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1 EINFUHRUNG

Dieses Kapitel enthalt Angaben zum Aufbau und zur Gliederung der Betriebsanleitung. Es
erleichtert lhnen die Handhabung der Betriebsanleitung und ermoglicht den raschen Zugriff auf
die gewlinschten Informationen.

1.1 ANWENDUNG
BITTE LESEN SIE DIESE BETRIEBSANLEITUNG GRUNDLICH VOR DER INBETRIEBNAHME DES

GERATES DURCH, SIE BESCHREIBT DEN EINSATZ DIESER SOFTWARE UND DEREN
INSTALLATION.

KINEMATICA AG ist Spezialist in der Herstellung von Geraten und Maschinen fur die
Dispergier- und Mischtechnik.

Das Ziel dieser Betriebsanleitung ist, Sie als Benutzer in die richtige Nutzung und den sicheren
Gebrauch unserer Gerate einzufthren.

Damit dieses Ziel erreicht werden kann, ist es unerlasslich, dass Sie das Kapitel 2 ,Sicherheit”
eingehend studieren und die Instruktionen in dieser Betriebsanleitung befolgen.

1.1.1 GULTIGKEITSBEREICH

Die Angaben in dieser Betriebsanleitung beziehen sich auf das POLYTRON® mit folgender
|dentifizierung:

Hersteller: KINEMATICA AG, CH-6014 Luzern
Produktname: POLYTRON®
Typenbezeichnung: POLYTRON® USER INTERFACE PT 1300 D

POLYTRON®
-
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1.1.1  ZIELPUBLIKUM

Die Betriebsanleitung richtet sich an alle autorisierten Benutzer unserer Maschinen / Gerate.
Wir unterscheiden verschiedene Benutzerrollen, da die Anforderungen an die Benutzer je nach
Tatigkeit, die sie ausfuhren wollen, variieren.

Sie finden die Definition Benutzerrolle mit den Anforderungen an die entsprechenden Rollen in

Kapitel 2 ,Sicherheit”. Sie konnen eine oder mehrere dieser Benutzerrollen Gbernehmen, sofern
Sie die entsprechenden Anforderungen erfllen.

1.2 ORGANISATORISCHES

Wenden Sie sich bei Fragen, die sich mit der Betriebsanleitung nicht beantworten lassen, direkt
an den Hersteller dieses Gerates oder ihren bevorzugten Handler.

1.1.2 STANDORT DER BETRIEBSANLEITUNG

Die Betriebsanleitung kann Ihnen nur dienen, wenn Sie diese jederzeit verfligbar haben.
Bewahren Sie diese deshalb stéandig am Einsatzort des Gerates auf.

1.1.3 HERSTELLER UND KONTAKTADRESSE

KINEMATICA AG

Luzernerstrasse 147a Tel.: +41-41-259 65 65
CH-6014 Luzern Fax: +41-41-259 6575
Schweiz e-mail: info@kinematica.ch

POLYTRON®
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1.3 WARNUNGEN

DIE HIER BESCHRIEBENE SOFTWARE IST FUR DEN BETRIEB UND
STEUERUNG DES PT 1300 D ENTWICKELT WORDEN. JEDE ANDERE
ANWENDUNG IST NICHT ERLAUBT.

DER AUTMATISCHE BETRIEB DES PT 1300 D DISPERGIERANTRIEBES
ENTBINDET DEN ANWENDER NICHT VON SEINEN PFLICHTEN DEN
BETRIEB DES GERATES ZU UBERWACHEN UND BEI
FEHLFUNKTIONEN ENTSPRECHEND ZU REAGIEREN.

WARNUNG!
WENN DAS GERAT IM AUTOMATIKMODUS LAUFT UND DIE
VERBINDUNG ABBRICHT, MUSS DER BEDIENER SICHERSTELLEN,
DASS DAS GERAT VON HAND ABGESCHALTET WIRD.

WARNUNG!
WENN DAS GERAT IM AUTOMATIKMODUS LAUFT DARF AUF
KEINEN FALL IM BEREICH DES GERATES ODER KUPPLUNG
HANTIERT WERDEN - VERLETZUNGSGEFAHR!

> P>

POLYTRON®
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2 SICHERHEIT

Dieses Kapitel richtet sich an alle Benutzer von KINEMATICA-Laborgeraten. Es enthalt Angaben
zum sicheren Gebrauch und optimalen Nutzen.

2.1 UBERSICHT

Eine unsachgemasse Anwendung der installierten Geréate birgt Gefahren in sich. Mangelhaft
instruierte Benutzer konnen durch Fehlverhalten Sach- und Personenschaden verursachen.
Dieses Kapitel informiert Sie Gber das Sicherheitskonzept und die Voraussetzung fur eine
sichere und optimale Nutzung des Gerates.

Alle zur Bedienung, Wartung und Reparatur der Geréate autorisierten Personen sind verpflichtet,
das Kapitel 2 ,Sicherheit” zu studieren.

2.2 SICHERHEITSKONZEPT

Das Sicherheitskonzept regelt die Berechtigung zur Nutzung der Gerate und die Verantwortung
der einzelnen Benutzer.

Die Gerate sind nach dem geltenden Stand der Technik und den anerkannten
sicherheitstechnischen Regeln konstruiert und gebaut worden.

1.1.4 VERWENDUNGSZWECK DES GERATES

Das Gerat ist fur folgende Verwendung konstruiert und gebaut worden:

Mischen, Rihren und Auflésen von pump- und fliessfahigen Produkten unter Berlcksichtigung
der technischen Spezifikationen (siehe Punkt 3.5) und der Vertraglichkeit mit den
produktberihrten Materialien. Gerat ist nicht fir den Handbetrieb, sondern fiir den Betrieb an

einem Stativ vorgesehen.

Setzen Sie die Geréte fUr eine andere als die aufgefihrte Verwendung ein, kann der Hersteller
fur hieraus resultierende Schaden nicht haftbar gemacht werden.

POLYTRON®
-
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1.1.5 SACHWIDRIGE VERWENDUNG

Jede andere als die ,bestimmungsgemasse Verwendung” ohne schriftliche Einwilligung des
Herstellers oder der Betrieb ausserhalb der technischen Einsatzgrenzen, gilt als sachwidrig.

1.1.6 BENUTZERROLLEN

Zur Gewahrleistung der Sicherheit stellen wir Anforderungen an die Benutzer der Geréte, die
unbedingt einzuhalten sind. Nur Personen, die den Anforderungen gentigen, sind berechtigt,
mit den Geraten zu arbeiten.

Als Benutzer bezeichnen wir alle Personen, die mit den Geraten arbeiten. Da die Anforderungen
an diese Benutzer stark von ihrer Tatigkeit abhangen, unterscheiden wir folgende
Benutzerrollen:

Vertragspartner:

Der Hersteller kann den Vertragspartner beim Erwerb des Gerétes rechtlich zu Auflagen
verpflichten. Der Vertragspartner ist verpflichtet, die bestimmungsgemasse Verwendung
dieses Gerates sicherzustellen.

Betreiber:

Der Betreiber fihrt das Gerat seiner bestimmungsgemassen Verwendung zu und autorisiert
Personen, die zur Arbeit am Gerat in einer der definierten Benutzerrollen berechtigt sind. Ihm
obliegt auch die Pflicht zur Instruktion der Benutzer.

Anmerkung:
Vertragspartner und Betreiber kdnnen die gleiche Person sein.

Servicetechniker:

Der Servicetechniker ist Mitarbeiter des Betreibers und betreut das Gerat im Sonderbetrieb. Er
ist eine Fachkraft mit mechanischer-, elektrischer- und elektronischer Berufsausbildung. Der
Servicetechniker Ubernimmt die Inbetrieb- und Ausserbetriebsetzung, sowie die Wartung und
Reparatur der Anlage.

Er muss entsprechend geschult sein, um die anfallenden Wartungsarbeiten durchfthren zu
kénnen.

Bediener:
Der Bediener schaltet das Gerat ein und aus. Bei Alarmmeldungen benachrichtigt er den
Servicetechniker.

POLYTRON®
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1.1.7 GEFAHRENBEREICH

Anlage/Gerat
Zum Gefahrenbereich "Anlage” gehort die gesamte Anlage/Gerat inklusive Anschlussleitungen
und Bedienungselementen.

Umgebung des Gerates
Zum Gefahrenbereich "Umgebung des Gerates” zahlt das Umfeld des Gerates

Benutzer
Zum Gefahrenbereich ,Benutzer” zéhlen alle Personen, die mit der Anlage/Gerat arbeiten.

1.1.8 VERANTWORTUNGSBEREICHE

Damit die Anlage/Gerét sicher und gefahrlos betrieben werden kann, tragen die Benutzerrollen
die Verantwortung fur bestimmte Gefahrenbereiche.

Vertragspartner:
Der Vertragspartner tragt die Verantwortung fur den Gefahrenbereich ,Umgebung der
Anlage/Gerat".

Betreiber:

Der Betreiber tragt die Verantwortung fur den Gefahrenbereich ,Benutzer”. Er darf nur Benutzer
zur Bedienung der Anlage/Gerat autorisieren, die alle Voraussetzungen an die betreffenden
Benutzerrollen erflllen. Dazu achtet er speziell auf folgende Punkte:

Er stellt sicher, dass alle Benutzer der Anlage/Gerat das Kapitel 2 ,Sicherheit” vollstandig
gelesen und verstanden haben und dementsprechend sicherheits- und gefahrenbewusst
handeln.

Er stellt sicher, dass keine unbefugten Personen Arbeiten an der Anlage/Gerat ausfuhren.

Er sorgt fur die Informationen der Benutzer Uber die moéglichen Risiken und Gefahren im
Zusammenhang mit der Anlage/Gerét.

Er sorgt dafur, dass das zu schulende oder sich im Rahmen einer allgemeinen Ausbildung
befindende Personal unter standiger Aufsicht einer instruierten und autorisierten Person steht.

Servicetechniker:
Der Servicetechniker tragt die Verantwortung fur den Gefahrenbereich ,Anlage/Gerat". Er sorgt

dafir, dass die Anlage/Gerét jederzeit in einem technisch einwandfreien, sicheren und
funktionstlchtigen Zustand ist.

POLYTRON®
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1.1.9 ALLGEMEINE SICHERHEITSBESTIMMUNGEN
Beachten Sie die folgenden allg. Sicherheitsbestimmungen:

e Befolgen Sie die Instruktion dieser Betriebsanleitung.

e Beachten Sie zusatzlich zur Betriebsanleitung die gesetzlichen Auflagen und Bestimmungen
zur Unfallverhitung und zum Umweltschutz der Lander, in denen Sie die Anlage betreiben.

e Nehmen Sie ohne schriftliche Einwilligung des Herstellers keine Veranderungen an der
Anlage/Gerat vor.

e Fur Reparaturen durfen nur Originalersatzteile verwendet werden.

e Vor jedem Eingriff an der Anlage/Gerat muss sichergestellt werden, dass die Stromzufuhr
ausgeschaltet ist.

e Nachjedem Eingriff an der Anlage/Gerat (Wartung, Reparatur etc.) ist vom ,Servicetechniker”
ein Testlauf durchzufthren.

3 GERATEBESCHREIBUNG

Die Software "User Interface PT 1300 D" wurde entwickelt zum Betrieb und Steuerung des
Labordispergiersystems POLYTRON® PT 1300 D. Die Kommunikation erfolgt Uber eine RS232
bzw. USB-Schnittstelle. Das Datenibertragungsprotokoll entspricht den Modbus-
Sperzifikationen.

Die Software kann grundsatzlich auf jedem handelstblichen Windows-PC betrieben werden
und stellt fur den Benutzer folgende Funktionen zur Verfligung:
» Manuelle Drehzahleinstellung via PC
» Frei programmierbare Zeit-Geschwindigkeitsprofile
» Grafische Echtzeit-Anzeige der folgenden Parameter:
= Actual Speed[rpm] (IST-Drehzal)
» Target Speed[rpm] (SOLL-Drehzahl)
* Input Power[VA] (Elektrische Eingangsleistung)
= Qutput Power[W] (Leistung an der Motorwelle)
=  Motor Current[A] (Motorstrom)
* Torque [Ncm] (Drehmoment an der Motorwelle)
= Temperature of controller[°C] (Temperatur der internen Steuerungselektronik)
= Supply voltage[V] (Wert des Netzteils)

= Schreiben der Parameter in MS-Excel-Tabellen

POLYTRON®
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Folgendes Schnittstellenkabel wird mit dem Antrieb PT 1300 D ausgeliefert:

USB-Kabel Bestell-Nr.
% |"! B %) smmss==| UUSB 2.0 Kabel mit zwei 9342216 3m
) s Steckern TYP Azu B

- P . -"//
/\ . (Plug&Play Treiber)

Optionales Kabel/Schnittstelle:

4 RS-232-Kabel | Bestell-Nr. Linge
' Verbindet den Antrieb 9342334 ca.1.8m
Uber die RS232-
Schnittstelle direkt mit
dem PC

(keine Treiber erforderlich)

4 INSTALLATION UND BETRIEB

Bevor mit der Installation gestartet werden kann, muss die Erflllung folgender Anforderungen
an die Computerhardware Uberprift werden:

ANFORDERUNGEN

Freier Speicher auf Festplattg Min. 200 MB

Betriebssystem Microsoft Windows XP, 7, 8, 8.1, 10 und hdher
1 x RS232-SERIELLE Schnittstelle

Bendtigte Schnittstellen: oder
1x USB

POLYTRON®
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4.1 INSTALLATION DER SCHNITTSTELLEN HARDWARE
4.1.1 BETRIEB UNTER VERWENDUNG DER RS-232-SCHNITTSTELLE

Um den Antrieb Uber die RS-232 mit einem Computer zu verbinden, wie folgt vorgehen:

RUCKSEITE DES ANTRIEBS PT 1300 D

Zur RS232-
Schnittstelle am
Computer

POLYTRON®
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4.1.2 SETUP USERINTERFACE AB WINDOWS 8.0 - USB

1. Schlief3en Sie das USB Kabel
an, das Gerat wird mit Plug &
Play Treibern installiert

Gerét wird installiert...

Warten Sie, wahrend die erforderlichen Dateien installiert werden. Dieser
Vorgang kann einige Minuten dauern.

2. Prufen Sie unter
Systemsteuerung/
Geratemanager, ob die
Treiber korrekt installiert
wurden und welche Port-

USB-SERIAL CH340 (COM3) wird installiert... Nummer ve rge ben wurde

Warten Sie, wak die lichen Dateien i iert werden, Dieser
Vergang kann einige Minuten dauern,

Datei Aktion Ansicht 7
@« m S Bm&lFSRS
4 @ PC-KP_neu
4 "J Anschlasse (COM & LPT)
? Kommunikationsanschluss (COM1)
> & Audio-, Video- und Gamecontroller
» & Audioeingange und -ausgange
5 /% Computer
> i Drucker
> i Druckwarteschlangen

3. Starten Sie die

Name Anderungsdatum  Typ GroBe Softwareinstallation tber
J. 00_USB-Driver 20.07.2011 14:36 Dateiordner setup.exe
L. bin 11.01.2011 14:25 Dateiordner

. license 11.01.2011 14:25 Dateiordner

. supportfiles 11.01.2011 14:25 Dateiordner

__| autorun.apm 19.06.2008 10:45 APM-Datei 152KB

1_;1)! autorun.exe 26.09.2005 08:27 Anwendung 1156 KB

4 | autorun.inf 20.06.2008 09:46 Setup-Informatio... 1KB

__| nidist.id 16.06.2008 14:06 ID-Datei 1KB

n PT3100D.exe 16.06.2008 14:04 Anwendung 1263 KB

[j setup.exe = 17.07.2007 13:33 Anwendung 2384KB

% | setup.ini 16.06.2008 14:06 Konfigurationsein... 11KB

POLYTRON®
D PBBPEBEBERERERERDRDRD R
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4. Installieren Sie die
Software unter den

vorgegebenen Pfaden
Es kann nicht iiberpriift werden, von wem diese Datei erstellt wurde.
Méchten Sie die Datei wirklich ausfiihren?

@ Name: ..EV.06.08.2014\02_PT 3100 D + PT 6100 D\setup.exe
Typ: Anwendung
Von:  I\04_Technik\01_Entwicklung\Software_Firmware\...

G

Diese Datei befindet sich an einem Speicherort auBerhalb des lokalen
Netzwerks. Dateien von Ihnen unbekannten Speicherorten kénnen den
PC beschadigen. Fuhren Sie die Datei nur aus, wenn der Speicherort
vertrauenswirdig ist. Welches Risiko besteht?

Destination Directory
Select the primary installation directony.

All zoftware will be installed in the following location(z). Ta install software into a
different location(s), click the Browse button and select anather directory.

Diirectory for PT3000 User Interface
‘C:\ngmm Files <86)\Kinematica\PT31000" | | Browss..

Directary for Mational Instruments products
‘C:\ngmm Files {x86)\Mational Instruments", | | Erowse...

<< Back ” Mext > | | Cancel

Overall Progress

Curmently installing MI VC2005MSMs x86. Part 3 of 24.

<o || Nean

POLYTRON®
D PBBPEBEBERERERERDRDRD R
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5.Starten Sie den Computer neu

6. Auf dem Desktop
erscheint jetzt eine
Verkntpfung der
Kinematica Software
PT1300D

: Dateipfad offnen ?

Pin to Start menu (Start8)

¥ Als Administrator ausfihren

Behandeln von Kompatibilitatsproblemen
Zum Archiv hinzufigen...

3 Zu "PT3100D.rar" hinzufugen
Packen und als E-Mail versenden...
Zu "PT3100D.rar" hinzufigen und als E-Mail versenden
An Taskleiste anheften

7. Klicken Sie mit der
rechten Maustaste auf die
Verkntpfung und wahlen
Sie ,Dateipfad 6ffnen”

Senden an

Ausschneiden

Kopieren

Verknipfung erstellen

Loschen

Umbenennen

Eigenschaften

POLYTRON®
N




I( KINEMATICA

System POLYTRON"
Homogenizing perfected. Typ PT 1300 D / User Interface

Ausgabe 3.0/01.07.2018

Seite 15 | von | 28

8. Gehen Sie in den

Name Anderungsdatum Typ GroBe Untero rd ner ,,data”,
8 Logdata.csv 22.08.2014 13:28 Microsoft Excel-C... 2k8 kopie ren Sie die Dateij
B o B i Param_PT3100D.ini und
Drucken figen Sie diese auf dem
Bearbeil . e
o Desktop ein. Minimieren
% In Adobe PDF konvertieren . .
#  In Adobe PDF konvertieren und per E-Mail senden S e d as Fe nster nur - S e
Offnen mit , bendtigen das Fenster
8  Zum Archiv hinzufagen... g |eich Wieder.
B  Zu "Param_PT3100D.rar" hinzufigen
s Packen und als E-Mail versenden...
&  Zu"Param_PT3100D.rar" hinzufiigen und als E-Mail versenden
Senden an 4
Ausschneiden
[ Kopieren g
Verknipfung erstellen
& Loschen
% Umbenennen
Eigenschaften

S, |

Ansi R
Param1P13100D1n1 TR

Sortieren nach »
Aktualisieren

Einfugen <= [

Verknipfung einfigen

B NVIDIA Systemsteuerung =

Neu 4
B Bildschirmauflésung
@ Gadgets

Anpassen

POLYTRON®
D PBBPEBEBERERERERDRDRD R
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9. Klicken Sie die Datei
Param_PT3100D.ini auf
dem Desktop mit der
rechten Maustaste an und
wiéhlen Sie bitte
.Bearbeiten”

Drucken

Bearbeiten

In Adobe PDF konvertieren
In Adobe PDF konvertieren und per E-Mail senden

In ,Dropbox” verschieben

Offnen mit

Zum Archiv hinzufigen...
s Zu "Param_PT3100D.rar" hinzufigen

8 Packen und als E-Mail versenden...

Zu "Param_PT3100D.rar" hinzufigen und als E-Mail versenden

Senden an »

Ausschneiden

Kopieren

Verknupfung erstellen
Léschen
Umbenennen

Eigenschaften

10. Tragen Sie die richtige
Port-Nummer ein (die
Port-Nummer, die im

: ] Geratemanager vergeben
Settings

Serial-Port=3 “_ wurde.
Baudrate=0

LogData=1

x-Axis=@

Path-LogFile= 11. Klicken Sie auf Datei ->
Speichern und schlielRen

Sie das Editor-Fenster

Datei Bearbeiten Format Ansicht 7

POLYTRON®
D PBBPEBEBERERERERDRDRD R
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12. Kopieren Sie die Datei

Windows (C)) » Programme (x86) » Kinematica » PT3100D » data Param PT3‘] OOD |n| vom
A Name ’ Anderungsdatum Typ GréBe DeSktOp Und fugen dlese
% Logdata.csv 220820141328 Microsoft Excel-C... 2KB wieder in den gleichen
@ | Param_PT3100D.ini 22.08.2014 13:27 Konfigurationsein... 1KB

Ordner wie zuvor ein
(Datei im Ziel ersetzen,

minimiertes Fenster von

Ein Element wird von Desktop nach data kopiert SC h I’Itt 7) / S|e kon nen al Ie
Im Ziel ist bereits eine Datei mit dem Namen Fenster jetzt schlieRen
“Param_PT3100D.ini" vorhanden. und zum Deskto p

«/ Datei im Ziel ersetzen —— ] zuriickkehren.

) Diese Datei tiberspringen

[ Info fiir beide Dateien vergleichen

A ) Weniger Details

13. Klicken Sie die Softwareverknipfung auf dem Desktop mit den rechten Maustasten an und
wéhlen Sie Eigenschaften

POLYTRON®
N
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14. Wechseln Sie zum
Register Kompatibilitat
n Eigenschaften von PT3100D ﬂ und aktivieren/ wahlen

folgende Optionen aus.

| Aligemein | Verknipfung | Kompatibiltat | Sicherheit | Details |
Wenn das Programm mit dieser Version von Windows nicht voll
funktionsfahig ist, fihren Sie die Problembehandlung fur die
Programmkompatibilitat aus.
' Problembehandiung fiir die Programmkompatibiltat ausfihren
Wie wahle ich Kompatibilitatseinstellungen manuell aus?

Kompatibilitatsmodus
[] Programm im Kompatibilitatsmodus ausfihren fur:

Windows XP (Service Pack 3) <y

Einstellungen
[] Modus mit reduzierten Farben

8-Bit-Farben (256) v

[ In Bildschimauflosung 640 x 480 ausfihren

[] Skalierung bei hohem DPI-Wert deaktivieren

[¥] Programm als Administrator ausfihren *_

Aktivieren Sie dieses Programm, um mit OneDrive-Datei
Dzuarbeiten o s 15. Bestatigen Sie lhre
Anpassungen mit OK und

starten Sie die Software

@) Einstellungen fir alle Benutzer andem |

| OK || Abrechen | Ubemehmen

16. Prifen Sie unter
a Gerste-Manager - © K] Kinematica "PT 3100 D" User Interface 1 Settings ob der I'iChtige

Datei Aktion Ansicht 7 File Settings Profile [nfo Port ein etra en ist
Y L g g

4 5 PC-KP_neu
4 "F Anschldsse (COM & LPT)
o

erke
& U Eingabegerste (Human Interface Devices)
b B, Grafikkarte
b G IDEATA/ATAPI-Controller

17. Das PT 1300 D mit
einem Klick auf
Communication mit der
Software verbinden

b § USB-Controller

4.2 BESCHREIBUNG DER FUNKTIONEN
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IN DER FOLGENDEN TABELLE SIND ALLE FUNKTIONEN NR. 1 BIS 23 BESCHRIEBEN:

BESCHREIBUNG DER FUNKTIONEN
Dieser Button startet die Kommunikation zwischen Antrieb und Computer. ,Grin" zeigt
an, dass die Kommunikation funktioniert.

2 | Dieser Button startet vordefinierte Zeit-Geschwindigkeitsprofile.
Das “State”-Feld (Status) gibt Auskunft Uber den Zustand des
Antriebs:
» Drive health (Genereller Zustand des Antriebs):
State o ROT: Fehlfunktion am Antrieb festgestellt
D Drive Health o GRUN: Antrieb funktioniert korrekt.
el = Motor Blocked Speedsensor fault:
o ROT: Motor ist blockiert oder Geschwindigkeitsensor defekt.
3 Controller o GRUN: Motor arbeitet fehlerfrei und ist nicht blockiert.
Overhested = Controller Overheated:
sz o GRUN: Temperatur der Steuerungselektronik ist unkritisch
o ROT: Steuerungselektronik ist Uberhitzt und hat
abgeschaltet.
»  Overvload:
o GRUN: Motor ist nicht Uberlastet
- o ROT: Motor Uberlastet
4 | Dieser Button l6scht die grafische Anzeige und setzt die Zeit wieder auf Null (siehe Nr. 10)

Listenfeld zur Wahl der Parameter die grafisch angezeigt werden sollen. Es kénnen
maximal 2 Parameter gleichzeitig angezeigt werden.

State

. Drrive Health
._ IMakor Blocked Target speed ~
Speedsensor Fault Target speed Tnput power
Input power Ciukput povier
.. Cantraller Qukput power Torquei@shaft
Overheated Torguei@shaft Matar current
.. Orverload Mokar current Temperature of controller

Temperature of controller Supply voltage

Sperd [rnm

[
0.0 1.0 2.0 3.0 4.0 .0 10.0 11.0 1z.0 13.0

Mit diesem virtuellen Drehknopf kann die Drehzahl manuell variiert erden: Mauszeiger
Uber den blauen Indikator setzen, Linke Maustaste gedrickt halten, Indikator drehen um
gewlnschte Geschwindigkeit einzustellen.

Durch Klicken auf den UPDATE Button wird die eingestellte Geschwindigkeit am Antrieb
Ubergeben.

Drehzahlskala von 0 bis 30’000 RPM

In diesem Textfeld kann eine gewlinschte Drehzahl auch manuell eingetippt werden.

10

In diesem Feld werden die Parameter (siehe Nr. 5) grafisch angezeigt.

11

Mit RESET Button kann der Antrieb nach kritischen Fehlern wieder zurlickgesetzt werden.

POLYTRON®
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12| Der STOP-Button stoppt den Antrieb und die grafische Parameteranzeige.
Um das Programm zu verlassen wie folgt vorgehen:

Kinematica "PT 1300 D" User Interface

13

58 Settings Profile  Info
Beim klicken auf SETTINGS erscheint das folgende | 14.1: In diesem Feld kann die Port-Nr.
Fenster der Schnittstelle gewahlt werden.

Settings (siehe Kapitel 4.1.3 um die richtige
Port-Nr. zu erhalten)

14.2: Anzeige der
DatenUbertragungsrate

OK drtcken wenn Einstellungen
gemacht sind.

Settings 14.3: In diesem Feld kann das
Verzeichnis gewdhlt werden wo die
Excel-Tabellen gespeichert werden
sollen, in welche die Daten
geschrieben werden.

PT310004ProjecthApplicationidata
14.4: In diesem Feld kann die
Auslesefrequenz gewahlt werden, mit
.. ! welcher die Parameter in die
Exceltabelle geschrieben werden.

ok |[ cancel OK dricken wenn Einstellungen
gemacht sind..

POLYTRON®
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45 Tn diesem Feld kann die

gewlnschte Zeiteinheit ,sec” oder
,min" gewahlt werden, die fur die
Zeitachse der grafische Parameter-
ausgabe gewUlnscht wird.

second OK dricken wenn Einstellungen
gemacht sind.

Speicher und Laden von Zeit-Drehzahlprofilen (siehe Nr. 18)

Choose file to write. 2| x|

Speicherr in: IED Bedafsmeldungen j = = B

15

Eigene Dateieh

- =
@
Arbeitzplatz

-
-
Netzwerkumgeb JEEETGENES Ipmfile_[ﬂ j

Dateityp: I Benutzerdefiniertss Muster [7.kat)

Ok, I
Abbrechen |
F

Profile werden im ".txt"-Format gespeichert.
16| Infos Uber das Programmm und die Version
17| Die STATIC-Seite ist nach dem Programmstart sichtbar.

POLYTRON®
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In dieser Maske kénnen Zeit-Geschwindigkeitsprofile definiert werden. Zum speichern und
laden derselben: siehe Nr. 15

Static |~ Profile | Temperature Limits I Parameter |

30000,0

25000.0—

20000.0—

15000.0—

Rotationl [-]

10000.0-

000,00

0.0 1 1 1 1 i [ 1 1
.o 5.0 30.0 35.0 40.0 45.0 50.0 55.0 60,0

182 Time [s] [-183
a0 {40 |50 J60 0 0 i i i i i 0

Speed [rpm] Imuu 2000 {8000 Jzo000 |Jenoo [Jo 0 0 i i i 0 0 0 Resetl

Die Zeitpunkte bei welcher der Antrieb auf eine bestimmte Geschwindigkeit beschleunigen
soll kénnen wie oben gezeigt in den entsprechenden Masken eingegeben werden.

18.1: Zeile mit  Masken zum  Eingeben der  Zeitpunkte wo  eine
Geschwindigkeitsanderung erfolgen soll

18.2: Zeile mit Masken zum Eingeben der Geschwindigkeit, die beim entsprechenden
Zeitpunkt erreicht werden soll.

18.3: Um die Eingaben zu |6schen kann der RESET-Button angeklickt werden.
Auf dieser Seite werden alle Parameter in Textfeldern angezeigt.

Das “State [Hex]"-Feld dient ausschliesslich zu Wartungszwecken und wird fir normale
Anwendungen nicht bendtigt

Static | Profle | Paramster |

Actual Speed: ID [rpm] Temperature of Device: ID [°c] State [Hex]: 0

Target Speed: ID [rprn]

Input Power; IW []
Output Poweer: W []
Supplyvaltage: I— [v]
Motor current; l— [ma]

G

Torgued@shaft: Mem] Fitrnware ‘ersion: |D

POLYTRON®
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4.3 MANUELLE DREHZAHLEINSTELLUNG

Zuerst prifen ob der Antrieb eingeschaltet ist und die Installation der Verbindungskabel
entsprechend Kapitel 4.1 erfolgt ist.
1. Falls der Antrieb noch nicht verbunden ist, bitte Button (Nr. 1) anklicken um den Antrieb
mit dem Computer zu verbinden.
2. Den virtuellen Drehzahlsteller (Nr. 6) benutzen um die gewiinschte Drehzahl einzustellen.
3. Den UPDATE-Button (Nr.7) anklicken. Der Antrieb beschleunigt auf die gewlinschte
Drehzahl.
4. FUr Drehzahlanderungen vorgehen wie in Punkt 2. und 3. beschrieben.
5. Zum sofortigen anhalten des Antriebs STOP-Button (Nr. 12) anklicken.

4.4 DREHZAHLEINSTELLUNG MITTELS ZEIT-GESCHWINDIGKEITSPROFILEN

Zuerst prufen ob der Antrieb eingeschaltet ist und die Installation der Verbindungskabel
entsprechend Kapitel 4.1 erfolgt ist: Ein Zeit-Geschwindigkeitsprofil besteht aus einer Sequenz
von Zeit/Drehzahl-Paaren. Die Zeiteingaben werden als Absolutwerte und nicht als Zeitschritte
interpretiert. Die gewlinschte Zeiteinheit (min oder sec) kann im Menu SETTINGS (Nr. 14)
gewahlt werden.

Um ein Zeit-Geschwindigkeitsprofil zu erstellen, bitte wie folgt vorgehen:

1. Falls der Antrieb noch nicht verbunden ist, bitte Button (Nr. 1) anklicken um den Antrieb
mit dem Computer zu verbinden.
2. Werte fur Drehzahl- Anderungszeitpunkte im Feld Nr. 18.71 eingeben:
o Mit dem Mauszeiger in das gewlnschte Feld klicken.
o Wert fur Zeitpunkt mit der Tastatur eingeben.
o ENTER betatigen um Eingabe zu bestatigen.
3. Werte fur die Drehzahl im Feld Nr. 18.2 eingeben:
o Mit dem Mauszeiger in das gewlnschte Feld klicken.
o Wert fur Drehzahl mit der Tastatur eingeben.
o ENTER betatigen um Eingabe zu bestatigen.
4. Schritte 2. und 3. wiederholen um ein beliebiges Profil zu erstellen. Das Profil wird grafisch
dargestellt.
5. Button Nr. 2 anklicken um das Profil zu starten.

DER AUTMATISCHE BETRIEB DES PT 1300 D DISPERGIERANTRIEBES
ENTBINDET DEN ANWENDER NICHT VON SEINEN PFLICHTEN DEN
BETIREB DES GERATES ZU UBERWACHEN UND BEI
FEHLFUNKTIONEN ENTSPRECHEND ZU REAGIEREN.

POLYTRON®
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Um ein gultiges Profil zu generieren mussen immer Paare von Zeitpunkten und Drehzahlen
eingeben werden. Ein Drehzahlwert ohne entsprechenden Zeitwert fihrt zu einem ungultigen
Profil. Siehe nachfolgendes Beispiel:

ok ok

falsch!

Drehzahlwert fehlt in )
diesem Feld. J

Beim Versuch das Profil zu starten erscheint folgende Fehlermeldung: ,Profi ist ungultig, bitte
gultiges Profil laden oder erstellen”

L: x|

Error in Profile!
The Profile can't start, because it's an invalid Profile,
Please, load or set up a walid Prafile.

Nachfolgend ein Beispiel fir ein gultiges Profil:

30000.0 -
25000.0
o, 20000.0 -

15000.0

Rakationl

10000.0 -

S000.0-

0.0 1

1 1 1 1 i
0.0 5.0 10.0 15.0 0.0 25.0 30.0 350 40.0 45.0 50.0 55.0 60.0

Time [5]

Time [5] Iln |2|:| |3n |4n |5n |sn 0 i 0 0 0 a a a
Speed [rpm] ||1|:u:u:| |2|:u:uj |annn |2nnnn |6DDD ID 0 i i i i i i i
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4.5 DATENERFASSUNG MS-EXCEL"-TABELLEN

Sobald eine Sequenz wie Kapitel 4.4 oder 4.5 beschrieben gestartet wird. Wird im Hintergrund
ebenfalls die Datenerfassung in Excel-Tabellen gestartet.

Folgende Daten werden kontinuierlich in die Excel-Tabelle geschrieben
= Actual Speed[rpm] (IST-Drehzal)
= Target Speed[rpm] (SOLL-Drehzahl)
= Input Power[VA] (Elektrische Eingangsleistung)
= Qutput Power[W] (Leistung an der Motorwelle)
=  Motor Current[A] (Motorstrom)
= Torque [Ncm] (Drehmoment an der Motorwelle)
= Temperature of controller[°C] (Temperatur der internen Steuerungselektronik)
= Supply voltage[V] (Wert des Netzteils)
= State (Genereller Zustand des Antriebes)
= Button-Log (Erfassung der Programmbetéatigung)

* Bevor eine Sequenz gestartet wird sollte, das Verzeichnis definiert werden, in welchem
die Tabellen gespeichert werden sollen. (siehe Nr. 14.3)

=  Die Tabelle mit den erfassten Daten hat stets den Namen "LOGDATA.CSV" und muss mit
Excel gestartet werden.:

= Logdata
18.06.2007 11:26
Microsoft Excel C3Y-

»  Wenn eine Sequenz (siehe Kapitel 4.4 und 4.5) beendet wurde oder der STOP-Button
angeklickt wurde, dann wird die Datenerfassung ebenfalls gestoppt.

» Mit jedem Neu-Start einer Sequenz werden die Daten wieder in dieselbe Tabelle
geschrieben.

» Damitdie Datenin die Tabelle ,Logdata.csv” erfolgen kann, muss diese geschlossen sein.

» Um eine Tabelle zu sichern kann die Tabelle ,Logdata.csv” einfach umbenannt werden.
Beim Neu-Start einer Sequenz wird automatisch wieder eine neue Tabelle ,Logdata.csv”
generiert, wenn diese im entsprechenden Verzeichnis nicht vorhanden ist.

POLYTRON®
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5 WARTUNG

Die Software erfordert keine spezielle Wartung. Der Antrieb muss entsprechend den Vorgaben.
Es muss sichergestellt werden, dass die Hardware keinen hohen Temperaturen und
Luftfeuchtigkeiten ausgesetzt wird.

6 PROBLEMBEHEBUNG

PROBLEM - URSACHE GEGENMASSNAHMEN
Die folgende Meldung wird beim | Antrieb ist Antrieb einschalt
Versuch eines ausgeschaltet NLrieb einschatten

Verbindungsaufbaus angezeigt. [Falscher Com-Port | Com-Port prafen und im Mend

FEE X[ eingestellt. SETTINGS einstellen.
Cornmunication Errar!!
Please check the serial Connection and try again, Verbindu ngskabel /

Adapter defekt

Kabel ersetzen

Die folgende Meldung wird beim | Gewahlter
Versuch eines COM/USB Port
Verbindungsaufbaus angezeigt. |existiert nicht

T x| Gewahlter
COM/USB Port
wird von einem
anderern Gerat
besetzt

Tabelle
"Logdata.csv” ist
noch geo6ffnet

Com-Port prifen und im Men(
SETTINGS einstellen.

Prifen ob Port von einem anderen
Gerat benutzt wird. Allenfalls
Computer neu starten um Port wieder
freizugeben.

Error during initialisation of COM-Part,

Daten werden nicht in die Excel-
Tabelle geschrieben

Tabelle "Logdata.csv"” schliessen und
Sequenz neu starten.

Bei Problemen mit dem Antrieb bitte entsprechende Betriebsanleitung konsultieren.

POLYTRON®
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8 HAFTUNGAUSCHLUSS

Im Falle von Schaden und/oder Folgeschaden aufgrund missbrauchlicher Verwendung dieser
Soft- und Hardware kann die KINEMATICA AG oder lhre Vertretungen nicht haftbar gemacht
werden. Fur die Sicherstellung der vorschriftsgemassen Verwendung des Systems ist der
Betreiber/Anwender verantwortlich.

DER AUTMATISCHE BETRIEB DES PT 1300 D DISPERGIERANTRIEBES
ENTBINDET DEN ANWENDER NICHT VON SEINEN PFLICHTEN DEN
BETIREB DES GERATES ZU UBERWACHEN UND BEI
FEHLFUNKTIONEN ENTSPRECHEND ZU REAGIEREN.

KINEMATICA AG

Luzernerstr. 147a Tel.  +41-41-259 65 65
CH-6014 Luzern Fax  +41-41-259 6575
SWITZERLAND eMail info@kinematica.ch

Windows®, Excel’ are registered Trademarks of the Microsoft Corporation
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