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1. Allgemeines

HINWEIS!

Unsachgemafe Benutzung des Gerates kann zu erheblichen Personen- und Sachschaden fihren! Bevor Sie
mit der Montage beginnen, das Gerét in Betrieb nehmen oder InstandhaltungsmafRnahmen durchfuhren, sind
Sie verpflichtet, die Betriebsanleitung griindlich zu lesen und sich mit den Sicherheitseinrichtungen vertraut zu
machen. Benutzen Sie das Gerét nicht ohne entsprechende Schulung.

1.1 Informationen zu dieser Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung wurde gemaf der Richtlinie 2006/42/EG erstellt. Sie ermdglicht den sicheren und effizienten Um-
gang mit motion CONTROL PD Steuergeraten.

1.2 Hersteller

EWIKON Heil3kanalsysteme GmbH
Siegener StralRe 35
35066 Frankenberg

Tel: +49 6451 501-0
Fax: +49 6451 501-202

Email: info@ewikon.com
Web: www.ewikon.com

1.3 Formales zur Betriebsanleitung

Verantwortlicher der Dokumentation: Horst Balzer
Version: 1.0, 11/07/2022
Sprache: Deutsch (Originalbetriebsanleitung)

© Copyright, 2022
Alle Rechte vorbehalten. Nachdruck, auch auszugsweise, nur mit
Genehmigung der Firma EWIKON HeiRkanalsysteme GmbH
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1.4 Darstellungskonventionen

1.4.1 Anleitungen und Systemreaktionen

EWIKON

VVom Bedienpersonal auszufiihrende Handlungsschritte sind als nummerierte Liste dargestellt. Die Reihenfolge der Schritte

ist einzuhalten.
Beispiel:

1. Handlungsschritt 1
2. Handlungsschritt 2

1.4.2 Aufzahlungen

Aufzahlungen ohne zwingende Reihenfolge sind als Liste mit Aufzahlungspunkten dargestellt.

Beispiel:
e Punktl
e Punkt2

1.4.3 Abklrzungen

In der Betriebsanleitung werden folgende Begriffe und Abklrzungen verwendet:

Abklrzung Bedeutung

PSA Persoénliche Schutzausriistung
PE Schutzleiter

EU Européaische Union

Tabelle 1: Begriffe und Abklirzungen

2022_06_Betriebsanleitung_motion CONTROL PD_DE.indd
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2. Sicherheitshinweise

Das motion CONTROL PD Steuergerat entspricht der Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU sowie der EMV-Richtlinie
2014/30/EU und wurde nach den derzeit geltenden sicherheitstechnischen Regeln und Gesetzen und dem Stand der Tech-
nik konstruiert, gefertigt und auf Sicherheit gepriift. Wird das motion CONTROL PD Steuergerat in einer nicht von EWIKON
festgelegten Weise benutzt, kann ggf. die Funktion der Schutzeinrichtungen des Geréats beeintrachtigt werden.

Das motion CONTROL PD Steuergerat befindet sich bei Auslieferung in technisch einwandfreiem Zustand.
Von motion CONTROL PD Steuergeraten kénnen jedoch Gefahren ausgehen, wenn diese:

« von nicht fachgerecht ausgebildetem Personal bedient werden.
» unsachgemal oder nicht bestimmungsgeman verwendet werden.
» sicherheitstechnisch in einem nicht einwandfreien Zustand sind.

2.1 Sicherheitshinweise und verwendete Symbole

Die Sicherheitshinweise werden mit Signalwortern eingeleitet und sind durch Symbole gekennzeichnet. Sie machen auf
Gefahrensituationen aufmerksam, die wahrend der Installation, des Betriebs und Wartungsarbeiten entstehen kdnnen.
Sicherheitshinweise sind unbedingt einzuhalten, um Unfélle, Personen- und Sachschaden zu vermeiden.

Warnhinweise

» schitzen bei Beachtung vor méglichen Personen- und Sachschaden.

» stufen durch das Signalwort die Grof3e der Gefahr ein.

» kennzeichnen durch das Gefahrenzeichen die Gefahr von Personenschaden.

e bezeichnen Art und Quelle der Gefahr.

* nennen das Risiko und die méglichen Folgen.

e zeigen MaRnahmen zur Vermeidung von Gefahren und verbieten bestimmte Verhaltensweisen.

WARNUNG! = Signalwort

Quelle der Gefahr

Mogliche Folgen bei Nichtbeachtung

¢ Maflnahmen / Verbote

Das Gefahrenzeichen kennzeichnet Warnhinweise, die vor Personenschéaden warnen.
Quelle der Gefahr

Die Quelle der Gefahr nennt die Ursache der Gefahrdung.

Mégliche Folgen bei Nichtbeachtung

Die moglichen Folgen bei Nichtbeachtung des Warnhinweises sind z.B. Quetschungen, Verbrennungen oder andere schwe-
re Verletzungen.

MaRnahmen/Verbote

Unter Malnahmen / Verbote sind Handlungen aufgefiihrt, die zur Vermeidung einer Gefahrdung erfolgen missen (z.B. An-
trieb stillsetzen) oder die zur Vermeidung einer Gefahrdung verboten sind.

8 2022_06_Betriebsanleitung_motion CONTROL PD_DE.indd
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2.1.1 Signalworte zur Gefahrenklassifizierung

i:j GEFAHR!

Weist auf eine unmittelbare Gefahrensituation hin, die zu lebensgefahrlichen Verletzungen fuhren kann.

WARNUNG!

Weist auf eine potentiell gefahrliche Situation hin, die zu lebensgefahrlichen Verletzungen fuhren kann.

f:f VORSICHT!

Weist auf eine potentiell gefahrliche Situation hin, die zu leichten Verletzungen oder Sachschaden fuhren kann.

HINWEIS!

Weist auf niitzliche Zusatzinformationen und Tipps hin, die ein stérungsfreies Arbeiten beglinstigen und Sach-
schaden vermeiden koénnen.

2.1.2 Hinweise zu Piktogrammen

Betriebsanleitung lesen Warnung vor

elektrischer Spannung. Lebensgefahr!

Warnung vor
heilRen Oberflachen

Warnung vor
brandférdernden Stoffen

Warnung vor
schwebenden Lasten

Warnung vor
Handverletzungen / Quetschungen

Warnung vor
explosionsféhiger Atmosphére

Warnung vor
Hand- und Schnittverletzungen

Warnung vor
unter Druck stehenden Systemen

Warnung vor
Flurférderzeugen

D> BB
B> > > BB
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2.2 Bestimmungsgemale Verwendung

EWIKON Steuergerate sind ausschlieflich fur die hier beschriebene bestimmungsgemaéafie Verwendung konzipiert.

Jede andersartige und bestimmungswidrige Verwendung wird ausgeschlossen und kann zu Personen- und Sachschéaden
fuhren. Die Gewahrleistung erlischt in diesem Fall.

Das motion CONTROL PD Steuergerat ist ausschlie3lich zur Steuerung der Nadelbewegung von EWIKON Nadelver-
schluss-Heil3- und Kaltkanalsystemen, die in einem geschlossenen Spritzgielwerkzeug eingebaut sind, zu verwenden.

Die bestimmungsgemaRe Verwendung setzt voraus, dass alle Hinweise und Angaben dieser Betriebsanweisung gelesen,
verstanden und beachtet werden.

Um einen sicheren Betrieb des motion CONTROL PD Steuergerats zu gewahrleisten, sind die vorgegebenen Wartungs-
und Inspektionsintervalle einzuhalten.

Verwendung des motion CONTROL PD Steuergerats

Benutzen Sie das motion CONTROL PD Steuergerat ausschlie3lich bestimmungsgeman und in sicherheits-
technisch einwandfreiem Zustand! Nur so ist die Betriebssicherheit des motion CONTROL PD Steuergerats
gewabhrleistet.

2.3 Nicht bestimmungsgemale Verwendung

Jede nicht unter der bestimmungsgemafen Verwendung festgelegte oder Uber diese hinausgehende Benutzung gilt als
nicht bestimmungsgeman.

2.4 Qualifikation des Personals

Das Personal muss die jeweils entsprechende Qualifikation fur Montage, Wartung und Reparatur aufweisen.
Unkenntnisse des Personals sind durch Schulung und Unterweisung zu beseitigen.

2.4.1 Anforderungen an Fachpersonal

UnsachgemaRer Umgang mit EWIKON Steuergeraten kann zu Personen- und Sachschaden fuhren. Alle Téatigkeiten sind
nur durch qualifiziertes Fachpersonal durchzufiihren.

Nur geschultes Fachpersonal darf EWIKON Steuergerate anschlie3en und bedienen. Fachpersonal verfiigt tber eine fachli-
che Ausbildung, nachweisliche Kenntnisse und Erfahrung im Umgang mit z.B. Spritzgiel3anlagen oder elektrischen Anlagen,
sowie Kenntnisse der einschlagigen Sicherheitsbestimmungen und ist in der Lage, mdgliche Gefahren selbststandig zu
erkennen und durch geeignete SchutzmaflRnahmen zu vermeiden.

2.5 Personliche Schutzausristung (PSA)

Bei Arbeiten an oder in der Nahe der Maschine ist die notwendige Schutzausriistung zu tragen. Besondere Hinweise zur
personlichen Schutzausristung im Arbeitsbereich sind zu beachten.

2.5.1 Symbole der persdnlichen Schutzausristung

Bei allen Arbeiten ist grundsatzlich zu tragen:

Arbeitsschutzkleidung: Zum Schutz des Kdrpers ist eng anliegende Arbeitskleidung mit geringer Reif3-
festigkeit und ohne abstehende Teile mit langen Armeln und langer Hose zu tragen. Auf das Tragen von
Ringen, Ketten und sonstigem Schmuck sollte verzichtet werden.

Sicherheitsschuhe: Zum Schutz vor Stromschlagen, Schmelzespritzern, schweren, herabfallenden
Teilen und Ausrutschen auf rutschigem Untergrund.
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Bei besonderen Arbeiten ist zu tragen:

(7

Schutzbrille: Zum Schutz der Augen vor

Gehorschutz: Zum Schutz des Gehors

umherfliegenden Teilen, Hitze und Schmel- vor lauten Umgebungsgerauschen.
zespritzern.

Gesichtsschutz: Zum Schutz des gesam-
ten Gesichtsbereichs vor umherfliegenden
Teilen, Hitze und Schmelzespritzern.

Schutzhandschuhe (hitzebestandig):
Zum Schutz der Hande vor extremer Hitze,
Abschirfungen, Einstichen und tieferen
Verletzungen.

Kopfschutz: Zum Schutz des Kopfes
vor herabfallenden Gegenstéanden sowie
scharfen Kanten.

Warmeschutzschirze: Zum Schutz
des Kdrpers vor extremer Hitze.

2.6 Gefahren und SicherheitsmalRnahmen in Verbindung mit Heil3kanalsystemen

Grundsatzlich unterliegt der Betreiber des Systems den gesetzlichen Pflichten zur Arbeitssicherheit. Neben den Sicherheits-
hinweisen in dieser Anleitung missen die fur den Einsatzbereich des Systems giltigen Sicherheits-, Unfallverhiitungs- und
Umweltschutzvorschriften eingehalten werden. Der Betreiber muss Zusténdigkeiten eindeutig regeln und dafuir sorgen, dass
alle Mitarbeiter, die mit dem System umgehen, diese Anleitung gelesen und verstanden haben. Uber Gefahren ist regelmé-
Big zu informieren. Eine Schutzausriistung muss fir das Personal zur Verfigung gestellt werden. Wartungsintervalle sind

einzuhalten.

Gefahr von Kdrperschéaden durch Hochdruck und unerwarteten Materialaustritt

Unerwarterer Materialaustritt kann zu Verbrennungen fuhren. Es besteht die Gefahr todlicher und
schwerer Verletzungen und/oder Schaden am HeiRkanal.

Verbrennungsgefahr besteht auBerdem, wenn Wasser auf oder in den HeiRkanal gelangt. Wenn die
Wassertemperatur einen gefahrlich hohen Wert erreicht, kann das metallische Gehause bersten und
schwere Verletzungen durch austretenden Wasserdampf oder Kunststoffschmelze verursachen.

SicherheitsmaRnahmen

Es ist sicherzustellen, dass sich das HeiRkanalsystem gleichméafig erwarmt. Hierzu kann es, insbe-
sondere bei groRen Verteilervolumina, notwendig sein, die Heizungen von Diisen und der Angiel3-
buchse gleichzeitig, jedoch zeitlich spater zu den Verteilerheizungen einzuschalten.

Vor dem Erwarmen des Verteilers ist sicherzustellen, dass die Diisenspitzen bzw. die Anschnitte
nicht durch erstarrten Kunststoff héheren Schmelzpunktes blockiert sind und dass sich keine
Feuchtigkeit, z.B. durch einen undichten Temperierkreislauf, auf dem HeilRkanalsystem befindet.

Gefahr von Verbrennungen

HeilRe Oberflachen

Zahlreiche Bauteile des HeiRkanalsystems werden sehr heif3 und kdnnen bei Kontakt schwere Haut-
verbrennungen verursachen.

HeilRes Prozessmaterial (Kunststoffschmelze)

Das aus der Duse / dem Werkzeug / dem Heif3kanal oder der Materialeintritts6ffnung austreten-

de Prozessmaterial darf unter keinen Umsténden beriihrt werden. Auch vermeintlich abgekiihltes
Schmelzematerial kann im Kern noch sehr heil3 sein und Verbrennungen verursachen.

SicherheitsmaRnahmen

Bei allen Arbeiten in der Nahe von oder an einem HeiRkanalsystem ist unbedingt die personliche
Schutzkleidung (PSA) zu tragen. Achten Sie besonders auf Warnhinweise, die auf heifte Oberflachen
hinweisen. Vor Beginn der Arbeiten ist darauf zu achten, dass alle Komponenten auf Umgebungs-
temperatur abgekuhlt sind. Sollte es Ausnahmen von dieser Vorgehensweise geben, wird explizit
darauf hingewiesen.
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Gefahr von Stromschlagen

e Lebensgefahr durch Stromschlag.
Die Beruhrung stromfihrender Oberflachen kann zu schweren bis tédlichen Verletzungen fiihren.
e Wasser ist unbedingt von stromfihrenden Teilen sowie vom Heil3kanal fernzuhalten. Es besteht
Kurzschlussgefahr!

SicherheitsmalRnahmen

« Vor Beginn aller Arbeiten sind elektrische Anlagen spannungslos zu schalten und gegen Wiederein-
schalten zu sichern. Alle Arbeiten an elektrischen Anlagen sind von geschulten Elektrofachkréaften
auszufihren.

¢ Alle Teile sind geméR den Schaltplanen und unter Beachtung der geltenden 6rtlichen Vorschriften
an eine geeignete Stromquelle anzuschlieRen. SpritzgieBmaschine und Heif3kanalsystem missen
geerdet sein.

Gefahr von Kdrperschaden durch schwebende/schwere Lasten

¢ Hebegeréate und Flurférderfahrzeuge sind ausschlie3lich von geschultem Personal zu bedienen.
Langsam und vorsichtig vorgehen. Ein unkontrolliertes Umherschwingen von Lasten (z.B. des Vertei-
lers) ist zu verhindern.

SicherheitsmalRnahmen

¢ Hebegerate und Flurférderfahrzeuge mussen entsprechend des Gewichtes und der Grol3e des Heil3-
kanalsystems/Verteilers ausgelegt sein. Auf die Benutzung ausgewiesener Hebepunkte ist zu achten.

Gefahr von Kérperschaden durch druckbeaufschlagte Anschlussleitungen
(z.B. Druckluft, Hydraulikdl, Wassertemperierung)

e Alle Versorgungsleitungen zur Medienversorgung des HeiRkanalsystems und der HeiRen Seite
bzw. des gesamten SpritzgieRBwerkzeugs missen ausreichend lang sein, um eine Belastung beim
Auseinanderfahren der Werkzeughélften zu vermeiden. Sie durfen nicht durch sich bewegende Teile
des Werkzeugs oder der Maschine beeintréchtigt werden. Ein Scheuern der Schlduche tber Kanten
des Werkzeugs ist zu vermeiden, da dies zu Schaden an Versorgungsleitungen fihren kann und
hierdurch die Gefahr eines spontanen Austritts von unter Druck stehenden Prozessmedien (Druck-
luft, Hydraulikdl, Wasser) entsteht.

SicherheitsmaRnahmen

« Vor Beginn aller Arbeiten an Versorgungsleitungen sind diese drucklos zu schalten. Arbeiten an Ver-
sorgungsleitungen dirfen nur durch Fachpersonal durchgefuihrt werden. Tragen Sie lhre personliche
Schutzkleidung (PSA).

Gefahr von Kérperschaden an scharfen Kanten und spitzen Ecken

¢ An scharfen Kanten und spitzen Ecken besteht Verletzungsgefahr. Es kann zu Abschirfungen der
Haut und Schnittverletzungen kommen.

SicherheitsmaRnahmen

¢ Um Verletzungen bei Arbeiten in der Nahe von scharfen Kanten und spitzen Ecken zu vermeiden,
sind Schutzhandschuhe zu tragen.
« Bei allen Arbeiten ist grundsétzlich auf Sauberkeit und Gratfreiheit zu achten!

12
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Gefahr von Kdérperschaden durch Quetschen von Gliedmalien

1 » Beim Heben schwerer Lasten wahrend Montagearbeiten besteht Verletzungsgefahr. Es kann zu
= Quetschungen der Hand oder anderer Kérperteile kommen.

SicherheitsmalRnahmen

* Um Verletzungen bei Arbeiten in der N&he von schweren Lasten zu vermeiden, sind Schutzhand-
schuhe zu tragen.

» Beim Absetzen schwerer Lasten wéahrend der Montage durfen sich keine Kdrperteile im gefahrdeten
Bereich befinden.

2.7 Elektrische Betriebsmittel

fff GEFAHR!

Restspannung nach Freischaltung

Gefahr von Tod durch Stromschlag und schweren Verletzungen durch stromfiihrende Bauteile

* Vor Arbeitsbeginn Spannungsfreiheit prufen!

Arbeiten an elektrischen Betriebsmitteln diirfen nur durch Elektro-Fachpersonal durchgefuihrt werden. Bei allen Arbeiten an
elektrischen Komponenten sind die folgenden fiinf Sicherheitsregeln einzuhalten:

* Freischalten

» Gegen Wiedereinschalten sichern (ggf. durch Betatigung des Reparaturschalters vor Ort und gleichzeitiges Anbringen
eines Sicherheitsschlosses)

e Spannungsfreiheit feststellen

» Erden und KurzschlieRen

* Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken oder abschranken

Instandhaltungsarbeiten durfen nur durch unterwiesenes Fachpersonal bzw. Wartungspersonal geméafd DIN EN 61010-2-201
durchgefihrt werden. Betreiben Sie das motion CONTROL PD Steuergerat nie mit fehlerhaften oder nicht betriebsbereiten
elektrischen Anschliissen. Bei Stérungen der Energieversorgung ist das motion CONTROL PD Steuergerat sofort abzuschal-
ten. Die von den Herstellern angegebenen Inspektions- und Wartungsintervalle fiir elektrische Komponenten sind einzuhalten.
Regelmé&Rig sind Kontrollen auf Isolierschaden durchzufiihren.

2.8 Ersatz- und Verschleif3teile

Der Einsatz von Ersatz- und Verschleil3teilen von Drittherstellern kann zu Risiken flihren. Verwenden Sie nur Originalteile
oder von der EWIKON HeilRkanalsysteme GmbH freigegebene Teile.

2.9 Haftungsbeschrankung

Alle Angaben und Hinweise in dieser Anleitung wurden unter Beriicksichtigung der geltenden Richtlinien, Normen und Ge-
setze, des Stands der Technik sowie unserer Kenntnisse und Erfahrungen zusammengestelit.

EWIKON Ubernimmt keine Haftung fir Schaden aufgrund von:

» Nichtbeachtung der Betriebsanleitung

* Nichtbestimmungsgemafer Verwendung

» Einsatz von nicht ausgebildetem Personal

» Eigenméachtigen Umbauten oder technischen Verdnderungen
» Verwendung nicht zugelassener Ersatzteile

2022_06_Betriebsanleitung_motion CONTROL PD_DE.indd 13



HIGH PERFORMAINCE SYSTEMS E WI Ko N

Unsere anwendungstechnische Beratung in Wort, Schrift und durch Versuche erfolgt nach bestem Wissen, gilt jedoch nur
als unverbindlicher Hinweis und befreit Sie nicht von der eigenen Priifung der von uns gelieferten Produkte auf ihre Eignung
fur die beabsichtigten Verfahren und Zwecke.

Die Anwendung und Verwendung der Produkte erfolgen auRerhalb unserer Kontrollmdglichkeiten und liegen daher aus-
schlieBlich in Threm Verantwortungsbereich. Sollte dennoch eine Haftung in Frage kommen, so ist diese fur alle Schaden auf
den Wert der von EWIKON gelieferten und von lhnen eingesetzten Ware begrenzt.

Selbstverstandlich gewahrleisten wir die einwandfreie Qualitat unserer Produkte nach MaRRgabe unserer Allgemeinen Liefer-
und Zahlungsbedingungen sowie der erweiterten Gewéhrleistungsbedingungen.

Diese finden Sie auf unserer Homepage www.ewikon.com.
Es gelten die zum Zeitpunkt des Vertragsschlusses gultigen gesetzlichen Regelungen.

Technische Anderungen im Rahmen der Verbesserung der Gebrauchseigenschaften und Weiterentwicklung behalten wir
uns vor.

2.10 Gewahrleistungsbedingungen

Die Gewahrleistungsbedingungen fiir HeilRkanalsysteme und Komponenten sind in den Allgemeinen Geschéftsbedingungen
von EWIKON enthalten.

2.11 Normen und Richtlinien
EWIKON HeiRkanalsysteme erflllen folgende européische Richtlinien:

* 2006/42/EG Maschinenrichtlinie
e 2014/35/EU Niederspannungsrichtlinie
* ENISO 12100:2010 Sicherheit von Maschinen -
Allgemeine Gestaltungsgrundséatze Risikobeurteilung und Risikominderung
* EN 60204-1:2018 Sicherheit von Maschinen -
Elektrische Ausriistung von Maschinen - Teil 1: Allgemeine Anforderungen

EWIKON Steuergerate erfillen folgende européische Richtlinien:

e 2014/35/EU Niederspannungsrichtlinie

e 2014/30/EU EMV-Richtlinie

e ENG61010-1: 2020-03 Sicherheitsbestimmungen fiir elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgerate -
Teil 1: Allgemeine Anforderungen

 EN61010-2-201: 2019-04 (Entwurf) Sicherheitsbestimmungen fir elektrische Mess-, Steuer-, Regel- und Laborgerate -
Teil 2-201: Besondere Anforderungen fiir Steuer- und Regelgeréate
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3. Technische Daten

EWIKON

3.1 Mechanik

3.1.1 Hauptabmessungen / Mal3e des motion CONTROL PD Steuergeréats
BaugrofRe Benennung Menge/GroR3e (ca.) Einheit
4-fach Geréat Abmessungen (H x B x T) 190 x 355 x 400 mm
Art.Nr. 68152.504 Gewicht 7.8 kg
8-fach Geréat Abmessungen (H x B x T) 190 x 355 x 400 mm
Art.Nr. 68152.508 Gewicht 8 kg

Tabelle 2: Hauptabmessungen / Mal3e des motion CONTROL PD Steuergerats

3.2 Elektrik

3.2.1 Anschlisse /Anschlussbelegung
Benennung Menge/GroRRe (ca.) Einheit
Spannung AC (+10 %/ -15 %) 230 \%
Frequenz 50/60 Hz
Leistung max. 250 W
Schutzklasse 1P20

Tabelle 3: Technische Daten Elektrik

3.3 Betriebsparameter der Ventilinsel (Zubehor, optional)

3.3.1 Pneumatik
Benennung GroRe (ca.) Einheit
Betriebsdruck 0-16 bar
Steuerdruck (ggf. Druckbegrenzer verwenden) 0-10 bar
Volumenstrom 0-1010 [/ min.

Tabelle 4: Betriebsparameter Pneumatik

3.3.2 Hydraulik
Benennung GrolRe (ca.) Einheit
Betriebsdruck 0-350 bar
Volumenstrom 0-80 |/ min.

Tabelle 5: Betriebsparameter Hydraulik

3.4 Betriebsbedingungen
Betriebsbedingungen GrolRe (ca.) Einheit
Umgebungstemperatur (Betrieb) +5 his +40 °C
Umgebungstemperatur (Lagerung) -40 bis +70 °C
Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb (bis 31 °C) max. 80 %

(linear abnehmend bis zu
max. 50 % bei 40 °C)

Verschmutzungsgrad

2

Tabelle 6: Betriebsbedingungen

2022_06_Betriebsanleitung_motion CONTROL PD_DE.indd
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3.5 Aufstellung

Das Gerat auf eine stabile, ebene, nicht brennbare Arbeitsflache stellen, in einer Hohe, die dem Benutzer das Ablesen der
Anzeige und die Bedienung erleichtert.

Das Gerat verfugt Uber einen eingebauten Lufter in der Rickwand. An der Unterseite befinden sich, durch einen Filter ge-
schiitzt, die Lufteintrittsdffnungen. Es ist darauf zu achten, dass die Luftzu- und abfuhr durch diese Offnungen nicht behin-
dert wird.

Es ist darauf zu achten, dass um das Gerat in alle Richtungen mindestens ein Abstand von 0,2 m zu anderen Betriebsmit-
teln und Gebéaudeteilen eingehalten wird.

0,2m

0,

0,2m
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4. Funktionsbeschreibung des motion CONTROL PD Steuergerats

4.1 Varianten des motion CONTROL PD Steuergeréts

I I [

ar |

Handbasrieh n.v'u - Ventil

= m =) [ e

— ;_I_J

Sigrat B [EIEIE]
Signal dus: % E!Elmﬂ

EWIKON

Abbildung 1: 4- oder 8-fach Geréat (Artikel-Nr. 68152.504/508)

4.2 Benotigtes Zubehor (Anschlussleitungen)

Anzahl Artikelnummer Beschreibung Anmerkung

1 60070.050-V06 Signalleitung M23, 17-polig, Stift, 6 m 1 St. pro Steuergerat

1 60070.037-V05 / -V10 | Ventilanschlussleitung VDC 8-fach, 5 m (10 m) 1 St. pro Steuergerat

Option 60070.019 (-V06) Signalleitung M23, 3 m (6 m) Jeweils 1 St. fir Sensoren
AUF und ZU

Tabelle 7: Anschlussleitungen, die fir das motion CONTROL PD Steuergerét benétigt werden (Nicht im Lieferumfang enthalten!)

4.3 Funktion

Das motion CONTROL PD Steuergerat erméglicht die prazise Steuerung der Offnungs- und SchlieRzeitpunkte fir
hydraulische oder pneumatische Nadelverschlussantriebe insbesondere bei sequenzieller Anspritzung. Es kdnnen bis zu
acht Antriebe mit einem motion CONTROL PD Steuergerat gesteuert werden. Es kénnen nur Ventile wie unter Kapitel 5.2.1
aufgefuihrt oder mit einer Nennleistung der Spule von max. 30 W bei 24 VDC verwendet werden.

Anwendungsbereich des motion CONTROL PD Steuergerats

Mit diesem Steuersystem von EWIKON kénnen pneumatisch oder hydraulisch betriebene Nadelverschluss-
systeme der Firma EWIKON Heil3kanalsysteme GmbH in trockenen Raumen im Industriebereich betrieben
werden.
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5. Hinweise fur den Betrieb

5.1 Sicherheitshinweise

fff WARNUNG!

Restspannung nach Freischaltung

Gefahr von Stromschlag durch stromfihrende und schweren Verletzungen durch sich bewegende Teile

* Vor Arbeiten am oder im motion CONTROL PD Steuergerét Spannungsfreiheit sicherstellen

» Gerateschalter AUS und Netzstecker ziehen

* Anschluss-, Reparatur- und Wartungsarbeiten diirfen nur von qualifiziertem Fachpersonal durchgefiihrt
werden!

Priifungen und VorsichtsmaRBnahmen vor der Inbetriebnahme

Die angeschlossenen HeilRkanalkomponenten und Antriebe kdnnen sich aufheizen.
Es besteht Quetschgefahr an sich bewegenden Teilen.

e Vor Inbetriebnahme des Nadelverschlusssystems ist die erstellte Anlage gemaR EN 60204-1 bzw. den
allgemeinen Regeln der Technik zu Gberpriifen.
»  Bei der Inbetriebnahme bzw. im laufenden Betrieb sind entsprechende Vorsichtsmalinahmen zu treffen.
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5.2 Voraussetzungen fiir den Betrieb

5.2.1 Technische Voraussetzungen

Damit das System nicht im kalten Zustand oder bei gedffneter Schutztiir betrieben werden kann, ist ein Eingangssignal zur
.Freigabe“ von der SpritzgielBmaschine oder dem HeiRkanalregler erforderlich. Fir die Bewegungssteuerung ist mindestens ein
Triggersignal von der SpritzgieRmaschine notwendig, um die Ventile zu steuern. Es I6st Uber die Steuerung die Hubbewegung der
Antriebseinheiten aus. Zum Offnen der Nadeln wird vorzugsweise das Signal ,Beginn Einspritzen®, alternativ auch ,SchlieRkraft-
aufbau* oder ,Werkzeug schlieRen* verwendet.

Bei anliegendem Signal (+24 V) 6ffnen die Nadeln durch die Ventile und bleiben in dieser Stellung, bei Abfall des Signals (0 V)
fahren die Kolben die Nadeln wieder in die Stellung ,ZU". Sollte das Triggersignal in der beschriebenen Form nicht von der Spritz-
gieBmaschinensteuerung zur Verfigung gestellt werden, muss eine Anpassung erfolgen. Zur Steuerung der Nadelbewegung
kénnen weitere Digital- oder Analogsignale (optional) verwendet werden, z.B. um komplexe Bewegungsprofile zu realisieren.

Die motion CONTROL PD Steuergerate sind nur fiir die unten aufgefihrten Ventile ausgelegt.

Pneumatisch

Artikelnummer Bezeichnung Auswahl
60040.200 Ventilinsel VDC 4-fach )
60040.201 Ventilinsel VDC 8-fach VLV 80 ventl
Hydraulisch

Artikelnummer Bezeichnung Auswahl
22787 Hydraulik Ventilinsel 2-fach

22788 Hydraulik Ventilinsel 3-fach

22789 Hydraulik Ventilinsel 4-fach

22790 Hydraulik Ventilinsel 5-fach VLV 80 Ventil
22791 Hydraulik Ventilinsel 6-fach

22792 Hydraulik Ventilinsel 7-fach

22793 Hydraulik Ventilinsel 8-fach

Tabelle 8: Antriebe, die mit dem motion CONTROL PD
Steuergerat betrieben werden kénnen

GEFAHR!

Unzureichende Schutzleiterverbindung zur SpritzgieBmaschine

Tddlicher Stromschlag oder schwere Verletzungen durch stromfihrende Bauteile.

«  Der Anwender hat dafir Sorge zu tragen, dass bei Inbetriebnahme des Systems alle elektrisch betriebenen
Systemkomponenten mit dem Schutzleitersystem der SpritzgieBmaschine verbunden sind oder durch
aquivalente SchutzmafRhahmen abgesichert werden, bevor elektrische Spannung angelegt wird.

e Vor dem Einschalten eines Antriebssystems muss sichergestellt sein, dass das Gehause ordnungsgemar
mit Erdpotential (PE-Schiene) verbunden ist. Die Erdverbindungen miissen auch angebracht werden, wenn
das Antriebssystem nur fiir Versuchszwecke angeschlossen oder nur kurzzeitig betrieben wird!
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6. Montage

Die folgenden Hinweise sind als Unterstiitzung bei der Montage des motion CONTROL PD Steuergerats zu beachten.
Das Montagepersonal muss zuséatzlich Gber die notwendigen Fachkenntnisse verfugen, die der Anschluss eines
motion CONTROL PD Steuergerats verlangt.

6.1 Sicherheitshinweise

Schnittverletzungen an scharfen Kanten und Klemmgefahr

Schnittverletzungen an Korper und GliedmaRen, vornehmlich an den Handen
Einklemmen von Fingern oder Hand

e PSAtragen und vorsichtig vorgehen.
Kontrolle stromfiihrender Komponenten vor der Installation
Personenschéden wie elektrischer Schlag.

» Die elektrischen Einrichtungen des motion CONTROL PD Steuergerats sollten
speziell an Stellen, welche nach erfolgter Installation nicht mehr zuganglich sind,
Uberpruft werden.

«  Uberpriift werden sollten u.a.: Kabel auf Knickungen und Quetschungen, Kabel-
isolierungen auf Unversehrtheit

Eingeschaltete Spannungsversorgung bei der Montage
Gefahr von Stromschlag durch stromfiihrende Bauteile

» Das motion CONTROL PD Steuergerat und alle angeschlossenen Bauteile mis-
sen wahrend der Montage von der Spannungsquelle getrennt sein.

6.2 Kontrollen / Prifungen vor der Montage

Das motion CONTROL PD Steuergerat wird vom Hersteller gepriift geliefert. Das motion CONTROL PD Steuergerat sollte
aus Sicherheitsgriinden (Beschadigungen bei Transport, Lagerung oder Montagevorbereitung) kurz vor der Montage auf
Schaden Uberpriift werden.
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6.3 Ablauf der Montage

6.3.1 Anschlisse und Steckerbelegung bei einem 4- und 8-fach Steuergerat

Je nach Modell kdnnen die vorhandenen Anschliisse von der Darstellung abweichen.

1 A [ T

ar |

Signal Ein: [T|F)E[]
Signal us: El‘:'a IEIEIHB

EWIKON

Abbildung 2: Anschlusse an der Frontseite des motion CONTROL PD Steuergerats

Signal - 'O

Sign. Open X1.8 Sign. Close X1.9
Zone 01 - 08 Zone 01 - 08

Abbildung 3: Anschlusse an der Ruckseite des motion CONTROL PD Steuergerats
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Nr. Bezeichnung Funktion

1 USB-Buchse USB-Anschluss zum Datenaustausch tber Speichersticks

2 Geréatelufter Kihlung der internen Elektronik-Module

3 Signal /0 Digitaler Signalein- / ausgang + 24 V DC (17-polig)

4 RJ 45 Ethernetanschluss fir PC-Uberwachung, Diagnose oder OPC UA-Verbindung
5 Netzschalter Schalter fur die Stromversorgung

6 Signaleingang ,AUF* Sensoreingange fur Positionsabfrage ,Nadel Auf*

7 Signaleingang ,ZU* Sensoreingange fir Positionsabfrage ,Nadel Zu“

8 Ventilanschluss Anschlussstecker fur den Anschluss der Ventilinsel (8 Antriebe)

9 Sicherung Gerateeingangsabsicherung F6,3 A, 6,3 X 32 mm

10 Netzanschluss Netzanschlusskabel, Betriebsspannung 230 V +10/-15 % 50-60 Hz

Tabelle 9: Anschliisse des motion CONTROL PD Steuergerats

6.3.2 Anschluss des motion CONTROL PD Steuergeréts an die SpritzgieBmaschine

VORSICHT!

Isolation nicht verwendeter Adern
Eine Nichtbeachtung kann zu Beschadigungen am Geréat flhren.

* Alle nicht verwendeten Adern missen isoliert werden.

Standard-Anschlisse
Digital-Eingang

Zur Bereitstellung der Triggersignale wird mit Hilfe der Signalleitung (Artikel-Nr. 60070.050-V06, muss separat bestellt
werden) eine Verbindung zur Steuerung der Maschine hergestellt. Hierbei sind zwei verschiedene Versionen moglich:

1. SpritzgieBmaschine stellt Ausgangssignal 24 VV DC zur Verfiigung:

Das Ausgangssignal (+24 V DC) wird mit Kontakt 1 (Ader 1) verbunden, die Maschinenmasse (GND) wird mit

Kontakt 10 (Ader 10) verbunden.
2. SpritzgieBmaschine stellt potentialfreie SchlieBer-Kontakte zur Verfugung:

Ein potentialfreier SchlieBer-Kontakt der Spritzgielmaschinensteuerung wird mit Kontakt 9 (Ader 9) und Kontakt 1

(Ader 1) der Nadelverschlusssteuerung verbunden.
In jedem Fall muss das Signal ,Freigabe Bewegung“ am siebten Signaleingang beschaltet werden, da nur bei anliegendem
Signal ein Schalten der Ventile erfolgt. Hierdurch wird vermieden, dass bei nicht ordnungsgemaf aufgewarmtem Heil3ka-
nalsystem Beschadigungen an den Verschlussnadeln auftreten oder Hubbewegungen bei gedffneter Schutztiir erfolgen. Das
Signal muss von der SpritzgieBmaschine in Kombination mit dem HeiBkanaltemperaturregler bereitgestellt werden.

Analogeingang 1 und 2 (Option Al)

Wird ein analoger Eingang zur Steuerung eingesetzt, um Informationen Uber Schneckenposition, Schneckenvolumen oder
Werkzeuginnendruck fur die Nadelsteuerung zu nutzen, gibt es folgende Mdglichkeit zum Anschluss.

» Verbinden Sie ein Signal, bei dem der Analogwert in linearem Verhaltnis zur Schneckenposition steht, direkt mit dem
Eingang (Kontakt / Ader 15), 0-10 V und der Masse (Kontakt / Ader 16).

Der Eingang muss in der Steuerung an die Gegebenheiten der SpritzgieBmaschine angepasst werden (siehe Kapitel
.7.2.5.4 Analog EIN").
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Digitalausgang

Es wird dringend empfohlen, den digitalen Signalausgang des Steuergerates mit der SpritzgieBmaschine zu verbinden, um
zu erkennen, wann die Steuerung ,bereit” fir den nachsten Zyklus ist oder ein Fehler vorliegt. Jeder Signalausgang liefert
+24 V DC und kann mit 0,1 A belastet werden.

Der Anschluss der weiteren Signale ist in , Tabelle 10: Kontaktbelegung des 17-poligen Signal I/O-Anschlusses (5)" beschrie-

ben.

Gesamtlbersicht des Triggeranschlusses

Fir einige Anwendungen werden mehr als das Standardsignal benétigt, z.B. wenn das Werkzeug mit Druck- oder Tempera-
tursensoren ausgestattet ist oder komplexe Bewegungsprofile gefahren werden missen.

Wenn neben dem Signal ,BEREIT" noch eine Bestéatigung fir die Position ,AUF“ mindestens einer Nadel oder aller Nadeln
fur die Kontrolle der Flllsequenzen erforderlich ist, werden auch diese Uber die Signal I/O-Leitung bereitgestellt.

Die komplette Belegung der Signal I1/0O-Leitung mit den Standardeinstellungen fur die Verwendung entnehmen Sie der

folgenden Tabelle:

Kontakt Bezeichnung Verwendung
1/schwarz 1 S1(+24V) Eingang Signal 1, Zyklus starten
2/ schwarz 2 S2(+24V) Eingang Signal 2
3 /schwarz 3 S3(+24V) Eingang Signal 3
4 [ schwarz 4 S 4 (+24V) Eingang Signal 4
5/ schwarz 5 S5(+24V) Eingang Signal 5
6 / schwarz 6 S6(+24V) Eingang Signal 6
7 | schwarz 7 S7(+24V) Eingang Signal 7

Freigabe Bewegung
8/ schwarz 8 S8 (+24V) Eingang Signal 8

Freigabe Prozess
9/ schwarz 9 +24 V DC Betriebsspannung +24 V
10/ schwarz 10 GND Masse
11 / schwarz 11 Out 1(+24 V) Ausgang ,Alarm*
12 / schwarz 12 Out 2(+24 V) Ausgang ,Bereit fur Zyklus*
13/ schwarz 13 Out 3(+24 V) Ausgang ,alle AUF*
14 / schwarz 14 Out 4(+24 V) Ausgang ,min. 1 AUF*
15/ schwarz 15 ANA 1 Analog-Eingang (0-10 V) (Opt.Al)
16 / schwarz 16 ANA 1 GND Masse Analog-Eingang (Opt.Al)
17 / schwarz 17 EX. 24V DC Option der externen Einspeisung

Tabelle 10: Kontaktbelegung des 17-poligen Signal I/O-Anschlusses (5)

fir=

Abbildung 4: 17-poliger Signal I/O-Anschluss (5)

24

Eingang Signal 7 + 8 sind nicht

als Triggersignale auswéahlbar,
sondern fir die Freigabe Bewegung
und Prozessfreigabe reserviert.
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Analogeingang 2 (Option Al)

Verbinden Sie ein Signal, bei dem der Analogwert in linearem Verhdltnis zum Messwert steht, direkt mit dem Eingang
(Kontakt 2), 0-10 V und der Masse (Kontakt 3).

Kontakt Verwendung

1 frei

2 Analog-Eingang 2 (0-10 V) 418 2 &9
3 Masse Analog-Eingang 2 1 3
4 frei 6 7

5 frei

6 +24VDC Abbildung 5:

7 GND DC Analog-Eingang 2

Tabelle 11: Kontaktbelegung Analog In 2

Sollen weitere Optionen genutzt werden, setzen Sie sich bitte mit EWIKON in Verbindung.

6.3.3 Anschluss des motion CONTROL PD Steuergeréts an die Magnetventile / Ventilinsel

Bei Verzicht auf die Nutzung einer Ventilinsel sind die Magnetventile individuell an das motion CONTROL PD
Steuergerat anzuschlieRen.

Der Anschluss des motion CONTROL PD Steuergerats an die Ventilinsel erfolgt Giber die Ventilanschlussleitung
(Artikel-Nr. 60070.037-V05 (5 m) oder 60070.037-V10 (10 m)), weitere L&ngen sind auf Anfrage erhaltlich.

Die Ventilanschlussleitung ist beidseitig steckfertig konfektioniert und fur den Anschluss einer Ventilinsel mit
maximal 8 Ventilen ausgelegt. Fur Hydraulik-Ventilinseln wird noch ein zusatzlicher Adapter benétigt.

Sollten Sie keine Ventilanschlussleitung von EWIKON verwenden, kénnen Sie die Belegung des Steckers
am motion CONTROL PD Steuergerat aus dem Bild und der Tabelle entnehmen.

Kontakt | Verwendung
@ @\ 1 Nadel 1 auf
N 2 Nadel 1 zu
O O O O O O 3 Nadel 2 auf
/\\ qu’ %(b '&b ,\\GD q,% 4 Nadel 2 zu
(_'D O O O O O\O 5 Nadel 3 auf
) O €3 €3 3 6 Nadel 3 zu
A B C D E F 7 Nadel 4 auf
,{bo ,\b‘o @O,@O\“ O\%O 8 Nadel 4 zu
T TR 9 Nadel 5 auf
@ @// 10 Nadel 5 zu
11 Nadel 6 auf
Abbildung 6: Belegung des Ventilanschlusssteckers am 12 Nadel 6 zu
motion CONTROL PD Steuergerat 13 Nadel 7 auf
14 Nadel 7 zu
15 Nadel 8 auf
16 Nadel 8 zu
17 Masse
18 nicht belegt

Tabelle 12: Kontaktbelegung des Ventil-
anschlusssteckers (2)

Eine Ubersicht der von EWIKON fiir die Verwendung empfohlenen Ventilinseln finden Sie in Kapitel ,5.2.1 Technische Vor-
aussetzungen®. Details zum Anschluss der Ventilinsel entnehmen Sie bitte der der Ventilinsel beiliegenden Anleitung.
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Soll das Nadelverschlusssystem nicht mit einer Ventilinsel, sondern mit einzelnen Magnetventilen betrieben werden, sind
diese individuell an die Versorgungsleitungen der Nadelantriebe anzuschliel3en.

Fir den elektrischen Anschluf3 stehen hierzu Leitungen zur Verfligung, die bei Bedarf von EWIKON bezogen werden kénnen:

e 18298 Sensor-/Aktor-Kabel 3-pol. L=1,5m
e 18299 Sensor-/Aktor-Kabel 3-pol. L=3,0m

6.4.1 Anschluss der optionalen Sensor-Rickmeldung an das motion CONTROL PD Steuergerat

Voraussetzung fiir die Nutzung der Sensor-Riickmeldung ist, dass Sensoren vorhanden sind, mit denen die Offnungs- und
Schlie3positionen der Nadeln abgefragt werden.

Um die Sensor-Ruckmeldung fir ,AUF* oder ,ZU" oder beide zu nutzen, werden eine oder zwei Signalleitungen (Artikel-Nr.
60070.019 (3 m) oder 60070.019-V06 (6 m)) bendtigt.

Kontakt Verwendung

Signal Nadel 1
Signal Nadel 2
Signal Nadel 3
Signal Nadel 4
Signal Nadel 5 -

Signal Nadel 6 Abbildung 7: Abbildung 6.6: Signaleingang "AUF" (7) / "ZU" (8)
Signal Nadel 7

Signal Nadel 8
+24 'V DC
GND

OO N/l W NP

[EnY
o

[
[N

12 PE

Tabelle 13: Kontaktbelegung Signal-
eingange (7) / (8)

VORSICHT!

Nur stromlos stecken
Eine Beschadigung der Endstufen kann eintreten.

»  Der Anschluss oder die Trennung der Ventilinsel darf nur bei ausgeschalteter Steuerung erfolgen. Die Ven-
tilinsel wird auch im Stillstand mit Strom versorgt, um die Kolben in Position zu halten.

Nur bei aufgeheiztem Werkzeug einschalten
Eine Nichtbeachtung kann zu Beschadigungen an Nadeln oder Antrieben fuhren.

» Die Ventilsteuerung darf erst dann eingeschaltet werden, wenn der HeiRkanal seine Solltemperatur erreicht
hat und der Kunststoff vollstandig aufgeschmolzen ist. Vor dem Einstecken des Netzsteckers bzw. dem
Anschluss der Netzleitung ist unbedingt darauf zu achten, dass die Versorgungsspannung mit den auf
dem Typenschild der Ventilsteuerung angegebenen Daten Ubereinstimmt. Eine Nichtbeachtung kann zu
Beschadigungen am Gerét fihren.

6.4 Kontrollen / Priafungen nach dem Einbau

» Alle Anschlusse auf festen Sitz und richtige Zuordnung uberprifen.
e Bitte Uberpriifen Sie mit dem Meni ,I/O-Test", ob die SpritzgieBmaschine die erforderlichen Triggersignale sendet.
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7. Inbetriebnahme

f:f WARNUNG!

Unzureichende Schutzleiterverbindung, Verletzungsgefahr durch sich bewegende Bauteile

Gefahr von Stromschlag durch stromfihrende Bauteile

» Der Anwender hat daftir Sorge zu tragen, dass bei Inbetriebnahme des Systems alle elektrisch betriebe-
nen Systemkomponenten mit dem Schutzleitersystem der SpritzgieBmaschine verbunden sind oder durch
aquivalente Schutzmafinahmen abgesichert werden, bevor elektrische Spannung angelegt wird. Beim
Anlegen von elektrischer Spannung an Systeme oder Systemkomponenten auf3erhalb ihrer bestimmungs-
gemafen Verwendung, ist fiir eine ausreichende Schutzleiterverbindung oder &quivalente Schutzmaf3nah-
men fir jede Einzelkomponente zu sorgen.

Gefahr von schweren Verletzungen durch sich bewegende Bauteile

* Waéhrend des Betriebes niemals in den Wirkbereich der Antriebe greifen, anderenfalls kann es zu Schnitt-
verletzungen, Knochenbriichen oder Quetschungen der Finger und Hande kommen. Um Verletzungen zu
vermeiden, Steuergerat von der Stromversorgung trennen (Netzstecker ziehen!), bevor die notwendigen
Arbeiten ausgefiihrt werden.

7.1 Grundeinstellungen und Betrieb

Abbildung 8: Frontansicht des motion CONTROL PD Steuergerats

Das motion CONTROL PD Steuergerat fiir die Steuerung pneumatisch oder hydraulisch betriebener Nadelverschluss-
systeme mittels Steuerventilen/Ventilinsel ist mit einem farbigen Touch-Screen Display ausgestattet, iber das samtliche
Einstellungen vorgenommen werden kdnnen.

Nach dem Systemstart wird die Startseite im Handbetrieb angezeigt, die tber verschiedene Icons den Einstieg in die Bedie-
I
nung bietet. Alle weiteren Einstellmoglichkeiten sind tGber die Menutaste == zu erreichen.
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7.2 Beschreibung der Menus
7.2.1 Startseite

EWIKON

— motion CONTROL rp B ey @ o

Bedienung (Test*) 07:45: 16 a

Grorson———— hauotersei

1) I ()

S]]

3yiE==n(h ‘ CLR

2) [ e ] (1)

4) | e [ ()

§) 0wl (D

) i—===10() Werteingabe: Auswahl Zielposition / Aktion:
Aktivierung Antrieb _ | ZU | AUF |

7)1 (h

8)n——====in () || SensorFus.7U - | WARTUNG / VENTILE AUS |

Die Schaltflache in der rechten
unteren Ecke aufRerhalb des
Bildschirms (Bild oben) ruft die
./O-Test"“-Funktion auf (siehe
Kapitel ,,7.2.6.3 I1/0O-Test").

— motion GO

Bedienung (Test*)

Sensor Pos. AUF

e

| INAKTIV |

Signal Ein: [1][2][3][4][5][6][7][2]
Signal Aus: [1][2][3][2]

1) 0EEEE 0

Abbildung 9: Startseite des motion CONTROL PD Steuergerats

— motion CONTROL rp H0IL . @ o
Bedienung (Test*) 075452 [ ]

g Anzeige & Bedienung

: Position: Zeit ZU: Zeit AUF: Status:
@ Konfiguration )} Wentil ZU 000 s noo = (l_)

Antriebe ; 1

) Wentil ZU ooo s 0oo s (U]
@ Konfiguration System  $1  ventilZU 000 s 0.00 s (0]

1) WentilZU 0oo s 000 s 0]

) Meutral f Aus 000 s 000 s (0]
e Diaghose

) Neutral f Aus 000 s 0.00 s 0]

) Meutral f Aus 000 s 000 s (0]
B8 Dateivenwaitung ) Neutral / Aus 000 s 000 s [0}

eit aktueller Zyklus: 0oo s

bit letzter Zykius: 0oo s

husszahler: 22

alogwert 1

alogwert 2
motion CONTROL PD < Auswahl > Signal Ein: [1][2][3][+][5][6][7][¢]
Version: V1.01.0_PRE Bnsicht Signal Aus: [1][2][3][4]

Abbildung 10: Prozesswerte mitaufgeklapptem Menl

Menutauswahl:

* Anzeige & Bedienung
» Konfiguration Antriebe
» Konfiguration System
» Diagnose

» Dateiverwaltung

Die Mentiauswahl erfolgt tber
das Hamburger-Meni oben
links.

Die Menupunkte werden durch Beriihren des entsprechenden Symbols auf dem Bildschirm gedffnet.

Das Gerat kann mittels VNC-Verbindung auch Uber ein abgesetztes Bedienterminal (PC, Laptop oder Tablet mit

VNC-Client) fernbedient werden.

Im Folgenden werden die einzelnen Menus beschrieben.
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7.2.2 Bildschirmaufbau

— motion CONTROL rp JO0ID S a
Bedienung {Test*) 08:03:19
U
1) Il Position: Zeit ZU: Zeit AUF: Status:
1 ) YWentil ZU oo s oo s
P 1| —— 1] ;
2)  Wentil ZU ooo s 0oo s
< I ¥ o — | 3)  Wentil ZU 0.00 s 0.00 s
4)  Ventil ZU 0oo s ooo s
4 ) :
5)  Wentil ZU ooo s ooo s
3] 1] e ] 6) Ventl ZU 0oo s 0oo s
7) Ventil ZU ooo s 0oo s
6 ) [ ) [ :
8) Wentil ZU ooo s 0oo s
[ ] E— Zeit aktueller Tyklus: 000 s
8 Zeit letzter Zyklus: ooo s
| E—— .
)0 0 Schusszahler: 22
Analogwert 1:
Analogwert 2
AT < Auswahl > Signal Ein: [1][2][3][2][5][6][7][8]
Ansicht Signal Aus: [1][2][3][2]

Abbildung 11: Bildschirmaufbau des motion CONTROL PD Steuergerats

EWIKON

Titelleiste

Eingabe- und
Anzeigefenster

Auswabhlleiste

Titelleiste
Menuauswahl Raum fir Zusatzinformationen Sprachauswahl (DE / EN / ITA/ PL)
T E ) 7
= motion GONTROL rp HNL ey @ g
Bedienung (Test*) 08:03:18 a
Name des aktuell ausgewahlten Meniis Datum und Uhrzeit / Log-In: Offnet Fenster zur Passwortein-
,* “ Anderungen an Einstellungen wur- Touchfunktion ,Screenshot  gabe, um in eine hohere Bedienebene zu
den noch nicht gespeichert) wechseln. Die Bedienebene wird durch

ein gedffnetes Schloss mit Nummer der
Zugriffsebene daneben angezeigt.

Mogliche Zusatzinformationen in der Titelleiste

Prozess-/Temperaturfreigabe liegt nicht vor.

Prozessfreigabe nur fur Handbetrieb. )
gespeichert.

8O

Prozess-/Temperaturfreigabe liegt vor. -E erkannt.
Freigabesignal liegt nicht mehr an, der ablaufen- ‘
de Timer signalisiert die Zeit bis zum Ricksetzen

der Prozessfreigabe.

)
4

Laufende Ausgabe von angeforderten Daten

Laufender Speichervorgang auf dem internen
Laufwerk oder einem verfiigbaren
USB-Stick.

D
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Das Bildschirmsymbol blinkt, wenn ein Screens-

hot durchgefiihrt und gespeichert wird. Die
Q aktuelle Anzeige wird als Datei auf dem internen

Laufwerk und einem verfugbaren USB-Stick

Ein USB-Stick ist verfigbar und wurde korrekt

Es liegt eine Warnung oder Stérung vor.
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Auwahlleiste (im Meni ,Anzeige & Bedienung*)

Auswahl der Betriebsart ,Auto” / ,Hand"

‘< Auswahl ‘> Signal Ein: [1][2][3][2][5][6][7][2]
| Ansicht | Signal Aus: [1][2][3][2]

Stromversorgung Im Automatikbetrieb Auswahl der Informationen Uber den digitalen Ein- und Ausgangsstatus

Antriebe ,Ein“/,Aus"  Ansicht mittels der Pfeiltasten . N . .
Signaleingéange (Signal ein):

* Prozesswerte in tabellarischer
Darstellung

» Diagramm mit Vergleichswerten
von bis zu 8 Antrieben plus
optionale Analogsignale

Eingang 1 ist der Haupttrigger fiir den Start eines Zyklus
» Die Eingange 2-6 sind frei verwendbar, um verschiedene
Ereignisse zu triggern.
» Die Eingange 7 und 8 kénnen nicht zum Triggern aus-
gewahlt werden, sondern sind fir die Bewegungs- und
Prozessfreigabe reserviert.

Signalausgénge (Signal Aus):

» Ausgang 1 zeigt der SpritzgieBmaschine einen Alarm
im motion CONTROL PD System an.

* Ausgang 2 ist im MenU ,Konfiguration System & Gerat;
Allgemein® bei Bedarf konfigurierbar (standardmagig auf
LBEREIT fUr nachsten Zyklus*) und dient in der Regel
zur Freigabe der Maschine.

* Ausgang 3 ist im Menl ,Konfiguration System & Gerat;
Allgemein® bei Bedarf konfigurierbar (standardmagig auf
»Alle Nadeln AUF")

* Ausgang 4 ist im Menu ,Konfiguration System & Gerat;
Allgemein® bei Bedarf konfigurierbar (standardmagig auf
.Eine Nadel AUF")

Aktive Ein- oder Ausgangssignale werden durch orange-
farbenes Aufleuchten des ihnen zugeordneten Quadrats
angezeigt.

In den weiteren Menus andert sich die Darstellung der Auswahlleiste, hier wird Gber die angepassten Schaltflachen das
gewunschte Untermeni zur Anzeige oder Eingabe aufgerufen.
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7.2.3 Bedienung

Im Fenster ,Ubersicht* wird anhand von orangefarbenen Balken die Position jeder Antriebseinheit angezeigt.
» Balken rechts = Nadel in hinterer Position (AUF)
» Balken links = Nadel in vorderer Position (ZU)

Symbole in der Prozessanzeige und ihre Bedeutung:

= Antrieb inaktiv

1) D] OFF 1) IZII:IEI,\(‘

Antrieb im Handbetrieb

(ausgeschaltet)
) — ] (!} = Antrieb auf Standby 1) EII:IEIA = Antrieb hat eine Warnung
1) D[] = Normaler Betrieb 1) fE======= A | = Fehler
7.2.3.1 Manueller Betrieb
= motion CONTROL rp HUL ey @ g

Bedienung (Test**) 11:23:22 a-a

E—
N = & | | oau Es wurde kein Antrieb ausgewahit!

1) i 3§
|| B2 e[ ] ]
)i ¥
CLR Die Aktion / Eingabe hat keine Auswirkung.
)i ¥ Handbetrieb VLV 80 - Ventil

3 I ¥

5) I 5 | | | Ventil ZU | | 000 s | 000 s | WEITER
< Werteingabe: Auswahl Zielposition 7 Aktion:

6 ) [ [ 3§

Aldtivierung Antrieb ! ZU AUF |
7 ) (] 3§ ‘ ‘

o0 03¢ || SensorPos 2 ! | WARTUNG /VENTILE AUS | Sollte Ifein Antrie.b ausgewahlt sein,
sersorPos A | e | erscheint das obige Fenster

Signal Aus: [1][2][3][4]

Abbildung 12: Ansicht ,Manueller Betrieb*

Ansicht bei Auswahl der Betriebsart ,Hand". Die Anwahl des gewilinschten Antriebs erfolgt Uber die nummerierten
Buttons im Eingabe- und Anzeigefenster. Alternativ kdnnen alle Antriebe ausgewahlt (,ALL“) oder die Auswabhl
geléscht werden (,CLRY).

Alle Antriebe kdnnen <AKTIV> oder <INAKTIV> geschaltet werden. Die aktuellen Werte des Antriebs bei eingeschaltetem
System werden in den orangefarbenen Feldern angezeigt. Weiterhin kénnen hier vorhandene Sensoren fur Pos. ,ZU“ und
Pos. ,,AUF* aktiviert oder deaktiviert werden.

Weitere Informationen und Schaltflachen:

Zustandsanzeige Ventil Ventil entweder offen oder geschlossen

Schlielzeit Zeit zwischen Befehl ,SchlieBen” und Sensorriickmeldung
Offnungszeit Zeit zwischen Befehl ,Offnen” und Sensorriickmeldung
Taste ZU Der ausgewahlte Antrieb schlief3t

Taste AUF Der ausgewahlte Antrieb 6ffnet

Taste Wartung / Ventile aus Der ausgewahlte Antrieb fahrt in die Position ,WARTUNG"
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7.2.3.2 Automatikbetrieb

= motion CONTROL rp &
Heenung (Test ")
ECE—
1) O [— U Nr:  Position: Zait ZU: Zait AUF: Status:
1) Venti ZU 000 s 000 s [U]
2
om0 || 3} vemizu om s om s o
3)poe SHYU) 3)  Venil ZU 000 s 000 s [U]
4)  VenilZU 000 s 000 s (0]
U
4) DN O || 5y peralrAus 000 s oo s 10}
6)D =0 () 6) Neutral { Aus 00 s 000 s (U]
- 7) Meutral{ fus ong s 0o s (0}
S —==n0 8) MNeutral/ Aus 0o s 000 = 10}
700 m ) || zet saveller Zykus 550
8 ) IC—===mn 0 :;tl::l letzter Zykdus: bgg H
Analogwert 1
Analoquert 2
Auswahl SIm-l Ein: [Z]GIG]E1E)EE
Ansicht SlmllAm: HEIEE

Abb|ldung 13: Ansicht ,Prozesswerte”

Ansicht bei Auswahl der Betriebsart ,AUTO". Im Fenster ,Prozesswerte“ werden in einer Tabelle die wichtigsten Werte der
Antriebe angezeigt:

» Position

* Zeit ZU (Anzeige nur bei vorhandenem Sensor)
e Zeit AUF (Anzeige nur bei vorhandenem Sensor)
» Status des Antriebs

Unter der Tabelle werden die Offnungszeiten des laufenden Zyklus (Zeit seit das Triggersignal ,Start Zyklus* erkannt wurde),
des vorherigen Zyklus, des Zykluszahlers sowie die Werte der beiden Analogsignale (bei Verwendung von Analogeingéangen)
angezeigt.

Prozessdiagramme:

Uber die Pfeiltasten in der Auswahlleiste kann zwischen den Ansichten ,Prozesswerte“und ,Prozessverlauf: Vergleich
(Position)" umgeschaltet werden. Der Messwert an den Analogeingdngen des motion CONTROL PD Steuergerats wird mit
dargestellt. Die Skalierung der 3 Achsen (2x Analog, Position und Zeit) kann durch Antippen des oberen / unteren Endes
der Skala angepasst werden (verdeckte Schaltflachen). Weiterhin kénnen zur besseren Ubersicht Kurven fiir die nchste
Aufzeichnung ausgeblendet werden.

= motion CONTROL rp T mm &
Bedienung (Test***) 13:37:85
1) 07 [100 m
2) 2:m
160+ 8o
3 ) .
4)ypE===== 120 e0 i
5:
5 ) D
80 Lan 6:m
6 ) D v m
7 ) D 104 ro 8 m
E— A
8)0 a . 0
1 ]

. . ; . . T | A%
0 5 0 15
o) )
AUTO Auswahl SlgnaIEin: [IEE]E]E]EE]
Ansicht SlgnaIAus: HEEE]

Abbildung 14: Ansicht ,Prozessverlauf: Vergleich (Position)*

In der Ansicht ,,Prozessverlauf: Vergleich (Position)“ werden die Werte der Antriebe in verschiedenen Farben dargestellt.
Die Umschalttaste zeigt gleichzeitig die Einheit der physikalischen Gréf3e in der linken unteren Ecke an.

Die Aufzeichnung startet automatisch mit jedem Zyklusstart (Signal 1 = 24 V) des motion CONTROL PD Steuergerats und
endet, wenn das Ende der Zeitskala erreicht ist.
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7.2.4 Konfiguration Antriebe

In der Auswahlleiste kann durch die Einstellungen navigiert werden.

Anderungen an den meisten Einstellungen sind erst nach Eingabe eines héheren Zugriffslevels mdglich (siehe Kapitel
,7.2.5.2 Display & Anzeige®).

7.2.4.1 Allgemein (Grundeinstellungen)

— motion CONTROL ro CEZ ey @ to|  ACHTUNG:

" Konfiguration Antriebe {Diagramm) 08:07:41 - . . . . “ . I
T Die Einstellungen fir ,Antriebstyp”, ,Funktionsweise”,
1]2|s]a]s]e]7]s] | aw | cr »Zuordnung®, und ,Anzahl der Schritte je Zyklus* kdnnen
nur bei ausgeschalteten Antrieben vorgenommen werden.
Antriebstyp VLV 80 - Ventil

Aktivierung AKTIV

Funktionsweise 1 Magnet

Zuordnung Gruppe 1 Signalfir AUF im Handbetrieh  |[Hand + Signal 3 E‘

Anzahl der Schritte je Zyklus
Allgemein | Bewegung |‘ Uberwachung | DEFAULT

Abbildung 15: Ansicht ,Konfiguration Antriebe — Grundeinstellungen*®

Grundeinstellungen In der Leiste ,Auswahl Antrieb" werden alle Antriebe ausgewahlt, deren Einstel-
lungen geandert werden sollen. Auch ,Alle” ist méglich, hierbei werden dann
vorgenommene Anderungen auf alle Antriebe tibertragen.

Antriebstyp Hier wird der zu steuernde Antrieb anhand der Artikel-Nr. ausgewahlt (siehe
Tabelle 8 auf Seite 19)

Aktivierung Legt fest, ob der Antrieb an dem Bewegungsprofil teiinehmen soll oder nicht

Funktionsweise Auswahl der Funktionsweise des Ventils, abhangig vom ausgewahlten
Antriebstyp

Zuordnung Hier kann bei HeilRkanalsystemen mit 2 Komponenten jeder Antrieb einer der

beiden Gruppen zugeordnet werden

Signal fir AUF im Handbetrieb Legt fest, ob im manuellen Betrieb die Nadeln nur Uber die Schaltflache oder
auch Uber Signale von der SpritzgieBmaschine betatigt werden
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7.2.4.2 Bewegung (Einstellung Bewegungsprofil)

020522
08:28:37

= motion CONTROL rp

Konfiguration Antriebe {Diagramm®)

-

| AL | CLR

Auswahl Antrieb

EWIKON

Pasition Trigger Pegel Wert Warten
1 |Ventil AUF E Signal 1 E 24v 0.0 mm 000 s
2 |ventilZU E Signal 1 E\ ov | 0.0 mm 000 s
3 |ventilzu E Signal 1 E\ ov | 0.0 mm 000 s
4 |ventilzu E Signal 1 E\ ov | 0.0 mm 000 s
5 |Ventil ZU E Signal 1 E‘ oV | 0.0 mm 000 s
6 |Ventil ZU E Signal 1 E‘ oV | 0.0 mm 000 s

| Allgemein ‘ Uberwachung

Abbildung 16: Ansicht ,Konfiguration Antriebe —

Einstellungen Bewegungsprofil*

Hier kdnnen die Einstellungen fur die Trigger-Ereignisse eingegeben werden.

Folgende Parameter sind fur jeden Schritt einstell- bzw. auswéhlbar:

* Die Position ,AUF" oder ,ZU*
» Die Trigger-Quelle fur diesen Schritt, Digital- oder ein optionales Analogsignal

» Abhéangig von der ausgewéahlten Trigger-Quelle gilt entweder der Signallevel ,24 V*, ,0 V* oder der Vergleichswert

» Jedem Trigger-Ereignis kann eine Verzdgerungszeit aufgeschlagen werden, wodurch eine zeitversetzte Reaktion der

Ventile erfolgt

7.2.4.3 Uberwachung

= motion GONTROL rp

Konfiguration Antriebe {Diagramm®)

020522 ® 3
0%:33:37 - &

Auswahl Antrieb

|1|2 3|4|5|6|7|8|

Uberwachung

Fotleranzah “Stamoldung” |:|
Femeranzahi “airch AUS™

Sensorerkennung Pos. ZU

Erlaubte Zeit fiir Pos. ZU

Sensorerkennung Pos. AUF | INAKTIV

Erlaubte Zeit fiir Pos. AUF

| AL l CLR

AKTIV

‘ Bewegung Uberwachung

| Allgemein

Abbildung 17: Ansicht ,Konfiguration Antriebe — Uberwachung*

Achtung! Anderungen der Zahlenwerte sind nur bei ausgeschalteten Antrieben méglich!

Fehleranzahl , Stérmeldung*

Fehleranzahl , Antrieb AUS*

Sensorerkennung Pos. ZU

Erlaubte Zeit fir Pos. ZU

Sensorerkennung Pos. AUF

Erlaubte Zeit fur Pos. AUF

Anzahl der Positionsfehler in Folge, nach denen ein Fehler an die SpritzgieRma-
schine gemeldet wird (nur bei aktiver Sensoriiberwachung)

Anzahl der Positionsfehler in Folge, nach denen ein Antrieb abgeschaltet wird,
um Beschadigungen zu vermeiden (nur bei aktiver Sensoriiberwachung)

Auswahl ,AKTIV* oder ,INAKTIV* flr angeschlossenen Sensor
zur Endlageniiberwachung (Option)

Zeitangabe in Sekunden (Bereich: 0,01 - 5,00s), in der die
Bewegung des Antriebs erfolgt sein muss (nur bei aktiver Sensortiberwachung)

Auswahl ,AKTIV* oder ,INAKTIV* flir angeschlossenen Sensor
zur Endlageniiberwachung (Option)

Zeitangabe in Sekunden (Bereich: 0,01 - 5,00s), in der die
Bewegung des Antriebs erfolgt sein muss (nur bei aktiver Sensortiberwachung)
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7.2.5 Konfiguration System & Gerat

In der Auswahlleiste haben Sie die Mdglichkeit, durch die Einstellungen zu navigieren.

Anderungen an den meisten Einstellungen sind erst nach Eingabe eines héheren Zugriffslevels mdglich (siehe Kapitel
,7.2.5.2 Display & Anzeige®).

7.2.5.1 Allgemein

= motion CONTROL rp LUED ey @ 39

Konfiguration System & Gerat 10:01:26 a-a

Geritefunktionen

Funktion Digitalausgang 2 BEREIT fiir Zyklus

Funktion Digitalausyang 3 ALLE Nadeln AUF

Funktion Digitalausgang 4 EINE Nadel AUF

Funktion Digitaleingang 7 Keine Yerwendung El
Funktion Digitaleingang 8 Keine Verwendung E‘

Riickfallzeit Prozessfreigabe

\ |

Allgemein | Display |‘ Netzwerk H Analog EIN ‘ | OPC UA Id

Abbildung 18: Ansicht ,Konfiguration System & Gerat —

Geratefunktionen*
Funktion Digitalausgang Auswahl der Funktion der Digitalausgange zur Anpassung an den Prozessablauf:
2,3und 4 e ,Bereit fir Zyklus* Bedingung: Geréat befindet sich im Automatikbetrieb,
alle aktiven Nadeln sind geschlossen und es liegt kein Fehler vor
¢ ,Alle Nadeln AUF* Bedingung: alle aktiven Verschlussnadeln offen
e« ,min. 1 Nadel AUF* Bedingung: mindestens 1 Verschlussnadel offen
e ,Gruppe 1/2 AUF" Bedingung: alle aktiven Verschlussnadeln der
ausgewahlten Gruppe offen
Funktion Digitaleingang 7 ¢ ,Keine Verwendung"“. Der Eingang wird vom Steuergerat nicht ausgewertet, die Frei-
gabe fur die Bewegung der Antriebe ist immer gesetzt
« ,Freigabe Bewegung“. Eine Bewegung der Antriebe ist nur bei anliegendem Signal
+24 VV DC am Eingang 7 mdéglich. Ohne die Freigabe, z.B. Schutztir geschlossen und
HeiBkanal auf Temperatur, ist eine Funktion der Antriebe nicht mehr mdglich. Gege-
benenfalls noch aktive Bewegungen werden zu Ende ausgefiihrt, um nicht definierte
Zwischenpositionen zu verhindern. Danach ist jede weitere Bewegung gesperrt.
Funktion Digitaleingang 8 ¢ ,Keine Verwendung". Der Eingang wird vom Steuergeréat nicht ausgewertet, die Freiga-

be fiir den Produktionsprozess ist immer gesetzt

e, Freigabe Prozess". Der Eingang wird hierbei verwendet, um der Steuerung die
Bereitschaft des Systems, z.B. ,Heizung EIN“ oder , Temperatur erreicht*, fir den Pro-
duktionsprozess anzuzeigen. Liegt keine Prozessfreigabe vor, kann die Bewegung der
Antriebe nur fiir den Handbetrieb freigegeben werden. Hierzu ist mindestens Zugriffslevel
1 erforderlich. Nach dem Zurilicksetzen des Zugriffslevels (5 Minuten ohne Eingabe am
Display) wird auch die Antriebsfreigabe fiir den manuellen Betrieb wieder zuriickge-
setzt. Bei vorhandener Freigabe (+24 V DC an Eingang 8) muss vom Bediener noch die
Bereitschaft zur Produktion manuell bestatigt werden, danach ist das Steuergeréat fur alle
Betriebsarten (Automatik / Hand) freigegeben. Wird die Prozessfreigabe wéhrend des
Betriebes zuriickgesetzt, verbleibt noch die eingestellte Riickfallzeit, in der die Antriebe
weiter bewegt werden kdnnen. Wenn wahrend dieser Zeit das Freigabesignal wieder ge-
setzt wird, kann ohne Unterbrechung weiter produziert werden. Anderenfalls werden die
Antriebe nach Ablauf der Zeit (abhéngig von der Einstellung fir ,,Funktion Antriebe AUS")
in die Position Wartung oder ZU gefahren und der weitere Betrieb blockiert.

Ruckfallzeit Prozessfreigabe  Eingabe in Sekunden fur Ruckfallzeit
Schusszahler Die Betatigung des ,RESET"-Buttons setzt den Schusszahler auf Null zurtick
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7.2.5.2 Display & Anzeige

= motion GONTROL rp

Konfiguration System & Gerat

020522 ® 1
|
13:12:48 - &

Einstellungen Display & Anzeige

o m
et )

e SIS
Touchpad kalibrieren ‘ START
Gerétetemperatur 53 °C

CPU-Temperatur 58 °C

Passrort Level T anderm

Passwort Level 2 andern

Untere Grenze "Antriebstyp™  |VLY 90 - Ventl| E
Ohere Grenze "Antriebstyp” VLY 80 - Venti| E‘

WWerkseinstellung ‘ RESET

| Allgemein Display ‘ Netzwerk H

Analog EIN ‘ | OPC UA Id

Abbildung 19: Ansicht ,Konfiguration System & Gerat —

Einstellungen Display & Anzeige*

In diesem Menl kénnen folgende Einstellungen vorgenommen werden:

Datum
Uhrzeit
Helligkeit

Touchpad kalibrieren

Geratetemperatur
CPU-Temperatur

Passwort &ndern

Untere Grenze ,Antriebstyp*“

Obere Grenze ,, Antriebstyp“,

Werkseinstellung

Einstellung des Datums
Einstellung der Uhrzeit
Einstellung der Displayhelligkeit

Sollte der Touchscreen nicht mehr richtig auf Eingaben reagieren,
gibt es hier die Mdglichkeit der Kalibrierung.

Anzeige der Geratetemperatur
Anzeige der CPU-Temperatur

Anderung der Passworter fiir Level 1+2. Sie werden immer im dementsprechenden
Level freigeschaltet.

Fur die Auswabhlliste ,Antriebstyp“ im Menu ,Konfiguration Antriebe - Allgemein® kann
hier eine Untergrenze festgelegt werden, um die Auswahl zu begrenzen

Legt die Obergrenze fur die Auswahlliste ,Antriebstyp“ fest

Die Betatigung des ,RESET"-Buttons setzt die Steuerung beim néchsten Start auf
Auslieferungszustand zurilick, gespeicherte Rezepte bleiben erhalten

Alle Einstellungen bleiben auch nach dem Ausschalten im Geréat gespeichert.

Datum und Uhrzeit laufen tber

einen Goldfolienkondensator weiter. Dieser kann jedoch nach langerer Betriebspause der

Steuerung komplett entladen sein. Dann missen Datum und Uhrzeit neu eingestellt werden.
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7.2.5.3 Netzwerk

= motion GONTROL rp 020522

(]
Konfiguration System & Gerat 13:3%:21 [ ]

Netzwerkeinstellungen

Speicheroption

e

o
o
2
3
]
3
®
3
E

P

[

IP-Adresse 10.0.1.247

Subnetzmaske

Gateway 10.0.1.254

| Allgemein

| Display |‘ Analog EIN | OPC UAId

Abbildung 20: Ansicht ,Konfiguration System & Gerat — Netzwerk"

Soll das Gerét in ein Netzwerk integriert werden, kénnen hier die dafur erforderlichen Netzwerkeinstellungen vorgenommen
werden, zum Beispiel fir einen Zugriff mittels OPC UA oder eine Fernbedienung des Gerates via VNC.

7.2.5.4 Analog EIN

= motion CONTROL rp BER — O &
Konfiguration System & Gerat 13:41:30 a-a
Analogeingang #1 Analegeingang #2

Signalname Position Signalname:
Sensorbereich Sensorbereich 2000 bar
Signaltyp 0-10V DC Signaltyp
Ahgleich: Wert bei 0V

Angleich: Wert bei 0V 00 bar

Abgleich: Wert bei 10V

| Display |‘ Netzwerk ‘ Analog EIN | OPC UA Id

Abbildung 21: Ansicht ,Konfiguration System & Gerat — Analog EIN*

Abgleich: Wert bei 10 v 2000.0 bar

Allgemein

Abstimmung der Analogeingange 1 und 2 (optional verfiigbar) auf die Anwendung. Jeder Eingang muss zur Verwendung
LAKTIV* geschaltet sein:

Signalname (&ndert die Einheit « ,Position“ [mm]

des Analogwerts) ¢, Volumen* [ccm]
e ,Druck” [bar]
e Kraft" [N]
e ,Spannung“[V]
Sensorbereich Der Messbereich der Sensoren wird als Zahlenwert eingegeben
Signaltyp (Art des Sensors): Signal 0-10 V DC
Abgleich Die Einstellungen kénnen einen Abgleich des Sensors erforderlich machen. Falls

notwendig, kénnen die Messwerte des Steuergeréts auf die Maschinenwerte skaliert
werden. Hierzu wird ein Abgleich am Anfang und am Ende des gewéahlten Sensor-
Messbereichs durchgefihrt. (Zugriffslevel 2 erforderlich)
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7.25.5 OPCUA Id

= motion CONTROL rp 20522 oy @ g
Konfiguration System & Gerat 14:02:44 -
QPC Identifikation
Artikel-Nummer ‘ 68152.508 ‘
Serien-Nummer ‘ 001000 ‘
Produktionswoche ‘ 4212021 ‘
Geratebezeichnung ‘ Prototyp ‘
Einsatzort ‘ Entwicklung ‘
| ANDERN
| Allgemein ‘ Display H Netzwerk H Analog EIN ‘

Abbildung 22: Ansicht ,Konfiguration System & Gerat — OPC UA Id*

Die Einstellungen fur Artikel-Nr., Serien-Nr. und Produktionswoche kénnen nur durch EWIKON vorgenommen wer-
den und werden wahrend der Produktion eingestellt.

Die Geratebezeichnung und der Einsatzort kdnnen auch vom Kunden mittels OPC UA-Zugriff, z.B. via UA-Expert eingestellt
werden.

Diese Angaben dienen der Identifikation des Gerates bei einem Zugriff lber OPC UA. Die Datenstruktur ist in nachfolgen-
dem Bild dargestellt:

. Unified Automation UaExpert - The OPC Unified Architecture Client - OPC UA Device _InProgress - [m] x
DB =0 X8 RO
Project B X Data Access View € Attributes & x
v [3 Project # Server Node Id Display Name Value Gk ® [+]
v [ Servers 1 B&R Embedded... :As..  DeviceClass Valve Pin Device Attribute Value
2, B&IR Embedded OPC-UA Server and Client 2 B&R Embedded ing|::As..  Manufacturer Ewikon v Nodeld ~84 [RootFolder]
¥ B Documerts i BaREmbedded AST Serahumber  S015502SA (21 /001G "N oo
i mbedded... s.. SerialNumber E /001000 Namespacelndex 0
B b  pedwe: oRbs harhe o
7 BAREmbedded.. As..  UserMachineNa... Identifier 2 [RootFolder]
8 B&R Embedded... As.. LocationName  Entwicklung ModeClass Object
e NSE\Strimﬂ::ﬁ:::: e Browsebfame Doty
DisplayName ", "Root"
Description ", "The reot of the server address space.”
WriteMask 0
[Address Space 5 x UserWriteMask 0
RolePermissions BadAttributeld
Mo Highiight h UserRolePerm s BadAttribut al
I Root Restrictions  BadAttributeldinvalid
v |2 Objects EventNotifier None
g DeviceSet
% DeviceTopology
% NetworkSet
~ & PLC
[} AccessAndSecurity
v 3 Modules
v & <Default>
v [ Global PV
~ @ VPD
& Drives References & x
v @@ Identification 45 o g% @ Forward ~ Qe
@ DeviceClass Reference Target DisplayName
‘D Manufacturer HasTypeDefiniti., FolderType
‘D Model Qrganizes Objects
@@ SerialNumber Qrganizes Types
4@ SoftwareRevision Organizes Views
‘@ YearQfConstruction
@ MachineConfiguration
“@ Operation
o Server
2 Types
15D Views a &
Log J X
8B
Timestamp Source Server Message ~
11.17.2021 11 TypeCache B&R Embedded OPC-UA Server and Client Reading type info of Nodeld NSO|Numeric|84 succeeded
11.11.2021 11z Attribute Plugin B&R Embedded OPC-UA Server and Client Read attributes of node 'NS0|Numeric|84' succeeded [ret = Good].
11.11.2021 11:22:09.248  TypeCache B&R Embedded OPC-UA Server and Client Reading type info of Nodeld MNSO|Numeric|61 succeeded
11.11.2021 11 254 Reference Plugin B&R Embedded OPC-UA Server and Client Browse succeeded.
11.11.2021 11:22:09.258  TypeCache B&R Embedded OPC-UA Server and Client Reading type info of Nodeld NSO|Numeric|40 succeeded v

Abbildung 23: Datenstruktur OPC UA
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7.2.6 Diagnose und Fehlersuche

7.2.6.1 Alarme

= motion GONTROL rp Y RET oy @ o

Diagnose (Diagramm®) = 14:15:08 [ ]

0Z.05.2022 14:14:56 007 008 Keine Sensor-Rockmeldung
0Z.05.202Z 14:184:56 006 008 Keine Sensor-Ruckmeldung
0z.05.2022 14:14:5¢6 005 008 Keine Sensor-Ruckmeldung
02.05.2022 14:14:56 008 008 Keine Sensor-Ruckmeldung
02.05.2022 14:14:56 099 000 Ausgangsleistung [EIN]
0z.05.2022 14:14:56 003 000 Antrieh bereit
0z.05.2022 14:14:56 002 000 Antrieb bereit
02.05.2022 14:14:56 001 000 Antrieh bereit
02.05.2022 14:14:56 004 000 Antrieh hereit

[CRCRCECRCRCECHC](C]
"

| Alarmhistorie

Abbildung 24: Ansicht ,Diagnose und Fehlersuche — Alarme*

‘ fO-Test ‘

Detailansicht der aktuellen Alarme mit Datum, Uhrzeit, Ausgang, Alarmtyp und Alarmtext zur genaueren Analyse.
Mit den Pfeiltasten am rechten Rand Iasst sich durch die Ansicht scrollen.

Die Quittierung eines Fehlers erfolgt Uber die Bestatigungstaste (grauer Haken).

7.2.6.2 Alarmhistorie

motion CONTROL rp A LED ey @ o

Diagnose (Diagramm?) - 14:20:37 a-a

02.05.2022 14:14:56 007 008 Reine Sensor-Rickmeldung
02.05.2022 14:14:56 006 008 Reine Sensor-Rickmeldung
02.05.2022 14:14:56 005 008 Reine Sensor-Rickmeldung
02.05.2022 14:14:56 008 008 Reine Sensor-Rickmeldung
02.05.2022 14:14:56 099 000 Ausgangsleistung [EIN]
0Z.05.2022 14:14:56 003 000 Antrieh hereit
0Z.05.2022 14:14:56 002 000 Antrieh hereit
0Z.05.2022 14:14:56 001 000 Antrieh hereit
0Z.05.2022 14:14:56 004 000 Antrieh hereit
0Z.05.2022 14:14:52 099 001 Handbetrieh [AUS]
0Z.05.2022 09:54:20 099 000 Ausgangsleistuny [AUS]
0Z.05.202Z 029:47:55 092 000 Ausgangsleistung [EIN]
0z.05.2022 02:47:54 007 000 Antrieb bereit

‘ Alarme Alarmhistorie /O-Test

Abbildung 25: Ansicht ,Diagnose und Fehlersuche — Alarmhistorie®

[CRCRCRCRCRCRCHCRCRCR SR SIS

Ausgabe der letzten 250 Ereignisse der Alarmhistorie.
Speichern der Liste auf dem Gerét:
Betéatigung des Druckersymbols rechts neben der Liste. Es erscheint:

e Lese Alarmhistorie der Anwendung...
e Speichere auf internem Laufwerk...
e Fertig!

Dieser Vorgang kann je nach Lange der Liste einige Zeit in Anspruch nehmen.
Die Datei ,Alarmlist.csv* wird unter (F:)/Alarms erstellt und kann mit einem Tabellenprogramm ausgewertet werden.

Bei angeschlossenem USB-Stick wird die Alarmliste auch auf den Stick in das entsprechende Verzeichnis kopiert
(siehe auch Kapitel ,,7.2.7 Dateiverwaltung").
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7.2.6.3 1/O-Test

0205322

= motion CONTROL o A =
Diagnose (Diagramm*} - 14:33:22
> Eingang #1 { Eingang #5
() Eingang #2 () Eingang #6
(O Eingang #3 (O Eingang #7
> Eingang#4 { Eingang#3
Ausgang #1 Ausgang #3
@ | AUS | | AUS |
Ausgang #2 Ausgang #4
O | AUS | o} AUS |
| Alarme ” Alarmhistorie fO-Test

Abbildung 26: Ansicht ,Diagnose und Fehlersuche — I/O-Test"

Mit diesem Menu kann die Signalkommunikation des Steuergerats mit der Maschine getestet werden.

Zum Setzen der Ausgange ist Zugriffslevel 2 erforderlich.

7.2.6.4 System Diagnostics Manager (SDM)

= motion CONTROL rp A

Diagnese (Diagramm*y o

020522
14:39:25

CPU Mode Application
RUN -

S5DM System Software Hardware Logger >

Hardware
System Dump
ERROR

| Alarme ” Alarmhistorie /O-Test ‘

Abbildung 27: Ansicht ,Diagnose und Fehlersuche —

System Diagnostics Manager*

Dieses Men dient EWIKON fiir interne Analysen bei der Fehlersuche und —behebung und wird erst ab

Zugriffslevel 2 freigegeben.
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7.2.7 Dateiverwaltung

7.2.7.1 Intern
= motion CONTROL rp A 2052 oy @ Zp
Dateiverwaltung = 14:43:12 -
12345678901234567850 Fri Feb 4 14:42:08 2022 Dateiname
Diagrawm Fri Apr 29 14:44:22 202 ‘ 2
Test Mon Feb 7 15:43:14 2022
‘A SW-Version
101.0_PRE
Datei-Version
[~
Zeitstempel
E
‘ ERSTELLEN l SPEICHERN I LADEN I LGSCHEN | ‘ KOPIERE NACH USB |
‘QAHZEME

Abbildung 28: Ansicht ,Dateiverwaltung — Interner Speicher*

Dieses Menl ermdglicht es, die Einstellungen fur bis zu 50 verschiedene Werkzeuge im Speicher der Anzeige zu sichern
oder von dort zu laden (Laufwerk (F:) im Geratespeicher). Auf diesem Laufwerk kdnnen der Ordner ,Backup® sowie Alarmlis-
ten, Screenshots und Record-Dateien vorhanden sein.

ERSTELLEN Sichert neue Werkzeugeinstellungen nach Eingabe des Dateinamens
SPEICHERN Ubernimmt Anderungen durch Uberschreiben der ausgewahlten alten Datei
LADEN Ladt die Einstellungen der ausgewahlten Datei in den Speicher zur Ausfiihrung
LOSCHEN Léscht die ausgewahlte Rezeptdatei

Speichern / Laden / Léschen Zum Speichern, Laden oder Loschen (Zugriffslevel 1) gespeicherter Einstellungen

muss eine Datei Uber die Pfeiltasten ausgewahlt werden (sie erscheint orange hin-
terlegt). Der ausgewahlte VVorgang muss durch Quittieren einer Sicherheitsabfrage
bestatigt werden.

KOPIERE NACH USB Kopiert bei angeschlossenem USB-Stick die ausgewéhlte Datei auf den externen Spei-
cher (siehe Kapitel ,,7.2.7.2 Extern USB").

Erstellte Werkzeugdateien werden im Ordner ,Backup® abgelegt, gleichzeitig wird im Unterordner ,Print“ eine ,Dateiname.

html* abgelegt. Diese Datei ermdglicht es, die gespeicherten Werte bei Bedarf mit einem Webbrowser einzusehen und

auszudrucken. Erfolgreiches Speichern wird in der Infozeile angezeigt.

7.2.7.2 Extern USB

= motion GONTROL rp U522 oy @ 39
Datenverwaltung e 15:00:13 a-a
Diagramm Fri Apr 29 14:44:22 202 Dateiname
default Tue May 3 14:58:46 2022
‘A SwW-version
101.0_PRE

Datei-Version

Zeitstempel
07.02.2022 15:43:13

« [«

| ERSTELLEN l SPEICHERN I LADEN I LOSCHEN | KOPIERE NACH INTERN

| Intern Extern USB ‘ Anzeige

Abbildung 29: Ansicht ,Dateiverwaltung — Externer USB-Speicher*

Dieses Menl ermdglicht den Datenaustausch mit einem externen USB-Stick. Es l&sst sich erst anwéhlen, wenn ein Stick mit
dem Gerat verbunden wurde und das Symbol in der Titelleiste die Verflgbarkeit anzeigt.

Beim erstmaligen Kopieren einer Datei auf den USB-Stick erzeugt das Gerat im Verzeichnis ,motion CONTROL PD" auf
dem USB-Stick den Ordner ,Backup” und speichert dort die ausgewdhlte Datei ab. Die unter ,Interner Speicher” oben er-
wahnte html-Datei wird in den Unterordner ,,Print* mitkopiert.

2022_06_Betriebsanleitung_motion CONTROL PD_DE.indd 41



HIGH PERFORMAINCE SYSTEMS

7.2.7.3 Anzeige

EWIKON

= motion CONTROL rp Rl ® o
Dateiverwaltung - 150504 -
Rezeptdatei motion CONTROL SD:
Dateiname defautt.htmi
Software-ersion:  1.01.0_PRE
Datei-Format V101
Daturn und Uhrzeit: Tue May 3 15:04:48 2022
ACHTUNG: Es werden nur die aktuell wirksamen Einstellungen fur dieses Gerat angezeigt!
Konfiguration Antriebe
Seite 1- | Antrieb Nr.: 1 2 3 4 5 6 7 8
antrishst WLVED- |VLVED- |VLVED. |VLvBO- |vLvB0. |VLVED- |vLvB1- |VLVEd-
niriebetyp Wentil Wentil Wentil Ventil Wentil Ventil Ventil Wentil
Aktivierung AT [AKTIV  [AKIN  [AKTIV [AKTY |AKTIV  [AKTV |AKTY
F 1 Magnet |1 Magnet |1 Magnet |1 Magnet |2 Magnete |2 Magnete |2 Magnete |2 Magnete
Zuordnung Gruppe || Gruppe 1| Gruppe 1 |Gruppe 1 |Gruppe 2 | Gruppe 2| Gruppe 2| Gruppe 2
| Intern |‘ Extern USB ‘ ‘ -~ l v

Abbildung 30: Ansicht ,Dateiverwaltung — Anzeige*

Die aktuell wirksamen Einstellungen im Gerat werden hier in einer Ubersicht angezeigt. Mit den Pfeiltasten kann durch das
Menu gescrollt werden.

Um gespeicherte Rezepte anzuzeigen, muss die entsprechende Rezeptdatei geladen werden.

Achtung, dabei gehen die aktuellen Einstellungen verloren, diese missen vorher gesichert werden!

Der Zugang zum Systemspeicher ist auch mit einem FTP-Client-Programm Uber den RJ45-Anschluss in Verbindung mit
einem Ethernetkabel an einem Computernetzwerk mdéglich (Terminaleinstellungen und Zugangsdaten bitte bei EWIKON
erfragen).
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7.3 Hilfe bei Stérungen

7.3.1 Fehlersuche

Stérung MalRnahme

Display bleibt dunkel / Gerat lasst sich ¢ Netzspannung und Geratesicherung im Gerat Gberprifen
nicht einschalten ¢ Netzteil 24 V DC im Geréat prufen

Keine Sensorriickmeldung « Uberprifen Sie alle Anschliisse auf richtige Verbindung

« Uberprifen Sie alle Einstellungen auf zur Anwendung passende Werte
« Uberprifen Sie, ob die Antriebe die Endlage erreichen und der Sensor beta-

tigt wird
Tabelle 14: Stérungen / MaBnahmen
7.3.2 Ersatzteilliste
Artikelnummer | Bezeichnung
18173 Schaltnetzteil 24 V / 240 W
18300 Anzeige PPC70
18217 Lufter
18218 Lufterabdeckung
18233 Filtermatte 60 x 60 mm (LUfterabdeckung)
18346 Filtermatte 4- / 8-fach (Boden)
18121 Sicherung 6,3 A (F) 6,3 x 32 mm (Geratesicherung)
10516 Sicherung 6,3 A (M) 5 x 20 mm (in Modul X20PD2113)

Tabelle 15: Ersatzteilliste

7.3.3 EWIKON Service Abteilungen

Bei Serviceanfragen bitte immer die Artikelnummer und die aktuelle Softwareversion des vorliegenden Geréts (OPC UA Id)
sowie die Auftragsnummer (auch die des Heil3kanalsystems) bereithalten!

» Service Steuerungstechnik/Elektro
Tel.: (+49) 6451 501-0
Fax: (+49) 6451 501-693
E-Mail: elektro@ewikon.com
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8. Kurzanleitung

VORSICHT!

Fehlerhafte Einstellungen kdnnen zu falschem Verhalten oder auch zu Beschadigungen am Werkzeug oder
den Antrieben fuhren!

Die Bedienung der motion CONTROL PD Steuergerate ist in mehrere Zugriffsebenen unterteilt.

* Level 0 Bediener (Startlevel)
* Level 1 Einrichter (PIN: 111111)
* Level 2 EWIKON (PIN siehe Umschlag auf der Riickseite dieser Anleitung)

Um Einstellungen vorzunehmen, MenU ,Konfiguration Antriebe* auswahlen.
Loggen Sie sich tber ; als Einrichter ein.
Vorgehensweise bei der erstmaligen Einrichtung eines neuen Systems:

Alle notwendigen Verbindungen zwischen dem Steuergerat, dem Werkzeug und der Spritzgie@maschine entsprechend die-
ser Betriebsanleitung vornehmen. Danach das Steuergerat einschalten und gemaf nachfolgender Liste einstellen.

Konfiguration Antriebe

Allgemein Grundeinstellungen « Antriebstyp auswahlen

¢ Funktionsweise auswéhlen

e Schritte je Zyklus festlegen

« Alle im Werkzeug verwendeten Antriebe aktivieren

Bewegung Bewegungsprofil « Positionen einstellen
e Triggersignale nach Anwendung einstellen
« Bei Bedarf Verzégerungszeiten einstellen

Konfiguration System

Analog EIN Eingang #1: ¢ Ggf. Analogeingang konfigurieren
Dateiverwaltung e Ggf. Einstellungen als Rezept abspeichern
1. HeilR3kanal einschalten und auf Solltemperatur aufheizen lassen (auch vorab)
2. Signalausgéange der Maschine auf richtigen Anschluss und Funktion testen
3. Leistung fir die Antriebe einschalten
4. System ist betriebsbereit, Einstellung AUTO/HAND des Gerates beachten!

HINWEIS!

Die weitere Bedienung der Steuerung, das Einrichten der Nadelbewegungen fur die Anwendung und das An-
passen der Funktionen an die Steuerung der SpritzgielBmaschine erfolgt gemaf den vorhergehenden Kapiteln
5-7. Vor der ersten Verwendung der Nadelsteuerung wird daher empfohlen, die Bedienungsanleitung komplett
durchzulesen, um eine optimale Funktionalitat zu erreichen.
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9. Instandhaltung und Wartung

9.1 Wartungshinweise

o HINWEIS!

Unterlassene, unvollstandige und falsch durchgefuhrte Wartungs- und Instandhaltungsarbeiten erhdhen den
Verschleil3 einzelner Komponenten der motion CONTROL PD Steuergeréate.

¢ Wartungs- und Instandhaltungsarbeiten sind gemaf Wartungsplan in den angegebenen Zeitintervallen und
vollstéandig durchzufihren.

¢ Wartungs- und Instandhaltungsarbeiten an den Geraten durfen nur von qualifiziertem Personal mit elektro-
technischen Kenntnissen durchgefuhrt werden.

Um eine lange Lebensdauer und stérungsfreie Funktion der motion CONTROL PD Steuergerate zu gewahrleisten, bedarf
es neben der richtigen Bedienung, einer guten Pflege und Wartung. Wartung ist neben der Inspektion und Instandsetzung
eine vorbeugende MalRnahme zur Instandhaltung der motion CONTROL PD Steuergeréate.

Es wird empfohlen, die durchgefiihrten Wartungsarbeiten schriftlich zu dokumentieren.

9.2 Sicherheitshinweise zur Wartung

fjj GEFAHR!

Eingeschaltete Spannungsversorgung bei Wartung und Reparatur

Tdodlicher Stromschlag oder schwere Verletzungen durch stromfuhrende Bauteile

« Die motion CONTROL PD Steuergerate und angeschlossene Komponenten missen wahrend der Arbei-
ten von der Netzspannung getrennt sein.
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9.3 Wartungsarbeiten

Folgende Wartungsarbeiten sind in regelméaRigen Abstanden durchzufihren:
9.3.1 Filterwechsel

Dieser befindet sich auf der Unterseite des motion CONTROL PD Steuergerats und ist in regelméafigen Abstanden zu pri-
fen und bei Bedarf zu ersetzen, jedoch mindestens 1x jahrlich.

9.3.2 Reinigung des motion CONTROL PD Steuergerats

VORSICHT!

Unbeabsichtigtes Driicken von Tasten

Beim Beriihren des Touch Screens oder beim Driicken der Tasten kénnen unbeabsichtigte Funktionen ausge-
|6st werden.

» Die Reinigung des motion CONTROL PD Steuergerats darf nur in ausgeschaltetem Zustand durchge-
fihrt werden.

Fur die Reinigung ist nur Wasser mit entsprechenden Zuséatzen erlaubt. Das AuRere der Geréte mit einem weichen, feuch-
ten Tuch reinigen. Das Innere nur mit Druckluft (geringem Druck) und einem Pinsel reinigen.

Der Touch Screen kann mit Spulmittel, Bildschirmreinigungsmittel oder Alkohol (Ethanol) gesaubert werden. Das Reini-
gungsmittel nicht direkt auf den Touch Screen spriihen, sondern zuerst auf das Tuch!

HINWEIS!

Auf keinen Fall leicht entziindliche oder brennbare Substanzen, aggressive Lésungsmittel, Chemikalien,
Scheuermittel oder Dampfstrahler verwenden.

i

9.3.3 Lifter und Luftungsgitter Gberprifen

Der Lifter sowie das Liftungsgitter an der Riickwand sind in regelmafRigen Abstanden zu prifen und ggf. zu reinigen oder
zu ersetzen, jedoch mindestens 1x jahrlich.

9.4 Service und Reparaturhinweise

e Sicherungen nur gegen den gleichen Typ tauschen.
» Bei Austausch von Komponenten nur Original-Ersatzteile verwenden (siehe Kapitel ,7.3.2 Ersatzteilliste").

HINWEIS!

Der bei LCD/TFT-Monitoren mégliche Einbrenneffekt tritt auf, wenn ein statischer Bildinhalt Gber langeren
Zeitraum angezeigt wird. Dieser statische Bildinhalt bewirkt den Aufbau parasitarer Kapazitaten innerhalb der
LCD-Komponenten, die die Flissigkristall-Molekiile daran hindern, in ihren urspriinglichen Zustand zuriickzu-
kehren.

Um diesen Effekt zu reduzieren, sollten Sie das motion CONTROL PD Steuergerat bei Nichtbenutzung
ausschalten.
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10. AulRerbetriebnahme

10.1 Rucksendung des motion CONTROL PD Steuergerats

Nach Ablauf der Betriebszeit kann das Gerat an den Hersteller zur Entsorgung zurtickgegeben werden.

10.2 Sicherheitshinweise zur Demontage

f:f GEFAHR!

Angeschlossene Spannungsversorgung

Tddlicher Stromschlag oder schwere Verletzungen durch stromfiihrende Bauteile

» Das motion CONTROL PD Steuergerat muss wahrend der Demontage von der Spannungsversorgung
getrennt sein. Zuerst sollte die Netzzuleitung entfernt werden, um eine Verbindung zum Stromnetz un-
moglich zu machen. Weiterhin sind alle steckbaren Anschliisse zum Werkzeug oder zur Maschine vom
Gerét zu entfernen.

10.3 Hinweise zur Entsorgung

o HINWEIS!
« Alle Betriebs- und Hilfsstoffe miissen abgelassen, aufgefangen und ortlichen Vorschriften entsprechend

entsorgt werden.

« Die Demontage darf nur durch geschultes Personal durchgefuhrt werden.

» Dem Entsorgungsprozess zugefiihrte Komponenten dirfen keinesfalls wiederverwendet werden. Die
Firma EWIKON lehnt jede Verantwortung fiir Personen- oder Sachschéden ab, welche im Zusammenhang
mit der Wiederverwendung stehen.

* Nach sachgerechter Demontage sind die zerlegten Einzelteile der Wiederverwertung zuzufiihren:

* Metallische Materialreste verschrotten,

» Kunststoffelemente und Kunststoffreste aus der Verarbeitung recyceln,

+ Ubrige Komponenten - nach Materialbeschaffenheit sortiert - entsorgen.

» Elektroschrott, Elektronikkomponenten unterliegen der Sondermiillbehandlung und dirfen nur von zuge-
lassenen Fachbetrieben entsorgt werden.

* Nationale Entsorgungsbestimmungen sind im Hinblick auf die umweltgerechte Entsorgung des demontier-
ten motion CONTROL PD Steuergerats unbedingt zu beachten.

2022_06_Betriebsanleitung_motion CONTROL PD_DE.indd 47



HIGH PERFORMAINCE SYSTEMS E WI Ko N

48 2022_06_Betriebsanleitung_motion CONTROL PD_DE.indd



EU - Konformitatserklarung EWI KON

Hiermit erklaren wir, dass die unten aufgefihrten Produkte in der gelieferten Ausfiihrung beziiglich Design
und Konstruktionstyp den wesentlichen Schutzanforderungen der EU-Richtlinien

2014/35/EU ,Niederspannungsrichtlinie®

und
2014/30/EU , EMV-Richtlinie*

entsprechen. Voraussetzung hierfir ist die bestimmungsgemafe Verwendung der Gerate sowie die
Beachtung der Installations-, Inbetriebnahme- und Bedienungshinweise.

Bei Veranderungen am Produkt verliert die Konformitétserklarung ihre Gultigkeit.

Hersteller: EWIKON HeiRRkanalsysteme GmbH
Siegener StralRe 35
D — 35066 Frankenberg
Tel.: +49 6451 / 501-0

Produkt: motion CONTROL PD Magnetventilsteuerung
fur den Betrieb von Hydraulik- oder Pneumatikzylindern in HeiBkanal-
Nadelverschlusssystemen

Typenbezeichnung: 68152.504 ; motion CONTROL PD Steuergerat, 4-fach
68152.508 ; motion CONTROL PD Steuergerat, 8-fach

Angewandte harmonisierte Normen:

DIN EN 61010-1: 2020-03 “Sicherheitsbestimmungen fur elektrische Mess-,
Steuer-, Regel- und Laborgerate” - Teil 1: Allge-
meine Anforderungen

DIN EN 61010-2-201: 2019-05 “Sicherheitsbestimmungen fur elektrische Mess-,
Steuer-, Regel- und Laborgerate” - Teil 2-201: Be-
sondere Anforderungen fiir Steuer- und Regelgeréte

Hinweis: Die Einhaltung der Anforderungen setzt Original-Verbindungsleitungen
aul3erhalb des Gerates voraus!

Frankenberg, 11/07/2022

Dr. Stefan Eimeke, Geschaftsfiihrer
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Siegener StralRe 35

35066 Frankenberg

Tel: +49 6451 / 501-0

Fax: +49 6451 / 501 202
E-Mail: info@ewikon.com
www.ewikon.com
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Irrtiimer sowie inhaltliche und technische Anderungen vorbehalten.

Artikelnummer: 18353D




