje w pierwszym
kroku sekwencji parametréw. Po wykonaniu sekwencji
parametrow sekwencja gtéwna jest kontynuowana od
drugiego kroku.
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USTAWIANIE DATY | CZASU

Zdarzenia sg zapisywane m.in. w rejestrze zdarzen z
datg i czasem, w ktérym wystgpit btad. Data i czas
mogg by¢ pomocne w analizie btedéw lub w rozmowie
z serwisem ABUS.

Czas zegarowy jest zapisywany w PLC i jest
podtrzymywany przez wewnetrzng baterie PLC, gdy
suwnica jest wytgczona.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
~SERVICE" (serwis) (poziom uprawnien uzytkownika

(2.

WYWOLANIE USTAWIANIA CZASU

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Diagnoza PLC* >
,Ustawianie czasu PLC*

-> Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19.

->

W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Diagnoza
PLC".

® Ukazuje sie okno ,Diagnoza PLC*.

>

W menu ,Ustawienia“ (trzy poziome belki)
klikng¢ punkt menu ,Ustawienie czasu PLC*.



USTAWIANIE DATY | CZASU

przycisk ,przejgc czas
pola tekstowe daty wyszukiwarki”

pola tekstowe czasu przycisk ,Zapis PLC*
zegarowego

® Ukazuje sie okno ,Ustawienie czasu PLC*.

Date i czas zegarowy przejaé z
wyszukiwarki:

-> Klikng¢ przycisk ,przejg¢ czas wyszukiwarki*.

® Data i czas zegarowy zostajg przejete z
wyszukiwarki.

Date i czas zegarowy wprowadzic recznie:

=» W Polach tekstowych wpisac date i czas.
=» Kiikna¢ przycisk ,Zapis PLC".

® PLC zapisze date i czas.
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Konserwacja | Wymiana baterii PLC

WYMIANA BATERII PLC

Bateria w PLC ma trwatos¢ ok. 4 do 5 lat i powinna
by¢ wymieniana mniej wiecej co 4 lata.

Typ baterii: CR2032.

uchwyt baterii

PLC osfona
Wytgczy¢ suwnice. Patrz ,Wytgczy¢ suwnice®
strona 79.

Otworzy¢ skrzynke stycznikowg wozka.
Roztozy¢ ostone PLC.
Wyciggna¢ uchwyt baterii.

LA XX

Wyjac¢ wytadowang baterie.

Wytadowang baterie utylizowac zgodnie z
zasadami ochrony srodowiska.

v

Zatozy¢ nowa baterie typu CR2032,
zachowujgc prawidtowg biegunowosé.

v

Wsuna¢ uchwyt z baterig do PLC.
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WKLADA NIE LUB WYJMOWANIE
KARTY SD DO/ZE STEROWNIKA PLC

PLC

osfona
Wytgczyé suwnice. Patrz ,Wytgczy¢ suwnice®
strona 79.

Otworzy¢ skrzynke stycznikowg wozka.
Roztozy¢ ostone PLC.

Wyjac lub wiozy¢ karte SD z/do uszkodzonego
sterownika PLC.

vovvd Y

Wigczyé suwnice.

Jezeli w czasie pracy sterownika
ABUControl zostanie wiozona lub wyjeta
karta SD do/ze sterownika PLC

® Sterownik suwnicy jest automatycznie
restartowany i wykonuje procedure sterownika
ABUControl.

STEROWNIK SUWNICY BEZ KARTY
SD

Zasadniczo suwnica powinna by¢ sterowana z
wiozonej karty SD. Jezeli suwnica zostata wtgczona
bez karty SD, wyswietlany jest komunikat o btedzie
,NoSdCard".
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Wktada nie lub wyjmowanie karty SD do/ze sterownika PLC

PRZEGLAD: ADRESY URZADZEN

Adres urzgdzenia to unikalny cyfrowy adres kazdego
urzadzenia CAN w sieci CAN, przez ktorg PLC i
odnosne urzgdzenie CAN wymieniajg dane. Kazde
urzadzenie CAN musi mie¢ wtasny, unikalny adres.
Jezeli przez omytke dwa urzgdzenia CAN majg ten
sam adres, dochodzi do konfliktu i wyswietlany jest
btad.

W wielu urzgdzeniach CAN adres urzadzenia moze
by¢ ustawiany automatycznie. W tym celu urzgdzenia
CAN sg fabrycznie ustawiane na adres wyjsciowy
(adres wyjsciowy przewaznie konczy sie cyfra (,0%).
Ten adres wyjsciowy nie jest poza tym
wykorzystywany w sieci CAN.

Jezeli PLC nie znajdzie jakiegos$ urzadzenia CAN przy
wigczeniu w sieci CAN a zamiast tego znajdzie
urzadzenie CAN o innym adresie wyjsciowym,
przyjmuje, ze to urzgdzenie CAN zostato wtasnie
wymienione. Dlatego w takiej sytuacji adres wyjsciowy
jest przestawiany na adres wyjsciowy brakujacego
urzadzenia CAN.

Urzadzenie CAN Adres wyjsciowy
Przetwornica czestotliwosci 10
jazdy suwnicy

Przetwornica czestotliwosci 20
jazdy wozka

Przetwornica czestotliwosci 30
mechanizmu podnoszenia,

produkt firmy ,Schneider”

Miernik nachylenia wozka 40
Przetwornica czestotliwosci 50
mechanizmu podnoszenia,

produkt firmy ,Siemens*

Absolutny enkoder bebna 70
Wyswietlacz mozaikowy LED 100
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PARAMETRYZACJA PRZETWORNICY
CZESTOTLIWOSCI

Przy uruchamianiu suwnicy odczytywane sg
parametry przetwornicy czestotliwosci i sg
poréwnywane z zadang konfiguracjg z PLC. Jezeli
parametry sg niezgodne, sg one automatycznie
transferowane na odpowiednig przetwornice
czestotliwosci.

Poza tym nowe parametry moga by¢ transferowane
recznie.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Zalogowany by¢ musi uzytkownik
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]).

WYWOLANIE WYBIERANIA PROFILU
RUCHU

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Profil ruchu®

=» Zaloguj sie jako uzytkownik ,SERVICE’

(poziom uprawnien uzytkownika [2]) w KranOS.

Patrz ,Logowanie i rejestrowanie w KranOS*
Strona 19.

W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,,Profil
ruchu®.

>
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Parametryzacja przetwornicy czestotliwosci

START PARAMETRYZACJI

Przycisk ,Kompletna
parametryzacja przetwornicy
czestotliwosci“

® Ukazuje sie okno ,Profil ruchu®.

> Klikng¢ przycisk ,Kompletna parametryzacja
przetwornicy czestotliwosci®.

Czy na pewno wykonac¢ nowa
parametryzacje przetw. czestot.?

Przycisk ,Nowa
parametryzacja“

® Pojawia sie pytanie ,Czy na pewno ponownie
parametryzowacé przetwornice czestotliwosci?“.

Kliknaé przycisk ,Nowa parametryzacja“.

Wytgczyé suwnice przy pomocy odtgcznika
sieciowego lub gléwnego wytgcznika
sieciowego.

Odczeka¢ 60 sekund.
Wiaczy¢ ponownie suwnice.

ABUControl zostanie zrestartowany.

e e ¥V VWV

Podczas restartu dodatkowo kalibrowana jest
przetwornica czestotliwosci.



Konserwacja
podnoszenia

RESETOWANIE PRZETWORNICY
CZESTOTLIWOSCI | POWTORZENIE
POMIAROW SILNIKA PODNOSZENIA

Podczas startu suwnicy silnik podnoszenia jest
mierzony elektrycznie. Podczas pomiaru okre$lone
parametry silnika podnoszenia sg sprawdzane
prgdem kontrolnym. Te wyniki pomiaréw sg
poréwnywane przez przetwornice czestotliwosci z
wynikami pomiaru wykonanego podczas pierwszego
uruchomienia i odpowiednio ustawiana jest
przetwornica czestotliwosci. Dzieki temu przetwornica
czestotliwosci moze uwzglednia¢ w biezacej pracy
stan termiczny silnika podnoszenia.

Pomiar przy uruchomieniu suwnicy moze by¢
wytgczony. Patrz ,Ustawianie rozszerzonych
parametrow profilu podnoszenia“ Strona 116. W takiej
sytuacji termiczny stan silnika podnoszenia przestanie
by¢ uwzgledniany.

Ta funkcja stuzy do skasowania pierwszego pomiaru
wykonywanego podczas uruchamiania suwnicy i
transferu nowych parametréw. Transfer parametrow
jest wykonywany w zakresie opisanym w punkcie
.Parametryzacja przetwornicy czestotliwosci*

strona 144.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Zalogowany by¢ musi uzytkownik
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]).

WYWOLANIE WYBIERANIA PROFILU
RUCHU

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Profil ruchu®

-> Zaloguj sie jako uzytkownik ,SERVICE’
(poziom uprawnien uzytkownika [2]) w KranOS.
Patrz ,Logowanie i rejestrowanie w KranOS*
Strona 19.

=» W oknie startowym: w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,,Profil
ruchu®.
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Resetowanie przetwornicy czestotliwosci i powtdrzenie pomiarow silnika

START PARAMETRYZACJI | NOWY
POMIAR SILNIKA PODNOSZENIA

Przycisk ,Reset
przetwornicy
czestotliwosci do
ustawienia
fabrycznego“

® Ukazuje sie okno ,Profil ruchu®.

-> Kliknaé¢ przycisk ,Reset przetwornicy
czestotliwosci do ustawienia fabrycznego®

Czy na pewno zresetowac przetw.
czestot. do ustawienia fabrycznego?

Przerwij

przycisk ,Resetowanie”

® Ukazuje sie pytanie ,Czy na pewno zresetowac
przetwornice czestotliwosci do ustawien
fabrycznych?*.

Klikngé¢ przycisk ,Resetowanie”.

e ¥

Wyswietlany jest komunikat ,FO007:
Przetwornica czestotl. zresetowana. Wt. i wyt.
suwnice”.

Wytgczy¢ suwnice przy pomocy odtgcznika
sieciowego lub gtéwnego wytgcznika
sieciowego.

Odczeka¢ 60 sekund.

Upewnic sie, ze silnik/i podnoszenia ostygty do
temperatury otoczenia.

L X 2

W przeciwnym razie wynik pomiaru moze byé
zafatszowany i nie ma mozliwosci nalezytego
uwzglednienia stanu termicznego silnika
podnoszenia.

Wigczyé ponownie suwnice.

o ¥

ABUControl zostanie zrestartowany.

Na silniku/silnikach podnoszenia: pomiar
silnika jest wykonywany podczas
uruchamiania, a wyniki pomiaru sg
zapisywane.

® We wszystkich przetwornicach czestotliwosci:
podczas restartu dodatkowo parametryzowane
sg wszystkie przetwornice czestotliwosci.
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ABSOLUTNY ENKODER BEBNA
WYMIANA | WZORCOWANIE

Absolutny enkoder bebna jest zamontowany na
wyfgczniku granicznym przekfadni i wyznacza
dokfadng pozycje bebna linowego oraz przekazuje jg
do PLC.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Zalogowany by¢é musi uzytkownik
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]).

DOTYCZY TYLKO WYLACZNIKA
GRANICZNEGO PRZEKtADNI ,GGS*
Z ABSOLUTNYM ENKODEREM
BEBNA ,AWG*

Absolutny enkoder bebna jest potgczony jako staty
modut z wytgcznikiem granicznym przektadni i
zawsze musi by¢ wymieniany razem z nim.

Ptytki drukowanej absolutnego enkodera bebna nie
wolno demontowac¢ z wytgcznika granicznego
przekfadni i wymieniaé samej ptytki.

Po wymianie catego zespotu nowy absolutny
enkoder bebna musi zosta¢ recznie lub
automatycznie zaadresowany i wzorcowany.

Absolutny enkoder bebna wymiana i wzorcowanie
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WYMIANA ABSOLUTNEGO
ENKODERA BEBNA

Whytgcznik graniczny przektadni ABUS ,GGS' z
absolutnym enkoderem bebna AWG jest catkowicie
zgodny z wytgcznikami granicznymi podnoszenia
,GPK* z absolutnymi enkoderami bebna ,Klbler*.
Pomimo tego mozna w razie potrzeby zamontowaé
wyfgcznik graniczny podnoszenia ,GPK' z absolutnym
enkoderem bebna ,Kubler'.

=» Zdemontowaé uszkodzony wytgcznik graniczny
przektadni.
3

Zamontowa¢ nowy wytgcznik graniczny
przektadni.

Patrz podrecznik produktu ,Wytgcznik
graniczny przektadni ABUS z absolutnym
enkoderem bebna“ punkt ,Montaz i
podtgczenie wytgcznika granicznego
przektadni®.

Ustawi¢ od nowa punkty przesterowania dla
dolnego wytgcznika krahcowego podnoszenia,
gornego wytgcznika krancowego podnoszenia i
wytgcznika krancowego awaryjnego.

Patrz ,Ustawi¢ od nowa punkty przesterowania
dla wytgcznika krancowego awaryjnego i
gornego wytacznika krancowego podnoszenia.*
strona 80.

Patrz ,Ustawianie punktu przesterowania
dolnego wytgcznika krancowego podnoszenia“
strona 40.

WZORCOWANIE ABSOLUTNEGO
ENKODERA BEBNA

Po wymianie absolutnego enkodera bebna konieczne
jest jego wzorcowanie. Wzorcowanie nie wchodzi w
skfad ustawiania punktéw przesterowania wytgcznika
granicznego przekfadni ani kalibrowania uktadu
pomiarowego obcigzenia, lecz jest wazne dla obliczen
wewnetrznych (np. systemu zapobiegajacego
kotysaniu tadunku i prognozy terminu wycofania z
eksploataciji). Brak prawidtowego wzorcowania
enkodera bebna moze doprowadzi¢ do zakiécen w
dziataniu systemu zapobiegajgcego kotysaniu tadunku
i bledéw w prognozie terminu wycofania z
eksploatacji.

Trzy punkty przesterowania wytgcznika granicznego
przektadni powinny by¢ prawidtowo ustawione juz
przed wzorcowaniem absolutnego enkodera bebna.
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Zmierzy¢ punkt referencyjny:

punkt referencyjny
=» Ustawi¢ hak fadunkowy w pozycji, w ktore;j
mozna tatwo zmierzy¢ punkt referencyjny (np.
ok. 1,5 m ponizej najwyzszego potozenia
haka).

Zmierzy¢ odlegto$¢ w pionie miedzy srodkiem
bebna linowego i srodkiem krgzka
zwrotnego/krazkéw zwrotnych zblocza
dolnego.

-

< Enkoder bebna

1 / Enkoder bebna

Adres urzadzenia

Warto$¢ rzeczywista Wartos¢ zadana

70 Adres wyjéciowy Enkeder bebname 70 Adres wyjéciowy Enkoder bebna me v

Odniesienie enkodera bebna

Potozenie haka
efeltywne

punkt referencyjny

0,0

ano d 0.0 do 6553.5 wprowadzic

pole tekstowe ,punkt referencyjny“

Ukazuje sie okno ,,Absolutny enkoder bebna®“.

W polu tekstowym ,Punkt referencyjny®
wprowadzi¢ zmierzong wczesniej wartosc.

,Najazd na punkt referencyjny Naped 1%).

Klikng¢ przycisk dla wymaganego napedu (np.
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Absolutny enkoder bebna wymiana i wzorcowanie

Ustawianie punktu referencyjnego:

Przeglad: nawigacja w systemie operacyjnym
KranOS

Uzytkownik ,SERVICE’ - ,Mechanizm
podnoszenia“ - ,Enkoder bebna“

>

Zaloguj sie do KranOS jako uzytkownik
,SERVICE’ (Serwis) (poziom uprawnien
uzytkownika [2]). Patrz ,Logowanie i
rejestrowanie w KranOS* strona 19

W menu gtéwnym wybra¢ wymagany
mechanizm podnoszenia (np. mechanizm
podnoszenia 1).

® Ukazuje sie okno wybranego mechanizmu
podnoszenia.

W oknie startowym, w menu ,Ustawienia“ (trzy
poziome belki) klikng¢ punkt menu ,Absolutny
enkoder bebna“.

Ustawianie adresu urzadzenia Resetowanie btedu

Najazd na
referencyjny:

przycisk ,Najazd na punkt referencyjny Naped 1

Czy naped ma rzeczywiscie dokonad
najazdu na punkt referencyjny?

Przerwanie najazdu na

Wykonanie najazdu na
punkt reflérencyjny

punkt referencyjny

przycisk ,Wykonanie najazdu
na punkt referencyjny”

® Zostanie wyswietlone pytanie kontrolne.

Klikng¢ przycisk ,Wykonanie najazdu na punkt
referencyjny*.

® \Wprowadzona wartos¢ zostaje zapisana.



PRZEGLAD: TERMINATOR W SIECI
CAN

W sieci CAN podobnie jak w sterowniku ABUControl
przebiega przewod magistrali CAN jako przewod
gtéwny. Na obu kohAcach przewodu gtéwnego
przewodu CAN muszg by¢ ustawione terminatory.
Umozliwia to unikniecie zakidcen na przewodzie
magistrali CAN. Do tego przewodu gtéwnego mozna
podtgcza¢ w uktadzie gwiazdowym urzgdzenia sieci
CAN bez terminatora do rozdzielacza sygnatu CAN.

Sie¢ magistrali CAN ma rézng konstrukcje zaleznie od
typu suwnicy. Np. moze by¢ konieczne uwzglednienie
potozenia wyswietlacza mozaikowego LED, liczby
wozkow i typu konstrukgji (blizniaczy mechanizm
podnoszenia z dwoma napedami podnoszenia na
wozek) itp.

W tym punkcie opisane sg dwie podstawowe sieci
magistrali CAN dla suwnic z jednym i dwoma
wozkami. W sprawie wszystkich innych sieci
magistrali CAN nalezy skontaktowac sie z serwisem
ABUS.

W razie wymiany urzadzen magistrali CAN:

W razie wymiany uszkodzonych urzgdzen magistrali
CAN (np. PLC, rozdzielacz sygnatu CAN,
wyswietlacze mozaikowe LED,...) terminator na
nowym urzgdzeniu magistrali CAN musi by¢
ustawiony tak, jak byt ustawiony w uszkodzonym
urzgdzeniu CAN.

Konserwacja
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Przeglad: terminator w sieci CAN

DOTYCZY TYLKO SUWNICY Z
JEDNYM WOZKIEM

rozdzielacz sygnatu CAN
w skrzynce stycznikowej
suwnicy z wytgczonym
terminatorem

rozdzielacz sygnatu
CAN
w wozku, ,,off*

SP8/
PLC

KA \[ .
absolutny enkoder

bebna (AWG) z
terminatorem ,on“

N\

wyS$wietlacz mozaikowy
LED na przewodzie
gtéwnym z terminatorem
»on*

W sieci magistrali CAN od sterownika ABUControl
w jednej suwnicy z jednym wdzkiem gtéwny
przewod fazowy przebiega od wozka przy
absolutnym enkoderze bebna (AWG) przez
skrzynke stycznikowg suwnicy (+KR) do
wyswietlacza mozaikowego LED.

Terminatory sg wtgczone na absolutnym
enkoderze bebna (AWG) i w wyswietlaczu
mozaikowym LED. Terminator w rozdzielaczu
sygnatu CAN w skrzynce stycznikowej suwnicy
(+KR) i w skrzynce stycznikowej wozka (+KA) jest
wytgczony.
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DOTYCZY TYLKO SUWNICY Z
DWOMA WOZKAMI

terminator rozdzielacza
sygnatu CAN ,off"

rozdzielacza sygnatu
CAN w wozek 1, ,off"

absolutny enkoder bebna  absolutny enkoder
(AWG) wozek 2 terminator bebna (AWG) wozek 1
,on“ terminator ,on‘

W sieci magistrali CAN od sterownika ABUControl
w jednej suwnicy z dwoma woézkami gtowny
przewod fazowy przebiega od absolutnego
enkodera bebna 1 (AWG 1) przez skrzynke
stycznikowg suwnicy (+KR) do absolutnego
enkodera bebna 2 (AWG 2).

Terminatory sg wtgczone odpowiednio na
absolutnych enkoderach 1i2 (AWG 1i AWG 2).
Terminator rozdzielacza sygnatu CAN w skrzynce
stycznikowej suwnicy (+KR) i w skrzynce
stycznikowej wbzka (+KA) jest wytgczony.
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Potgczenie sterownika ABUControl z inng siecig WLAN

POLACZENIE STEROWNIKA
ABUCONTROL Z INNA SIECIA WLAN

W normalnym przypadku modut WLAN tworzy wtasng
sie¢ WLAN. Przy wykorzystaniu komputera
obstugujgcego WLAN mozliwe jest utworzenie
potgczenia WLAN z siecig WLAN suwnicy.

Jezeli klient posiada juz sie¢ WLAN, sterownik
ABUControl moze takze logowac sie do tej sieci jako
uczestnik sieci WLAN.

W tym celu mozna odpowiednio dostosowac
ustawienia modutu WLAN (np. adres IP, SSID, ...).

=» Skontaktowaé sie z serwisem firmy ABUS.
Patrz ,Serwis ABUS* strona 155.

USUWANIE BLEDOW SUWNICY ZE
STEROWNIKIEM ABUCONTROL

Jezeli suwnica ze sterownikiem ABUControl nie dziata
lub dziata niezgodnie z oczekiwaniem, przyczyng
moze by¢ zakidcenie sterownika ABUControl.

KODY BLEDOW

Jezeli na wyswietlaczu mozaikowym LED
Ukazuje sie komunikat:

Kod btedu

® Na wyswietlaczu mozaikowym LED
wyswietlany jest kod btedu i komunikat
sterownika ABUControl jako tekst przewijany.

Komunikat

Predkos¢ tekstu mozna ustawia¢ w KranOS w
parametrach jazdy suwnicy lub jazdy wozka.
Patrz ,Ustawianie rozszerzonych parametrow
dla profili ruchu (jazdy suwnicy, jazdy wozka“
Strona 113.
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POTWIERDZANIE KOMUNIKATOW PRZYPORZADKOWANIE
KOMUNIKATOW

Wyswietlane komunikaty sg podzielone na trzy
kategorie, zaleznie od ich wagi. Cyfry przed komunikatem podaja, gdzie (np. na ktérej
osi dzwignicy) wystgpit btad i ktérego wozka lub
mechanizmu podnoszenia (jezeli dzwignica ma wiecej
niz jeden wozek) ten btgd dotyczy.

trzecia i czwarta cyfra to numer
btedu

Kategoria komunikatu

® Kategoria jest wyswietlana na koncu
komunikatu jako ,.1%, .2 lub ,.3"

— .3 Komunikat informacyjny. suwnica moze
nadal normalnie pracowac.

Aby potwierdzié wyswietiony komunikat, 08 suwnicy lub obszar

wcisna¢ przycisk Zatrzymanie awaryjne lub dziatania

Klakson. — Pierwsza i druga cyfra: numer mechanizmu
— ,.2“: Btad $redniej wagi. Uruchamiana jest podnoszenia, Wf32k§ lub napedu suwnicy w

funkcja zatrzymania awaryjnego, suwnica potaczeniu z osig dzwignicy i obszarem

zatrzymuje sie. dziatania

Aby potwierdzi¢ wyswietlony komunikat, — Trzecia i czwarta cyfra: numer btedu

wcisngé przycisk Zatrzymanie awaryjne lub

Klakson.

Jezeli bfgd nie powtérzy sie, suwnica moze
nadal pracowa¢ normalnie.

Jezeli btgd wystgpi ponownie, komunikat nie
jest ponownie wyswietlany. suwnica moze
kontynuowac prace, 0$ suwnicy, ktorej dotyczy
btad, moze jednak pracowac tylko z matg
predkoscia.

— ,.1% powazny bigd. Uruchamiana jest funkcja
zatrzymania awaryjnego, suwnica zatrzymuje

sie.

Aby potwierdzi¢ wyswietlony komunikat,
wcisngc przycisk Zatrzymanie awaryjne lub
Klakson. Jezeli btad zostat spowodowany
przez przetwornice czestotliwosci, dodatkowo
konieczne jest kompletne wytgczenie i
ponowne wigczenie suwnicy.

Jezeli bfgd nie powtérzy sie, suwnica moze
nadal pracowa¢ normalnie.

Jezeli potem btad wystgpi ponownie,
komunikat zostanie ponownie wyswietlony.
Uruchamiana jest ponownie funkcja
zatrzymania awaryjnego.
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Wynikajg z tego nastepujgce kombinacje pierwszych
dwéch cyfr:

Cyfry Miejsce

FOO__  Btad ogdiny

F11__  Mechanizm podnoszenia 1, naped
podnoszenia 1

F12_ _ Mechanizm podnoszenia 1, naped
podnoszenia 2
(tylko w blizniaczym mechanizmie
podnoszenia)

F21_ Mechanizm podnoszenia 2, naped
podnoszenia 1

F22_ Mechanizm podnoszenia 2, naped
podnoszenia 2
(tylko w blizniaczym mechanizmie
podnoszenia)

F31__  Mechanizm podnoszenia 3, naped
podnoszenia 1

F32__  Mechanizm podnoszenia 3, naped
podnoszenia 2
(tylko w blizniaczym mechanizmie
podnoszenia)

F13__  Wodzek 1

F23__  Wobzek 2

F33__  Wbzek 3

F14_ Naped jazdy suwnicy przetwornica
czestotliwosci 1

F24 Naped jazdy suwnicy przetwornica

czestotliwosci 2 (tylko w elektroniczne;j
kontroli ukosowania i w napedzie na
cztery kota suwnicy)

»,Naped mechanizmu podnoszenia 2“(F_2_ ) jest
stosowany tylko w blizniaczych mechanizmach
podnoszenia. Wszystkie pozostate mechanizmy
podnoszenia majg tylko jeden naped podnoszenia

(F_1_2)

»~Mechanizm podnoszenia 2“ i ,Mechanizm
podnoszenia 3“ oraz ,Wbzek 2“i ,Wbzek 3“ dotyczg
suwnic z dwoma lub trzema wozkami.

Suwnica jest zazwyczaj wyposazona w dwie
przetwornice czestotliwo$ci do obu napedow jazdy
(F14_ _). W suwnicach z elektroniczng kontrolg
ukosowania kazdy naped jazdy suwnicy jest
wyposazony we wtasng przetwornice czestotliwosci
(F14__ i F24_ ). W napedach na cztery kota
suwnicy, przy wiekszym poborze mocy silnikow,
cztery napedy jazdy mogag by¢ podzielone takze na
dwie przetwornice czestotliwosci.
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Cyfry Miejsce

F40__  System anty-zblizeniowy

F41__  System objazdowy

F51__  System anty-zblizeniowy wézka 1
F52_ _ System anty-zblizeniowy woézka 2
F53__  System anty-zblizeniowy wdzka 3
F60__  zabezpieczenie antynajazdowe

PRZEGLAD KOMUNIKATOW

Ogdlne informacije

,F0001: Standby.3“

Suwnica wigczona w trybie Standby. Odryglowaé
przycisk zatrzymania awaryjnego lub zalogowaé
pilot sterowania w celu obstugi suwnicy.

,F0003 PLC: Nieudany zapis na karcie SD.3“

Przy zapisie danych na karcie SD w sterowniku
PLC wystgpit btgd . Sprawdzi¢ karte SD i w razie
potrzeby wtozy¢ nowg .

,F0004 Stycznik gtéwny: btad funkcji.1“

Stycznik gléwny jest wigczony, jednak musiat
zostac wytgczony, poniewaz zostat uzyty przycisk
zatrzymania awaryjnego.

,F0032: pozycja teachen.3"

Funkcja Teach-In jest nieaktywna podczas
sterowania pozycjonowaniem.

,F0048: Modut asystenta operatora ograniczony.3*

Modut asystenta operatora moze by¢ uzytkowany
tylko w stopniu ograniczonym, np. podnoszenie jest
niemozliwe lub jazda suwnicy jest mozliwa tylko w
okreslonym kierunku.
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Mechanizm podnoszenia

+F_ _05 Mechanizm podnoszenia: nieudany
pomiar silnika.1*

Nie powiodt sie pomiar elektryczny silnika
podnoszenia przy wtgczaniu suwnicy.

.F_ _17 Mechanizm podnoszenia: dojazd do wyt.
kranc. awaryjnego.1“

Hak tadunkowy wyjechat poza punkt
przesterowania na gorze i uruchomit wytgcznik
krancowy awaryjny. Sprawdzi¢ punkt
przesterowania i wytgcznik graniczny przektadni.

»F_ _20 Mechanizm podnoszenia: Maks.
wysokos$¢ haka przekroczona.1*

Hak tadunkowy przekroczyt swojg ustawiong
maksymalng wysokos¢.

.F_ _26: Mechanizm podnoszenia: zuzycie liny
powyzej 80 procent.3"

Lina osiggneta 80 % stanu kwalifikujgcego do
wymiany. Zleci¢ wykonanie badania okresowego.

oF_ _27: Mech. podnosz.: Uwaga! Zuzycie liny
powyzej 100 procent.3*

Lina osiggneta 100 % stanu kwalifikujgcego do
wymiany. Przerwac¢ prace z suwnicg. Zleci¢
wykonanie badania okresowego.

,F_ _31 Mechanizm podnoszenia: obroty za
wysokie/niskie.1“

Rzeczywiste obroty mechanizmu podnoszenia
(zmierzone przez absolutny enkoder bebna)
przekraczajg granice tolerancji (za wysokie/za
niskie) w poréwnaniu z obrotami zadanymi
mechanizmu podnoszenia.

oF_ 32 1lub F_ 33 Mechanizm podnoszenia
wspotbieznego: za duza odchytka.1“

Przy synchronizacji predkosci dwéch
mechanizmow podnoszenia w jednej dzwignicy z
dwoma mechanizmami podnoszenia lub w dwoch
dzwignicach w trybie sterowania tandemowego
przy podnoszeniu lub opuszczaniu powstata zbyt
duza réznica wysokosci miedzy obydwoma
hakami tadunkowymi.

.F_ _35 Przetwornica czestotliwosci mechanizmu
podnoszenia: obroty: za duza odchytka.1*
Istnieje réznica pomiedzy zmierzong a zadang
wartoscig predkosci obrotowej na przetwornicy
czestotliwosci mechanizmu podnoszenia.

.F_ 36 Suw superdoktadny: nieudane
przetaczenie.1”

Styczniki do przetgczania uzwojen nie
zareagowaty.

"F_ 37 Mech. podnoszenia: btagd zabezp. przed
zwisaniem tancucha.3"

Wystgpit btgd w czasie inicjalizacji zabezpieczenia
przed zwisaniem liny. Skwitowaé btad i powtdérzyé
procedure.
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Wozek

.F_ 25 Wspoitbiezna jazda wodzka: za duza
odchytka.1“

Przy synchronizacji predkosci dwéch wozkow w
suwnicy z wiecej niz jednym wozkiem przy jezdzie
wozka powstata zbyt duza réznica odstepow
miedzy obydwoma woézkami.

»F_ _26 Synchr. jazdy wézka suwn. w trybie tand.
: za duza odch.1"

Przy synchronizacji predkosci dwoch wozkéw w
dwoch suwnicach w trybie sterowania
tandemowego przy jezdzie wozka powstata zbyt
duza réznica odstepow miedzy obydwoma
wozkami.

.F_ 27 Czujnik odlegtosci jazdy wdzka: poza
zakresem przesuniecia w prawo.1*

W czujniku odlegtosci jazdy prawego woézka
zostata przekroczona goérna granica mierzonej
wartosci lub nie zostata osiggnieta dolna granica
mierzonej wartosci.

oF_ _28 Czuj. odleg. jazdy woz. suwn.: poza zakr.
przes. w lewo.1*

W czujniku odlegtosci jazdy lewego wézka zostata
przekroczona gorna granica mierzonej wartosci
lub nie zostata osiggnieta dolna granica mierzonej
wartosci.

.F_ 29 Czujnik odl. dla jazdy wozk. suwn. w
prawo: btad diag.1“

Btad diagnostyczny czujnika odlegtosci jazdy
wozka w prawo. W stanie spoczynkowym czujnik
odlegtosci jest regularnie testowany wewnetrznie.
Testowanie polega na krétkim przesterowaniu
wyj$¢ czujnika odlegtosci.

.F_ 30 Czujnik odl. dla jazdy wozk. suwn. w lewo:
btad diag.1*

Btad diagnostyczny czujnika odlegtosci jazdy
wozka w lewo. W stanie spoczynkowym czujnik
odlegtosci jest regularnie testowany wewnetrznie.
Testowanie polega na krétkim przesterowaniu
wyjs¢ czujnika odlegtosci.

.F_ _40 Przetwornica czestotliwos$ci jazda wozka:
obroty: Odchytka za duza.1”

Istnieje réznica pomiedzy zmierzong a zadang
wartoscig predkosci obrotowej na przetwornicy
czestotliwosci mechanizmu podnoszenia.

.F_ _41 Jazda wézka: zamieniony cz. odl. i kier.
jazdy w prawo.1"

Wézek jedzie w innym kierunku (kierunek obrotu
przetwornicy czestotliwosci jazdy wozka) niz
ustalony przez czujnik odlegtosci jazdy wdzka w
prawo.

.F_ _42 Jazda woézka: zamieniony cz. odl. i kier.
jazdy w lewo.1*

Wézek jedzie w innym kierunku (kierunek obrotu
przetwornicy czestotliwosci) niz ustalony przez
czujnik odlegtosci jazdy wozka w lewo.
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Wozek

.F_ 49 Jazda wdzka w prawo: stycznik nie
zatgcza.1“

Podczas wciskania przycisku ,Jazda wézka w
prawo*“ stycznik nie zatgcza.

,F_ _50 Jazda wbzka w prawo: stycznik nie
wytgcza.1“

Podczas zwalniania przycisku ,Jazda wézka w
prawo” stycznik nie wytgcza.

.F_ 51 Jazda wdzka w lewo: stycznik nie
zatgcza.1“

Podczas wciskania przycisku ,Jazda wézka w
lewo* stycznik nie zatgcza.

.F_ 52 Jazda wdzka w lewo: stycznik nie
wytgcza.1“

Podczas zwalniania przycisku ,Jazda wozka w
lewo” stycznik nie wytgcza.

.F_ 53 Szybka jazda wozka: stycznik nie
zatgcza.1*

Podczas weciskania przycisku ,Szybka jazda
wozka“ stycznik nie zatgcza.

.F_ 54 Szybka jazda wozka: stycznik nie
wytgcza.1“

Podczas zwalniania przycisku ,Jazda wozka
szybko* stycznik nie wylgcza.
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Jazda suwnicy

.F_ 20 Zsynchr. jazda suwnicy w trybie tand.: za
duza odchytka.1*

Przy synchronizacji predkosci napeddéw jazdy w
dwdch suwnicach w trybie sterowania
tandemowego przy jezdzie suwnicy powstata zbyt
duza réznica miedzy obydwiema suwnicami.

»F_ _28 Czuj. odleg. jazdy zur.: poza zakresem
przesuwu naprzéd.1”

W czujniku odlegtosci jazdy suwnicy naprzéd
zostata przekroczona gorna granica mierzonej
wartosci lub nie zostata osiggnieta dolna granica
mierzonej wartos$ci.

.F_ 29 Cz. odlegt. jazdy suw.: poza zakresem
przesuwu wzgledem.1*

W czujniku odlegtosci jazdy suwnicy wstecz zostata
przekroczona gérna granica mierzonej wartosci lub
nie zostata osiggnieta dolna granica mierzonej
wartosci.

»F_ _30 Czuj. odlegtosci jazdy suwnicy naprzéd:
btad diagnost.1“

Btad diagnostyczny czujnika odlegtosci jazdy
suwnicy naprzod. W stanie spoczynkowym czujnik
odlegtosci jest regularnie testowany wewnetrznie.
Testowanie polega na krotkim przesterowaniu
wyjs¢ czujnika odlegtosci.

.F_ 35 Przetwornica czestotliwosci jazdy suwnicy:
obroty: za duza odchytka.1*

Istnieje réznica pomiedzy zmierzong a zadang
wartoscig predkosci obrotowej na przetwornicy
czestotliwosci mechanizmu podnoszenia.

.F_ 31 Czuj. odlegtosci jazdy suwnicy wstecz:
btad diagnost.1“

Btad diagnostyczny czujnika odlegtosci jazdy
suwnicy wstecz. W stanie spoczynkowym czujnik
odlegtosci jest regularnie testowany wewnetrznie.
Testowanie polega na krotkim przesterowaniu
wyjs¢ czujnika odlegtosci.

.F_ _37 Suwnica: czujnik odl. naprzéd: zamieniony
kier. jazdy.1*

Suwnica jedzie w innym kierunku (kierunek obrotu
przetwornicy czestotliwosci jazdy suwnicy) niz
ustalony przez czujnik odlegtosci jazdy suwnicy
naprzod.

.F_ 38 Suwnica: zamieniony cz odl. i kierunek
jazdy wstecz.1*

Suwnica jedzie w innym kierunku (kierunek obrotu
przetwornicy czestotliwosci jazdy suwnicy) niz
ustalony przez czujnik odlegtosci jazdy suwnicy
wstecz.
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Jazda suwnicy

.F_ _44 Bezpieczehnstwo: bezpieczne zatrzymanie
(STO) w obszarze tgcznika krancowego.3“

Dzieki PLC bezpieczenstwa obszar wytgcznika
krancowego suwnicy aktywowat bezpieczne
zatrzymanie (STO) podczas mijania punktu
przesterowania.

,F_ _45 jazda suwnicy do przodu: stycznik nie
zatgcza.1“

Podczas wciskania przycisku ,Jazda suwnicy do
przodu“ stycznik nie zatgcza.

.F_ _46 jazda suwnicy do przodu: stycznik nie
wytgcza.1“

Podczas zwalniania przycisku ,Jazda suwnicy do
przodu“ stycznik nie wytacza.

.F_ _47 jazda suwnicy wstecz: stycznik nie
zatgcza.1*

Podczas weciskania przycisku ,Jazda suwnicy
wstecz” stycznik nie zatgcza.

.F_ _48 jazda suwnicy wstecz: stycznik nie
wytgcza.1“

Podczas zwalniania przycisku ,Jazda suwnicy
wstecz” stycznik nie wytgcza.

.F_ _61 szybka jazda suwnicy: stycznik nie
zatgcza.1“

Podczas wciskania przycisku ,Szybka jazda
suwnicy“ stycznik nie zatgcza.

.F_ _62 szybka jazda suwnicy: stycznik nie
wytgcza.1“

Podczas zwalniania przycisku ,Szybka jazda
suwnicy“ stycznik nie wytgcza.

PRZEGLAD KOMUNIKATOW DLA
REDUNDANCYJNYCH
OGRANICZNIKOW JAZDY |
SYSTEMOW DYSTANSUJACYCH

W razie zastosowania redundancyjnego ogranicznika
jazdy, systemu anty-zblizeniowego suwnic lub
wozkow w punkcie przesterowania stosowane sg dwa
wytgczniki z dzwignig krzyzowa lub zapory Swietine,
aby dodatkowo zwiekszy¢ bezpieczenstwo. Jezeli w
razie przejechania punktu przesterowania nie
zadziatajg jednoczes$nie oba wytgczniki z dzwignig
krzyzowg lub obie zapory $wietlne, zostaje
wyswietlony odpowiedni komunikat. Mimo to suwnica
lub wézek zostang wyhamowane zgodnie z funkcja.

Jazda suwnicy

.F_ _26 Jazda suwnicy: redundancyjny wyt.
krancowy: Rézne stany wyster.3"

.F_ 27 Jazda suwnicy: redundancyjny wyt.
wstepny.: rézne stany fgczenia.3“
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System anty-zblizeniowy

.F_ 16 Sys. anty-zbliz. suwnicy: redundancyjny
wyt. krancowy 1/2 do przodu: rézny stan
wysterow.3“

.F_ 17 Sys. anty-zbliz. suwnicy: redundancyjny
wyt. krancowy 1/2 wstecz: rézny stan wysterow.3“

.F_ 18 Sys. anty-zbliz. suwnicy: redundancyjny
wyt. krancowy 1/2 do przodu/wstecz: rézny stan
wysterow.3“

.F_ _19 Sys. anty-zbliz. suwnicy: redundancyjny
wyt. wstepny 1/2 do przodu: rézny stan
wysterow.3“.

.F_ 20 Sys. anty-zbliz. suwnicy: redundancyjny
wyt. wstepny 1/2 wstecz: rozny stan wysterow.3“

.F_ _21 Sys. anty-zbliz. suwnicy: redundancyjny
wyt. wstepny 1/2 do przodu/wstecz rézny stan
wysterow.3"

System anty-zblizeniowy wézkow

.F_ 16 Sys. anty-zbliz. wozka: redundancyjny
wyt. krancowy 1/2 w prawo: rozny stan
wysterow.3“

.F_ _17 Sys. anty-zbliz. wozka: redundancyjny
wyt. krancowy 1/2 w lewo: rézny stan wysterow.3“

.F_ 18 Sys. anty-zbliz. wozka: redundancyjny
wyt. krancowy 1/2 prawo/lewo: rézny stan
wysterow.3“

.F_ _19 Sys. anty-zbliz. wozka: redundancyjny
wyt. wstepny 1/2 w prawo.:rézny stan wysterow.3“

.F_ 20 Sys. anty-zbliz. wozka: redundancyjny
wyt. wstepny 1/2 w lewo: rézny stan wysterow.3“

.F_ _21 Sys. anty-zbliz. wozka: redundancyjny
wyt. wstepny 1/2 prawo/lewo: rézny stan
wysterow.3“

Na wyswietlaczu mozaikowym LED
wyswietlany jest komunikat ,WAITING*:

Takze po wielu minutach od zatgczenia napiecia
zasilania suwnicy na wyswietlaczu mozaikowym LED
widnieje komunikat ,WAITING".

® \Wyswietlacz mozaikowy LED nie odbiera
zadnych sygnatéw ze sterownika suwnicy.
Mozliwa przyczyna: zaktdcenie lub awaria
PLC.

® Jezeli suwnica startuje po krotkim czasie
oczekiwania, a wyswietlacz mozaikowy LED
wcigz jeszcze pokazuje komunikat ,WAITING®,
to uszkodzony jest wyswietlacz mozaikowy
LED lub przewdd, ktéry do niego prowadzi.

Na wyswietlaczu mozaikowym LED
wyswietlany jest komunikat ,NO SIGNAL"

® Wyswietlacz mozaikowy LED odbierat juz
wazne sygnaty ze sterownika suwnicy. Zostaty
one jednak przerwane lub zaktécone.
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WYSWIETLANIE KOMUNIKATOW W
KRANOS

Aktualne kody btedéw i komunikaty ABUControl, kody
btedéw z przetwornicy czestotliwosci oraz rejestr
zdarzen zawierajgcy wszystkie dotychczasowe
komunikaty, mogg by¢ wyswietlane w KranOS.

Ta czynno$¢ wymaga dostepu z laptopa lub tabletu do
systemu KranOS. Musi by¢ zalogowany uzytkownik
,CUSTOMER’ (poziom uprawnieh uzytkownika [1]) lub
,SERVICE’ (poziom uprawnien uzytkownika [2]).

Kod bfedu
przetwornicy
czestotliwosci,

Przetwornica czestotliwosci

Pred\¥é zadana

Gotowy

-1TA21
Pracuje

Udiwig Aktualne obciagZenie

00t

Zmiana liny
Beben linowy 1

Kody bteddw z
komunikatami z
ABUControl

Wyswietlanie aktualnych komunikatow
ABUControl:

® W oknach osi suwnicy w dolnym obszarze
wyswietlane sg aktualne komunikaty
btedéwABUControl dla odnosnej osi suwnicy.

Wyswietlanie kodow btedoéw przetwornicy
czestotliwosci:

® W oknie dla odnos$nej osi suwnicy w obszarze
~Przetwornica czestotliwosci wyswietlany jest
kod btedu przetwornicy czestotliwosci.

® Dodatkowo wyswietlany jest kod btedu

przetwornicy czestotliwosci razem z
komunikatem ,F_ _ 01: Mech. podnoszenia:
kod btedu przetw. czestotliwosci: _ _ _°,
JF__01: Wozek: Kod btedu przetw.
czestotliwosci: _ __“lub ,F_ _ 01: Suwnica:
kod btedu przetwornicy czestotliwosci:
jako komunikat zbiorczy ABUControl w dolnym

obszarze.

“«

Wyswietlanie rejestru zdarzeh:

Patrz ,Wyswietlanie rejestru zdarzen® strona 139.
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' TYLKO W NIEMCZECH

= Jezeli sg znane, mie¢ przygotowany numer
produktu, numer seryjny i numer klienta.

=» Zatelefonowac do centrali serwisowej
ABUS:

— Telefon: 02261-37-237

=» Poza normalnymi godzinami pracy prosze
zostawi¢ wiadomos$¢ na automatycznej
sekretarce.

® Serwis ABUS w krotkim czasie oddzwoni.

=» W razie potrzeby przestac opis problemu
telefaksem lub e-mailem:

— Telefaks: 02261-37-265

— E-mail: service@abus-kransysteme.de

' TYLKO POZA NIEMCAMI

=» Skontaktowac sie z filig ABUS lub lokalnym
partnerem serwisujgcym suwnice.

Informacje o danych i partnerach
kontaktowych oraz o ich dostepnosci mozna
uzyskac w filii ABUS lub u lokalnego
partnera serwisujgcego suwnice.



ABUS Kransysteme GmbH
Sonnenweg 1

D — 51647 Gummersbach
Tel. 0049 — 2261 — 37-0
Faks. 0049 — 2261 — 37-247
info@abus-kransysteme.de

Przekazywanie oraz powielanie tego dokumentu, jego wykorzystywanie i
udostepnianie jego tresci jest niedozwolone, chyba ze zostata wyraznie udzielona
zgoda. Naruszenie tej zasady zobowigzuje do odszkodowania. Wszystkie prawa
zwigzane z ewentualnym udzieleniem patentu lub zarejestrowaniem wzoru
uzytkowego zastrzezone.
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