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1. Connexion

1.1

Connexion au réseau local

=

& (= [ @ fimsem

O-O‘I g » Systemsteuerung » Netzwerk undlntemet » Netzwerkverbindungen bI

- l +s ’ | Netzwerkverbindungen durchsuchen

A

Verbind,

hen

dieser Verbind g 0 @

g andern

Bluetooth-Netzwerkverbindung 2

™|
*g“ Nicht verbunden

b4 e Bluetooth-Gerat (PAN) £2

L Cisco AnyConnect Secure Mobility “
! Client Connection

"~ | LAN-Verbindung
_ Netzwerkkabel wurde entfern;

Deaktiviert

X 7 Intel(R) 82579LM Gigabit Net| @

Deaktivieren
Status

Diagnose
Verbindungen dberbriicken

Verknipfung erstellen
Loschen

Umbenennen

Eigenschaften I

Drahtlosnetzwerkverbindung
herondom.robo’tunits.ccm
DW 1501 Wireless-N WLAN Half-...

——~
\ )u !J‘ﬁ » Systemsteuerung » Netzwerk und Internet

» Netzwerkverbindungen »

v l +s ’ | Netzwerkverbindungen durchsuchen 0 1

0 i = Netrwerkaerit deaktivi

Verbind, + Aok B

hen
9 9

0 @

gen dieser Verbindung andern 5 v

9 9
Bluetooth-Netzwerkverbindung 2
Nicht verbunden

-
*g.‘
Bluetooth-Gerat (PAN) 22

|| LAN-Verbindung

» _ Netzwerkkabel wurde entfernt

X 7 Intel(R) 82579LM Gigabit Network...

[ Eigenschaften von LAN-Verbindung

) verkverbindung

Netzwerk | Authentiizienung | Freigabe |

Verbindung herstellen dber:
&F Intel(R) 82579LM Gigabit Network Connection

Diese Verbindung verwendet folgende Elemente:

% Client fir Microsoft-Netzwerke
¥ 8 005-Paketplaner
l.@nate.-undnn kerfreigab

[ pologieerkennun...
. - Pntwon furVerbndngssd'ncht -Topologieerkennung

Beschreibung

TCP/IP, das Jardprotokoll fiir WAN-Ne ke, das den
Datenaustausch Uber verschiedene, miteinander verbundene
Netzwerke ermoglicht.

]‘ Deinstallieren ‘E

botunits.com
bless-N WLAN Half-...
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TN
Ou @ » Systemsteuerung » Netzwerk und Internet » Netzwerkverbindungen » I v l‘,” Netzwerkverbindungen durchsuchen p|

0 e == [ TS S S R TR Verbind,
g g v

= Varkisid £ E: 1
hen Vv
9 9

gen dieser Verbindung andemn 52 » [ @

™| Bluetooth-Netzwerkverbindung 2 ( [ Eigenschaften von LAN-Verbindung ~ [ = Pwerkvevbindung
Nicht verbunden botunits.com

X 8 Bluetooth-Gerat (PAN) £2 Netzwerk | Padheciio P c-N WL AN Half- N

>
™~ | LAN-Verbindung Eigenschaften von Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4) (9] = J
: ®  Netzwerkkabel wurde entfernt Verbindung herstellen Gber:

% @27 Intel(R) 82579LM Gigabit Network... & Intel(R) 82579LM Gigabit Network Connection Konfiguration

IP-Einstellungen kénnen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Netzwerk diese Funktion unterstiitzt. Wenden Sie sich andernfalls an
den Netzwerkadmini , um die geei 1 IP-Einstellungen zu
beziehen.

(@ IP-Adresse automatisch beziehen

() Folgende IP-Adresse verwenden:

IP-Adres

Diese Verbindung verwendet folgende Elemente:

8 Client fir Microsoft-Netzwerke
=) 005-Paketplaner

35} Datei- und Druckerfreigabe fiir Microsoft-Netz
& Intemetprotokoll Version 6 (TCP/IPv6)
-4 Intemetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4)
4. E/A-Treiber fur Verbindungsschicht-Topologie
<& Antwort fiir Verbindungsschicht-Topologieerke

Subnetzmaske:

Standardgateway:

(© DNS-Serveradresse automatisch beziehen

\[ Installieren... ‘ ‘ Deinstallieren J ] Eigef
. % 3 ———a () Folgende DNS-Serveradressen verwenden:
Beschreibung
TCP/IP, das Jardprotokoll fir WAN-Ne X Bevorzugter DN
Datenaustausch Uber verschiedene, miteinander ve|
Netzwerke ermoglicht. Alternativer DN

- I (T
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1.2 Connexion WIFI

Si possible, désactiver la connexion WIFI avant de configurer le ConveyLinx Ai2 :
B T hEmree
e I

Organisieren v Verbindung herstellen Netzwerkgerat deaktivieren Verbindung untersuchen Verbindung umbenennen  »

- -

| | Bluetooth-Netzwerkverbindung 2 Cisco AnyConnect Secure Mobility | Drahtlosnetzwerkverbindung ‘
- Nicht verbunden === Client Connection - ' o~ herondom.robotunits.

X Bluetooth-Gerat (PAN) 2 @ Deaktiviert -!d DW 1501 Wireless-N ¢ Deaktivieren

"~ | LAN-Verbindung Verbindung herstellen/trennen
o= _ Netzwerkkabel wurde entfernt Status
% @7 Intel(R) 82579LM Gigabit Network...

Diagnose
Verbindungen tberbricken

Verkniipfung erstellen
Laschen

% Umbenennen

% Eigenschaften
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2. Mise en place du logiciel

Outre la zone de vue d'ensemble (IP réseau, nceud, numéro de série), le programme est divisé
en 4 zones:

e Zone en amont et en aval
e Entrainement gauche et droit

s N
&i EasyRoll Version 4.11 (Deutsch) @m

Netzwerk IP:[ 192 . [168° [21 . ix Binkewink

Vonknoten| I Bisknoten [ 1 - | +| cervie | [ Einkesen | .. Nicht
subier] | Schieten | Furkteren verbunden
Fimwareversion: | Hadwareverson|

Vorgelagerte Zone

Fehler und Meldungen———
P4 Modus: I :lv Laschel

Staufehler: @

tart-

erzogerung: Sekundenﬂj Staufehlerzahler:
-Zonhe

nnahmezeit: Sekunden Set I

-~ Einstellungen

Nachgelagerte Zone

Fehler und Meldungen——
Pa Modus: l—_'.l

Laschen|  Staufehler: @

Start-
Ve?;i:igerungjl Sekundenﬁ‘l Staufehlerzahler:
T-Zone l—

nnahmezeit Sekunden Set

Einstellungen
[~ Endzonenflexsteuenung ™ Eigenfehlerbehebung Aus [ Endzonenflexsteuerung ™ Eigenfehlerbehebung Aus
™ Anfangszonenflexsteuerung ™ Ankunftsbestatigung Aus gﬁl ™ Anfangszonenflexsteuerung [ Ankunftsbestatigung Aus gﬁl
[~ Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Handentnahme & [~ Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Handentnahme e
[ Ablauffehlermeldung Aus [~ Ablauffehlermeldung Aus 1
Behalterzahler: @Aufstauen Behalterzahler:
;ALl?ke.:_Am_HEb —— Fehler und Meldungen - ;ﬂHTCh;_EI A'ntneb -~ Fehler und Meldungen-
Olar2ype: I LI Set Jﬁ‘"e'Senst:uvert:aint:IungsfehIer: @ RLHE S I LI SetAIIeI Sensorverbindungsfehler: @
Bremsmodus: I vl Setdlle]  Sensorverschmutzung Bremsmodus: l 'I Setdllel  Sensorverschmutzung
Fehler: @ Fehler: @

Reale I y) Fehlerzahler: Reale 2 Fehlerzahler:
Geschwindigkeit: e Geschwindigkeit: it
Geschwindigkeit:l m's Set I Set Allel

Geschwindigkeil:] m's Set |Sel Allel
Motorverbindungsfehler. @ Motorverbindungsfehler. @
Drehrichtung: l vI Set Alle Spannungsablall @ Drehrichtung: l vI Set AIIeI Spannungsabfall @
Beschleunigung:l mm Set |Set Allel Motorkurzschluss: @ Beschleunigung:l mm Set | Set Allel Motorkurzschluss: @

: - @ X - @
Bremsung: l mm Set | Set Allel Pl itk Bremsung: mm Set I Set AIIeI s Uetimamer

Uberlast: @ Uberlast: @
Motor blockiert: @ Motor blockiert: @

Strom: I mé, Motor Sensor Fehler. @ | | Strom: mé, Motor Sensor Fehler: &
Uberhitzung: @ Uberhitzung: @
Laufzeit: I min : Laufzeit: min ; E

e Motorlebensdauerfehler: @ Motorlebensdauerfehler. @
hitriel I o
Temperatur: C

Antrieb L
Motorfehlerzahler: Temperatur: 2
Modul I 5
Temperatur: e

i @ | |Modul o
Hbetspannung Temperatur: = ’

Motorfehlerzahler:

Uberspannung: @

CONSEIL : un noeud correspond a un contréleur ConveyLinx Ai2
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2.1 Sens de transport de gauche a droite

Le dernier rouleau moteur dans le sens du transport, en cas de nombre impair de rouleaux
moteurs, peut étre raccordé au contrdleur aussi bien a droite qu'a gauche. Le contréleur le
reconnait automatiquement.

—>

2.2 Sens de transport de droite a gauche

<
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2.3 Longues zones avec 2 rouleaux moteurs

Le contréleur reconnait s'il s'agit d'une zone longue avec 2 rouleaux moteurs. Il y a alors 2
rouleaux moteurs et un seul capteur raccordé sur le controleur.
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3. Autoconfiguration

CONSEIL : Pendant la configuration, aucun produit a transporter ne doit se trouver sur le
convoyeur a rouleaux !

1) Raccorder le courant aux convoyeurs a rouleaux a l'aide du bloc d'alimentation comme
indiqué ci-dessous :

1) Attendre que la LED au-dessus du "symbole du crochet" clignote en vert :

1) Raccorder le PC au moyen d'un cable patch au Ter contréleur dans le sens du transport :

1) Attendre 10 secondes, puis démarrer EasyRoll sur le PC.

2) Cliquer sur le bouton "Fonction avancée" et veiller a ce que I'IP réseau soit :192.168.21.XX

ROBOTUNITS’



F
& EasyRoll Version 4.11 (Deutsch) (=] E et

] G
Yan Knotenlh_ Bis Knaten I 1 S _+| SetAlle | Einlesan I . N |Cht
Seriennummer; I Schliefen | [ M ve rb u n d e n

Firmwarewversion: I Hardwareversion:l

Worgelagerte Zone Machgelagerte Zone

Fehler und Meldungen Fehler und Meldungen
ZP4 Madus: I jv Lﬁsche:l ZPi Modus: I jv Lﬁsched

Staufehler. & Staufehler: &

Start- Start- ¥
VErZOgenng: Sekundenﬁl Staufehlerzahler: Ve[zﬁge[ung:l Sekunden SEtl Staufehlerzahler:

3) Sélectionner I'onglet "Parameétres réseau" et cliquer sur le bouton "Rechercher” :

-
Erweiterte Funktionen ﬁ
Bezondere Diensts I Funktion Pin 2 | Flex Zaone I 5
Warausschau & Einstellung | Upgrade | ‘erbindungen Hetzmerk Einstellungen
Zeigen Sie Gerate im Subnetz:
<4 Alle Metawerke >3
Gefundens Module: | Einstellungen des gewshlen Krnotens —————
Seniennummer: I
|
Mask: I
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4) EasyRoll trouve maintenant tous les contréleurs connectés.
Cliquez ensuite sur le bouton "Structure ConveyLinx" :

-
Erweiterte Funktionen u

Besondere Dienste I Funktion Pin 2 I Flex Zone I Senzoren I Enweiterungen |
Yorausschau & Einstellung I Upgrade | Werbindungen Metzwerk Einstellungen

Zeigen Sie Gerate im Subnetz:

|<<< Alle Metzwerke b3 LI

T iap igt = 0
‘80192.168.21.20, 394182, 4.21 {Ai2}

— Einztellungen des gewshlten Knaotens:

Seri : [ B
e 192.166.21.20, 394183, 4.21 (4%} i |
IP: |
azk: I
Gateway: i I

et

Pozition;

Alle auswahlen | Zuricksetzen Backup |
IP und Mame
Keinen auswéhlenl Wiederherstellenl |

Wiederherstellen

CorrvepLing Strukbur mit IP Adresse
IP anpazzen Uparade P |

l

* Chrl#Shift fiir Mehrfachauswahl

5) Ici, cliquer avec le bouton droit de la souris sur le Ter contréleur dans le sens du
transport et sélectionner "AutoConfig d'ici" :

Ai2 ] A2
SR A SerGs
5 192.16 it
Ser.Ng AutoConfig von hier
192.168.21.5 Rev.N .
(((((( Diesen Knoten ersetzen

IP-Adresse des Knotens andern und AutoConfig

6) 6) Les contrbleurs sont maintenant configurés (attention : les moteurs tournent a titre
de test). La configuration est terminée lorsque les moteurs ne tournent plus et que la
LED au-dessus du symbole "crochet" clignote a nouveau en
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CONSEIL : Si un convoyeur a rouleaux est configuré avec 2 zones et 1 contréleur, le sens de
marche est toujours réglé de gauche a droite.

Pour configurer le sens de marche de droite a gauche, il faut connecter un controleur
supplémentaire avec un capteur dans le sens de marche.

Apres la configuration sous "Fonctions avancées" et "Connexions" sur le contréleur restant,
mettre le contréleur en aval sur "Aucun” et retirer le contréleur supplémentaire.

Erwetterte Funitionen b
1188021 [1 1 | o] tresen |
Besondse Dierate | FurkbonPn2 | _ElexZoc Saapcren | Enwetenungen
Vosusschau b Entebry | Upgrade Netzwerh. Enctebungen
Kmhnl[z -|
lPMﬁm'I?? 158, 0 2
Subretomanke | 25 295 25 0
Vorgelegan Rachgelegen
v R
oo~ * 0 =
© IPAddesse - SPS 170 Mods 1P Addesie
[ || T SPS1/O Modu [
- Oltrst/S chibaBer Seraor
{r wia [T mote ‘
[T Blackiarang SPS Modut
Motor und Ausgaenge bey
Treneung von SPS:
SPS Programen: _'
i E(F" Fx:-)m{:;i?.x_.;,-
— . Vetindogen ik
1 r—" l
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4. Parametrages Standards

4.1 Toutes les zones

r
ﬁ EasyRoll Version 4.11 (Deutsch)

Current IP: 192.168.21.20

NelzwelkIP:I 192 | I 168 I 21 XX
Seriennummer: |41 9074

Yon Knote Bis Knolenm _I —+] Setalle
Firmwareversion: |4A 21 Hardwareversion: IZ, Ai2

=poens  Diagnostic
@Bﬁﬂ(&wm{ Log
Einlese
Erweiterte
SohlieBen I Funktionen :
Es kohnen normale und gekreuzte _é:‘ﬁ-*’:‘f‘-

Ethemetkabel verwendet werden. 1

‘ Linke@® @ Rechte Verbingung

~ Einstellungen

 Vorgelagerte Zone — Nachgelagerte Zone
W Fehler und Meldungen—— pET—

ZP4 Modus: Losched Staufehler: @ ZP4 Modus:

Start- Start-

Verzogerung ekunde Staufehlerzahler: 1 verzogerung ekunde

T-Zone T-Zone

e seit000  Sekunden E] e ogeit|000  Sekunden Setl

Fehler und Meldungen——
Staufehler: &
Staufehlerzahler: 2

Li:isched

Einstellungen
exsteuerting ™ Eigenfehlerbehebung Aus [~ Eigenfehlerbehebung Aus
q erng [~ Ankunftsbestatigung Aus zﬁ?! [T Anfanasz te [~ Ankunftsbestatigung Aus gﬁ!
[~ Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Handentnahme = [~ Ankunftsfehlermeldung Aus ™ Handentnahme =
[~ Ablauffehlermeldung Aus [~ Ablauffehlermeldung Aus
Behalterzahler: 13413 @ stauen | | Behalterzahler: 8/8 m
*MLTke.;Anl'neb —— Fehler und Meldungen ;AHfCh_:_e' Ar\lneb —— Fehler und Meldungen—
otor 1¥Pe: S energy-Ai ECO + Set Alle| g ensorverbindungsfehler: @ otor 1¥Pe: S energy-Ai ECO + SetAlle) ¢ ocorverbindungsfehler; @
Bremsmodus: INormaI vl Setélle]  Sensorverschmutzung Bremsmodus: |Normal vl Setdlle]  Sensorverschmutzung
Fehler. © Fehler. @
Reale IEI.EIEIEI més Fehlerzshler: 0 Reale 0.000 mis Fehlerzahler: 0
Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:
Geschwindigkeit ms Set] SetAlle Geschwindigkei mds Set|(Set Alle
Motarverbindungsfehler: & Motorverbindungsfehler &
Drehrichtung:  |CCwW - Set Allel Spannungsabfall B Drehrichtung:  |CCwW v Set Allel Spannungsablab M
BeschleunigungE’nm Setdlle Motorkurzschluss: @ BeschleunigungEmm m Set Alle! Motorkurzschluss: @
; - @ ) - @
ik E‘"’“ [Setlset All Max Dreh.r.nomen! Bismisint E""“ . 5 A"el Max Dlel')'r.noment :
Uberlast: @ Uberlast: @
Motor blockiert: @ Motor blockiert; @
Strom: lﬂ mé, Motor Sensor Fehler: @ || | Strom: |D mé Motor Sensor Fehler: &
Uberhitzung: @ Uberhitzung: @
Laufzeit: ,U min 5 = Laufzeit: | 0 min ?
T | Motorlebensdaverfehler. @ Motorlebensdauerfehler: &
Antrieb < 40 T . Antrieb <40 o »
Temperatur: Motorfehlerzahler: 0 Temperatur: Motorfehlerzahler: 0
Maodul ’ # il - @ || | Modul | a (] =
|t 43 (E: Uberspannung: Tonrerain 43 = Uberspannung:

1) Réglage des nceuds

Sélectionner tous les nceuds (tous les contréleurs) -> c'est-a-dire du noeud "1"

Cliquer ensuite sur "Importer".

2) Réglage des zones.

Mode ZPA : sélectionner "Extraction des espaces entre blocs".

Nonn

an.

Entrer le délai de démarrage : 0.30 seconde et confirmer ensuite avec "Set" ou ENTER.
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3) Réglages du moteur
Sélectionner le type de moteur : "Senergy-Ai ECO +".

Vitesse : saisir ven m/s et confirmer ensuite avec "Set" ou ENTER.
Accélération : saisir s en mm, puis confirmer avec "Set" ou ENTER.
Freinage : saisir s en mm et confirmer ensuite avec "Set" ou ENTER.
s = 1,5 - pas des rouleaux + 25mm

4) Pour appliquer les réglages a tous les nceuds, cliquer sur le bouton "Set All".
(prés de la zone de réglage des nceuds).
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4.2 Derniere zone

: (=N Diagnostic
Netzwerk IPAI 192 | I 168 I 21 XX @mmnk log |
5] Von KnotenEBls Knolenm z | + I Setalle l Erveitete
Seriennummer:|41 3076 Schliefen I Elrikhionen
= Es konnen normale und gekreuzte _ et
Firmwareversion: |4~21 Haldwareversion:lza Ai2 Ethemetkabel verwende?werden. i
‘ Linke @ @ Rechte Verbingung |
 Vorgelagerte Zone

[—ﬁ Fehler und Meldungen——
2Pé Modus: | Blockliickenat Lissche I S

“

Start- ca

verzogerung: 0= Sekundeni’ Staufehlerzahler: 3
T-Zone

Annahmezell Sekunden Set I

= Elnstellungcn

euerung

I Ankunftsfehlermeldung Aus [ Handentnahme
[~ Ablauffehlermeldung Aus

Behalterzahler: 18/18 G

i~ Linker Antrieb Fererund Meldoreena | I Rechter Antrieb

— Fehler und Meldungen—

EEHE |Senergy~Ai ECO + et Allef g o sarverbindungsfehler: @ Hatoriipe: l | Setale Sensorverbindungsfehler: &
Bremsmadus: I Normal v l Setdlle]  Sensorverschmutzung Bremsmodus: | v l Sensorverschmutzung

Fehler: Fehler:
Reale 0.000 més Fehlerzahler: 0 Reale més Fehlerzahler:
Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:

ﬂ
FEEE kg

Geschwindigkeit: Y mss Set |Set Alle Geschwindigkeit:l més

Motarverbindungsfehler: &

Spannungsabfall: & Eievichiung; | :]v

Motarverbindungsfehler; @

Drehrichtung: | COW - Set Alle Spannungsabfall: &

Motorlebensdauerfehler: @ Motorlebensdauerfehler: @

S
Antrieb o I Antrieb | o
Temperatur: s C é Motorfehlerzahler: 0 || | Temperatur: c

Maodul A il - @ || | Modul | .,
| Temperatur: c Lieeig Temperatur: c

Motarfehlerzahler:

Uberspannung: @

Beschleunigung: S mm Set |Set Alle Motorkurzschluss: @ || | Beschleuniguna: | Set l Motorkurzschluss: @
- @ - @
Bierosung: lem et |set Alle Max. Dreh.r‘nomen!. Biamsng I—rnm Set ! : Maz. Dleh'njnoment.
Uberlast: @ Uberlast: @
Motor blockiert: @ Motor blockiert; @
Strom: 'U mé, Motor Sensor Fehler: @ || | Strom: | mé, Motor Sensor Fehler: @
Uberhitzung: & Uberhitzung: @
Laufzeit: ‘U min 5 = Laufzeit: | min x ?
|< 0
‘44

@-t»—m

5) Réglage des nceuds

Ne sélectionner que le dernier nceud -> c'est-a-dire du nceud "n" a "n".

Appuyer ensuite sur "lire".

6) Réglage des zones
Cocher la case "Confirmation d'arrivée Désactivée".
Cliquer sur le bouton "Accumuler” (I'écriture devient ensuite rouge).

Les autres parametres de zone et d'entrainement sont définis en appuyant sur "Set All" dans
le point "Toutes les zones".
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5. Parametres supplémentaires

5.1 Capteur de démarrage

Au début de la premiére zone d'un convoyeur a rouleaux, le signal de départ peut étre donné
par un capteur de départ :

Start m 2

Zone E=i8 1

Le capteur de zone et le capteur de démarrage de la premiére zone doivent étre raccordés
chacun a un cable a 3 pdles. Un répartiteur en Y est fixé au contréleur sur lequel les deux
cables a 3 pdles sont raccordés.

~ :
&5 EasyRoll Version 4.1 (Deutsch) E=IE)
NetzwerkIPI 192 I 168 I 21 |t

VonKraten| I Bis Knaten |1_ _I _+| Set Alle | Einlezen I N i C ht
Seriennummer: I Schliefen | It Teiin ve rb u n d e n

Firmwarewversion: I Hardwareversion:l

Machgelagerte Zone

lﬁ Fehler und Meldungen

il Losche ] Staufehler: &
Start- I

verzigerung: SekundenS_EI

Worgelagerte Zone

lﬁ Fehler und Meldungen
[ o
ZP& Modus: Losche ] Staufehler: @
Start-

SeRLEE Sekunden Setl

Staufehlerzahler: Staufehlerzahler:
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Maintenant, il faut encore faire le réglage suivant dans EasyRoll dans les "Fonctions
avancées" sous l'onglet "Fonction broche 2" :

Sens de direction de gauche a droite >

Erweiterte Funktionen En— . m

_-‘ _+| Einlesen |

Vorausschau & Einstellung norade I Verbindungen ] Netzwerk Einstellungen I
Besondere Dienste Funktion Pin 2 FlexZone |  Semsoren |  Emweiterungen |

Linker Pin2 Rechter Pin2
[ m—|
Invertiert | [ Invertiert '

Sens de direction de droite a gauche -«¢um

Erweiterte Funktionen —— u

192,168.2120 _| _+' Einlesen |

Yorausschau & Einstellung parade | Verbindungen I Netzwerk Einstellungen |
Besondere Dienste Funktion Fin 2 FlexZone | Sensoren |  Emweiterungen

Linker Pin2 Rechter Pin2
| o m—
Invertiert [~ [~ Invertiert |

Unten
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5.2

Capteur de démarrage avec temporisation

Si le convoyeur a rouleaux doit démarrer avec une certaine temporisation, le réglage suivant
doit étre effectué dans EasyRoll dans les "Fonctions étendues" sous l'onglet "Fonction

broche 2" :

| Erweiterte Funktionen

1921682120 | [ _';'

Vorausschau & Einstellung | Upgrade I

Verbindungen |
Besandere Dienste Funktion Pin 2 l

Flex Zane |

Linker Pin2 Rechter Pin2
| Wirkrichtung der Sig

Sensoren |

Auf die Pfeile klicken, um die

Netzwerk Einstellungen
Erweiterungen

Startsignal mit VerzoqRd

Invertiert | | Invertiert

Kein Funktion LI beeinflussen

le zu ‘

| faut maintenant définir le délai de temporisation sous le parameétre "Temps d'acceptation

delazone T"

[H EasyRoll Version 4.11 (Deutsch) Current IP: 192.168.21.20

- o x ‘
-
- oy Diagnostic
Netwerk P 192 [168 [ 21 | wx s o
)| 1 i 1 - Einlesen
Won Knoten # Bis Knoten # + SetAlle | in| | Erweiterte @!_E
Seriennummer; (614603 SchlieBen fnisionen
- Es kdnnen normale und gekreuzte ¥ 1.
Firmwareversion: [5.04 Hardwareversion: |6 Ai2 Ethemetkabel verwendet werden. il
Linke @ @ Rechte Verhingung ‘
By e e e ~Nachgel Zone
P Em—— Fehler und Meldungen ZPA BEERIEBTRE Fehler und Meldungen
§ ockliickenabz v ™ . ockliickenabz v =
Modys: Loschen|  Staufehler. @ Rodies Laschen|  Staufehler. @
Start- Start-
2 _[0.30 Sekunden SEtl ‘ Staufehlerzahler: 0 et Sekunden Set Staufehlerzahler: 0
T-Zone 20 T-Zone
Annahmezeit:l pekiden h Annahmezelt SeKinden|fiSel

[ Eigenfehlerbehebung Aus
[~ Ankunftshestatigung Aus

[ Eigenfehlerbehebung Aus

SetAlle [~ Ankunftshestatigung Aus SetAlle
( AnkunﬂsiehlermeldungAus [~ Handenthahme r AnkunﬂsiehlermeldungAus [~ Handenthahme

[~ Ablauffehlermeldung Aus [~ Ablauffehlermeldung Aus

Behalterzahler: 0/0 @Aufmum Behalterzahler: 0/0 Faufstaven
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5.3 Freinage

En cas de charges et de vitesses élevées, il est possible de ralentir la vitesse a la fin du
convoyeur a rouleaux ou dans les zones si la zone précédente est occupée. Ceci peut étre
réglé dans les "Fonctions avancées" dans l'onglet "Anticipation & réglage" :

| Erweiterte Funktionen
I

3 I— _J _+| Einlesen I

Besondere Dienste | Funktion Pin 2 I Flex Zone | Sensoren | Enweiterungen
Yorausschau & Einstellung I Upgrade |  Verbindungen |  Netzwerk Einstellungen

orgelager Nachgelagert i
Abbremsen I % Abbremsen | %
O Geschwindigkeit - I Set . Geschwindigkeit -

r Schnellabzug Sekunden Schnellabzug Sekunden
Zeit —_— Zeit

Set

—Stau Selbstbehebung Zeiteinstellungen
~Vorgelagert — Nachgelagert

Fehlerauslase I Sekunden Fehlerausldse | Sekunden
Zeit: oA Zeit: oi

Selbstbehebung I Sekunden Set Selbstbehebung I Sekunden Set
Zeit: D Zeit:

— Nachlaufzeiten
-~ Vorgelagert — Nachgelagert
~ Nachlauf -~ Nachlauf

7 | |
I Sekunden Set I Sekunden Set

~ Sensornachlaufzeit ——————————| |~ Sensomachlaufzeit
Sensomachlauf Calunden Sensomachlauf Cakinden
vorwarts: Set vorwarts: Set

Sensomachlauf I_ Sensomachlauf I_
rlickwaits: e I | riickwaits: Sexccen || S|

( Sensorentprellung

Sekunden Set Set alle
[ sdontn 5 ]
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5.4 Arrét intermédiaire & transmission

Le transfert du produit transporté a la fin de n'importe quelle zone ou a la fin de la derniere
zone d'un convoyeur a rouleaux, par un signal externe, est possible comme ci-dessous. Dans
EasyRoll, il est possible de sélectionner I'option "Accumulation” sous l'onglet "Fonction
broche 2". Cela se fait comme ci-dessous:

p
Erweiterte Funktionen - w
1921682120 [LD [n N | +| eiesen |
Worausschau & Einstelluna norade | Verbindungen l Netzwerk Einstellungen
Besondere Dienste Funktion Fin 2 FlexZone | Sensoren |  Enweiterungen |
Linker Pin2 Rechter Pin2
Kein Funktion v|fStauen <

Invertiert | ||[¥ Invertiert "

Pour accumuler le produit transporté, AUCUN signal 24V ne doit étre présent sur la broche 2.
Si le produit doit étre transporté, un signal 24V DOIT étre appliqué.

CONSEIL : si I'option "Accumulation” est sélectionnée sous I'onglet "Fonction broche 2", elle
ne doit pas étre active dans cette zone. gJ&
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Si un signal externe est court, les rouleaux ne tournent que brievement. Pour compenser cela,
le rebondissement du capteur. Les secondes réglées correspondent au temps d'arrét des
rouleaux.

Erweiterte Funktionen x
182.168.21.21 I2 I2 - | + Einlesen |
Besondere Dienste | Funktion Fin 2 | Flex Zone | Sensoren | Erweiterungen
“Yorausschau & Einstellung | Upgrade | Verbindungen | Metzwerk Einstellungen
—“orausschau
—Yorgelagert —MNachgelager
Abbremsen ° Ahbbremsen 3
r N % r = | Set
Geschwindigkeit Geschwindigkeit e
g Set g oet alle
r Su:_hnellabzug Sakunden r Schnellabzug Sakunden
Zeit Zeit

— Stau Selbsthehebunyg Zeiteinstellungen
—%orgelagert —Machgelager

Fehlerauslose |5_[|[| Sekunden St | Fehlerausléselg,nu Sekunden =gt | St
Zeit: Zeit;

Selbstbehebzun_g 500 T P Setl Selbstbehebzun_g|5.nu Sekunden s.;tl alle
eit: eit:

— MNachlaufzeiten
—Yorgelagert —Machgelagen

:

Zeit

Zeit -

Nachlauf: [1-00 Sekunden  Set I\JaEnu:hIaEnu1‘:|1-DD Sekunden  Set | .
et
alle
Sensarnachlauf (0.00 Sekunden SensurnachlaquD.DD Sekunden
worwars: Set WOrWEHS! Set

Sensarnachlauf [0.00 Sekunden SensnrnachlaquD.DD Sekunden
rijclwarts: riickwars:

997
I

—Sensorentprellung

1.00 kunden | Set Setalle

i
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5.5 Lecture du signal du capteur

Il est possible de lire le signal du capteur de chaque zone. Un signal 24V est alors envoyé par
exemple a la commande du client des que la zone est occupée.

| Erweiterte Funktionen X

Vorausschau & Einstellung parade [ Verbindungen ] Netzwerk Einstellungen I
Besaondere Dienste Funktion Pin 2 Flex Zane I Sensaoren [ Enweiterungen

Linker Pin2 Rechter Pin2  Auf die Pfeile klicken, um die
der Signale zu

Wirkri
| kein Funktion] Zonenbelegung v || beeinflussen

Invertiert I_ [~ Invertiert

1><|o£

Ist Pin2 als Ausgang konfiguriert, ist er NPN. Ist
Pin 2 als Eingang konfiguriert, kann er PNP
oder NPN sein (selbstkonfigurierend).
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Si un client souhaite réaliser un arrét intermédiaire avec transfert via sa commande, il a
besoin de savoir quand la zone est occupée par la marchandise a transporter. Pour ce faire,
la commande "Occupation de la zone" en combinaison avec "Accumulation” peut étre
configurée comme ci-dessous.

| Erweiterte Funktionen X

192.168.21.20 In n I_I;, Einlesen l

Yorausschau & Einstellupg oorade l Werhindungen I Netzwerk Einstellungen I
Besondere Dienste Funktion Pin 2 Flex Zone I Sensoren [ Enweiterungen

Linker Pin2 Rechter Pin2  Auf die Pfeile klicken, um die
Wirkrichtung der Signale zu
Zonenbe[egung Stauen v i beeinflussen

Invertiert v Invertiert

1%.%%%

Ist Pin2 als Ausgang konfiguriert, ist er NPN. Ist
Pin 2 als Eingang konfiguriert, kann er PNP
oder NPN sein (selbstkonfigurierend).
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5.6 Démontré ci-dessous

Si, a la fin de la derniéere zone, un client souhaite passer a une autre ligne de convoyage sans
logique ZPA, cela se réalise comme ci-dessous :

| Erweiterte Funktionen X

|
: 11682121 2 [ -] | Ewlesen |
| Vorausschau & Ei g | Upgrad | Verindung | Netzwerk Einstellung |
| Besondere Dienste FunkionPin2 | FlexZone | S | E g
|
Linker Pin2 Rechter Pin2  Auf die Pfeile klicken, um die
| Wirkrichtung der Signale zu
| ein Funktion v | | Nachfolgend belegt v |  beeinflussen

Invertiert [~ [ Invertiert

15< )

; [~ Nachfolgend belegt 1
’ g « |00 | i]
- 3.00 [EI

Ist Pin2 als Ausgang konfiguriert, ist er NPN. Ist
Pin 2 als Eingang konfiguriert, kann er PNP
oder NPN sein (selbstkonfigurierend).

Le temps de blocage est le temps pendant lequel le signal doit étre présent pour que le
produit s'accumule a la fin d'une section de transport.

Le temps d'évacuation est le temps apres lequel le produit part lorsque le signal n'est plus
appliqué.
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6. Aiguillage convergent

Chaque ligne est d'abord configurée séparément. Pour cela, il faut modifier I'adresse IP et le
masque de sous-réseau.

Le partage du réseau :

Masque sous-réseau (pour toutes les lignes) : 255.255.128.0
IP-Lignecentrale: . 192.168.21.20
IP-Ligne secondaire 1: . 192.168.22.20
IP- Ligne secondaire2: 192.168.23.20 u.s.w.

1) Dans les "Fonctions avancées", chercher les nceuds et sélectionner le premier dans le sens
du transport.

2) Sélectionner dans la "Structure ConveyLinx" :

*

Erweiterte Funktionen

Besondere Dienste I Funktion Fin 2 I Flex Zone | Sensoren | Enmeiterungzen |
Yorauszchau & Einstellung I Upgrade I Werbindungen Metzwerk Einstellungen
Zeigen Sie Gerate im Subnetz:
|<<< Alle Netzwerke »>» c
| Entdeckt = 2, Geschiitzt = 2, Angezeigt = 0  Einstellungen des gewshlten Knotens:
Sefiennummer: I
[
Magk: I

Gateway: I I

set

Position;

Alle auzwahlzn | Zurticksetzen Backup |
1P und Mame
Keinen auswéhlenl Wiederhelstellenl

‘wiederherstellen
e . mit [P Adresse

IP anpassen | Upgrade Fw/ |

* Chrl#Shift fur Mehrfachauswahl
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3) Cliquer sur "Modifier I'adresse IP du nceud et AutoConfig" :

Ai2 : Ai2
SHIPLAR 1 _seres
103 1¢n s ~n T taarenacan
Ser.N¢ AutoConfig von hier
192.168.21.5 Rev.N

Diesen Knoten ersetzen

e I 1wmmmwm& I

4) Saisir I'adresse et le masque de sous-réseau et confirmer :

IP-Adresze des Knotens dndern und A, X

—Einstellungen des gewahlten Knotens

Seriennummer I 877140

IP: [EE . 168 . 21 . 20
Mask: |255.255.1zs. 0

Gateway:pl o0 .0 .0

IP-Adresse des Knotens
andern und AutoConfig

5) Apres avoir configuré les différentes lignes, celles-ci peuvent étre connectées via le
switch.
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6) Sélectionner le nceud correspondant a la zone de fusion souhaitée et appuyer sur CTRL +
Shift + M pour ouvrir le menu de fusion.
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7) Définir la direction d'insertion (gauche, droite) et la priorisation.

8) Inscrire I'adresse IP du nceud adjacent :

Merger

rLinke Bahn Mittige Bahn——————

192 . 168 . 22 , 20 - ||192.168.21.21

T+

& Normaler [¥ Merger anschalten
" T-Merger e Zusammenfihrung auf: © Vorgelagerter

" Nachgelagerter

I Nachfolgende Zone Einschleusen || Links -
Prioritat Prioritét auf Links -

[ Machfolgen
de Zone

Anwenden

Abbruch

Les autres parametres peuvent étre configurés par défaut.
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