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1. PODSTAWOWE INFORMACJE

1.1. Wymiary gabarytowe

HRP 16, 32

HRP 62, 120



HRP 150, 300

HRP 300.1, 600, 1100
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1.2. Gniazda przytagczeniowe

HRP 16, 32




HRP 62, 120

HRP 150, 300, 300.1, 600, 1100

HRP 2000




Uktad gniazd dla wykonan: HY 10.xx. HRP; PUE7.1.xx.HRP

Brak gniazda Brak gniazda HY10; PUE7.1;
PC + zasilanie

Uktad gniazd dla wykonan: PL.xx HRP z Etherneti WE/WY

ETHERNET WEWY RS232, RS485
(gniazdo opcjonalne) + zasilanie

Uktad gniazd dla wykonan: PL.xx HRP z Profibus

Profibus OUT Profibus IN RS 232 + zasilanie



1.3. Podstawowe parametry techniczne

Zasilanie 12 +24V DC
Temperatura pracy +10 - +40 °C
Wilgotno$¢ wzgledna powietrza 15% + 80%
Stopienh ochrony IP 66/67 (do celow mycia)
Napiecie zasilania wyjs¢ 12 + 24V DC

Max prad obcigzenia wyjs¢ 100 mA

Zakres napie¢ sterujgcych dla wyjsé 12 +24V DC

1.4. Przeznaczenie

Profesjonalna seria platform wagowych wysokiej rozdzielczosci HRP
- to idealne rozwigzanie dla kazdego rodzaju przemystu. Wszedzie
tam, gdzie wazna jest wysoka doktadnos$é pomiaru, precyzja i
powtarzalnos¢ wyniku w trudnych warunkach przemystowych.
Automatyczna adjustacja wewnetrznym odwaznikiem,

gwarantuje najwyzszg jakosc¢ pracy, oraz powtarzalnosé wynikow.
Zapewnia oszczedno$é czasu i unikniecie niewygodnych rozwigzan
manualnej adjustacji wagi.

Cechy:

e Nowoczesna konstrukcja mechanizmu
elektromagnetycznego w szczelnej obudowie stalowej,

o Wysoki stopien ochrony IP67,

e Interfejsy: RS 232,RS 485, Ethernet, opcjonalnie Profibus i
we/wy do wspotpracy z urzgdzeniami zewnetrznymi,

e Wspodtpraca z terminalami wagowymi HY 10, PUE 7.1 oraz
PUE 5,

e Wspdtpraca z programem komputerowym
MWMH-Manager.

10




1.5. Zasady poprawnego wazenia

A. Przed uzyciem prosimy o doktadne zapoznanie sie z niniejszg
Instrukcjg Obstugi i uzywanie urzgdzenia zgodnie
Z przeznaczeniem;

B. Wazone tadunki nalezy umieszczaé mozliwie w centralnej
czesci szalki platformy;

TAK NIE

0

T

C. Szalke nalezy obcigza¢ towarami o masie brutto mniejszej
niz maksymalny udzwig platformy;

D. W przypadku niecentrycznego umieszczania tadunkow na
szalce nie przekraczaé potowy udzwigu platformy dla tadunku
umieszczonego przy jednej z krawedzi szalki oraz jednej
trzeciej udzwigu platformy dla fadunku umieszczonego blisko

rogu szalki;
1/2
MAX MAX
1/3
MAX

E. Nie nalezy na dtuzszy czas pozostawia¢ duzych obcigzen
na szalce;
F. Nie uderza¢ w boczng krawedz szalki;
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NIE NIE

TAK NIE

G. W przypadku awarii nalezy natychmiast odtgczy¢ zasilanie
wagi;

H. Urzadzenie przewidziane do wycofania z eksploataciji
zutylizowaé zgodnie z aktualnie obowigzujgcymi przepisami
prawa;

1.6. Czas stabilizacji temperaturowej wagi

Przed przystgpieniem do pomiaréw nalezy odczekaé, az urzagdzenie
osiggnie stabilizacje cieplna.

W przypadku urzadzen, ktére przed zatgczeniem do sieci byty
przechowywane w znacznie nizszej temperaturze (np. porg zimowa),
czas aklimatyzacji i nagrzewania wynosi okoto 8 godzin. W czasie
stabilizacji cieplnej wskazania wyswietlacza mogg ulega¢ zmianie.
Zaleca sie, aby w miejscu uzytkowania ewentualne zmiany
temperatury otoczenia byty niewielkie i nastepowaty bardzo powoli

12



1.7. Warunki gwarancji

A.

B.

RADWAG zobowigzuje sie naprawi¢ lub wymieni¢ te elementy,
ktére okazg sie wadliwe produkcyjnie lub konstrukcyjnie.
Okreslenie wad niejasnego pochodzenia i ustalenie sposobow
ich wyeliminowania moze by¢ dokonane tylko z udziatem
przedstawicieli producenta i uzytkownika.

RADWAG nie bierze na siebie jakiejkolwiek odpowiedzialnosci

zwigzanej z uszkodzeniami lub stratami pochodzacymi z

nieupowaznionego lub nieprawidtowego wykonywania

procesow produkcyjnych lub serwisowych.

Gwarancja nie obejmuje:

¢ uszkodzenh mechanicznych spowodowanych niewtasciwg
eksploatacjg oraz uszkodzen termicznych, chemicznych,
uszkodzen spowodowanych wytadowaniem
atmosferycznym, przepieciem w sieci energetycznej lub
innym zdarzeniem losowym,

e uszkodzen platformy, gdy uzywana byta niezgodnie z
przeznaczeniem,

e uszkodzen platformy, gdy serwis stwierdzi naruszenie lub
uszkodzenie znaku zabezpieczajgcego konstrukcje przed
otwarciem,

e uszkodzen spowodowanych przez ptyny oraz naturalne
zuzycie,

e uszkodzen platformy z powodu nieodpowiedniego
przystosowania lub wady instalacji elektrycznej,

e uszkodzen bedacych wynikiem przecigzenia mechanizmu
pomiarowego,

e czynnosci konserwacyjnych (czyszczenie wagi).

Utrata gwarancji nastepuje woéwczas, gdy:

e naprawa zostanie dokonana poza autoryzowanym punktem
serwisowym,

e serwis stwierdzi ingerencje oséb nieupowaznionych w
konstrukcje mechaniczng lub elektroniczna,

¢ platforma nie posiada firmowych znakow
zabezpieczajgcych.

Szczegotowe warunki gwarancji znajdujg sie w karcie

gwarancyjne;.
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1.8. Nadzorowanie parametréw metrologicznych modutu

Wiasciwosci metrologiczne, powinny by¢ sprawdzane przez
uzytkownika w ustalonych odstepach czasowych. Czestotliwos¢
sprawdzania wynika z czynnikow $srodowiskowych pracy modutu,
rodzaju prowadzonych proceséw wazenia i przyjetego systemu
nadzoru nad jakoscia.

1.9. Informacje zawarte w instrukcji obstugi

Nalezy uwaznie przeczytac instrukcje obstugi przed wtaczeniem
i uruchomieniem modutu, nawet wtedy gdy uzytkownik ma
doswiadczenie z urzgdzeniami tego typu.

1.10. Szkolenie obstugi

Platforma powinna by¢ obstugiwana i nadzorowana tylko przez
osoby przeszkolone do jej obstugi.

1.11. Czyszczenie

Uwaga:
e Nalezy zachowac szczegblng ostroznos¢ przy czyszczeniu
szalki aby nie uszkodzi¢ mechanizmu wazgcego modutu,

o Do mycia bgdz czyszczenia urzgdzenia nie nalezy uzywac
Srodkow powodujgcych korozje,

e Podczas mycia nie kierowac silnego strumienia cieczy
bezposrednio w membrane uszczelniajgcg modut wazgcy.
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Czyszczenie elementéw ze stali nierdzewnej

W trakcie czyszczenia elementow ze stali nierdzewnej, nalezy
stosowac sie do zapiséw ponizszej tabeli, w ktdrej umieszczone sg
rodzaje zanieczyszczen i sposoby ich usuwania.

Rodzaj Sposdéb usuniecia
zanieczyszczenia
Odciski palcow Umyc spirytusem lub rozcienczalnikiem.

Splukaé czystg wodg i wytrze¢ do sucha.

Oleje, tluszcze, smary | Umy¢ rozpuszczalnikami organicznymi, a
nastepnie umyc¢ cieptg wodg z dodatkiem
mydta lub delikatnego detergentu.

Splukaé czystg wodg i wytrze¢ do sucha.

Plamy i naloty Umy¢ delikatnym detergentem szorujgcym,
temperaturowe czyszczgc lekko zgodnie z kierunkiem
struktury powierzchniowej.

Sptukaé czystg wodg i wytrze¢ do sucha.

Silne przebarwienia Czysci¢ detergentem zgodnie z kierunkiem
zaczyszczania. Jako materiaty do
czyszczenia doskonale sprawdzajg sie:
szczotki z wlosiem naturalnym i z wiosiem
sztucznym, Sciereczki z mikrowtékien,
widkien chemicznych i naturalnych,
widkniny z tworzyw sztucznych, Scierki
gabczaste, gabki.

Sptukaé czystg wodg i wytrze¢ do sucha.

Slady rdzy Zwilzy¢ roztworem kwasu szczawiowego i
pozostawi¢ na okoto 15-20 minut, a
nastepnie umy¢ cieptg wodg z dodatkiem
mydta lub delikatnego detergentu.
Spiukaé czystg wodg i wytrze¢ do sucha.

Farby Umyé¢ rozpuszczalnikiem do farb, a
nastepnie umyc¢ cieptg wodg z dodatkiem
mydta lub delikatnego detergentu.
Splukaé czystg wodg i wytrze¢ do sucha.

Rysy na powierzchni Delikatnie wyszlifowac¢ wiékning (nie
zawierajgcg zelaza) zgodnie z kierunkiem
struktury powierzchniowej, a nastepnie
umy¢ tagodnym detergentem szorujgcym.
Splukaé czystg wodg i wytrze¢ do sucha.
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Czyszczenie elementéw malowanych proszkowo

Pierwszym etapem powinno by¢ wstepne czyszczenie biezgcg wodg
lub ggbkg o duzych porach z duzg iloscig wody, celem usuniecia
luzniejszych i wiekszych zabrudzen.

Nie stosowaé preparatéw zawierajgcych substancje scierne.

Nastepnie, przy pomocy odpowiedniej Sciereczki oraz roztworu wody
i srodka czyszczgcego (mydto, ptyn do mycia naczyn) nalezy czyscic¢
powierzchnie zachowujgc normalny docisk sciereczki do powierzchni
elementow.

Nigdy nie powinno sie czysci¢ samym detergentem na sucho, gdyz
moze to spowodowac uszkodzenie powtoki — nalezy uzyé¢ duzej ilosci
wody badz roztworu wody ze $rodkiem czyszczgcym.

Czyszczenie elementéw aluminiowych

Do czyszczenia aluminium nalezy uzywaé produktéw majgcych
naturalne kwasy. Doskonatymi srodkami beda zatem: ocet
spirytusowy, cytryna. Nie wolno stosowac¢ preparatow zawierajgcych
substancje $cierne. Nalezy unika¢ stosowania do czyszczenia
szorstkich szczotek ktére moga tatwo porysowac powierzchnie
aluminium. Miekka szmatka z mikrofibry bedzie tutaj najlepszym
rozwigzaniem.

Powierzchnie polerowane czy$cimy za pomocg okreznych ruchéw.
Po usunieciu zabrudzen z powierzchni nalezy wypolerowaé
powierzchnie suchg szmatkg, aby osuszy¢ powierzchnie i nadac jej
potysk. Dla uzyskania lepszych rezultatéw, mozna doda¢ odrobine
ptynu do mycia naczyn.
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2. ROZPAKOWANIE | MONTAZ

2.1. Miejsce instalacji i uzytkowania

* temperatura powietrza w pomieszczeniu powinna wynosi¢:
+10 °C + +40 °C
wilgotnos¢ wzgledna nie powinna przekracza¢ 80%,
w czasie uzytkowania, zmiany temperatury pomieszczenia
powinny by¢ bardzo powolne,

* jezeli elektrycznos¢ statyczna bedzie miata wptyw
na wskazania modutu, nalezy uziemic jej podstawe.

2.2. Rozpakowanie i instalacja

Rozcigé tasme zabezpieczajgcg. Wyjac urzgdzenie z opakowania
fabrycznego.

Z pudetka na akcesoria wyjaé wszystkie elementy potrzebne do
prawidiowego dziatania i zamontowac je.

Wszystkie czynnosci nalezy wykonywac ostroznie, aby nie uszkodzi¢
mechanizmu platformy, z godnie z ponizszymi opisami.

Po wykonaniu instalacji mechanicznej nalezy przejs¢ do wykonania
podtgczen elektrycznych. W zaleznosci od preferowanego rodzaju
komunikacji dokonujemy podtgczenia przewodéw komunikacyjnych
do odpowiedniego gniazda (opis gniazd w rozdziale 1.2) interfejsu.
Zalecane jest stosowania oryginalnych przewodéw komunikacyjnych
dostarczonych przez Radwag. Napiecie znamionowe zasilacza
(podane na jego tabliczce znamionowej) powinno by¢ zgodne z
napieciem znamionowym sieci.
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2.3. Platforma HRP 16, 32

1. Platforme nalezy wyjgc z opakowania transportowego.

2. Zatozy¢ szalke na trzpienie.

3. Podfiaczyé terminal lub komputer do modutu wazgcego. Opis
ztgcz w punkcie 1.2. instrukcji.

4. Ustawi¢ platforme w miejscu uzytkowania na rébwnym
i twardym podtozu z daleka od Zrédet ciepta.

5. Platforme nalezy wypoziomowaé pokrecajgc nézkami
regulacyjnymi. Poziomowanie jest poprawne jezeli
pecherzyk powietrza znajduje sie w centralnym potozeniu
poziomiczki.

Tak Nie
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2.4. Platforma HRP 62, 120

1. Platforme nalezy wyja¢ z opakowania transportowego
dotykajgc wytgcznie "RAMY ZEWNETRZNEJ".

2. Podtagczy¢ terminal lub komputer do modutu wazacego. Opis
ztgcz w punkcie 1.2. instrukciji.
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Iki w gniazda dzwigni.




Zdemontowaé blokade transportowg oraz $ruby i podktadki

mocujgce blokade.

4.

5. Ustawi¢ platforme w miejscu uzytkowania na rownym i

twardym podtozu z daleka od Zrodet ciepta (nie montowac

szalki).
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Wkreci¢ ndzke nr 3, tak aby nozki 1,2,4 tworzyty
ptaszczyzne, na ktorej opiera sie rama wagi.
Wypoziomowac¢ platforme pokrecajgc nézkami regulacyjnymi
nr 1, 2 i 4, tak aby pecherzyk powietrza znalazt sie w
centralnym potozeniu poziomiczki.

Tak Nie

Wykreci¢ nézke nr 3, tak aby oparta sie o podtoze nie
wprowadzajgc naprezen do ramy platformy oraz aby nie
zmieni¢ poziomu platformy (pecherzyk powietrza w
poziomicy pozostaje w tym samym potfozeniu).

Zatozy¢ szalke (5) na trzpienie.
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10. Wigczy¢ zasilanie wagi.
2.5. Platforma HRP 150, 300

1. Platforme nalezy wyja¢ z opakowania transportowego
chwytajac wytacznie za "UCHWYTY TRANSPORTOWE".

= =_.:":”1
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2. Podtaczyé terminal lub komputer do modutu wazgcego. Opis

ztgcz w punkcie 1.2. instrukciji.
4. Zdemontowa¢ blokade transportowg oraz $ruby i podktadki

3. Wiozy¢ trzpienie szalki w gniazda dzwigni.
mocujgce blokade.
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5. Ustawic¢ platforme w miejscu uzytkowania na rownym i
twardym podtozu z daleka od zrodet ciepta (nie montowac
szalki).

6. Wkreci¢ ndzke nr 3, tak aby nézki 1,2,4 tworzyty
ptaszczyzne, na ktorej opiera sie rama wagi.

7. Wypoziomowa¢é platforme pokrecajgc nézkami regulacyjnymi
nr 1, 2 i4, tak aby pecherzyk powietrza znalazt sie w
centralnym potozeniu poziomiczki.

Tak Nie

8. Woykreci¢ nézke nr 3, tak aby oparta sie o podtoze nie
wprowadzajgc naprezen do ramy platformy oraz aby nie
zmieni¢ poziomu platformy (pecherzyk powietrza w
poziomicy pozostaje w tym samym potozeniu).

9. Zatozy¢ szalke (5) na trzpienie.
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2.6. Platforma HRP 300.1, 600, 1100

1. Platforme nalezy wyjg¢ z opakowania transportowego
chwytajgc wytacznie za "UCHWYTY TRANSPORTOWE".

2. Podfaczyé terminal lub komputer do modutu wazacego. Opis
ztgcz w punkcie 1.2. instrukcji.
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3. Wiozy¢ trzpienie szalki (4) w gniazda dzwigni (5).

4. Zdemontowa¢ blokade transportowg oraz $ruby i podktadki
mocujgce blokade (6).
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5. Ustawi¢ platforme w miejscu uzytkowania na rownym i

twardym podtozu z daleka od zrodet ciepta (nie montowac
szalki).

6. Wkreci¢ ndézke nr 3, tak aby nézki 1,2,4 tworzyty

7.

ptaszczyzne, na ktdrej opiera sie rama wagi.
Wypoziomowac platforme pokrecajgc ndézkami regulacyjnymi
nr 1, 2 i4, tak aby pecherzyk powietrza znalazt sie w
centralnym potozeniu poziomiczki.
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Tak Nie

8. Woykreci¢ nézke nr 3, tak aby oparta sie o podtoze nie
wprowadzajgc naprezen do ramy platformy oraz aby nie
zmieni¢ poziomu platformy (pecherzyk powietrza w
poziomicy pozostaje w tym samym potozeniu).

9. Zatozy¢ szalke (7) na trzpienie.

10. Wigczy¢ zasilanie wagi.
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2.7. Platforma HRP 2000

1. Platforme nalezy wyja¢ z opakowania transportowego
uzywajgc wciggnika. W tym celu nalezy:
e Odkreci¢ 4 szt. Srub pokazanych na ryTsunku ponizej

_—

1

o Wkreci€ 4 szt. Srub z uchem i za pomoca linek i
wciggnika wyjgc¢ platforme i ustawi¢ w miejscu
uzytkowania na rownym i twardym podfozu z daleka
od zZrodet ciepta.
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e Po ustawieniu w miejscu uzytkowania wykreci¢ sruby
z uchem.

2. Zdemontowac ptyte szalki (3).

3. Podtgczy¢ terminal lub komputer do modutu wazgcego. Opis
ztgcz w punkcie 1.2. instrukciji.

4. Zdemontowa¢ blokady transportowe (5).
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5. Ustawi¢ zderzaki. Poluzowac¢ nakretki we wszystkich
czterech rogach, wykreci¢ sruby ustawiajgc szczeline na warto$¢é

okoto 1 mm i dokrecic¢ nakretki.

NN

@

0

I_Dj_l

~1mm

o

'l

6. Ustawic platforme w miejscu uzytkowania na rownym i
twardym podtozu z daleka od Zrddet ciepta (nie montowac
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7. Whkreci¢ ndzke nr 3, tak aby nézki 1,2,4 tworzyty
ptaszczyzne, na ktdrej opiera sie rama wagi.

8. Wypoziomowac platforme pokrecajgc ndézkami regulacyjnymi
nr 1, 2 i4, tak aby pecherzyk powietrza znalazt sie w
centralnym potozeniu poziomiczki.

Tak Nie

9. Woykreci¢ nézke nr 3, tak aby oparta sie o podtoze nie
wprowadzajgc naprezen do ramy platformy oraz aby nie
zmieni¢ poziomu platformy (pecherzyk powietrza w
poziomicy pozostaje w tym samym potfozeniu).

10. Zatozy¢ szalke (3).
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11. Wigczy¢ zasilanie wagi.
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3. KALIBRACJA

Zapewnienie bardzo duzej dokfadnosci wazenia wymaga okresowego

wprowadzania do pamieci wagi wspotczynnika korygujgcego jej

wskazania w odniesieniu do wzorca masy - jest to tzw. kalibracja wagi.

Kalibracja powinna by¢ wykonana wéwczas, gdy rozpoczynamy wazenie,

po dtuzszej przerwie pomiedzy seriami pomiarow lub gdy nastgpita
skokowa zmiana temperatury otoczenia. Kalibracje wagi nalezy

przeprowadzac wtedy, gdy na szalce nie ma zadnego ftadunku oraz sg

stabilne warunki pracy(brak podmuchdéw i drgan). Gdy ktérys z tych

warunkow nie zostanie spetniony zostanie wyswietlony komunikat bfedu.
W takiej sytuacji nalezy usung¢ obcigzenie z szalki lub wyeliminowac inne
czynniki zaktdcajace i powtdrzy¢ proces kalibracji. Do czasu zakonczenia
procedury kalibracji nie nalezy wykonywaé zadnych czynnoséci na wadze

poza wskazanymi przez program krokami kalibracji. Platformy HRP

wyposazone sg w wewnetrzny odwaznik kalibracyjny i kalibracja moze

odbywac sie przy pomocy tegoz odwaznika lub odwaznikiem
zewnetrznym.

Dostepne mamy trzy tryby kalibraciji:
e kalibracja zewnetrznym odwaznikiem

e automatyczna kalibracja wewnetrzna inicjowana przez wage

(co okreslony interwat czasowy oraz w przypadku zmiany

temperatury otoczenia)
e kalibracja wewnetrzna inicjowana przez uzytkownika

Procedura kalibracji odwaznikiem zewnetrznym dostepna jest z

poziomu:

e programu do obstugi platform i modutéw MWMH-Manager

¢ terminala wagowego podtgczonego do modutu

Kalibracje wewnetrzng mozemy zainicjowac poprzez:

e program do obstugi platform i modutéw MWMH-Manager

e terminal wagowy podtgczony do modutu
e polecenie IC w tekstowym protokole komunikacyjnym
e polecenie w protokole Profibus
e polecenie w protokole Modbus
Uwaga

W wysytanej ramce masy znajduje sie informacja czy dla modutu
powinna by¢ wykonana procedura kalibracji (patrz opis komend).
Platformy HRP posiadajgce legalizacje nie majg dostepnej opcji
kalibracji odwaznikiem zewnetrznym.
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3.1. Masa startowa uzytkownika

Platformy HRP posiadajg mozliwos¢ wyznaczenia punktu zerowego
wagi przez uzytkownika. Opcja ta dostepna jest z poziomu:
e programu do obstugi platform i modutéw MWMH-Manager
e terminala wagowego podfgczonego do modutu

Uwaga

Wyznaczanie masy startowej przez uzytkownika nie jest dostepne
dla platform posiadajgcych legalizacje.
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4. POTOKOL KOMUNIKACYJNY

4.1. Komunikacja z modutem

Platformy HRP mogg komunikowac¢ sie z terminalami wagowymi
produkcji Radwag, aplikacjami komputerowymi i sterownikami
przemystowymi za pomocg portow RS232, Ethernet, RS485 oraz
opcjonalnie za pomocg Profibus.
Protokoty komunikacyjne zaimplementowane w modutach to:

e Znakowy protokot Radwag

e Modbus RTU (RS485)

e Modbus TCP (Ethernet)

e Profibus
Komunikacja Modbus oraz Profibus zostata opisana w osobnej
instrukcji.
Ponadto platforma moze zosta¢ dodatkowo wyposazona w wejscia i
wyjscia cyfrowe za pomoca ktdérych mozna wykonywac tarowanie,
zerowanie, start i stop dozowania oraz sygnalizowac¢ progi wagowe
lub sterowac procesem dozowania.

Uwaga:

W wersji z Profibus platformy HRP nie posiadajg We/Wy cyfrowych,
RS485 oraz Ethernetu.

4.2. Domysine parametry komunikacyjne

e RS 232
Szybkosé 57600
Bity danych 8
Parzystosé brak
Bity stopu 1

e RS 485
Szybkos¢ 57600
Bity danych 8
Parzysto$¢ brak
Bity stopu 1
Adres modutu 1

e TCP/IP
Adres IP 192.168.0.2
Maska podsieci 255.255.255.0
Brama domysina 192.158.0.1
Port 4001
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4.3. Konfiguracja HRP za pomocg MWMH-Manager

»MWMH-Manager” jest programem komputerowym pracujgcym w
Srodowisku MS Windows przeznaczonym do obstugi i konfiguraciji
platform HRP, magnetoelektrycznych modutéw wagowych MW SH,
MWMH, MWLH. Program umozliwia: odczyt masy, tarowanie,
zerowanie, ustawienie filtrow wagowych, wykonanie kalibracji,
ustawienie parametrow komunikacyjnych, symulacje dziatania wejsc¢ i
wyjs¢ cyfrowych.

Program MWMH-Manager komunikuje sie z urzadzeniami poprzez
porty komunikacyjne RS232,RS485 oraz Ethernet. Program MWMH-
Manager zostat opisany w osobnej instrukcji.

4.3.1. Pamie¢ alibi — baza wazen
Waga jest wyposazona w pamie¢ ALIBI, pozwalajgcg na zapisanie i
przechowywanie do 131 071 pomiaréw dokonanych na wadze.
Zapis pomiaréw nastepuje automatycznie, po kazdorazowym
wystaniu komendy <SS>, bez koniecznosci wykonywania
dodatkowych czynnosci lub zmiany ustawien.
Wraz z wynikiem zapisywane sg takze dodatkowe dane zwigzane z
pomiarem:
Numer pozycji w bazie danych.
Wynik pomiaru (masa).
Data pomiaru.
Czas pomiaru.
Wartos¢ uzytej tary.

Zapis pomiarow nastepuje w tzw. petli — jezeli zostanie zapisany
pomiar nr 131 072, to automatycznie z pamieci wagi zostanie
usuniety pomiar nr 1.

Pomiaréw zapisanych w pamieci wagi nie mozna usunagé.

Uzytkownik ma mozliwos¢ przegladania i wydrukowania danych
zapisanych w pamieci ALIBI.

Uwaga: nalezy pamietac, aby wykonywac zgrywanie danych z
pamieci alibi. Czestotliwo$¢ zgrywania wazen nalezy tak dobrac, aby
operacje wykonac przed utraceniem pierwszych pomiarow. Opis
procedury zgrywania znajduje sie w instrukcji dla programu

MWMH- Menager.
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4.4. Wspotpraca z terminalami wagowymi

Platformy HRP wspotpracujg z terminalami wagowymi: HY 10,PUE 5
oraz PUE 7.1. Komunikacja pomiedzy urzgdzeniami odbywa sig¢ za
pomocg RS232,RS485 oraz Ethernet. tgczgc HRP z terminalem
otrzymujemy wysokiej rozdzielczosci wage z aplikacjami
dedykowanymi dla przemystu. Z poziomu terminala wagowego
mozliwy jest petny dostep do parametréw modutu oraz wykonanie
kalibraciji.

Terminal HY10 Terminal PUE 5

Terminal PUE 7.1

4.5.Wspéltpraca z programem R-LAB

Program R-LAB to aplikacja komputerowa umozliwiajgca
odczytywanie wartosci masy z podtgczonych modutéw, zbieranie
pomiaréw oraz tarowanie i zerowanie.

Program umozliwia potgczenie z platforma HRP za pomocg RS232
oraz Ethernet.

4.6. Protokét komunikacyjny Radwag

Informacje podstawowe
e Znakowy protokét komunikacyjny platforma — terminal,
komputer przeznaczony jest do komunikacji miedzy waga
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RADWAG a urzgdzeniem zewnetrznym, przy pomocy tgcza
szeregowego RS-232C, RS 484 lub Ethernet.

o Protokdt sktada sie z komend przesytanych z urzadzenia
zewnetrznego do platformy i odpowiedzi z platformy do
urzgdzenia.

e Odpowiedzi sg wysytane z platformy kazdorazowo po
odebraniu komendy, jako reakcja na dang komende.

e Przy pomocy komend skfadajgcych sie na protokét
komunikacyjny mozna uzyskiwaé¢ informacje o stanie
platformy, jak i wptywac na jej dziatanie, np. mozliwe jest
otrzymywanie z platformy wynikdéw wazenia, zerowanie itp.

Rozkaz | Opis komendy

Z Zeruj platforme

T Taruj platforme

oT Podaj wartos¢ tary

uT Ustaw tare

S Podaj wynik stabilny w jednostce podstawowej

Sl Podaj wynik natychmiast w jednostce podstawowej

SuU Podaj wynik stabilny w jednostce aktualnej

Sul Podaj wynik natychmiast w jednostce aktualnej

SS Podaj i z_apisz do pamieci alibi wynik w jednostce
aktualnej

C1 Wigcz transmisje ciggtg w jednostce podstawowej

Co Wytgcz transmisje ciggtg w jednostce podstawowej

Cul Wigcz transmisje ciggta w jednostce aktualnej

Cuo Wytgcz transmisje ciggtg w jednostce aktualnej

DH Ustaw dolny prég dowazania
UH Ustaw gorny prég dowazania
ODH Podaj warto$¢ dolnego progu dowazania

OUH Podaj warto$¢ gérnego progu dowazania




NB Podaj numer fabryczny.

Ul Podaj dostepne jednostki.
usS Ustaw jednostke.

UG Podaj aktualng jednostke.
BN Podaj typ wagi.

FS Podaj maksymalny udzwig.
RV Podaj wersje programu.

A Ustaw autozero.

PC Wyslij wszystkie zaimplementowane komendy.
FIS Ustaw filtr

GIN Podaj stan ustawien wejs¢
GOUT | Podaj stan ustawieh wyjs¢
SOUT | Ustaw wyjscia

IC Kalibracja wewnetrzna

PS Wyslij ustawienia wagi

Uwaga: Kazdy rozkaz musi zostac zakoriczony znakami CR LF.

Format odpowiedzi na pytanie z komputera

XX_ACRLF komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie
XX_D CRLF zakonczono komende (wystepuje tylko po XX_A)
XX_I CR LF komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna
XX_"CRLF komenda zrozumiana, ale wystapito przekroczenie zakresu max
XX_VvCRLF komenda zrozumiana, ale wystapito przekroczenie zakresu min
XX _OKCRLF komende wykonano
ES CRLF komenda niezrozumiana
przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny (limit

XX _ECRLF X )

- czasowy jest parametrem charakterystycznym wagi)

XX - w kazdym przypadku jest nazwg wystanego rozkazu

- reprezentuje znak odstepu (spacji)
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4.7. Opis komend

Zerowanie wagi
Skfadnia: Z CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

Z ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie

Z DCRLF - zakonczono komende

Z ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie

7 ACRLE - komenda zrozumiana, ale wystgpito przekroczenie zakresu
- zerowania

Z ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie

Z ECRLF - przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny

Z_ ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna

Tarowanie wagi
Skfadnia: T CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

T ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie

T DCRLF - zakonczono komende

T ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie

T VCRLF - rairgvt\elgg;zrozumlana, ale wystgpito przekroczenie zakresu
T ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie

T_ECRLF - przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny
T_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna

Podaj wartos¢ tary
Sktadnia: OT CR LF

Odpowiedz: OT_TARA CR LF - komenda wykonana
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Format odpowiedzi:

1|2 3 4-12 13 14 | 15 | 16 17 18 | 19

O | T | spacja | tara | spacja jednostka spacja | CR | LF

Tara - 9 znakéw z wyréwnaniem do prawej
Jednostka - 3 znaki z wyréwnaniem do lewej

Uwaga: Wartosc tary jest podawana zawsze w jednostce kalibracyjnej.

Ustaw tare

Sktadnia: UT_TARA CR LF, gdzie TARA - wartos$¢ tary

Mozliwe odpowiedzi:

UT_OK CRLF - komenda wykonana

UT_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna

ES CR LF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format tary)

Uwaga: W formacie tary nalezy uzywac kropki jako znacznika miejsc po przecinku.
Podaj wynik stabilny w jednostce podstawowej

Skfadnia: S CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

S ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie

S ECRLF - przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny
S ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna
RAMKA MASY - zwracana jest warto$¢ masy w jednostce podstawowej

Format ramki masy, jakg odpowiada waga:
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1] 23 4 5 6 7-15 16 17]18]19] 20 ] 21
znak okreslajacy
7nak czy powinna by¢
S | spacja stabilnosci wykonana znak | masa | spacja jednostka CR | LF
kalibracja
wewnetrzna
S - rozkaz
Znak stabilnosci - [spacja] gdy stabilny, [?] gdy niestabilny
Znak okreslajacy - [spacja] gdy nie ma wymagan wykonania kalibracji
czy powinna byc¢ wewnetrznej, [1] gdy program sygnalizuje, ze
wykonana powinna by¢ wykonana kalibracja wewnetrzna,
kalibracja
wewnetrzna
Znak - [spacja] gdy wskazanie jest dodatnie, [-] gdy
wskazanie jest ujemne
Masa - 9 znakéw masy netto w jednostce kalibracyjnej z
wyréwnaniem do prawej
Jednostka masy - 3 znaki z wyréwnaniem do lewej
Przyktad:
SCRLF - rozkaz z komputera
S_ACRLF - komenda zrozumiana i rozpoczeto jej wykonywanie
- komenda wykonana, zwracana
s_ 1 -8.5_9g__CR LF jest warto$¢ masy w jednostce
podstawowej
gdzie: _ - spacja
Podaj wynik natychmiast w jednostce podstawowe;j
Sktadnia: SI CR LF
Mozliwe odpowiedzi:
SIICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna

- zwracana jest warto$¢ masy w jednostce podstawowej

RAMKA MASY .
natychmiast

Format ramki masy, jakg odpowiada waga:
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1]2 3 4 5 6 7-15 16 17]18]19] 20 [ 21
znak
okreslajacy
czy
S | | | spacja staﬁri}ilééci pO\év;rgna znak | masa | spacja jednostka CR | LF
wykonana
kalibracja
wewnetrzna
Sl - rozkaz
Znak stabilnosci - [spacja] gdy stabilny, [?] gdy niestabilny
Znak okreslajacy - [spacja] gdy nie ma wymagan wykonania kalibracji
czy powinna byc¢ wewnetrznej, [1] gdy program sygnalizuje, ze
wykonana powinna by¢ wykonana kalibracja wewnetrzna,
kalibracja
wewnetrzna
Znak - [spacja] gdy wskazanie jest dodatnie, [-] gdy
wskazanie jest ujemne
Masa - 9 znakéw masy netto w jednostce kalibracyjnej z
wyréwnaniem do prawej
Jednostka masy - 3 znaki z wyréwnaniem do lewej
Przyktad:
SICRLF - rozkaz z komputera
st 2 18.5 kg _CRLF - komenpla wykonana, zwracana jest warto$¢
masy w jednostce podstawowej natychmiast
gdzie: _ - spacja

Podaj wynik stabilny w jednostce aktualnej
Sktadnia: SUCR LF

Mozliwe odpowiedzi:

SU_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie
SU_ECRLF - przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny
SU_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna
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RAMKA MASY

- zwracana jest wartos¢ masy w jednostce podstawowej

Format ramki masy, jakg odpowiada waga:

112 3

4

5 6 7-15 16 17181920 |21

S | U | spacja

znak

stabilnosci by¢

znak
okreslajacy
czy
powinna znak | masa | spacja jednostka CR | LF
wykonana
kalibracja
wewnetrzna

SuU
Znak stabilnosci

Znak okreslajgcy
czy powinna byc¢
wykonana
kalibracja
wewnetrzna
Znak

Masa

Jednostka masy

rozkaz
[spacja] gdy stabilny, [?] gdy niestabilny

[spacja] gdy nie ma wymagan wykonania kalibracji
wewnetrznej, [1] gdy program sygnalizuje, ze
powinna by¢ wykonana kalibracja wewnetrzna,

[spacja] gdy wskazanie jest dodatnie, [-] gdy
wskazanie jest ujemne

9 znakéw masy netto w jednostce aktualnej z
wyréwnaniem do prawej

3 znaki z wyréwnaniem do lewej

Przyktad:

SUCRLF - rozkaz z komputera

SU_ACRLF - komenda zrozumiana i rozpoczeto jej wykonywanie

SU___ - 172.135 N__CRLF - komengﬂa wykonana, zwracana jest yvartosc,
masy w jednostce aktualnie uzywanej

gdzie: _ - spacja

Podaj wynik natychmiast w jednostce aktualnej

Sktadnia: SUI CR LF
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Mozliwe odpowiedzi:

SUI_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna

- zwracana jest warto$¢ masy w jednostce podstawowej

RAMKA MASY .
natychmiast

Format ramki masy, jakg odpowiada waga:

1]2]3 4 5 6 7-15 16 17]18[19] 20 [ 21
znak
okreslajacy
czy powinna
S|U |1l staf)ri:ﬁtk)éci byc¢ znak | masa | spacja jednostka CR | LF
wykonana
kalibracja
wewnetrzna
Sul - rozkaz
Znak stabilnosci - [spacja] gdy stabilny, [?] gdy niestabilny
Znak okreslajacy - [spacja] gdy nie ma wymagan wykonania kalibracji
czy powinna byc¢ wewnetrznej, [1] gdy program sygnalizuje, ze
wykonana powinna by¢ wykonana kalibracja wewnetrzna,
kalibracja
wewnetrzna
Znak - [spacja] gdy wskazanie jest dodatnie, [-] gdy

wskazanie jest ujemne

Masa - 9 znakéw masy netto w jednostce aktualnej z
wyréwnaniem do prawej

Jednostka masy - 3 znaki z wyréwnaniem do lewej
Przyktad:
SUICRLF - rozkaz z komputera
SUI? - _ 58.237 _kg_CRLF - komenda wykonana, zwracana jest

warto$¢ masy w jednostce podstawowej

gdzie: _ - spacja

Podaj i zapisz do pamieci alibi wynik w jednostce aktualnej

Uwaga: dla wag legalizowanych zapis wyniku wazenia bedzie wykonany tylko
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dla stabilnego wskazania.

Sktadnia: SS CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

SS_OKCRLF - komenda wykonana
SS ECRLF - przekroczony limit czasu przy oczekiwaniu na wynik stabilny
SS ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna

Wiacz transmisje ciaggla w jednostce podstawowej
Sktadnia: C1 CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

Cl1 ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna
Cl1_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie
RAMKA MASY - zwracana jest warto$¢ masy w jednostce podstawowej

Format ramki masy, jakg odpowiada waga:

1]2] 3 4 5 6 [ 715 ] 16 [17[18[19] 20 ] 21
. znak ’ . ’
S | | | spacja stabilnosci | SPacia znak | masa | spacja jednostka CR | LF

Wytacz transmisje ciagla w jednostce podstawowej

Sktadnia: CO CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

CO_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna
CO_ACRLF - komenda zrozumiana i wykonana

Wiacz transmisje ciaggla w jednostce aktualnej

Skfadnia: CUL CR LF
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Mozliwe odpowiedzi:

CU1_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna
CU1_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie
RAMKA MASY - zwracana jest warto$¢ masy w jednostce aktualnej

Format ramki masy, jakg odpowiada waga:

123 4 5 6 7-15 16 1718192021
znak - . .
S|U|I stabilnosci | SPacia znak | masa | spacja jednostka CR | LF

Wytacz transmisje ciagla w jednostce aktualnej

Sktadnia: CUO CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

CUO_I CR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna
CUO_ACRLF - komenda zrozumiana i wykonana

Ustaw dolny prég dowazania

Sktadnia: DH_XXXXX CR LF, gdzie: _ - spacja, XXXXX - format
masy

Mozliwe odpowiedzi:
DH_OK CR LF - komenda wykonana
ES CRLF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format masy)

Ustaw gérny prég dowazania

Sktadnia: UH_XXXXX CR LF, gdzie: _ - spacja, XXXXX - format
masy

Mozliwe odpowiedzi:
UH_OK CR LF - komenda wykonana

ES CR LF - komenda niezrozumiana (nieprawidtowy format masy)
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Podaj wartos¢ dolnego progu dowazania
Sktadnia: ODH CR LF
Odpowiedz: DH_MASA CR LF - komenda wykonana

Format odpowiedzi:

1]2 3 4-12 13 14 | 15 | 16 17 18 | 19
D|H spacja masa spacja jednostka spacja | CR | LF
Masa - 9 znakéw z wyréwnaniem do prawej
Jednostka - 3 znaki z wyréwnaniem do lewej

Podaj wartos¢ gornego progu dowazania
Sktadnia: OUH CR LF
Odpowiedz: UH_MASA CR LF - komenda wykonana

Format ramki masy, jakg odpowiada waga:

1] 2 3 4-12 13 [ 14|15 ] 16 17 18 19
U | H | spacja masa | spacja jednostka spacja CR LF
Masa - 9 znakéw z wyrdwnaniem do prawej
Jednostka - 3 znaki z wyréwnaniem do lewej

Podaj numer fabryczny

Skfadnia: NB CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

NB_A_"Nr fabryczny” CRLF | komenda zrozumiana, zwracany jest numer
fabryczny wagi.

NB_I CRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie
niedostepna.

"nr fabryczny” — parametr okreslajgcy numer fabryczny urzgdzenia.
Zwracany pomiedzy znakami cudzystowu.
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Przykitad:

NB CR LF —rozkaz z komputera.
NB_A_"123456" CR LF — numer fabryczny urzgdzenia — 123456.

Podaj dostepne jednostki

Sktadnia: Ul CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

Ul_"X4,X5, ... X" _OK<CR><LF> | komenda wykonana, zwracane sg dostepne
jednostki w aktualnym modzie pracy.

Ul_I <CR><LF> - komenda zrozumiana, ale w danym momencie
niedostepna.

X - oznaczenie jednostek, oddzielone przecinkami.

Przyktad:

UICRLF - podaj dostepne jednostki.
Ul_"kg,N,Ib,ul,u2”_OK CR LF- zwracane sg dostepne jednostki.

Ustaw jednostke

Sktadnia: US_x CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

US_x_OK CR LF [ komenda wykonana, zwraca ustawiong jednostke.

- wystgpit btgd podczas wykonywania komendy, brak parametru
US_ECRLF lub nieprawidtowy format.

US ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X - parametr, oznaczenie jednostki: g, kg, N, Ib, oz, ct, ul, u2, next.

Uwaga:

W przypadku, gdy x=next komenda powoduje zmiane jednostki na
nastepng z dostepnej listy (symulacja wcisniecia przycisku ).
Przyktad:

US_kg CR LF - ustaw jednostke ,kg”.
US_kg_OK CR LF - ustawiono jednostke ,kg”.
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Podaj aktualng jednostki

Sktadnia: UG CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

UG_x_OK<CR><LF> |- komenda wykonana, zwraca ustawiong jednostke.

UG_I| <CR><LF> - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X - parametr, oznaczenie jednostki.

Przykitad:

UG CR LF - podaj aktualng jednostke.
UG_kg_OK CR LF — aktualnie wybrana jednostka to ,kg”.

Podaj typ wagi

Skfadnia: BN CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

BN_A_"x” CRLF - komenda zrozumiana, zwracany jest typ wagi.

BN_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

x - Typ wagi (miedzy znakami cudzystowu).

Przyktad:

BN CR LF - podaj typ wagi.
BN_A_"C32” CR LF - zostat zwrécony typ wagi ,C32".

Podaj maksymalny udzwig

Sktadnia: FS CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

FS_A_"x” CRLF - komenda zrozumiana, zwracany jest Max wagi.

FS_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X — maksymalny udzwig wagi (miedzy znakami cudzystowu).

Przyktad:

FS CRLF - podaj maksymalny udzwig wagi.
FS_A "3.000" CR LF — zostat zwrécony Max wagi ,.3.000”.
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Podaj wersje programu

Sktadnia: RV CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

RV_A_"x" CR LF - komenda zrozumiana, zwracany jest wersja programu.

RV_ICR LF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

X — wersja programu (miedzy znakami cudzystowu).

Przyktad:

RV CR LF - podaj wersje programu.
RV_A_"1.0.0" CR LF — zostata zwr6cona wersja programu ,1.0.0".

Staw autozero

Sktadnia: A_n CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

A_OK CRLF - komenda wykonana.

- wystgpit btgd podczas wykonywania komendy, brak parametru

A_ECRLF lub nieprawidtowy format.

A_ICRLF - komenda zrozumiana, ale w danym momencie niedostepna.

n - parametr, wartos¢ okreslajgca ustawienie autozero:
0 — autozero wytgczone,
1 — autozero witgczone.

Przyktad:

A_1CRLF - wigcz dziatanie autozero.
A_OK CR LF — autozero wigczone.

Wyslij wszystkie zaimplementowane komendy
Sktadnia: PC CRLF

Odpowiedz:

PC_A_"ZT,S,SI,SU,SUI..." - komenda wykonana, indykator wystat
wszystkie zaimplementowane komendy.
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Ustaw filtr
Sktadnia: FIS n <CR><LF>
Mozliwe odpowiedzi:

FIS OK <CR><LF> - komenda wykonana

- wystgpit btad podczas wykonywania komendy, brak
parametru lub nieprawidtowy format

- komenda zrozumiana, ale w danym momencie
niedostepna

n - parametr, warto$¢ dziesietna okreslajgca numer filtra

n—  1-—bardzo szybki

FIS_E <CR><LF>

FIS_| <CR><LF>

2 — szybki
3 — $redni
4 — wolny

5 — bardzo wolny
Uwaga:
Numeracja jest $cisle przypisana do nazwy filtra i stata we wszystkich
rodzajach wag.
Jezeli w danym typie wagi ustawienia filtra przypisane sg do modu pracy,
komenda zmienia ustawienia dla aktywnego modu pracy.

Przyktad:
polecenie: FIS 3<CR><LF> - ustaw filtr sredni
odpowiedz: FIS_OK<CR><LF> - ustawiono filtr $redni

Podaj stan wysterowania wejs¢

Sktadnia: GIN CR LF

OdpowiedZ:GIN_XXXXX CR LF - gdzie XXXXX-stan wysterowania wejs¢ poczawsz
wej 5 a skonczywszy nawej 1 0-wejscie nie wysterowane 1-wejscie wysterowane

Format odpowiedzi:

112 |3 4 5-9 10 11
G I N spacja stan wejsé CR LF
-5 znakow
Stan wejéé sygnalizujgcych stan

wejs¢: znak nr5 wejscie
5 ...znak nr 9 wejscie 1
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Podaj stan wysterowania wyjsé

Sktadnia: GOUT CRLF

Odpowiedz:GOUT_XXXX CR LF - gdzie XXXX-stan wysterowania wyj$¢ poczawsz)
wyjscia 4 a skonczywszy na wyjsciu 1 0-wyjscie nie wysterowane

1-wyjscie wysterowane

Format odpowiedzi:

1 2 3 4 5 6-9 10 11

G @] U T spacja stan wyjsc CR LF

-4 znaki sygnalizujgce
stan wyj$¢: znak nr 6

wyjscie 4 ...znak nr 9

wejscie 1

Stan wejs¢

Ustaw wyjscia

Sktadnia: SOUT_XXXX CR LF, gdzie: _ - spacja, XXXXX —
ustawienie stanu wyjsé

na aktywne-1 lub nie aktywne-0 w kolejnosci od
wyjscianr4 do 1.

Mozliwe odpowiedzi:

SOUT_OK CR LF - komenda wykonana

- komenda niezrozumiana

ESCRLF (nieprawidtowy format maski wyj$¢)

Kalibracja wewnetrzna
Sktadnia: IC CR LF

Mozliwe odpowiedzi:

IC_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie
IC_DCRLF - zakonczono kalibracje

IC_ACRLF - komenda zrozumiana, rozpoczeto wykonywanie
IC_E CRLF - przekroczony zakres, limit czasu przy

oczekiwaniu na wynik stabilny
- komenda zrozumiana, ale w danym momencie

IC_ICRLF .
- niedostepna
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Wyslij ustawienia wagi
Sktadnia: PS <CR><LF>

Mozliwe odpowiedzi:

Przykfad:

polecenie: PS<CR><LF> - wy$lij ustawienia wagi
PS_A<CR><LF>

odpowiedz: - ustawienia wagi

PS_D<CR><LF>

4.8. Komunikaty o btedach

-Err2- Wartos$¢ poza zakresem zerowania

-Err3- Wartos¢ poza zakresem tarowania

-Err8- Przekroczony czas operacji tarowania/zerowania
-NULL- Wartos¢ zerowa z przetwornika

-FULL- Przekroczenie zakresu pomiarowego

-LH- Btad masy startowej
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4.9. Przewody komunikacyjne i zasilania

Przewdd RS232 HRP-Komputer

PT0348

T TL PP
TR

PT0375

i

Przewdéd RS232 HRP-HY10,PUE 5 + zasilanie
PT0347

Cl

widok od strony
zaciskow
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Przewddy Ethernet HRP-HY10,.PUE 5
PT0302

=1

2, 3
widok od gory
wtyczki {"'@'
"
ping - brazowy 1 4
in7 - biat .
g::s - :;:Ignt;razowy widok od strony
pin5 - bialo niebieski zaciskow
pind - niebieski pin1 : bialo-zielony
pin3 - biato zielony pin2 : bialo-pomaranczowy
pin2 - pomaranczowy pin3 : zielony
pin1 - bialo pomaranczowy pind : pomaranczowy
= -
widok od goéry
wtyczki
2 3

ping - brazowy (‘
pin7 - biato brazowy

piné - zielony @
pin5 - biato niebieski

pin4 - niebieski 1 4
pin3 - biato zielony

pin2 - pomaranczowy

pin1 - bialo pomaranczowy

widok od strony
zaciskow

pin1 : biato-zielony

pin2 : biato-pomaranczowy
pin3 : zielony

pind : pomaranczowy
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Przewdd Ethernet HRP- Ethernet Switch, Pue 7.1

Ell

widok od goéry
wtyczki

ping - brazowy

pin7 - biato brazowy

pinG - zielony

pin5 - biato niebieski

pind - niebieski

pin3 - biato zielony

pin2 - pomaranczowy

pin1 - bialo pomaranczowy

Przewdéd We/Wy HRP

Uwaga:

widok od strony
zaciskow

pin1 : biato-zielony

pin2 : biato-pomaranczowy
pin3 : zielony

pind : pomaranczowy

Kolory zyt dla kabli standardu ,M12”. Na rysunku podano

przyktadowy typ kabla.
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4.10. Zasilanie platform

Do zasilania platform HRP uzywamy zasilacza SYS-1544-2415-T3-
HRP znajdujgcego sie w komplecie z modutem. W przypadku
wykorzystywania przewodéw komunikacyjnych PT0348 lub PT0375
zasilacz wpinamy do wtyczki wyprowadzonej z przewodu. W
przypadku wykorzystywania do komunikacji sieci Ethernet lub
Profibus platforme mozemy zasili¢ bezposrednio z zasilacza poprzez
wpiecie go w gniazdo nr3.
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5. TRANSPORT | SKLADOWANIE

5.1. Sprawdzenie dostawy

Nalezy sprawdzi¢ dostarczone opakowanie i urzgdzenie
bezposrednio po dostawie i oceni¢, czy nie ma zewnetrznych Sladéw
uszkodzenia.

5.2. Opakowanie

Nalezy zachowac¢ wszystkie elementy opakowania, w celu uzycia ich
do transportu urzgdzenia w przysztosci.

Tylko oryginalne opakowanie, moze by¢ zastosowane do przesytania
urzadzenia. Przed zapakowaniem nalezy odtgczy¢ przewody oraz
wyjac ruchome czeéci (szalke, ostony, wktadki). Elementy urzgdzenia
nalezy umiesci¢ w oryginalnym opakowaniu, zabezpieczajgc przed
uszkodzeniem w czasie transportu.
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