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MANUAL DE OPERACION DEL SERVOAPAREJO SUSPENDIDO KNIGHT

Este manual contiene informacion importante para todo el personal involucrado en la instalacion,
la operacién y el mantenimiento del servoaparejo suspendido Knight Global. Todo el personal
debe leer este documento antes de operar el equipo.

Se hizo lo posible para brindar informacion completa y precisa sobre el producto en este manual.
No obstante, debido a las mejoras y los cambios al producto, puede haber discrepancias u
omisiones. Para obtener la informacion actualizada sobre todos nuestros productos, visite
nuestra pagina web en www.knight-ind.com

Es responsabilidad del usuario final aplicar el sentido comudn y el buen juicio al realizar las tareas
gue se describen en este manual. Si algin procedimiento parece impreciso, incompleto o
inseguro, coloque el equipo en una condicién segura y pongase en contacto con el departamento
de servicio de Knight Global para conseguir ayuda.

A través de este manual existen pasos y procedimientos que si no se realizan en forma correcta
pueden dar como resultado lesiones o dafo al equipo. Las siguientes palabras de aviso se
utilizan para identificar el nivel de riesgo potencial.

Indica un riesgo que ocasionara lesiones graves, la muerte o dafio

AiADVERTE"c'A’ importante al equipo.

A {PRECAUCION! Indica un riesgo que puede u ocasionara lesiones o dafio al equipo.

Comunica al personal de instalacién, operacion o mantenimiento
NOTA informacion que es importante pero que no estéa relacionada con ningan
riesgo.
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1. SEGURIDAD

Knight Global puede no estar al tanto o proporcionar todos los procedimientos por medio de los cuales se
pueden llevar a cabo las operaciones o las reparaciones del servoaparejo suspendido y los riesgos derivados
de cada método. Si se realiza la operacion o el mantenimiento de forma no recomendada especificamente
por Knight Global, se debe asegurar que estas acciones no pongan en peligro la seguridad del producto o
del personal. Si no estd seguro de un procedimiento o paso de la operacién o el mantenimiento, se debe
colocar al personal del servoaparejo suspendido en una condicién segura y comunicarse con un Supervisor o
el departamento de servicio de Knight Global para conseguir apoyo técnico. Las modificaciones como la
actualizacion, el cambio de capacidad o la alteracién de alguna otra forma de este equipo las autorizara solo
el fabricante del equipo original.

Si se usa un dispositivo de elevacion o eslinga debajo del gancho con el servoaparejo suspendido, consulte
la norma ANSI/ASME B30.9, “Norma de seguridad para eslingas” o la norma ANSI/ASME B30.20, “Norma de
seguridad para dispositivos de elevacion debajo del gancho”.

El equipo eléctrico que se describe en este manual esta disefiado y construido para cumplir con la norma
ANSI/NFPA 70, “Cédigo eléctrico nacional”. Es responsabilidad del disefiador del sistema, del fabricante del
sistema, del fabricante de la grda o el riel, del instalador y del usuario asegurarse de que la instalacion y el
cableado correspondiente del servoaparejo suspendido y los componentes cumplan con la norma
ANSI/NFPA 70 y todos los codigos federales, estatales y locales aplicables.

Existen voltajes peligrosos en el servoaparejo suspendido y los componentes. Solo personal capacitado
adecuadamente y competente debe realizar las inspecciones o reparaciones en el servoaparejo suspendido
o los accesorios.

Antes de realizar cualquier operacion de mantenimiento (mecanico o eléctrico) en el servoaparejo
suspendido, quite la energia (desconecte) el interruptor principal que alimenta el servoaparejo suspendido.
Bloquee la alimentacion de energia siguiendo los procedimientos normales de la planta.

Asegurese de que la instalacién, inspeccion, prueba, mantenimiento y operaciéon cumplan con la norma
ANSI/ASME B30.16, “Norma de seguridad para aparejos elevados”, los reglamentos de la OSHA, la norma
ANSI/NFPA 70, el Cbdigo eléctrico nacional y las normas ANSI/ASME, lo cual es responsabilidad del
propietario/operador.

Todo el personal que instalara, operara, inspeccionard, probard o proporcionara mantenimiento al aparejo
debe leer este manual y familiarizarse con todas las partes aplicables de las normas a las que se hace
referencia.

Si se requiere la aclaracion de alguna informacién contenida en este manual o se requiere mas informacion,
péngase en contacto con Knight global. No instale, opere, inspeccione, pruebe o proporcione mantenimiento
al aparejo a menos que entienda toda la informacion.

SECCION 1
SEGURIDAD
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A. Precauciones generales de seguridad

¢ No opere el servoaparejo suspendido antes de leer este manual técnico.

e Permita que solo el personal capacitado en la seguridad y operacion de este servoaparejo
suspendido lo opere.

e Si el servoaparejo suspendido tiene candado o tiene una sefial de “NO OPERAR” en él o en los
controles, no opere el aparejo suspendido hasta que el personal designado quite el candado o la
sefal.

¢ No use el servoaparejo suspendido si el cerrojo del gancho se ha soltado o esta roto.

e Asegurese de que los cerrojos del gancho estén acoplados antes de usarlo.

¢ Antes de cada turno o antes de usarlo, inspeccione el servoaparejo suspendido segln los
procedimientos definidos en la secciébn Mantenimiento de este manual.

¢ Nunca coloque la mano o los dedos dentro del area de la garganta de un gancho.

e Nunca opere un servoaparejo suspendido con la cadena torcida, retorcida o dafada.

Solo opere un servoaparejo suspendido cuando la cadena esté centrada en el gancho. No descentre

la cadena respecto a su eje vertical.

e No fuerce el gancho en su lugar con un martillo.

e Asegurese de que la carga esté asentada correctamente en la abrazadera del gancho.

e Nunca haga correr la cadena sobre un borde filoso.

e Al operar el servoaparejo suspendido, preste atencion en todo momento a la carga.

e Asegurese de que no haya personal en la trayectoria de la carga.

¢ No levante la carga sobre el personal.

¢ Nunca utilice un servoaparejo suspendido para levantar o bajar personas.

¢ No permita a nadie pararse sobre una carga suspendida.

¢ No haga oscilar una carga suspendida.

¢ Nunca dejé una carga suspendida sin supervision.

¢ Nunca corte o suelde una carga suspendida.

¢ Nunca opere un servoaparejo suspendido si la cadena esta brincando, se estd atascando, se esta
sobrecargando o se esta doblando.

e No opere un servoaparejo suspendido si esta generando ruido excesivo.

e Evite choques o sacudidas del servoaparejo suspendido.

o No opere el servoaparejo suspendido cuando esté dafiado o defectuoso.

¢ No quite la carga o el dispositivo de manejo hasta que se libere la tensién en la cadena.

e Interrumpa la operacion del servoaparejo suspendido después de varias fallas sin resolver. Una falla

del sistema la denotaria la luz roja o el botén Funcionamiento/Paro destellando de forma continua o
la necesidad de restablecer de forma repetida el boton Funcionamiento/Paro.

B. Dispositivos de seguridad

Freno de sequridad del motor contra fallas

Un sistema de frenado de seguridad del motor contra fallas se activa y mantiene el eje vertical en su lugar
ante una interrupcién de energia o cuando se presiona el botén Funcionamiento/Paro.

Proteccion de capacidad contra sobrecarga

Protege el equipo y evita que el operador levante 0 mueva un peso superior al de la capacidad nominal del
sistema. Si el peso de la carga supera la capacidad programada, el aparejo suspendido servo dejara de
elevarse hasta que se retire la carga en exceso. Se permite el movimiento hacia abajo en caso de
sobrecarga para que el usuario coloque el peso de forma segura de vuelta sobre una superficie estable.

Botén de Funcionamiento/Paro

Si el operador necesita apagar el sistema de inmediato, puede presionar el boton Funcionamiento/Paro. El
sistema no funcionar4 hasta que este se restablezca. Para restablecer el sistema de la condicion
Funcionamiento/Paro, el operador gira el botdn en el sentido de las manecillas del reloj para liberarlo de la
posicién presionado. Todos los limites y programas virtuales permanecen intactos.

SECCION 1
SEGURIDAD
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2. INSTALACION

Antes de la instalacion, inspeccione visualmente el servoaparejo suspendido para detectar sefiales de dafio
0 piezas faltantes.

A ;PRECAUCION!

Antes de la instalacion, se debe lubricar la cadena con aceite SAE 50 o
90 EP.

A iPRECAUCION!

Antes de incorporar esta unidad a servicio, se recomienda a los
propietarios y usuarios investigar los reglamentos locales especificos y
otros, incluidos los reglamentos ANSI y OSHA aplicables al uso de este
producto.

A iADVERTENCIA!

Una carga que caiga puede ocasionar lesiones o la muerte. Antes de
instalar el aparejo, lea la seccién “Seguridad” de este manual.

Siga todos los procedimientos de esta seccion para la instalacion y ajuste del servoaparejo suspendido.

Guarde toda la informacion del producto que se entrega con el servoaparejo suspendido para referencia
futura.

Asegurese de que la estructura de apoyo pueda soportar el peso del sistema y la carga. La estructura debe
ser capaz de soportar el 300 por ciento del peso combinado del servoaparejo suspendido y la carga. No
utilice una estructura de apoyo que se incline el servoaparejo suspendido hacia un lado o el otro.

Por seguridad y para la instalacion adecuada en un sistema de riel, consulte el manual de instalacién que
proporciona el fabricante del sistema de riel.

Cuando la instalacion esté terminada y antes de poner el servoaparejo suspendido en operacion,
inspeccione el aparejo suspendido siguiendo el procedimiento de “Inspeccién periédica” de la seccién 4.4.2,
en la pagina 22, de la seccién “Mantenimiento”.

SECCION 2
INSTALACION
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A. Introduccién

Antes de instalar y operar el servoaparejo suspendido Knight, todos los operadores que utilicen este
dispositivo deben familiarizarse con los componentes principales del sistema de elevacién. (Consulte la
Figura 2-1)

Servoaparejo suspendido: el conjunto de servoaparejo suspendido es un dispositivo de elevacion
impulsado. EIl conjunto impulsor superior contiene el servo motor con el freno de seguridad contra fallas, la
caja de engranaje, el servo impulsor, el contactor de alimentacion, la alimentacién de 24 VCC, el tablero de
regeneracion, el cubo de la cadena, el conjunto guia de la cadena y el enchufe de 480 VCA.

Conjunto de cable enrollado: Un cable enrollado de 19 clavijas transporta las sefiales de la palanca de
control al servoaparejo suspendido. Las sefiales incluyen: modo de elevacién, modo de rotacion, entradas y
salidas digitales, érdenes de direccién y Funcionamiento/Paro.

Palanca de control: la interfaz principal entre el operador y el dispositivo de elevacién. La palanca puede
ser una palanca en linea, una palanca del accesorio o una palanca individual arriba/abajo.

SECCION 2
INSTALACION
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Carretilla o placa
<3 adaptadora
Ubicacién 474 [0y universal
del cable de A '
seguridad

KNIGHT

SERVO HOIST

b P i g

Servoaparejo
suspendido

Guarda de la
cadena
Palanca de
control

Ubicacién del
grillete de
carga

Figura 2-1

B. Arranque inicial
Paso 1: desempaque

1) Desempaque el servoaparejo suspendido. Levante con cuidado el aparejo suspendido fuera del
empaque.
2) Guarde los documentos que acomparfan con el aparejo suspendido o cerca del sitio de operacion.

Paso 2: ensamble del sistema

Normalmente, los servoaparejos suspendidos servo Knight se envian preensamblados, si no es asi, lea las
siguientes secciones.

2a) Instalacion de la carretilla del servoaparejo suspendido: Pagina 6

2b) Instalacion de cable de seguridad: Pagina 7

2c) Instalacion del cable de rollo de 19 clavijas: Pagina 8

2d) Instalacion de la cadena de 4 mmy 5 mm: Pagina 99
SECCION 2

INSTALACION
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Paso 2a) Instalaciéon de la carretilla del servoaparejo suspendido:

Antes de la instalacion, inspeccione visualmente la carretilla para detectar sefiales de dafio o piezas
faltantes.

1) Deslice la carretilla o la placa adaptadora dentro de la placa de montaje de la carretilla en la
parte superior del servoaparejo suspendido.
(Consulte la Figura 2-2)

Asegulrese de que exista una conexidon de dos puntos al usar la placa adaptadora
universal para colgar el aparejo suspendido de una estructura. (Consulte la Figura 2-3)

2) Inserte los dos pernos de cabeza hueca M12x50 mm o de Y¥2-13x1 %" y las dos arandelas.

NOTA
La carretilla se debe montar descentrada para la distribucién de carga.

3) Asegure los dos perros de cabeza hueca.

4) Instale el cable de seguridad a través de la carretilla o del adaptador servo y la placa de montaje
de la carretilla. (Consulte el Paso 2b, “Instalacion de cable de seguridad”, en la pagina 6)

5) Haga rodar el aparejo suspendido dentro del sistema de riel.

Carretilla Pernos de M12x50mm Placa Use al menos dos extremos
01/213x1 3/4 para la conexion
adaptadora
universal

Orificio del cable de
i seguridad

SERVO HOIST

Sos
CAPACITY:500 LBS / 227 KG

(248) 377- 4850 www.knight-ind.com
FATENT PENOING

Orificio del cable de
| seguridad
SERVO HOIST
E=i-

CAPACITY:500 LBS / 227 KG
(248) 37T- 4950 ww.knlgnl.eum

EATEAT RO

Figura 2-2 Figura 2-3
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2b) Instalacién del cable de seguridad:

1)
2)
3)

Deslice los guardacabos al mismo tiempo. (Consulte la Figura 2-4)

Deslice las dos abrazaderas de cable Crosby sobre el cable.

Dé vuelta al extremo del cable alrededor del guardacabos y corra el extremo a través de las abrazaderas
Croshy. (Consulte la Figura 2-5)

La abrazadera del cable (parte forjada) descansa en el extremo “vivo” (mas largo) del cable.

El perno en U descansa en el extremo “muerto” (mas corto) del cable.

Apriete las tuercas en las abrazaderas, alternando los lados.

Siga los pasos a continuacion para la carretilla y la placa adaptadora.

Inserte el cable a través del orificio central en el soporte de la carretilla que esta sujeto al aparejo
suspendido y coloque las dos abrazaderas Crosby en el otro extremo del cable. (Consulte la Figura 2-6)
Asegure firmemente las dos abrazaderas Crosby al guardacabos, repitiendo el Paso 3.

Instale el cable de manera que el servoaparejo suspendido tenga una caida no mayor de 1 pulg [2.54 cm].
Recorte el cable de exceso y cubra con cinta los extremos del cable para evitar que se deshilachen.
(Consulte la Figura 2-67)

Figura 2-4

“Perno en U”

“Lado muerto”

“Lado vivo”
“Abrazadera de

. cable”
Figura 2-5

Guardacabos

Figura 2-6 Figura 2-7

SERVO HOIST

CAPACITY:500 LBS / 227 KG__

ight-ind.com
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Paso 2c) Instalaciéon del cable de rollo de 19 clavijas:

1)
2)

3)
4)

5)

6)

7

8)

Asegurese que se haya quitado la alimentacion del aparejo suspendido.

Deslice el cable de rollo de 19 clavijas hacia arriba sobre la cadena y dentro del conjunto de
sujecion.

Asegure las cuatro (4) tuercas de montaje M6 sobre los pernos que pasan a través del conjunto
de sujecion de la parte inferior del servoaparejo suspendido. (Consulte la Figura 2-8)

Conecte el conector de 19 clavijas en la parte inferior del servoaparejo suspendido. (Consulte la
Figura 2-9)

Asiente las dos cadenas en el asiento de la cadena de la palanca de control. Asegure los dos
pernos de retencion de la cadena a través de los orificios existentes en el asiento de la cadena.
(Consulte el Paso 2d, “Instalacién de la cadena de 4 mm y 5 mm”, en la pagina 8)

Afloje los dos tornillos M4 que sujetan el receptaculo de 19 clavijas y deslicelo fuera del
alojamiento.

(Consulte la Figura 2-10)

Conecte el conector de 19 clavijas en el receptaculo, deslicelo de vuelta dentro del alojamiento y
asegure los dos tornillos M4. (Consulte la Figura 2-11)

Asegure los dos pernos M6 para cada uno de los anillos de sujecion del cable de rollo de la
palanca ubicados en la parte superior de la palanca de control. (Consulte la Figura 2-11)

Figura 2-8

Conecr de 19
clavijas

Conjunto
de sujecion

Pernos M4
(llave Allen

Figura 2-10 - Figura 2-11
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Paso 2d) Instalacion de lacadenade4 mmy 5 mm:

1)

3)

4)

5)

6)

7

Cadena de % M ICadenade carga 5
seguridad y Ll A
f L E Llave
a Guarda de la cadena p ki, i Allen M4 o
¥ = e v M5

. l

Figura 2-12 Figura 2-13

Figura 2-14 Figura 2-15

A:ADVERTENCIA!

iNO CORTE LA CADENA PARA HACERLA MAS CORTA! La cadena
se enrollara dentro del aparejo suspendido en la Seccién 2, Paso 5
“Ajuste de la palanca de control”.

Ensarte las dos cadenas a través del cable de rollo.

Coloque la cadena de carga en la parte superior del asiento de la cadena e inserte el perno
proporcionado a través del asiento de la cadena en la parte delantera del Ultimo eslabon de la
cadena de carga. Se necesita una llave Allen M4 si la capacidad del servo es de 250 o 500 Ib.
En caso contrario, se necesitaran las llaves Allen M4 y M5. (Consulte la Figura 2-12)

Asegurese de que las dos cadenas estén paralelas, sin torceduras, desde la caja de engranajes
al asiento de la cadena.

Instale el dltimo eslabdn de la cadena de Paro de seguridad contra caidas (SDS) en la parte
inferior del asiento de la cadena en la parte delantera de la cadena de carga. Asegurese de que
la cadena SDS se mantenga paralela a la cadena de carga.

Instale el perno proporcionado en el orificio del perno inferior en el asiento de la cadena y a
través del ultimo eslaboén en la cadena SDS. (Consulte la Figura 2-123)

Asegurese de que la junta tdrica grande esté alojada en la ranura del asiento de la cadena y que
la junta térica chica esté justo arriba del asiento de la cadena, pero debajo de la etiqueta de
identificacion de la cadena de seguridad. (Consulte la Figura 2-134)

La Figura 2-15 muestra la instalacion completa de las dos cadenas en el asiento de la cadena.

Llave Allen
M4 o M5

¥ [Junta toérica
- ﬁa

untatorica
grande
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Paso 3: alimentacion al servoaparejo suspendido

Antes de la instalacion, inspeccione visualmente el servoaparejo suspendido para detectar sefiales de dafio o piezas
faltantes.

Requisitos de alimentacion: llame a un representante de Knight para obtener los requisitos correctos de alimentacion
para su sistema.
Estandar: 240 VCA, una fase, 50/60 Hz.

Para conocer cualquier requisito especial de alimentacion, consulte la informacién especifica del sistema.

1) La alimentacion del servoaparejo suspendido se conecta mediante un enchufe de bloqueo giratorio
(consulte la Figura 2-16: estandar) o se alimenta mediante un circuito conectado directamente, que
proporciona el usuario final (consulte la Figura 2-17: cumplimiento de CE cumplimiento de).

2) La luz roja en el botdon Funcionamiento/Paro se iluminara cuando se proporcione alimentacion al sistema
del servoaparejo suspendido.

Enchufe de boqueo
giratorio

- ’ i I
Figura 2-16: estandar Figura 2-17: cumplimiento de
CE

Paso 4: liberacién del boton Funcionamiento/Paro

El botén Funcionamiento/Paro esta acoplado para fines de envio.

1) Gire el boton Funcionamiento/Paro un cuarto de vuelta en el sentido de las manecillas del reloj
para liberar el Funcionamiento/Paro y espere a que la luz roja se apague. (Consulte la Figura 2-
1818)

2) Para mas informacion, consulte el funcionamiento del modo Funcionamiento/Paro en la pagina
15.

Figura 2-18
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Paso 5: ajuste de la palanca de control
Existen tres (3) configuraciones de la palanca de control. Esta seccion explica el ajuste correcto de cada una de estas.

5a) Ajuste de la palanca en linea: Pagina 11
5b) Ajuste de la palanca del accesorio: Pagina 11
5c¢) Ajuste de la palanca individual Arriba/abajo: Péagina 12

Paso 5a) Ajuste de la palanca en linea:

1)

Sostenga la palanca en linea y accione con una mano y mantenga alejada la cadena de la palanca en linea
con la otra mano. (Consulte la Figura 2-1919)

Aplique presion hacia arriba en la palanca en linea hasta que la luz verde destelle.

Una vez que la luz verde empiece a destellar, libere la palanca en linea y la luz VERDE se iluminara.
Agarre la palanca en linea y aplique presion hacia arriba hasta que la cadena empiece a alimentarse dentro
del aparejo suspendido. Continlie con esta accién hasta que la palanca en linea cuelgue de forma vertical
del aparejo suspendido a una altura comoda.

Figura 2-19

Paso 5b) Ajuste de la palanca del accesorio:

1)
2)

3)
4)

Ajuste la palanca del accesorio en la orientacién en la cual se usara en la aplicacion. Consulte los dibujos
de distribucion de la aplicacién para determinar esto.

Apligue presién hacia arriba en la palanca del accesorio hasta que la luz verde en la Interfaz de control del
operador (OCI) destelle. (Consulte la Figura 2-1920)

Una vez que la luz verde empiece a destellar, libere la palanca del accesorio y la luz VERDE se iluminara.
Agarre la palanca del accesorio y aplique presién hacia arriba hasta que la cadena empiece a alimentarse
dentro del aparejo suspendido. Continlie con esta accion hasta que el accesorio cuelgue del aparejo
suspendido a una altura cémoda.

Figura 2-20
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Paso 5c¢) Ajuste de |la palanca individual Arriba/abajo:

Presione la palanca Arriba hasta que la luz verde en la Interfaz de control del operador (OCI) empiece a
destellar. (Consulte la Figura 2-21)
1) Una vez que la luz verde empiece a destellar, libere la palanca Arriba y la luz VERDE se
iluminara.
2) Presione nuevamente la palanca Arriba hasta que la cadena empiece a alimentarse dentro del
aparejo suspendido. Contindie con esta accién hasta que el accesorio cuelgue del aparejo
suspendido a una altura aceptable.

Luz verde

Ly

Figura 2-21

Una luz VERDE destellando de forma continua indica una falla de activacién del arranque seguro.
El sistema esta detectando el movimiento ordenado durante la secuencia de energizado.
Solucién
Palanca analogica: libere la palanca y verifique que la luz VERDE se ilumine de forma sélida. Si la luz
VERDE aun destella, consulte “5.G. Equilibrio de la palanca analégica” de la seccion Software.
Colgante Arriba/Abajo: libere el botén y verifique que la luz VERDE se ilumine de forma sdlida. Sila luz
VERDE aun destella, consulte la tabla de solucién de problemas en la seccion “7. Solucion de problemas”.

Paso 5d) Arriba/Abajo remoto digital sin cable con Funcionamiento/Paro:

1) Presione el boté Arriba hasta que la luz verde en la Interfaz de control del operador (OCI) empiece a
destellar.

2) Unavez que la luz verde empiece a destellar en la OCI, libere el botén Arriba hasta que la luz verde se
ilumine.

3) Presione nuevamente el botén Arriba hasta que la cadena empiece a alimentarse dentro del aparejo
suspendido. Continde manteniendo presionado el
botdn Arriba hasta que el accesorio cuelgue del aparejo suspendido a una altura aceptable.
(Consulte la Figrua 2-22).

B a
8

Boton
Arriba

Figura 2-22
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Paso 6: movimiento de prueba del aparejo suspendido

Pruebe el movimiento del servoaparejo suspendido aplicando presién hacia arriba y hacia abajo en la
palanca en linea o en la palanca del aditamento. Si el sistema usa una palanca individual Arriba/Abajo,
presione las palancas Arriba y Abajo para mover el aditamento hacia arriba y hacia abajo.

Paso 7. software de respaldo

Los servoaparejos suspendidos de Knight estan preprogramados de acuerdo a la aplicacién antes
entregarlos. Es una buena practica respaldar este software antes de la operacion inicial. Consulte la porcion
de la Seccidn “5. Software” de este manual para obtener las instrucciones para conectar al servoaparejo
suspendido y para respaldar el software.

Paso 8: configuraciones de software (si son necesarias)

Después de efectuar un respaldo del software en el Paso 7, puede ser necesario ajustar ciertos parametros
en el software para garantizar que el servo se desempefie de forma correcta para la aplicacion. Consulte los
siguientes ajustes en la Seccion “5. Software”.

e Cambiar el limite maximo de carga (tope arriba) Seccién 5.E.
e Modificar el aflojamiento gradual de la cadena (establecer peso abajo, tope abajo) Seccion 5.F.
e Equilibrio de la palanca analdgica Seccion 5.G.
e Ajustar el peso del accesorio Seccion 5.H.
e Habilitacién del modo de flotacién, elevacién, digital o analdgico Seccibn 5.1
e Ajustar la velocidad de una palanca de colgante Arriba/Abajo Seccién 5.J.

SECCION 2
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3. OPERACION

A. Principio de operacion

El sistema de servoaparejo suspendido recibe una orden para moverse arriba o abajo a lo largo del eje “Z"
de cualquier fuerza de entrada aplicada a las palancas o presionando las palancas Arriba o Abajo.

B. NUmero del modelo

El nimero de modelo del servoaparejo suspendido especifica el tipo de servoaparejo suspendido y sus
especificaciones. El primer conjunto de letras indica el tipo de servoaparejo suspendido. Consulte la Tabla
3-1 para conocer las letras del prefijo del tipo de servoaparejo suspendido. Los nimeros, después de las
letras del modelo del servoaparejo suspendido, se refieren a la capacidad nominal del sistema. A
continuacion, tenemos una “S” para especificar nuestra caracteristica de Paro de seguridad contra caidas.
Los siguientes tres nimeros indican el voltaje y después el siguiente nimero indica la fase del sistema. Los
ultimos tres digitos son un codigo de servo de control interno.

(Consulte la Figura 3-1)

El nimero de modelo y el nimero de serie del sistema se pueden encontrar en la etiqueta adherible de
identificacién ubicada en el servoaparejo suspendido.

Tipo de servoaparejo
RIS suspendido **
KSH Una cadena Paro de seguridad
KSHTC Cadena doble contra caidas
KSHTCDM Cadenrzri]c()jt(())t;lees:de dos Tipo de servoaparejo Voltios
KSHEA BMont%do e? ellpist,) suspendido
razo de articulacion
KSHCA Brazo de articulacion de KSH 250 5'4803'003
carro elevado jJ
KSHEA Brazo de extension Capcaidad (Ib) Fase Servo control
KSHVA Brazo vertical
KSHVAA Brazo de articulacion vertical Figura 3-1: Ejemplo de nimero de modelo del
Aparejo suspendido y servoaparejo suspendido *
KSHXZ tractores servo con
movimiento Xy Z
Aparejo suspendido y
KSHXYZ tractores servo con
movimiento X, Yy Z
Tabla 3-1

* Todos los servoaparejos suspendidos de Knight incluyen una cadena de Paro de seguridad contra caidas
gue se desplaza con la cadena de carga para sostener
el accesorio en caso de una falla catastréfica de la cadena de carga.

** Para ver todos los modelos y especificaciones, consulte el sitio web: http://www.knight-ind.com/servo.html.

14
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Configuraciones de control del aparejo suspendido

Figura 3- 2

=

h
KNIGHT

SERVC HOIST

ST

NUMERO

DESCRIPCION

SERVOAPAREJO SUSPENDIDO KNIGHT (xxxx = CAPACIDAD en LB)

CABLE DE ROLLO DE 19 CLAVIJAS KNIGHT (xx = PIES)

CABLE ELECTRICO RECTO KNIGHT (xx = PIES)

MODULO DE MONITOREO DE CARGA KNIGHT CON INTERFAZ DE CONTROL DEL
OPERADOR (OCI)

PALANCA EN LINEA ANALOGICA KNIGHT

MODULO DE MONITOREO DE CARGA KNIGHT (LMM)

COLGANTE DE PALANCA DE VELOCIDAD DOBLE KNIGHT

PALANCA DEL ACCESORIO KNIGHT CON CELDA INTERNA DE CARGA

OO (N[O(o] A (WIN[F

INTERFAZ DE CONTROL DEL OPERADOR (OCI) KNIGHT

(=Y
o

PALANCA DE VELOCIDAD DOBLE KNIGHT CON INTERFAZ DE CONTROL DEL OPERADOR
(OCl)
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C. Modos de funcionamiento del servoaparejo suspendido

Funcionamiento/Paro

Step 1. Presione el boton FUNCIONAMIENTO/PARO, ubicado en la Interfaz de control del operador
(OoCl.
e La alimentacion de impulsion se retira del sistema y se aplica el freno de seguridad

contra fallas.
e El botdén Funcionamiento/Paro destellara en color rojo.
Recuperacion:
Step 1. Corrija la situacion que ocasiond el Funcionamiento/Paro.

Step 2. Siga el procedimiento de arranque para restaurar la alimentacion en la unidad.

Apagado
Step 1. Presione el boton FUNCIONAMIENTO/PARO, ubicado en la Interfaz de control del operador
(OCl).

Step 2. Siga las etiquetas adheribles de advertencia en el servoaparejo suspendido y desconecte la
alimentacion suministrada a la unidad.

Arranque
Step 1. Conecte la alimentacion a la unidad.

Step 2. Restablezca el botén FUNCIONAMIENTO/PARO girando este botén un cuarto de vuelta en
el sentido de las manecillas del relo;j.

e La unidad se predeterminara a la configuracion Sin modo: las luces indicadoras
VERDE, AZUL y ROJA se apagaran.

Sin modo

Si el servoaparejo suspendido permanece inactivo durante un periodo continuo de tiempo, la unidad
cambiara a un modo de ahorro de energia. El periodo de tiempo predeterminado de fabrica es de 15
minutos. El freno de seguridad contra fallas se aplicard y la alimentacion se quitara del motor durante la
configuracién Sin modo. Cuando la unidad se encuentra en la configuracidon Sin modo, las luces indicadoras
VERDE, AZUL y ROJA estaran apagadas.

Modo de elevacion

Presione el botdn VERDE (elevacién) para colocar el servoaparejo suspendido en el modo de elevacion.
e Laluzindicadora VERDE (elevacion) se iluminara.

Una luz VERDE destellando de forma continua indica una falla de
activacion del arranque seguro. El sistema esta detectando el
movimiento ordenado durante la secuencia de energizado.
Solucién
Palanca analdgica: libere la palanca y verifiqgue que la luz VERDE se
ilumine de forma solida. Sila luz VERDE aun destella, consulte “5.G.
Equilibrio de la palanca analdgica” de la seccion Software.
Colgante Arriba/Abajo: libere el botén y verifique que la luz VERDE se
ilumine de forma solida. Sila luz VERDE aun destella, consulte la tabla
de solucion de problemas en la seccion “7. Solucion de problemas”.

Sistemas con controles de elevacion tipo palanca en linea o del aditamento:
Step 1. Aplique fuerza a la palanca en la direccién deseada de desplazamiento (hacia arriba o hacia
abajo).

SECCION 3
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La velocidad de desplazamiento del accesorio es proporcional a la fuerza aplicada en la
palanca.

Sistemas con controles de elevacion tipo individual Arriba/Abajo:
Step 1. Presione el boton Arriba o Abajo para mover el aparejo suspendido en la direccién deseada.

Si el sistema se encuentra en la configuracién Sin modo y se da una
orden de elevacioén al sistema, el sistema entrara de forma automatica en
el modo de elevacion.

Modo de flotacion
Step 1. Presione el boton AZUL (flotacion) para colocar el servoaparejo suspendido en el modo de
flotacion.
Cuando el boton AZUL se presiona, se toma una instantanea de la carga que esta sujetada
en el extremo del aparejo suspendido (es decir, el sistema registra el peso suspendido de
él). La luz indicadora AZUL (flotacion) se iluminara.

Step 2. Aplique presién en la parte superior de la pieza para moverla hacia abajo o levante la pieza
para moverla hacia arriba.

No utilice los controles de elevacion para mover la pieza ya que esto colocara el aparejo
suspendido en el modo de elevacion.

A IADVERTENCIA!

El operador no puede liberar una carga mientras se encuentra en el
modo de flotacion. El operador debe cambiar al modo de elevacion
para liberar la carga.

Para cambiar del modo de flotaciéon al modo de elevacién, siga cualquiera de los siguientes pasos:

e Use los controles de elevacion para mover el aparejo suspendido hacia arriba o hacia abajo.
e Oprima el boton VERDE (elevacion) y la unidad cambiaran al modo de elevacion.

e Permita que el temporizador de pausa del modo de flotacion finalice. Este esta ajustado de fabrica a
5 minutos de tiempo sin uso.
Para cambiar el temporizador, consulte la seccion “6. Descripcion de las variables” en la seccion
Software.

La pieza se debe recoger con la unidad en el modo de elevacion y
después el operador puede colocar el servoaparejo suspendido en el
modo de flotacion.

No descanse la mano en la pieza al oprimir el botén de Flotacion.
Esto puede ocasionar un sesgo o una medicion incorrecta del valor cero.

El uso de los controles del modo de elevacion evitara que la unidad
permanezca en o cambie al modo de flotacién.

SECCION 3
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Limites de desplazamiento

NOTA
Durante la operacién (modo de elevacion o de flotacién) el aparejo
suspendido disminuird su velocidad a medida que se aproxima a los
limites de desplazamiento.

Los limites absolutos superior e inferior de desplazamiento se establecen
en la fabrica en los limites fisicos del servoaparejo suspendido.
Comuniquese con un representante de Knight Global para obtener
informacion relacionada con los cambios de estos limites absolutos.

Modo de falla

La luz roja destellara.
Step 1. Presione el boton FUNCIONAMIENTO/PARO, ubicado en la Interfaz de control del operador
(OCl).
e La alimentacion de impulsion se retira del sistema y se aplica el freno de seguridad
contra fallas.
e El botén FUNCIONAMIENTO/PARO destellara en color rojo.
Recuperacion:
Step 1. Corrija la situacién que ocasiono la falla. Consulte la Seccién “7.B. Tabla de descripcién de
fallas” para obtener una lista de las fallas comunes.

Step 2. Siga el procedimiento de arranque para restaurar la alimentacion en la unidad.
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4. MANTENIMIENTO

A. INSPECCION DE LA CADENA

4.1 Resumen de lainspeccion

Los procedimientos de inspeccién y las recomendaciones en este manual se basan
en las normas ANSI/ASME B30.16 e 1SO7592-1983 “Cadenas de elevacion de
eslabones de acero redondos calibrados

-- Lineamientos para el uso y mantenimiento correctos.” Las siguientes definiciones
y recomendaciones provienen de las dos especificaciones y estan relacionadas con
los procedimientos de inspeccion recomendados en este manual.

Persona calificada: una persona que cuenta con un grado reconocido en un campo
aplicable o un certificado de prestigio profesional o quien mediante el amplio
conocimiento, capacitacion y experiencia ha demostrado de forma exitosa la
capacidad para solucionar o resolver problemas relacionados con el tema en el
trabajo.

Persona designada: una persona seleccionada o asignada por el empleador o el
representante del empleador suficientemente competente para realizar las labores
especificas.

Condiciones anormales de operacion: condiciones ambientales que son
desfavorables, dafiinas o son perjudiciales para la operacion de un aparejo
suspendido, como temperaturas ambiente excesivamente altas o bajas, exposicion
al clima, humos corrosivos, atmdsferas cargadas de polvo o humedad y ubicaciones
riesgosas.
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4.2 Uso de la cadena de forma sequra en cualguier aplicacion

Equilibrio: conozca la carga; determine el peso, el centro de gravedad, el
angulo
y la elevacion.

Sobrecarga: nunca sobrecargue la cadena: revise el limite de trabajo de
la carga en la etiqueta de identificacion.

Nudos, torceduras y retorceduras: asegurese de que la cadena no esté
torcida, con nudos o retorceduras antes de elevar la carga. Las cadenas no
se deben acortar con nudos, pernos u otros dispositivos improvisados.

Bordes filosos: proteja la cadena con relleno al elevar cargas con bordes
filosos.

Movimiento abrupto: eleve y baje las cargas con suavidad. No las sacuda.

Temperaturas extremas: no exponga la cadena de aleacién a
temperaturas de 400 °F o mayores o de -40 °F o menores.
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4.3 Determinacion de la frecuencia de las inspecciones de la cadena

Knight recomienda utilizar el criterio de carga y los datos del ciclo de trabajo al determinar la
frecuencia de las inspecciones. La frecuencia de inspeccion la debe identificar una persona
calificada y esta basada en factores como la severidad del medio ambiente en el que se va usar el
aparejo suspendido, el porcentaje de la capacidad que levanta, el tiempo del ciclo y las cargas de
impacto. Cada servoaparejo suspendido se debe clasificar de forma individual y las inspecciones se
deben realizar de acuerdo esa clasificacion.

El mantenimiento adecuado depende de una evaluacién de la severidad del uso al cual estan sujetas
la cadena y la aplicacion en la que esté instalada. (Consulte la Figura 4-1: clase del servicio)

4.3.1 Criterio de carga de clasificacion de servicio

Servicio ligero: cadenas y aplicaciones sujetas normalmente a cargas ligeras y muy
ocasionalmente a cargas maximas.

Servicio moderado: cadenas y aplicaciones sujetas normalmente a cargas moderadas, pero
con mayor o menor frecuencia a cargas maximas.

Servicio pesado: cadenas y aplicaciones sujetas hormalmente a cargas de magnitud pesada y
con frecuencia a cargas maximas.

Servicio muy pesado: cadena y aplicaciones sujetas con frecuencia a cargas maximas.

4.3.2 Clase de servicio (ciclo de trabajo)
La clase de servicio la determina el niUmero total de ciclos que el sistema ha realizado.

Ejemplo: Si el sistema esté realizando 100 ciclos por dia, en un afio realizaria aproximadamente
26,000 ciclos, en 5 afios 130,000 ciclos, en 10 afios 260,000 ciclos, en 20 afios
520,000 ciclos y en 30 afios 780,000 ciclos.
Eso significa que este seria la clase de servicio 1 para el primer afio, la clase de servicio 2
hasta el afio 10, y la clase de servicio 3 hasta el afio 30.

e Clase de servicio O: 0 a 20,000 ciclos de carga. (Servicio ligero)
e Clase de servicio 1: 20,001 a 100,000 ciclos de carga. (Servicio ligero)
e Clase de servicio 2: 100,001 a 500,000 ciclos de carga. (Servicio moderado)
e Clase de servicio 3: 500,001 a 2,000,000 de ciclos de carga. (Servicio pesado)
e Clase de servicio 4: mas de 2,000,000 de ciclos de carga. (Servicio muy
pesado)
: ; Vida util deseada (afios)
Ciclos por dia
1 5 10 20 30
5 0 0 0 1 1
10 0 0 1 1 2
25 0 1 1 2 2
50 0 1 2 2 3
100 1 2 2 3 3
200 1 2 3 3 4
300 2 3 3 4 4
750 2 3 4 4 4
1,000 2 3 4 4 4

Tabla 4-1: Clase de servicio
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4.4 Tipo de inspecciones

El procedimiento de inspeccién se divide en dos clasificaciones generales con base en los intervalos a los
cuales se debe realizar la inspeccién para las cadenas en servicio normal. Las clasificaciones generales se

designan en este

manual como "frecuentes" y "periddicas" con los intervalos respectivos entre las

inspecciones como se define a continuaciéon. (Ademas, se deben realizar observaciones visuales durante el
servicio normal para detectar cualquier dafio o evidencia de falla que pudiera ocurrir entre las inspecciones

normales.)

4.4.1 Inspeccion frecuente (visual)

Este es

un examen visual que realiza el operador u otro personal designado sin que se requiera

elaborar registros. La inspeccion se debe llevar a cabo a los intervalos siguientes:

A.
B.
C.
D.

Servicio ligero - Cada mes
Servicio moderado - Cada dos semanas
Servicio pesado - Cada semana

Servicio muy pesado - De forma diaria

Ademas, el operador debe revisar el sistema de forma continua durante la operacion para
garantizar que no ocurran fallas (como ruidos anormales o atoramiento).

4.4.1.1 Ideas relacionadas con lo gue se debe buscar durante una

inspeccion frecuente

El operador debe examinar la cadena a lo largo de su longitud de trabajo para detectar
cualquier evidencia de desgaste, deformacién o dafio externo. El equipo se debe operar
bajo una carga tan cerca como sea posible de la carga de operaciéon usual, en ambas
direcciones y observar el funcionamiento de la cadena. La cadena se debe alimentar
suavemente dentro y fuera del servo. Ademas, el operador debe revisar el sistema de
forma continua durante la operacién para garantizar que no ocurra ninguna falla.

e Revise para detectar sefales visuales o ruidos anormales (chirridos, etc.) que
indicarian un problema potencial.

e Aseglrese de que los controles funcionen de forma correcta y regresen a la
posicién neutral cuando se liberan.

e Asegurese de que la cadena de carga se alimente a lo largo del aparejo
suspendido y el bloque inferior de forma correcta.

e AseguUrese de que la cadena no se atore, sea excesivamente ruidosa o haga
“clics” a medida que abandona la parte inferior del servo.

Si cualquiera de las condiciones anteriores es evidente, el servoaparejo suspendido se
debe sacar de servicio y el personal de mantenimiento debe llevar a cabo una
inspeccion detallada y las acciones correctivas.
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4.4.2 Inspeccion peridédica (documentada)

Este es un examen exhaustivo que realiza una persona designada, elaborando registros
de las condiciones externas para proporcionar la base para una evaluaciéon continua.
Esta inspeccién se debe llevar a cabo cuando menos a los intervalos siguientes:

A. Servicio ligero: anualmente (el equipo permanece en su lugar).

B. Servicio moderado: cada seis meses (el equipo permanece en su lugar a
menos que las condiciones externas indiquen que se debe realizar el
desmontaje para permitir la inspeccion detallada).

C. Servicio pesado: cada tres meses (el equipo permanece en su lugar a menos
gue las condiciones externas indiquen que se debe realizar el desmontaje para
permitir la inspeccion detallada).

D. Servicio muy pesado: cada seis semanas (el equipo permanece en su lugar a
menos que las condiciones externas indiquen que se debe realizar el
desmontaje para permitir la inspeccion detallada).

4.4.2.1 Recomendaciones para las inspecciones periédicas

Las cadenas se deben limpiar para la inspeccién usando cualquier método de
limpieza que no ocasione dafios. Se debe proporcionar la iluminacién adecuada
para la persona que inspecciona la cadena. La cadena se debe examinar
eslabon por eslabon para detectar grietas, hendiduras o melladuras,
deformacion, corrosion, depésitos de material extrafio y desgaste entre
eslabones. Para inspeccionar el desgaste en los puntos de contacto entre
eslabones, afloje la cadena y haga girar los eslabones adyacentes para exponer
los extremos interiores del eslabon. Si se observa desgaste o si se sospecha de
alargamiento, mida la cadena usando el calibrador de cadena que se
proporciona, enviado con el servoaparejo suspendido.

A. Espesor del eslabdn de la cadena

Si la cadena esta desgastada mas alla del espesor minimo permitido
(T), retire la cadena de servicio. (Consulte la Figura 4-1)

Espesor minimo permitido del eslabdon de la cadena en
cualquier punto

Tamafio nominal de la Espesor minimo “T”
cadena
Pulgadas mm Pulgadas mm
0.157 4.0 0.137 3.48
0.196 5.0 0.171 4.35
Figura 4-1
SECCION 4
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B. Medicion de reemplazo del calibrador de cadena para
cadenas de cargade4 mmy 5 mm

1.

Cadena desgastada ~ 212 mm [8.34"]

Determine qué tipo de cadena se esta inspeccionando, ya sea
de 4 mm o de 5 mm, colocando un eslabon individual en el
calibrador de cadena, donde se ubican las flechas. (Consulte la
Figura 4-2)

Levante el aparejo suspendido a la posicibn completamente
arriba y marque la cadena.

Baje el aparejo suspendido a la posicién completamente bajo.

Seleccione 13 eslabones, empezando con el eslabon que se
marcé en el paso 2.

Los 13 eslabones seleccionados encajaran holgadamente sobre
las puntas del calibrador como se muestra a continuacién. Si
los eslabones nimero 1 y 13 no encajan sobre las puntas o
tienen que forzarse dentro de la seleccién, remplacen la cadena
de carga. Esta longitud se ha alargado 2% o mas y se debe
retirar de servicio y reemplazar con una cadena nueva.

Realice esta inspeccién en varias secciones de la cadena,
trabajando hasta la rueda dentada.

Cadena aceptable ~ 205 mm [8.06”] — 211 mm [8.30"]
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5mm Gauge

CHAIN SIZE 5mm x 15.1mm [ 9
O/ALENGTH (13LINKS) |Rentoce Gham
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Cadena aceptable ~ 160 mm [6.30”] — 164.8 mm [6.48"]

Cadena desgastada ~ 165 mm [6.5"]+

Figura 4-2

C. Si no esta disponible el calibrador de cadena

Seleccione una longitud de la cadena sin usar y sin estirar.
Suspenda la cadena verticalmente sometida a tensién. Use un
calibrador tipo vernier para medir el paso acumulado de entre 5
y 13 eslabones.

Mida el mismo nimero de eslabones a lo largo de la cadena
usada y calcule el aumento en el porcentaje de longitud.

La cadena se debe reemplazar si la longitud medida en el
calibrador sobre cualquiera de los eslabones, 5, 7, 9, 11 o 13,
segun corresponda, excede la de la cadena nueva en 2%.
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D. Criterio de rechazo
La cadena se debe rechazar si se observa alguna de las siguientes
condiciones: (Consulte la Figura 4-3)

Eslabones agrietados o desgastados

Melladuras o desprendimientos severos

Eslabones torcidos o doblados

Corrosioén severa

Depdsitos que no se puedan eliminar

Aumento de la longitud en el calibrador que exceda las
recomendaciones  del fabricante. Si no  existen
recomendaciones del fabricante, la cadena se debe
reemplazar si la longitud medida en el calibrador sobre
cualquiera de los eslabones, 5, 7, 9, 11 o 13, segun
corresponda, excede la de la cadena nueva en 2%.

@@ )RS

Desgastados

Desprendidos Doblados Torcidos
Figura 4-3

4.4.2.2 Mantenimiento recomendado de registros para las

inspecciones periédicas

Los registros adecuados como parte de la inspeccion periodica, son esenciales
para el uso adecuado de las cadenas calibradas. El registro de la cadena debe
incluir una descripcion e identificacion completas de la cadena nueva, la fecha y
los resultados de cada inspeccién, la fecha y los resultados de cada pruebay la
fecha y la descripcion de cualquier mantenimiento.

El registro es un historial continuo de la cadena y muestra que esta se ha
inspeccionado de forma regular y se ha mantenido en buenas condiciones de

operacion.

Cuando la cadena se retira de servicio, se debe preparar un registro nuevo para
la cadena de reemplazo.

SECCION 4
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4.4.3 Lubricacion de la cadena:

Mantenga la cadena bien lubricada. Nunca accione un servoaparejo suspendido cuando la
cadena de carga no fluya libre y suavemente dentro y fuera del conjunto de la caja de
engranajes o cuando produzca ruidos indicativos de atoramiento u otras fallas. Reemplace la
cadena si esta visiblemente dafiada de alguna forma.

Limpie, lubrique e inspeccione la cadena de carga con base en el criterio de inspeccién
frecuente que se describe en la Seccion 4.4.1. En un ambiente corrosivo, lubrique con mayor
frecuencia de lo normal. No mantener limpia y bien lubricada la cadena de carga dara como
resultado el desgaste rapido de la cadena, lo cual puede conducir a su falla, lesiones graves, la
muerte o dafios importantes a la propiedad.

Si se requiere, limpie la cadena con un solvente que no contenga &cido para eliminar el éxido o
el polvo abrasivo acumulado y lubrique la cadena.

Lubrique cada eslabén de la cadena con una capa ligera de aceite SAE 50 a 90 EP o un aceite
equivalente para maquina/engranaje. Cerciérese de que el aceite se aplique a las superficies de
rodamiento de los eslabones de la cadena de carga. Limpie el exceso de aceite de las
superficies de la cadena de carga. Sustituya con un lubricante seco para uso en ambientes
llenos de polvo. Knight recomienda la grasa para cadena Demag: N/P 665 009 44.

(Consulte la Figura 4-4: lubricacion de la cadena)

Lubrique el gancho y los puntos pivote del cerrojo de seguridad con el mismo lubricante usado
en la cadena de carga.

Lubrique la cadena sin carga en ella. Esto permitira que el lubricante penetre entre los
eslabones.

No mantener limpia y lubricada la cadena de carga anulard la garantia del fabricante.

Figura 4-4: lubricacion de la cadena

4.4.4 Reemplazo de la cadena de carga:

Se debe tener cuidado para volver a instalar la cadena sin ninguna torcedura entre la caja de
engranajes y el extremo anclado. Se debe establecer la orientacion correcta del eslabon que
entra, debido a que la cadena no se puede corregir excepto desmontando y volviendo a instalar
la cadena

Para obtener més instrucciones sobre la forma de volver a colocar la cadena de carga, consulte
la Pagina 32.
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4.4.5 Cadena de rodillos doble:

A través del tiempo, la cadena se alarga a medida que se desgasta, conduciendo a un aumento
significativo en el paso real y a la falla potencial de la cadena. Cuando la longitud del paso
normal se ha alargado de 2 a 3%, la vida de fatiga se reduce y la resistencia final a la ruptura es
considerablemente mas baja. Con un alargamiento del 2%, un técnico de servicio debe
establecer un limite de tiempo seguro para el reemplazo. Con un 3% la cadena se debe
reemplazar de inmediato.

Knight Global proporciona un calibrador de cadena de rodillos con cada servoaparejo
suspendido de cadena de rodillos.

La cadena de rodillos se debe revisar a intervalos dependiendo de las condiciones de servicio y
carga. (Consulte la Seccién 4.3)

4.45.1 Medicion de reemplazo del calibrador de cadena de rodillos de la
cadena FB

Las cadenas de rodillos se deben limpiar para la inspecciéon usando cualquier método de
limpieza que no ocasione dafios.

1. Cierre el calibrador para confirmar la calibracién:

Revise la calibracién cerrando completamente la
deslizadera y leyendo la ventana ‘Porcentaje de
desgaste’ Si la flecha se mueven dentro de las zonas
+-, el calibrador no proporcionara una medicion
precisa y no se debe usar. De forma similar, si las
quijadas en V' estan dafiadas, es probable que el
instrumento no se desempefien de forma precisa.

2. Identifique el paso:

Alineen las flechas rojas en el centro de los pasadores
en UNA de las placas del eslabon EXTERIOR.
Dependiendo de la facilidad de acceso, un par de
flechas serda mas adecuado que los otros. El paso
normal aparecera en la ventana ‘Paso’. El nimero de
pasadores (n) sobre los que la cadena se va a medir
aparecera en la ventana ‘Medir sobre pasadores’.

Flecha
roja

Paso N
Medir N A SCALE

sobre PrICHD
pasadores [ sk pres

3. Seleccione el lado correcto del calibrador: D
Seleccione la escala correcta segun el tamafio del paso.
Una vez que se determina el paso, se muestra el nimero de

pasadores a medir. La cadena de rodillos de Knight usa el D
lado A de la escala. A SCALE

Lado “A” de la escala = 3/8", 12", 5/8”, %", 1", 1 Ya*, 1 ¥%2", 2 ¥%2” PITCHME 5/8 | D
y 3". Lado “B” de la escala = 1 %" x 2” MEASURE OVER [ 25_] Pins

Continda en la pagina siguiente
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4. Mida la cadena:

Las cadena se deben limpiar y medir en su ubicacién
mientras se colocan bajo aproximadamente el 1% de
la carga minima de ruptura. Si no esta disponible un
conjunto de pesos de verificacion, es suficiente para
las cadenas, tensarlas mediante el peso del carro y la
asistencia de elevacion.

Identifique la seccién de la cadena que normalmente
corre sobre la polea, ya que esta parte de la cadena
es la mas susceptible de desgaste. Después, las
mediciones se pueden realizar en cuando menos 3 .
ubicaciones separadas en esta seccion. Coloque la
quijada en 'V’ del instrumento sobre el primer pasador l
de las secciones seleccionadas y después extienda la
deslizadera hasta que la otra quijada en V' alcance el
pasador final como se determiné con anterioridad en
el Paso 2.

25 Pins

5. Lea el porcentaje:
Revise las ventanas ‘Porcentaje de desgaste’. '

Aparecera un porcentaje en incrementos de 0.25% 5o Wear Ventana de
(14%). Sila cadena se ha alargado un 2% o mas, la percent®s advertencia
ventana de advertencia se llenara en color rojo y se @
debe llevar a cabo la accién necesaria.
)\ \ @t
Tepi % Dun:c_f !
c%\:a'\n M‘ : 1;6\-"1
O pemoY 4 from”

4.4.5.2 Lubricacion de la cadena de rodillo del brazo del servo

Después de cambiar la cadena de rodillos, antes de elevar una carga de prueba y antes
de que el aparejo suspendido se ponga en operacion, asi como durante la operacion
normal cuando no hay carga sujetada, las areas de contacto del eslabén de la cadena se
deben lubricar con grasa para engranaje Demag, NUm. de parte 665 009 44.

Las areas de contacto del eslabon de la cadena se deben volver a lubricar de forma
correcta, después de limpiarse, a intervalos dependiendo del servicio y de las
condiciones carga. Knight recomienda lubricar la cadena de rodillos cada seis semanas
en condiciones normales de servicio.

Corte la punta del tubo de engrasado e insértelo en el punto de lubricacion. Inserte grasa
en la guia de la cadena presionando el tubo mientras hace correr la cadena a sus
posiciones extremas para garantizar la lubricacién completa y uniforme de la cadena.
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B. MANTENIMIENTO PREVENTIVO PARA EL SERVOAPAREJO
SUSPENDIDO KNIGHT

4.5 Inspecciones de los servoaparejos suspendidos

451 Recomendaciones para las inspecciones frecuentes de los

servoaparejos suspendidos (visuales)

Este es un examen visual que realiza el operador u otro personal designado sin que se
requiera elaborar registros. La inspeccion se debe llevar a cabo a los intervalos siguientes
gue se recomiendan en la Seccién 4.4.1 pagina 21.

Ademas, el operador debe revisar el sistema de forma continua durante la operacién para
garantizar que no ocurra ninguna falla.

4.5.1.1 Servoaparejo suspendido:

Inspeccione visualmente el servoaparejo suspendido y asegurese de
gue este se encuentra en buenas condiciones generales de trabajo.
Repare o reemplace cualquier pieza rota o faltante.

Haga funcionar en ciclos el servoaparejo suspendido y escuche
para detectar cualquier ruido anormal (chirridos, etc.). Si es
evidente algun ruido anormal, se debe realizar una inspeccion

del servoaparejo suspendido.

Inspeccione la forma en que se alimenta la cadena a través del
servoaparejo suspendido. Si es evidente alguna atoramiento,

limpie y lubrique la cadena.

(Consulte Inspeccién periddica (documentada) en la Seccion
4.4.2).

Si el problema persiste reemplace la cadena.

Haga funcionar en ciclos el botén Funcionamiento/Paro y
asegurese de que funciona correctamente.

45.1.2 Grillete de carga:

Revise el grillete para detectar sefiales de desgaste.

Asegurese de que el grillete de carga no esté agrietado, no
tenga muescas ni ranuras.

Si es necesario, reemplace el grillete.

Confirme que todas las chavetas y/o guardas estén en su lugar.

Si cualquiera de las condiciones anteriores es evidente, el servoaparejo suspendido se debe
sacar de servicio y se debe llevar a cabo una inspeccién detallada y las acciones correctivas.

SECCION 4
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4.5.2 Inspecciéon periodica (documentada)

Realice los puntos listados en la seccion Inspeccion frecuente ademas de los puntos listados
a continuacion. Se debe registrar todos los hallazgos de esta inspeccion.

4.5.2.1 Estructura de apoyo:
e Revise para detectar deformacion, desgaste y la capacidad continuada para
soportar la carga. Para los sistemas de riel elevado, consulte las instrucciones
de los fabricantes.

4.5.2.2 Carretilla del riel (si aplica):

e Asegurese de que las ruedas y los rodillos laterales corran con suavidad y no
estén desgastados en exceso. Si es necesario, reemplace las ruedas y los
rodillos laterales.

e Revise visualmente el nailon en el rodamiento y a lo largo de la superficie de las
ruedas para detectar grietas.

4.5.2.3 Sujetadores:

e Revise todos los sujetadores y asegurese de que no estén flojos, faltantes ni
dafiados.

4.5.2.4 Gancho de carga (si aplica):

e Inspeccione para detectar grietas, desgaste o dafio.

e Inspeccione la extension y el acoplamiento correcto del cerrojo de seguridad de
la garganta del gancho.

e Mida la garganta del gancho en los puntos de desgaste: el desgaste mayor del
diez por ciento en cualquier zona de la garganta requiere del reemplazo. Para la
informacion de la zona de desgaste, consulte las instrucciones del fabricante.

e Por seguridad, inspeccione el ojo del gancho o el asiento de la cadena y la
camisa.

e Inspeccione el giro libre, sin atoramientos, del ojo del gancho o el asiento de la
cadena y la camisa.

4.5.2.5 Valvulas, temporizadores e interruptores
e Revise durante un ciclo de operacién para garantizar que la secuencia esta
operando a una eficiencia 6ptima. Si es necesario, repare o reemplace.

4.5.2.6 Cableado:
e Revise para detectar cables rotos, flojos, faltantes y desgastados. Revise todos
los cables eléctricos para detectar sefiales de envejecimiento y asegurese de
gue todas las conexiones estén apretadas y firmes. Si es necesario, repare 0
reemplace.

4.5.2.7 Gabinetes eléctricos, cajas de desconexién y disyuntores:

e Revise para detectar sefiales obvias de dafio y repare o remplace segun se
necesite.

e Verifique el funcionamiento de la desconexion. Revise para detectar
componentes flojos, doblados o rotos. Si es necesario, repare o reemplace.

e Inspeccione para detectar terminales flojas o rotas. Revise para detectar la
presencia de contaminantes como suciedad, polvo, grasa u Oxido. Si es
necesario, repare o reemplace.

Si cualquiera de las condiciones anteriores es evidente, el servoaparejo suspendido se debe
sacar de servicio y se debe llevar a cabo una inspeccion detallada y las acciones correctivas.
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4.5.2.8 Etiquetas adheribles y etiquetas:
e Cercidrese de que todas las etiquetas adheribles estén intactas y sean legibles.
Reemplace si es necesario.

(Consulte la Figura 4-5)
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_. ,7 KNIGHET

(@ Etiqueta
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la cubierta

Identificacién
de CE

Identificacién

PENIGHT e X
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e E=t ) r——y——y—

s, | AR TR AR
g @ §

e T LR BEYEN
P T

e v - Dabwid 7 Fealien, il al
g B —— v f—
L e Ry B R
S PEOEEL TR T R

Etiquetas de
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AR TDNECWGEM\ 0000 o000 n0
| PRIoR TC SERVICING 0000 00030
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asmA s (1100000 00893
Y L @ RN
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e Beoo 8 @ &
Toecor i x| Mevove o = g
INSLSEY M MOvING 1]
PARTS, UMPLUG BEFORE ]
FEHHCING o

k

DO NOT
CUT CHAIN

fmGHT

Figura 4-5

Voltaje

240 VOLTS

Si alguna de las etiquetas adheribles o etiquetas de advertencia de la lista anterior falta, comuniquese con

Knight Global al 248-377-4950 para pedirla.
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4.6 Reemplazo de la cadena de carga y de la cadena de Paro de
sequridad contra caidas (mantenimiento normal)

Los materiales que se requieren para el reemplazo de la cadena se muestran en la Figura 4-6:

KIT DE CADENA DE REEMPLAZO SDS
#KDSA1010 (cadena de 4 mm)
#KDSA1011 (cadena de 5 mm)

(2) Cadenas de acero grado (80 ).

(2) Conjuntos de tope de extremo de la
cadena.

(2) Eslabones de interfaz para ayudar en la
instalacién de la cadena.

(1) Herramienta de instalacion de la cadena.
(1) Camisa de identificacion de la cadena de
seguridad

(1) Junta térica pequeiia.

(1) Junta térica grande.

Figura 4-6

Step 1. Levante la palanca en linea o el conjunto de la celda de carga hasta su
posicién completamente arriba.

Step 2. Mida la distancia de la parte superior de la palanca el linea o del conjunto de
la celda de carga a la parte inferior del servoaparejo suspendido. (Consulte
la Figura 4-7)

Step 3. Registre esta medicién porque se usara en el Paso 4.d de
“5.K. Procedimiento de configuracion de compensacion del codificador”.

KNIGHT

SERVO HOI%? 5_ Fecha de reemplazo  Medicién
E- ¥ 5 A

l'...A F_‘A_F_I_TT 0 LBs /TG .
1hasy ar v snns www gl bl | DU|q

pulg

pulg

pulg

pulg

Figura 4-7

Step 4. Mueva la palanca en linea o el conjunto de la celda de carga hacia abajo, a
una altura de trabajo cémoda.
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Step 5. Quite TODA la carga sujetada al aparejo suspendido debajo de la palanca
en linea o el conjunto de la celda de carga. Esto incluye el aditamento del
sistema y la pieza.

Step 6. Presione el botén FUNCIONAMIENTO/PARO (la luz ROJA se iluminard) y
desconecte la alimentacion del servoaparejo suspendido.

AiADVERTENCIA!

Espere a que los capacitores se descarguen. Normalmente
tardara alrededor de cinco minutos para que los capacitores
se descarguen por completo.

Step 7. Quite las dos cadenas del asiento de la cadena. El perno de la parte inferior
sujeta la cadena de Paro de seguridad contra caidas (SDS) y el perno de la
parte superior sujeta la cadena de carga.

Para un sistema de 250 o 500 Ib, se requerira una llave Allen de 4 mm.

Para un sistema de cualquier otra capacidad, se requerira una llave Allen de
4 mmy unade 5 mm.

(Consulte la Figura 4-8)

Figura 4-8

Step 8. Quite primero el perno de la parte inferior y la cadena SDS y después quite
el perno de la parte superior y la cadena de carga. Asegurese de que la
palanca en linea o el conjunto de la celda de carga estén apoyados antes de
desenganchar la cadena de carga del asiento de la cadena.

Step 9. Quite las cubiertas laterales del servoaparejo suspendido. (Consulte la

Figura 4-9)
a. Quite los dos tornillos M6 en la parte inferior de cada una de las
cubiertas.

b. Levante la cubierta fuera de los pasadores.
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[Servoapareio]

Desmontaje
del
cubo de la
cadena

(llave Allen de
5 mm)

i Cubo dela
cadena

Figura 4-9

Step 10. Mientras sostiene los cubos de la cadena, quite un perno de retencion M5
del cubo de la cadena dentro del servoaparejo suspendido. (Consulte la

Perno de
retencion del
cubo dela
cadena

Figura 4-10

Step 11. Quite los dos cubos de la cadena por la parte inferior del servoaparejo
suspendido.

Step 12. Quite las dos cadenas de sus cubos individuales de la cadena.

Step 13. Quite los dos conjuntos tope del extremo de cada una de las cadenas de
carga y de Paro de seguridad contra caidas (SDS).

Step 14. Conecte las cadenas usadas al mismo tiempo con las cadenas nuevas
usando los dos eslabones de interfaz de la cadena de color amarillo.
(Consulte la Figura 4-11)
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Figura 4-11

Step 15.

Step 16.

Step 17.

Step 18.
Step 19.

Step 20.
Step 21.
Step 22.

Step 23.

Step 24.

Para permitir la secuencia de aflojamiento gradual de la cadena, con la
Interfaz de control del operador (OCI), gire el botén Funcionamiento/Paro en
el sentido de las manecillas del reloj para habilitar el aparejo suspendido.
Antes de tres segundos, presione el boton Funcionamiento/Paro, presione y
libere el botdn de elevacion verde y después el botdn de flotacién azul, gire
el botén Funcionamiento/Paro en el sentido de las manecillas del reloj y
libere. Esto iniciard el modo de aflojamiento gradual después de entre tres y
diez segundos.

Si la direccién no es correcta, presione el boton Funcionamiento/Paro para
detener el modo de aflojamiento gradual y repita la secuencia anterior para
aflojar gradualmente la cadena en direccién opuesta.

Detenga el modo de aflojamiento gradual presionando el boton
Funcionamiento/Paro cuando los eslabones de interfaz de la cadena de
color amarillo se hayan movido a través de la caja de engranajes y se
encuentren a una altura aceptable para volver a conectar la palanca en linea
o el conjunto de la celda de carga.

Lubrique las cadenas de carga y de Paro de seguridad contra caidas (SDS).

Reinstale las dos cadenas dentro de cada uno de sus cubos de la cadena
correctos.

Reinstale los cubos de la cadena de vuelta en el servoaparejo suspendido.
Reinstale las cubiertas laterales del servoaparejo suspendido.

Es necesario cortar la cadena SDS a la longitud correcta para que tenga
holgura cuando la cadena de carga se conecte adecuadamente.

Asegurese de que las dos cadenas estén paralelas, sin torceduras, desde la
caja de engranajes a sus extremos respectivos.

Cuente desde el extremo de la cadena de carga hacia abajo siete
eslabones. Corte el séptimo eslabon para que la cadena SDS sea seis
eslabones mas larga que la cadena de carga.

(Consulte la Figura 4-12)
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Figura 4-12

Step 25. Instale la camisa de identificacion de la cadena de seguridad en la cadena
SDS y después contraigala mediante calor en la cadena SDS en el octavo
eslabén a partir de la parte inferior de la cadena SDS. (Consulte la Figura 4-
13)

Step 26. Reinstale la junta térica pequefia nueva alrededor de las cadenas de carga y
SDS.

Step 27. Reinstale las dos cadenas de vuelta a través del centro del cable de rollo.

Step 28. Aseglrese que las dos cadenas estén paralelas una con respecto a la otra 'y
gue NO tengan torceduras en ellas al instalarlas dentro del asiento de la
cadena. (Consulte la Figura 4-14)

36

SECCION 4
MANTENIMIENTO



MANUAL DE OPERACION DEL SERVOAPAREJO SUSPENDIDO KNIGHT

VISTA LATERAL VISTA ELEVADA

RCJJT Rj% CORRECTO

PARALELA UNA CON
RESPECTO A LA OTRA

RECTA  TORCIDA |NCORRECTO

NO PARALELA UNA CON
RESPECTO A LA OTRA

Ejemplo 1 Ejemplo 2
Figura 4-14

Step 29. Primero, el dltimo eslabdn de la cadena de carga se instala dentro de la
ranura superior del asiento de la cadena. La cadena debe permanecer
paralela, sin torceduras. El perno se instala en la parte delantera del Gltimo
eslabdn y dentro del asiento de la cadena. (Consulte la Figura 4-15)

Figura 4-15

Step 30. Después, el ultimo eslabon de la cadena SDS se instala dentro de la ranura
inferior del asiento de la cadena. La cadena debe permanecer paralela, sin
torceduras. El perno se instala a través del ultimo eslab6n de la cadena
SDS y dentro del asiento de la cadena.

(Consulte la Figura 4-16)

Figura 4-16

Step 31. Reinstale la junta torica grande dentro de la ranura ubicada en el asiento de
la cadena.
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Step 32. Mueva la junta térica pequefia hacia abajo para que quede justo arriba de la
parte superior del asiento de la cadena.

4.6.1 Restablecimiento de la compensacion del codificador

Consulte la Seccién “5.K. Procedimiento de configuracion de compensacion del
codificador” para conocer los pasos para el restablecimiento de la compensacion del

codificador para este sistema.

AiADVERTENCIA!

NO levante la palanca del servo arriba de la medicién registrada, obtenida en
el Paso 4 de “4.6 Reemplazo de la cadena de carga y de la cadena de paro de
seguridad contra caidas (mantenimiento normal)” o se pueden dafar el
servomecanismo.

38

SECCION 4
MANTENIMIENTO



MANUAL DE OPERACION DEL SERVOAPAREJO SUSPENDIDO KNIGHT

18:

4.7 Reemplazo de la cadena rota

Los materiales que se requieren para el reemplazo de la cadena se muestran en la Figura 4-

KIT DE CADENA DE REEMPLAZO SDS
#KDSA1010 (cadena de 4 mm)
#KDSA1011 (cadena de 5 mm)

(2) Cadenas de acero grado (80).

(2) Conjuntos de tope de extremo de la
cadena.

(2) Eslabones de interfaz para ayudar en la
instalacién de la cadena.

(1) Herramienta de instalacion de la cadena.
(1) Camisa de identificacion de la cadena de
seguridad

(1) Junta térica pequefia.

(1) Junta térica grande.

Figura 4-18

Step 1. Levante la palanca en linea o el conjunto de la celda de carga hasta su
posicion completamente arriba.

Step 2. Mida la distancia de la parte superior de la palanca en linea o del conjunto
de la celda de carga a la parte inferior del servoaparejo suspendido.
(Consulte la Figura 4-19)

Step 3. Registre esta medicién porque se usara en el Paso 4.d de “5.K.
Procedimiento de configuracién de compensacion del codificador”.

KNIGHT

SERVO HOls? T Fecha de reemplazo Medicién
S A

CAPACITY: [0 \BS/ TITRG
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Figura 4-19

Step 4. Mueva la palanca en linea o el conjunto de la celda de carga hacia abajo, a
una altura de trabajo cémoda.

SECCION 4
MANTENIMIENTO

39



MANUAL DE OPERACION DEL SERVOAPAREJO SUSPENDIDO KNIGHT

Step 5. Quite TODA la carga sujetada al aparejo suspendido debajo de la palanca
en linea o el conjunto de la celda de carga. Esto incluye el aditamento del
sistema y la pieza.

Step 6. Presione el botén FUNCIONAMIENTO/PARO (la luz ROJA se iluminara) y
desconecte la alimentacion del servoaparejo suspendido.

A ;ADVERTENCIA!

Espere a que los capacitores se descarguen. Normalmente
tardara alrededor de

cinco minutos para que los capacitores se descarguen por
completo.

Step 7. Quite las dos cadenas del asiento de la cadena. El perno de la parte inferior
sujeta la cadena de Paro de seguridad contra caidas (SDS) y el perno de la
parte superior sujeta la cadena de carga.

Para un sistema de 250 o 500 Ib, se requerira una llave Allen de 4 mm.

Para un sistema de cualquier otra capacidad, se requerira una llave Allen de
4 mmy unade 5 mm.

(Consulte la Figura 4-20)

Figura 4-20

Step 8. Quite primero el perno de la parte inferior y la cadena SDS y después quite
el perno de la parte superior y la cadena de carga. Asegurese de que la
palanca en linea o el conjunto de la celda de carga estén apoyados antes de
desenganchar la cadena de carga del asiento de la cadena.

Step 9. Quite las cubiertas laterales del servoaparejo suspendido. (Consulte la

Figura 4-21)
a. Quite los dos tornillos M6 en la parte inferior de cada una de las
cubiertas.

b. Levante la cubierta fuera de los pasadores.
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[ Servoaparejo |

Desmontaje del
& e b cubo dela
; . cadena
O H ..-- {lave Allen de

& S A 5 mm)

Cubo de la
cadena

Figura 4-21

Step 10. Mientras sostiene los cubos de la cadena, quite un perno de retencién M5
del cubo de la cadena dentro del servoaparejo suspendido. (Consulte la

Perno de
retencién del
cubo dela
cadena

Figura 4-22

Step 11. Quite los cubos de la cadena por la parte inferior del servoaparejo
suspendido.

Step 12. Quite las dos cadenas de los cubos individuales de la cadena.

Step 13. Quite los dos conjuntos tope del extremo de cada una de las cadenas de
carga y de Paro de seguridad contra caidas (SDS).

Step 14. Conecte las cadena usadas SDS con la cadena nueva SDS usando uno de
los eslabones de interfaz de color amarillo. (Consulte la Figura 4-23)
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Figura 4-23

Step 15.

Step 16.

Step 17.

Step 18.

Figura 4-24

Alojamiento
de la cadena

Para permitir la secuencia de aflojamiento gradual de la cadena, con la
Interfaz de control del operador (OCI), gire el botdn Funcionamiento/Paro en
el sentido de las manecillas del reloj para habilitar el aparejo suspendido.
Antes de tres segundos, presione el botdon Funcionamiento/Paro, presione y
libere el botdn de elevacion verde y después el botdn de flotacién azul, gire
el botén Funcionamiento/Paro en el sentido de las manecillas del reloj y
libere. Esto iniciara el modo de aflojamiento gradual después de entre tres y
diez segundos.

Si la direccién no es correcta, presione el boton Funcionamiento/Paro para
detener el modo de aflojamiento gradual y repita la secuencia anterior para
aflojar gradualmente la cadena en direccién opuesta.

Cuando el eslab6n de interfaz de la cadena de color amarillo alcance la caja
de engranajes, detenga el modo de aflojamiento gradual presionando el
botén Funcionamiento/Paro.

Con la herramienta de instalacion de la cadena, localice la abertura del
alojamiento de la cadena de carga en la parte inferior de la caja de
engranajes. (Consulte la Figura 4-24)

Step 19.

Con la herramienta de instalacion de la cadena, aliméntela por completo a
través de la caja de engranajes.
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Step 20. Conecte la cadena de carga nueva en la herramienta de instalacion de la
cadena.

Step 21. Jale la herramienta de instalacion de la cadena hasta que la cadena de
carga apenas entre en la abertura del alojamiento de la cadena de la caja de
engranajes.

Step 22. Aseglrese de que la cadena de carga nueva esté alineada de forma
correcta para que entre de forma adecuada en la caja de engranajes.

Step 23. Asegurese de que exista tension en la herramienta de reemplazo de la
cadena para que esta se jale dentro de la caja de engranajes cuando se
inicien el modo de aflojamiento gradual.

Step 24. Reinicie el modo de aflojamiento gradual siguiendo el procedimiento listado
en el Paso 15 anterior.

Step 25. Esto alimentara las cadenas de carga y SDS nuevas a través de la caja de
engranajes.

Step 26. Cuando la cadena de carga nueva tenga la suficiente longitud para
conectarse en el asiento de la cadena, presion del boton
Funcionamiento/Paro para detener el modo de aflojamiento gradual.

Step 27. Lubrique las cadenas de carga y SDS.

Step 28. Reinstale las dos cadenas dentro de cada uno de sus cubos de la cadena
correctos.

Step 29. Reinstale los cubos de la cadena de vuelta en el servoaparejo suspendido.
Step 30. Reinstale las cubiertas laterales del servoaparejo suspendido.

Step 31. Es necesario cortar la cadena SDS a la longitud correcta para que tenga
holgura cuando la cadena de carga se conecte adecuadamente.

Step 32. Asegurese de que las dos cadenas estén paralelas, sin torceduras, desde la
caja de engranajes a sus extremos respectivos.

Step 33. Cuente desde el extremo de la cadena de carga hacia abajo siete
eslabones. Corte el séptimo eslabon para que la cadena SDS sea seis
eslabones mas larga que la cadena de carga.

(Consulte la Figura 4-25)

Corte el séptimo
eslabén en la
cadena de
seguridad

6

NOMB LN
1
> 3

Figura 4-25

Step 34. Instale la camisa de identificacion de la cadena de seguridad en la cadena
SDS y después contraigala mediante calor en la cadena SDS en el octavo
eslabdn a partir de la parte inferior de la cadena SDS. (Consulte la Figura 4-
26)
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Figura 4-26

Step 35. Reinstale la junta torica pequefia nueva alrededor de las cadenas de carga 'y
SDS.

Step 36. Reinstale las dos cadenas de vuelta a través del centro del cable de rollo.

Step 37. Asegurese que las dos cadenas estén paralelas una con respecto a la otra 'y
gue NO tengan torceduras en ellas al instalarlas dentro del asiento de la
cadena. (Consulte la Figura 4-27)

VISTA LATERAL VISTA ELEVADA

j:]: Rﬁ: CORRECTO

PARALELA UNA CON
RESPECTO A LA OTRA

%lNCORRECTO

RECTA TORCIDA

NO PARALELA UNA CON
RESPECTO A LA OTRA

Ejemplo 1 Ejemplo 2
Figura 4-27

Step 38. Primero, el Ultimo eslabén de la cadena de carga se instala dentro de la
ranura superior del asiento de la cadena. La cadena debe permanecer
paralela, sin torceduras. El perno se instala en la parte delantera del dltimo
eslabén y dentro del asiento de la cadena. (Consulte la Figura 4-28)

T

Figura 4-28
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Step 39. Después, el ultimo eslabdn de la cadena SDS se instala dentro de la ranura
inferior del asiento de la cadena. La cadena debe permanecer paralela, sin
torceduras. El perno se instala a través del dltimo eslabdn de la cadena
SDS y dentro del asiento de la cadena.

(Consulte la Figura 4-29)

Figura 4-29

Step 33. Reinstale la junta térica grande dentro de la ranura ubicada en el asiento de
la cadena.

Step 34. Mueva la junta térica pequefia hacia abajo para que quede justo arriba de la
parte superior del asiento de la cadena.

4.7.1 Restablecimiento de la compensacion del codificador

Consulte la Seccién “5.K. Procedimiento de configuracion de compensacion del
codificador” para conocer los pasos para el restablecimiento de la compensacion del
codificador para este sistema.

A i{ADVERTENCIA!

NO levante la palanca del servo arriba de la medicién registrada, obtenida en
el Paso 4 de “4.7 Reemplazo de la cadena rota” o se pueden dafar el servo.
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5. SOFTWARE

A. Introduccion:

A continuacién, se encuentran los elementos de hardware y software necesarios para conectar un
servoaparejo suspendido Knight (KSH):

e PC con sistema operativo Microsoft Windows.
e Cable de Ethernet con dos (2) conectores RJ45.
Software Allen Bradley Studio 5000 Logix Designer. (Consulte la Figura 5-1)

& Loy Designer
Fike Edit Wiew Sesch Logic Communications Tools Window Help

Ho Controller 1. I T DFH & In B =2 = [Zen S Pu bakbin VA b YW E S || P [ Comwenti2017.19) dBacivend v |
Mg Eorces ¥ | OK -

o = B Energy Sommps

i Bt 2\ (] (]

T Fovorims (STn Y e BV f T |

B

Quick Start

Rockwell Software®

> Lin# the St Page -
- | Studio 5000
T Logix Designer™

- Glagsary of Terms

Hockwell
© i mrme it mer  Automation

Dyt & 00 Piorchiwsl Aeismution Teofloge e
& Flighte Fessewed. Tha geogrem i getecied by US. arvd intssssit s corgeign s

Create Expmine O svifraction

Figura 5-1
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B. Conexidn al servoaparejo suspendido:
El servoaparejo suspendido esta controlado por un controlador légico programable (PLC) Allen Bradley
CompactLogix N/P 5069-L310ERM que utiliza un

servo impulsor Kinetix 5500. El software “Studio 5000 Logix Designer” de Allen Bradley se usa para
configurar y solucionar problemas del servo impulsor. Se necesita seguir estos pasos para iniciar una
conexion entre una computadora con Studio 5000 y el PLC CompactLogix:

Configuracién de Studio 5000 Logix Designer:

Step 1. Configure los ajustes de comunicacion de Ethernet para su computadora portatil.

a. Mediante su PC con sistema operativo Microsoft Windows, abra el Centro de Redes y
Recursos Compartidos (Network and Sharing Center).

b. Haga clic con el boton derecho del mouse en Conexiones de area local (Local Area
Connections). Seleccione Propiedades (Properties). (Consulte la Figura 5-2)

@©v|-§- » Control Panel » Network and Internet » Network Connections P

File Edit View Tools Advanced Help
Organize ~ Disable this network device Diagnose this connection Rename this connection g
.l". ?Iuetuuth Network Connection .l". Local Are % Disable = # Wireless Network Connection

— Not connected _, Network ,dﬂ] knightlocal
F .3 8 Bluetooth Device (Personal Area .. | 9% S Intel(R) Status Intel(R) Dual Band Wireless-AC 72...

- . A Diagnose
. & Wireless Network Connection 4
) ‘:;Eﬂ] Not connected % Bridge Connections

M Vi NiFi Mini
% Microsoft Virtua Miniport A... Create Shortcut
Delete
| _Rename
“ Properties

Figura 5-2

e Seleccione Versidn de protocolo de Internet 4 (Internet Protocol Version 4)
(TCP/IPv4). Seleccione Propiedades (Properties).

e Seleccione Usar la siguiente direccién IP (Use the following IP address):

e Escriba la direcciébn IP correcta y la mascara de subred en los espacios
suministrados. (Consulte la Figura 5-3)

Nota: Esto puede ser exclusivo del sistema. Comuniquese con Knight Global para obtener mas detalles.

4 Ethernet Properties x Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) Properties ¥l X
Networking ~ Sharing General
Connect using You can get IP settings assigned automatically if your network
supports this capability. Otherwise, you need to ask your network
@ Intel(R) Ethemet Connection (4) 1219-LM administrator for the appropriate IP settings.
Configure.. Obtain an IP address automatically
This connection uses the following tems: @) Use the following IP address:
) BB Glent for Mcrosoh Networks A 1P address: 192168 <:1
| THFie and Printer Shaning for Microsoft Networks
W 505 Packet Scheduler Subnet mask: 255.255. 0 . O
[CARPY intemet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) Default gateway:
¥| a Microsoft LLDP Protocol Driver
< : > @) Use the following DNS server addresses
instal = _ Properties Preferred DNS server:
Description Alternate DNS server:
Transmission Control Protocol/Intemet Protocol default
wide area network protocol that provides com
across diverse mterconnected networks Validate settings upon exit Advanced...
oK Cancel
OK Cancel | -
Figura 5-3
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Step 2. Haga doble clic en el programa del PLC de Knight. Este programa tendra una extensién .ACD.
Step 3. Configure los ajustes de comunicacién de Ethernet para el Studio 5000 Logix Designer.

a. Seleccione la pestafia Comunicaciones (Communications) y luego Quién esta activo (Who Active).
(Consulte la Figura 5-4)

ﬂ Logix Designer - KG113294 in Knight_113594-1 1310 V29_20170331_Rev1.ACD [5069-L310ERM 29.llﬂ

File Edit View Search Logic Communications] Tools Window Help

BEH & B @ o o WhoAdive % [ @QI{‘J@RQ"
Offline 0. T RUN Select Recent Path...
Nofoeas  » | MoK — | H = AE A e
' [oreess W Energ Go Online « '+ |\ Favorites {A3E-0n X Saey A%
No Edits =% F o Upload... avorites -On afety :
Download

Program Mode
=8 =9

& Controller Tags Rupliade
- Controller Fault Handler Test Mode
-3 Power-Up Handler - |
-5 Tasks Lock Controller
E" @FAST-TASK Clear Faults
= CQRE. Go To Faults
EHE9FIS_SigTime
(- CBFIS_STI
-8 MAIN_TASK
Figura 5-4

c. Deslicese con el mouse hacia abajo para seleccionar el procesador conectado a la placa principal
(backplane). (Consulte la Figura 5-5)
e Seleccione el procesador y presione el boton Conectarse (Go Online).

= Ew:mmmmem | 5o Oalise
g Link Gateways, Ethemet Upluad "
i 35'3 AB_ETH-1. Ethernet
"E.; AB_ETH-2 Ethernet e
1921681 10, 5065-L310ERM LOGDXE10ERM, KG113204 R

[
L ;‘ Al Ethernat o 1

5 [ Rackplane. 5 Slat 5060 Backpiane

ﬁ i), S065-1 T10ERM L

I 01 3069-IF8, 5069 Analeg Input Module, 3069-TFE/A
I 02, 3069-1B16, 3083 DC Input Module, S063-181674

03, S069-0818, 5065 DE Output Module, S069-0B15/A . !
04, 5060-1B16, 5063 D Input Module, 5065-TB15/4 [ Ctean ErciactPods |

Figura 5-5

d. La capa del Logic Designer debe mostrar que usted esta Conectado (Online). (Consulte la Figura 5-6)

& Logix Designer - KG113294 in Knight_1135

File Edit View Search Logic Communi

BFd & ' Be o o

Rem Run T8 B Run Mode

Mo Fores b_| ¥ Cortroller OK

b a :ﬂﬁ&mmmﬁ
Figura 5-6
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C. Guarde todos los parametros del impulsor:

Esta seccién del manual analiza la carga del programa y los parametros de transmision desde un
PLC en linea a una computadora portatil.

Step 1. Baje el aparejo, incluido el accesorio de soporte y carga, para que no haya peso sobre la
cadena del aparejo.

Step 2. Conecte el servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento de “Conexion al
servoaparejo suspendido” ubicado en la seccion 5.B de este manual.

Step 3. Presione la flecha desplegable junto a la etiqueta ‘Conectado’ (Online) o ‘Ejecucion Remota’
(Rem Run) y seleccione Carga (Upload). (Consulte la Figura 5-7)

r
J Logix Designer - KG113294 in Knight_113594-1 L310 V29 _2
| File Edit View Search Logic Communications Tools 1
B = = TriSipc OpSiowload_Stop
Rem Fun W W Aun Mod: _,}
Mo Fetcos Go Online | -
No Edts <Tw-
Bownload u
Controller Diganizer [ |
| Contraller KG11
A Controller Ta
Controdier Fal
Power-Up Ha
I Tasks
S FAS]_TALE
B CORE Controller Properties
= FI5 SigTime e
£ ERFIS_STI
5 MAN_TASK =
Figura 5-7

Step 4. Esto guardara el programa y los parametros del PLC en su computadora portatil.

Step 5. Haga clic en el botdn Guardar (Save) o pase el mouse por encima del men( desplegable
Archivo (File) y seleccione la opcién Guardar (Save).

AiADVERTENCIA!

Baje el aparejo, incluido el accesorio de soporte y carga, para que no haya
peso sobre la cadena del aparejo antes de cargar el archivo.
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D. Recarga de un nuevo procesador de PLC con el software existente:

Esta seccion del manual habla de la descarga del programa de PLC desde un archivo fuera de linea a un PLC
conectado.

Step 1. Baje el aparejo, incluido el accesorio de soporte y carga, para que no haya peso sobre la cadena del
aparejo.
Step 2. Instale el nuevo PLC en el sistema.

Step 3. Aseglrese de que se carg0 la version de firmware correcta en el PLC. Si es necesario, contacte al
personal de Knight para verificar cual es la version de firmware correcta.

Step 4. Conéctese al servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento indicado en “Conexién al
servoaparejo suspendido” que se encuentra en la seccion 5.B. de este manual. Siga todos los pasos
excepto el ultimo: Paso 3.d.

Step 5. Seleccione el menu desplegable junto a ‘Fuera de linea’ (Offline) en la esquina superior izquierda de la
pantalla. Seleccione la opcién ‘Descargar’ (Download) para copiar el archivo del PLC de la
computadora portatil al procesador del PLC.

Step 6. Este proceso tardara aproximadamente 2 minutos. (Consulte la Figura 5-8)

Step 7. Seleccione el menu desplegable junto a ‘Fuera de linea’ (Offline) y conéctese mediante ‘Conectarse’
(Go Online). (Consulte la Figura 5-9)

Step 8. Cambie el PLC a modo Funcionamiento (Run Mode); este es el paso 3.d. del procedimiento anterior.

Cuando el PLC esté conectado y en modo de funcionamiento, el software debera aparecer como en
la Figura 5-10.

Step 9. Verifique la operacién del aparejo y del sistema.

& Logix Designer - KG113294in Knight 113554-1.1310.v29.2 & Logix Designer - KG113294 in Knight_113594-1_1310_\
File Edit View Search Logic Communications Tools
s = File Edit View Search Logic Communications
aEd k TrkSpe OpSiowlLoad_Stof ~
N - I
Offline 1. = Run T Lo il il 4 LE—‘
No Forces Gao Online ] No Forces I Go Online < —
Mo Edits Upload.. No Edits Upload...
|._D—(°"‘l°'d‘ : . 1| Download a
Controller Organizer = N —
iController KG11 - :. e M Program Mode
& Controller Ta :_ ,- g g || =-E3 Controle Run Mode
Controller Fa e S 8 con -
Power-Up Ha é ™ Conl Test Mode
iTasks : (2] Pow| . _
SDFAST_TASK &5 Tass Clear Faults
# “B CORE Controller Properiies = '55 FAST Gg To Faults
BDFIS_SigTime H —;‘__C%
# ERFIS_STI : |—r’f@FS_f Controller Properties
# MAIN_TASK | mlgEs
Figura 5-8 Figura 5-4
& Logix Designer - KG113294 in Knight_113584-1_L310\
| File Edit View Search Logic Communications
‘Fhm Run 08 W Run Mode .
‘Nﬁ Forces » I Controlier OK ’
" [T Energy Storage OK
i 2| m ook 5
| 2 ;ADVERTENCIA!
[#]  Controller Organizer * 4 X
ol IEES)corover k6113251 ~ Baje el aparejo, incluido el accesorio de
— J Controlier Tags
3 ot IO soporte y carga, para que no haya peso
= (31 Power-Up Hangier sobre la cadena del aparejo antes de
== f’;‘____‘_ recargar el programa en el PLC.
=} FAST_TASK
+]-Lf CORE
3 Fs_sgTme
3 FssT
Figura 5-10
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E. Cambio del limite de carga maxima (Paro hacia arriba):

Si se alcanza el limite de carga méxima, el aparejo dejard de moverse hacia arriba. El sistema, no obstante, permitir4 al operador

baj

ar la carga.

Para madificar las configuraciones:

Step 1. Conéctese al servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento indicado en “Conexién al servoaparejo
suspendido” que se encuentra en la seccion 5.B. de este manual.

Step 2. Deslicese con el mouse hacia abajo a ‘Z.PRM.F8L1’ y encuentre ‘Z.PRM.F8L1[21] (Peso maximo total
[PARO HACIA ARRIBA])'.

Step 3. Si se aumenta este numero, el servo levantara mas peso. Este peso TOTAL incluye el peso del accesorio
MAS el peso de la pieza. (Consulte la Figura 5-11)

ADVERTENCIA: NO supere la capacidad nominal del servoaparejo suspendido.

Scope: [BIKG113294 v Show: All Tags v T
MName =g|& | Value €|Force Mask €|Style Data Type | Description
=17 {-..1 {...1 kg_Servo...

+Za {-..1 { 1 kg_Servo...| Z1 Drive

+-7 b [---1 [...1 kg_Servo..| 72 Drive

- ZPRM f...1 f...1 kg_Servo..| STANDARD SERVO PARAMETERS

- ZPRMF38L1 f...1 { } |Float REAL[100] | STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[0] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[1] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[2] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[3] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[4] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
Z PRM.F8L1[5] 0.0 Float REAL QOverall Top Travel Limit (inches)
Z PRM.FSL1[6] 52.0 Float REAL Cverall Bottom Travel Limit (inches)
Z PRM.FSL1[7] 0.25 Float REAL Cverall Travel Limits Buffer (in)
ZPRM.FBL1[8] 8.0 Float REAL Handle Weight (Ib)
ZPRM.FBL1[9] 340.0 Float REAL Total Fixture Weight (Ib)
ZPRM.F8L1[10] 0.0 Float REAL Counterweight (Ib)
ZPRM.F8L1[11] 11.2111¢ Float REAL Fixture Weight Imbalance (21-22)
ZPRM.F8L1[12] 15.0 Float REAL Decel Rate At Limits (in/sec2)
ZPRM.F8L1[13] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.F8L1[14] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
Z PRM.F8L1[15] 1.0 Float REAL Position Balancing Mode 0 = Disabled 1=Enabled
Z PRM.FBL1[16] 0.02 Float REAL Position Balancing Deadband (in)
Z PRM.F8L1[17] 0.5 Float REAL Position Balancing Gain (infs per inch)
Z PRM.F8L1[18] 0.25 Float REAL Position Balancing Max Speed (in/s)
Z PRM.FBL1[19] 2.0 Float REAL Float Mode Weight Balancing Maximum Position Error (in)
Z.PRM.F8L1|2{}] 100.0 Float REAL Maximum PanWeiﬁhtwhen not Clameed Elb]
c Z.PRM.F8L1|21 1200.0 Float REAL Maximum TotalWeiﬁhtELoad Cell Force) [UP STOP]
Z PRM.F8L1[22] -75.0 Float REAL Minimum Part Weight [DOWN STOP]
Figura 5-11

NOTA

Fisica y fuerza = Masa x Aceleracién. Si los limites estan configurados en
250 Ib y un operador intenta levantar 240 Ib, se cruzara el umbral de 250 Ib
al acelerar hacia arriba. Consulte las capacidades nominales de carga
(enumeradas en la unidad de servo) cuando configure los limites. Para un
desempefio 6ptimo y seguro, NO exceda la capacidad nominal.
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F. Modificacion del suministro de cadena (Peso de descenso, Paro hacia abajo):

Para evitar que se afloje la cadena, se programa un peso de carga minima en el software.

Por ejemplo, si el peso del accesorio es de 40 Ib, y el peso de carga minima esta configurado en -10 Ib, el sistema de
servo permitird que el aparejo baje hasta que se coloquen sobre una superficie 10 Ib del peso del accesorio. El aparejo
soportara las 30 Ib restantes. Esto permite al operador colocar el accesorio sin “aflojar” la cadena.

En comparacion, si el peso de carga minima esta configurado en -50 Ib, el sistema de servo permitira que el aparejo baje
hasta el peso total del accesorio de 40 Ib y se coloque sobre una superficie. Si se mantiene el comando hacia abajo
después de esto, la cadena se aflojara del aparejo hasta que llegue al limite inferior del aparejo.

Para madificar las configuraciones:
Step 1. Conéctese al servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento indicado en “Conexién al
servoaparejo suspendido” que se encuentra en la seccion 5.B. de este manual.

Step 2. Deslicese con el mouse hacia abajo a ‘Z.PRM.F8L1’ y encuentre ‘Z.PRM.F8L1[22] (Peso minimo de la
pieza
[PARO HACIA ABAJO]))'.

Step 3. Cambie el valor para permitir o evitar que se afloje la cadena. (Consulte la Figura 5-12)

Scope: [BIKG113294 ~ Show: All Tags - T.
MName =g|a | Value *|Force Mask €| Style Data Type | Description
E-Z {-..1 {-..1 kg_Servo..

+-Z.a {...1 { } kg_Semwo..| 71 Drive

+Zb {-..1 {-..1 kg_Semvo..| 22 Drive

—-ZPRM {---1 {---1 kg_Semvo.. STANDARD SERVO PARAMETERS

- ZPRM.F8L1 {..-1 { } |Float REAL[100] | STANDARD SERVO PARAMETERS
Z PRM.FBL1[0] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBLI[1] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[2] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[3] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[4] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
Z PRM.F8L1[5] 0.0 Float REAL Cverall Top Travel Limit (inches)
Z PRM.F3L1[E] 52.0 Float REAL Overall Bottom Travel Limit {inches)
ZPRM.F8LI[7] 0.25 Float REAL Cwerall Travel Limits Buffer (in)
ZPRM.FBL1[8] g.0 Float REAL Handle Weight (Ib)
ZPRM.FBL1[9] 340.0 Float REAL Total Fixture Weight (Ib)
Z PRM.F3L1[10] 0.0 Float REAL Counterweight (Ib)
ZPRM.FBLI[11] 11.21116 Float REAL Fixture Weight Imbalance (Z1-22)
Z PRM.F3L1[12] 15.0 Float REAL Decel Rate AtLimits (infsec2)
Z PRM.FBLI[13] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRMFEL1[14] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
Z PRM.FBLI[15] 1.0 Float REAL Position Balancing Mode 0 = Disabled 1=Enabled
Z PRM.FBL1[16] 0.02 Float REAL Position Balancing Deadband (in)
ZPRM.FBLI[17] 0.5 Float REAL Position Balancing Gain (in/s per inch)
Z PRM.F8L1[18] 0.25 Float REAL Position Balancing Max Speed (in/s)
ZPRM.FBLI[19] 2.0 Float REAL Float Mode Weight Balancing Maximum Position Error (in)
Z PRM.F3L1[20] 100.0 Float REAL Maximum Part Weight when not Clamped (Ib)
P g 00 .0 03 HEA oad Cell Force P gp
Figura 5-12

Los valores pequefios NEGATIVOS impiden que se afloje la cadena; los
valores grandes NEGATIVOS permiten colocar mas peso y posiblemente,
permitan que la cadena se afloje.
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G. Equilibrio de la palanca analdgica:

Una palanca analégica tiene una celda de carga incorporada en ella, que detecta toda fuerza externa
aplicada a la palanca. Una fuerza hacia arriba crea un comando hacia arriba; una fuerza hacia abajo crea un
comando hacia abajo. Si cambia el peso estéatico de la palanca cambia, hay que equilibrar la sefial
analogica. Es decir, si se agrega o se quita peso de la palanca del accesorio, hay que ajustar estos
parametros.

Para equilibrar la palanca analégica:
Step 1. Conecte el servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento de “Conexion al
servoaparejo suspendido” ubicado en la seccion 5.B de este manual.

Step 2. Deslicese con el mouse hacia abajo a ‘Z.PRM.F8L2’ y encuentre ‘Z.PRM.F8L1[30] (Habilitar
el modo de elevacion (de la palanca) analdgica)’. Cambie este valor a CERO (0).
(Consulte la Figura 5-13)

2000 Faﬁ Eﬂ

Z PRM.FBL2[30] 0.0 Float REAL

2.0 Hoat Rm

Enable Analog (Handle) Lift Mode

Hanae !lrter Bandwidth

Figura 5-13

Step 3. Deslicese con el mouse hacia abajo a ‘Z.PRM.F8L1’ y encuentre ‘Z.PRM.F8L1[8] (Peso de
palanca (Ib))’. Cambie este valor a CERO (0). (Consulte la Figura 5-14)

scope: [BlKG11234 | Show: | A Tage V¥ Gt
[ [ Name :ﬂr.:. Value «|Force M Styh ”DxaT'_.-pc”D&mphm
-z {aaa} {.a:} kg_Servo...
T Za {oesk | Tes) ko_Servo... | 21 Drve
+Zb {-=x} {22} kg_Servo...
— ZPRM )| kg_Servo..
— ZPRMFEL] {ooed| toea}|Poat REAL[100] | =
ZPRM.FBLI[0) 0.0 Float REAL
ZPRM.FaLI[1] 0.0 Float REAL
ZPRM.F8L1[2] 0.0 Float REAL
Z PRMFBLI[3)] 0.0 Float  |REAL
Z PRM.FEL1[4] 0.0 Float REAL 5 RVO PARAMETERS
Z PRM F8L1[5] 0.0 Float REAL Overall Top Travel Limi (inches)
Z PRM.FaL1[E] 43.0 Float REAL Overall Bottom Travel Limit (inches)
0. 28 fin}
Z PRM.FEL1[E] 8.0 Float REAL Handle Weight (b)
Figura 5-14

Step 4. Deslicese con el mouse hacia abajo a ‘Z.Lft.LC’ y encuentre ‘Z.Lft.LC.Objetivo (Entrada
analogica neutral (V))'. Copie este valor en ‘Z.PRM.F8L1[8] (Peso de la palanca (Ib)).
(Consulte la Figura 5-15)

Scope: [[BIKG11323¢ | Show: | Tags v
Name =8| | Value & | Force M € | Style Data Type
=-ZLlit.lc == ===k kg_LoadCell | L
+ Zlftlel foosl {a:s) CHANNEL...| ~
+ZLltleC f===1 ] AB:5000_...
Z Lft.Lc.DataValid 0 Decimal |BOOL
Z Lft.Lc. MonCon 0 Decimal |BOOL
~Z it Lc Bias 0.040046483 Float REAL
11.166063 Float REAL
Figura 5-15
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Step 1. Deslicese con el mouse hacia abajo a ‘Z.Lft.LcAdjZrd.Fltr (Valor filtrado de la celda de carga
(V))'. Asegurese de que este valor sea cercano a CERO (0) cuando no haya fuerza externa aplicada
a la palanca del accesorio.

(Consulte la Figura 5-16)

Z.Lit. LcAdjZrd Fitr 0.0 Float REAL
7R LoAd 2 Const 0007 Moot [TCAL
+ Z Uit LcAdiZrd Aoi e | [P s kg_AOIA..| |
+ Z.Ut.LcAdjZrd LPF == FE=T KG_LPF
I+ Z Uit LcAdjZrd FCC {ean} feeald KG_FCC
+ Z Lt LoAdiZrd TrmCir {...}| {...}|Decimal |DINT[0]
- Z.Lit MaxForce 11.5 Float REAL
Z.Lft.MinForce -11.5 Float REAL
Z Lt MinFrcAbs 11.5 Foat  |REAL
Figura 5-16

Step 2. Deslicese con el mouse de nuevo a ‘Z.PRM.F8L2" y encuentre ‘Z.PRM.F8L1[30] (Habilitar el
modo de elevacion (de la palanca) analégica)’. Cambie este valor a UNO (1).
(Consulte la Figura 5-17)

54

Z PRM FBL2[30] 1.0 Float REAL Enable Analog (Handle) Lift Mode
——
Z.PRM.FBLZ[31] 2.0 Float REAL Handle Fitter BEandwidth
Figura 5-17
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H. Ajuste del peso del accesorio:

Permita que el accesorio cuelgue libremente sin una pieza. Controle la variable ‘Z.Alg.PrtWtSteady (Peso de
la pieza estable)’. Esta variable es el peso actual de la pieza. Este valor debe ser cercano a cero cuando el
accesorio cuelga libremente. Sila lectura no es de cerca de cero cuando el accesorio cuelga libremente,
complete los siguientes pasos. (Consulte la Figura 5-18)

Joze [T [ka_Senvo. |
Z Alg FloleSum_Iby | 202.30515| Float |REAL :
| ZAigFlolcDi b | "54.487846] |Float REAL
ZAig AN TIWINGIComp | 203.2852%) Float REAL |
ZAlgAdTOWLAComp | 203.22525 Float REAL |- ]
+ ZAgAGTINGFINOCa | (... (=) Ikg_Fier2
|+ zaigAdTowgFILICe {eal Tt kg_Filler2_
¥ ZAig TIWELRComp Tchy T Gl kg_FillerB ! .
# " Al P ; ' Lui] T v} %5?3: ‘F“ll}‘ﬂl | !
- Z Mg PriwSteady [ 0.255| Float IREAL A
SSCoUmBweIg | ol Bacmar  [BOOL
Figura 5-18

Para restaurar el valor de la variable ‘Z.Alg.PrtWtSteady (Peso de la pieza estable)’ a cero:

Step 1. Conecte el servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento de “Conexion al
servoaparejo suspendido” ubicado en la seccién 5.B de este manual.

Step 2. Deslicese con el mouse hacia abajo a ‘Z.PRM.F8L1" y encuentre ‘Z.PRM.F8L1[9] (Peso total
del accesorio (Ib))'.
(Consulte la Figura 5-19)

Scope: [BIKG113294 ~ Show: All Tags - T
Name ==|~ | Value «|Force Mask €| Style Data Type | Description

- ZPRM.FaL1 {...1 {...}Float REAL[100] | STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[O] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBLI[1] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRMFBL1[2] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[3] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FBL1[4] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
Z PRM.F8L1[5] 0.0 Float REAL Cwverall Top Travel Limit (inches)
Z PRM.FBL1[6] 52.0 Float REAL Cwverall Bottom Travel Limit (inches)
ZPRM.FBL1[7] 0.25 Float REAL Overall Travel Limits Buffer (in)
7 PRM.FEL1[E g.0 Float REAL Handle Weight Elb]

(| zPRwFsLl® | Total Fixture Weight (Ib)
Figura 5-19

Step 3. Cuando el accesorio cuelga libremente, ajuste este nimero hasta que ‘Z.Alg.PrtWtSteady
(Peso de la pieza)’ se acerque a cero libras.

El accesorio debe colgar libremente sin una carga presente para
establecer correctamente el peso del accesorio.
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|. Habilitacion de los modos de “flotacion”, “elevacion”, “digital” o “analdgico”:

Step 1. Conecte el servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento de “Conexién al servoaparejo
suspendido” ubicado en la seccidn 5.B de este manual.

Step 2. Deslicese con el mouse hacia abajo a ‘Z.PRM.F8L2’. (Consulte la Figura 5-20)
Step 3. Busque cada uno de los siguientes parametros:

a.
b.

d.

‘Z.PRM.F8L2[20] (Habilitar el modo de elevacion)'.

‘Z.PRM.F8L2[30] (Habilitar la palanca analdgica)’. Esto se utiliza con un accesorio o una palanca
en linea.

‘Z.PRM.F8L2[38] (Habilitar la palanca digital)’. Esto se utiliza con un colgante individual hacia
arriba/abajo.

‘Z.PRM.F8L2[40] (Habilitar el modo de flotacion)'.

Step 4. Para habilitar la funcionalidad de uno de los modos, escriba (1) en la columna ‘Valor’ (Value).
Step 5. Para deshabilitar la funcionalidad de uno de los modos, escriba (0) en la columna ‘Valor' (Value).

Los bits de habilitacion anteriores solo se deben modificar con la ayuda de un representante de Knight.
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Scope: [BIKG113294 ~ Show: All Tags v 7
MName ==|~ | Value € |Force Mask € |Style Data Type | Description
ZPRM.F8L2[11] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.F8L2[12] -7.2086368 Float REAL Z1FloatLC Voltage Bias
Z. PRM.FBL2[13] —-8.366954 Float REAL 72 FloatLC Voltage Bias
ZPRM.FaL2[14] 0.04004... Float REAL Fixture Handle Load Cell Voltage Bias
ZPRM.F8L2[15] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.F8L2[16] 100.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.F8L2[17] 0.0 Float REAL Allow Down Full Speed - Lift
Z PRM.FEL2[18] 0.0 Float REAL Allow Down Full Speed - Float
/|

ZPRM.F8L2[20] 1.0 Float REAL ENABELE LIFT MODE

] I ] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FaL2[22] 2.0 Float REAL Up Stop Resume Bandwidth (Ib)
Z PRM.F8L2[23] 10.0 Float REAL Down Stop Resume Bandwidth (Ib)
ZPRM.FaL2[24] 1000.0 Float REAL Up/Down Stop Resume Time (ms)
Z PRM.F8L2[25] 2.75 Float REAL Lift Max Speed Scale Factor
ZPRM.F8L2[26] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FaL2[27] 1.0 Float REAL Enable Impulse Limiting
Z PRM.FaL2[28] -4.0 Float REAL Impulse Limiting Max (Negative) Velocity After Impulse
Z PRM.F8L2[30] 0.0 Float REAL Enable Analog (Handle) Lit Mode

TR, T ) = GE =718 Tanale Liter Danawiam
Z PRM.F8L2[32] 1.0 Float REAL Lift Load Cell Connection Monitored
ZPRM.F8L2[33] 0.0 Float REAL Analog Lift Max Accel
ZPRM.F8L2[34] 0.0 Float REAL Analog Lift Max Decel
Z PRM.F8L2[35] 100.0 Float REAL Max Force On Handle (Ib)
Z PRM.F8L2[36] 1.0 Float REAL Lift Force Cancellation Gain
ZPRM.F8L2[38] 1.0 Float REAL ENABELE DIGITAL UP/DOWN CONTROL
ZPRM.F8L2[40] 0.0 Float REAL ENAELE FLOAT MODE

Figura 5-20
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J. Ajuste de la velocidades méaximas hacia arriba/abajo:

Para cambiar las velocidades méximas hacia arriba/abajo de un colgante digital o una palanca anal6gica:

Step 1.

Step 2.
Step 3.

Step 4.

Step 5.

Conecte el servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento de “Conexién al
servoaparejo suspendido” ubicado en la seccién 5.B de este manual.

Deslicese con el mouse hacia abajo a ‘Z.PRM.F8L1’. (Consulte la Figura 5-21)

Para configurar la velocidad maxima del sistema, ajuste el valor de este parametro:
‘Z.PRM.F8L1[36] (Velocidad alta del botén de avance lento [in/s])’.

NOTA: El valor de ‘Z.PRM.F8L1[24] (Limite de velocidad en el modo de elevacién
[in/s])’ debe ser mayor o igual al valor del parametro ‘Z.PRM.F8L1[36]'.

Para configurar la velocidad minima del sistema, ajuste el valor de este parametro:
‘Z.PRM.F8L1[37] (Velocidad baja del botén de avance lento [in/s])’.

Para configurar la aceleracion del sistema, ajuste el valor de este parametro:
‘Z.PRM.F8L1[38] (Aceleracion del boton de avance lento [in/s2])'.

Step 6. Para configurar la desaceleracion del sistema, ajuste el valor de este parametro:
‘Z.PRM.F8L1[39] (Desaceleracion del boton de avance lento [in/s2])’.
MName =2|- {Value € |Force Mask € S“Ie Data Type Descrlghon
c Z PRM.F8L1[24] 20.0 Float REAL Lift Mode Speed Limit (in/s)
| -50.0 36E REAL nnimum Weightto Allow Clamp/Unclamp
Z PRM.F8L1[26] -999.0 Float REAL Lift Mode Top Travel Limit (in)
ZPRM.F8L1[27] 955.0 Float REAL Lift Mode Bottom Travel Limit (in)
ZPRM.F8L1[28] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
Z PRM.F8L1[29] 2.0 Float REAL Handle Sense Force (Ib) [in Float Mode]
ZPRM.FBL1[30] 555.0 Float REAL Handle Sense Force (Ib) [not Float] 1.5 Typical
Z PRM.F8L1[31] 1.5 Float REAL Lift Foree Deadband (Ib)
ZPRM.F8L1[32] 0.0 Float REAL Enable Handle Auto-Zero (On E-Stop Release)
ZPRM.F8L1[33] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
ZPRM.FSL1[34] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
7 PRM.FBL1[35] 0.0 Float REAL STANDARD SERVO PARAMETERS
Z PRMF8L1[36] 20.0 Float REAL Jog PB High Speed (in/sec)
ZPRM.F8L1[37] 3.0 Float REAL Jog PB Low Speed (infsec)
ZPRM.F8L1[38] 75.0 Float REAL Jog PB Acceleration (in/sec2)
Z PRM.F8L1[39] 50.0 Float REAL Jog PB Deceleration (in/sec2)
Figura 5-21
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K. Procedimiento de configuracion de compensacién del codificador
(Ajuste de posicién cero):

Este procedimiento se debe realizar después de que se haya modificado o reemplazado el servomotor, la
caja de engranajes o la cadena. Este procedimiento le “ensefara” al sistema la nueva posicion del
codificador que equivale a la posicion cero o completamente elevada del aparejo suspendido. Nota: La
posicion cero se alcanza cuando el aparejo suspendido esta completamente elevado. El limite inferior se
alcanza cuando el aparejo suspendido ha descendido por completo.

Step 1. Conecte el servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento de “Conexion al
servoaparejo suspendido” ubicado en la seccién 5.B de este manual.

Step 2. Registre los valores originales de las variables relacionadas con el codificador desde el
impulsor en linea.

a. Variable Z.PRM.F8L1[5] “Limite de desplazamiento superior total
(pulgadas)”

b. Variable Z.PRM.F8L1[6] “Limite de desplazamiento inferior total
(pulgadas)”

Step 3. La posicién actual del aparejo suspendido se muestra en la variable Z.a.Axs.FbkPsn_in
“Posicion del mundo real”. Sl el sistema tiene cadenas dobles, entonces la posicién actual
de la cadena secundaria se mostrara en la variable Z.b.Axs.FbkPsn_in “Posicién del
mundo real”. Esta es la posicién en la que el aparejo suspendido cree que esta el
accesorio. Esto puede ser incorrecto si se reemplazo el motor, la caja de engranajes o la
cadena. Puede ser un valor positivo 0 negativo.

a. Registre el valor actual de Z.a.Axs.FbkPsn_in “Posicion del mundo real”.
b. Un sistema de cadenas dobles: Z.b.Axs.FbkPsn_in “Posicion del
mundo real”

Step 4. Ahora que sabemos dénde el servo cree que esta el accesorio, podemos ajustar en forma
temporal el limite superior para permitir que el aparejo suspendido se mueva hasta la
posicion limite superior fisica (posicidn cero).

a. Ajuste Z.PRM.F8L1[5] “Pulgadas del limite superior total” a unas pulgadas menos
que Z.a.Axs.FbkPsn_in “Posicién del mundo real”

Utilice el control de elevacion para elevar el aparejo suspendido unas pulgadas.
Z.a.Axs.FbkPsn_in “Posicion del mundo real” ahora mostrara la nueva posicion.

d. Eleve la palanca en linea o el conjunto de la celda de carga hasta la medida
registrada en el Paso 4 de “4.6 Carga y reemplazo de la cadena de paro de
seguridad contra caidas (Mantenimiento normal)”. NO mueva la palanca mas alla
de esta medida, de lo contrario puede dafiar el servo. (Consulte la Figura 5-22)

A~

Figura 5-22

Step 5. Busque la variable Z.a.Setup.HomePsn_in. Cambie esta variable a cero.
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Step 6.

Step 7.
Step 8.

Step 9.

Busque la variable Z.a.Setup.HomeCmd en el Cédigo del PLC. Alterne este bit entre
ACTIVADO (ON) y DESACTIVADO (OFF).

Esta posicion es ahora la nueva posicion de inicio.

Configure la variable Z.PRM.F8L1[5] “Limite de desplazamiento superior total (pulgadas)”
nuevamente con su valor original.

Asegurese de que el aparejo suspendido funcione correctamente.

AiADVERTENCIA!

NO eleve la palanca del servo mas alla de la medida obtenida en el Paso 4 de
“4.6 Carga y reemplazo de la cadena de paro de seguridad contra caidas
(Mantenimiento normal)”, de lo contrario podria causar dafios.
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6. DESCRIPCION DE LAS VARIABLES

A. Variables destacadas:
Estas variables son importante y tal vez sea necesario que el usuario realice aprenda mas sobre ellas.

Z.a.FloLc.Gain: Aumento del voltaje de la celda de carga

Unidades de la variable: Libras/voltios

Descripcion: Este parametro muestra el aumento de la celda de carga de flotacién del lado A o primario.
Si el aparejo suspendido tiene cadenas dobles, habra una variable llamada Z.b.FloLc.Gain.

Z.a.FloLc.Bias: Tendencia del voltaje de la celda de carga

Unidades de la variable: Voltios
Descripcién: Este parametro muestra la tendencia del voltaje de la celda de carga de flotacion del lado A o
primario.

Si el aparejo suspendido tiene cadenas dobles, habra una variable llamada Z.b.FloLc.Bias.

Z.a.FloLc.RawFItr_V: Voltios sin procesar filtrados
Unidades de la variable: Voltios
Descripcion: Voltaje sin procesar de la celda de carga de flotacion del lado A o primaria.
Si el aparejo suspendido tiene cadenas dobles, habra una variable llamada Z.b.FloLc.RawFIt_V.

Z.a.Axs.FbkPsn_in: Posicién de retroalimentacién del motor

Unidades de la variable: Pulgadas

Descripcién: Este parametro muestra la posicion de retroalimentacion del motor del lado A o primaria.
Si el aparejo suspendido tiene cadenas dobles, habra una variable llamada Z.b.Axs.FbkPsn_in.

Z.a.Setup.HomePsn_in: Posicién de inicio (posicion cero)
Unidades de la variable: Pulgadas
Descripcion: Este parametro muestra la posicidn cero o posicion de inicio del sistema.
Si el aparejo suspendido tiene cadenas dobles, habra una variable llamada Z.b.Setup.HomePsn_in.

Z.a.Setup.HomeCmd: Bit de comando para colocar el sistema en cero

Unidades de la variable: Binaria

Descripcién: Este parametro puede ser un UNO o un CERO. Se puede posicionar en ACTIVADA para
establecer la posicién cero o posicion de inicio del sistema. Si el aparejo suspendido tiene cadenas
dobles, habra una variable llamada Z.b.Setup.HomeCmd.

Z.Alg.PrtWtSteady: Peso estable de la pieza
Unidades de la variable: Libras
Descripcion: Este pardmetro muestra el peso estable medido por el sistema.

Diag.Fal.ID: N.° de falla (impulsor 1-99, software 100 0 mas)

Unidades de la variable: N.° de falla

Descripcion: Este parametro muestra la falla del impulsor actual, si existe alguna. Si el nimero esta entre 1
y 99, es una falla del impulsor. Si el nimero de falla es 100 o mayor, es una falla del software del servo y
se puede buscar en la seccion de solucién de problemas de este manual o en el anexo especifico de la
aplicacion.

Diag.Wrn.ID: N.° de advertencia
Unidades de la variable: N.° de advertencia
Descripcion: Este parametro muestra la advertencia del impulsor actual, si existe alguna.
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B.Variables de PRUEBA:

Estas variables se utilizan para configurar e iniciar el ciclo automatico del modo de prueba. El modo se
utiliza para realizar un ciclo con el aparejo suspendido durante el periodo de prueba de funcionamiento y
para la verificacién del desempefio antes del envio de cada sistema. Solo pueden utilizar este modo los
representantes de Knight y esta deshabilitado antes del envio.

TEST.Enable: HABILITACION DEL CICLO DE PRUEBA

Unidades de la variable: Booleanas 1 = ACTIVADO, 0 = DESACTIVADO

Descripcion: Este parametro se utiliza como un interruptor para activar el modo de prueba. El controlador no
respondera a entradas y seguira una ruta establecida basada en los parametros establecidos a
continuacion.

TEST.AtTopMax: Posicion superior del CICLO DE PRUEBA

Unidades de la variable: Pulgadas

Descripcion: Este parametro establece el limite de la posicidon superior para el controlador mientras se
encuentra en modo de prueba.

TEST.AtBtmMin: Posicion inferior del CICLO DE PRUEBA

Unidades de la variable: Pulgadas

Descripcion: Este parametro establece el limite de la posicion inferior para el controlador mientras se
encuentra en modo de prueba.

Z.PRM.F8L1[37]: Velocidad baja del boton de avance lento
Unidades de la variable: Pulgadas por segundo
Descripcién: Este parametro establece la velocidad para el modo de prueba.

Z.PRM.F8L1[38]: Aceleracion del botdn de avance lento
Unidades de la variable: Pulgadas por segundo®
Descripcion: Este parametro establece la aceleracion durante el modo de prueba.

Z.PRM.F8L1[39]: Desaceleracion del botén de avance lento
Unidades de la variable: Pulgadas por segundo®
Descripcion: Este parametro establece la desaceleracién durante el modo de prueba.

TEST.DwellTime: Tiempo de demora del CICLO DE PRUEBA entre movimientos
Unidades de la variable: Segundos
Descripcién: Este parametro establece el tiempo de demora entre los ciclos en el modo de prueba.

TEST.TgtCycles: Cantidad objetivo de CICLOS DE PRUEBA antes de la prueba de detencidn

Unidades de la variable: Cantidad de movimientos

Descripcion: Este parametro establece el niimero de movimientos del ciclo de prueba. Cuando el contador
de ciclos de prueba alcanza este nimero, el ciclo de prueba se detendra.

TEST.AtTopCtr: Contador de limite superior del CICLO DE PRUEBA

Unidades de la variable: Conteo de ciclos

Descripcion: Este parametro muestra la cantidad de ciclos completados por el aparejo suspendido en el
modo de prueba.

Test_Current_Position: Posicién actual del CICLO DE PRUEBA
Unidades de la variable: Pulgadas
Descripcion: Este parametro muestra la posicion actual del aparejo suspendido en el modo de prueba
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C.Seleccién de variables globales F8L1:

Esta seleccién de variables almacena los pardmetros que el usuario final ajusta con mayor frecuencia. Esta
lista contiene los pardmetros utilizados para ajustar el desempenfio del sistema. También contiene los
parametros de configuracion que se deben ajustar después del mantenimiento del servo, el motor o la caja
de engranajes o después del ajuste del accesorio o palanca de elevacion.

Z.PRM.F8L1[5]: Limite de desplazamiento superior total

Unidades de la variable: Pulgadas

Descripcion: Este parametro establece el limite de desplazamiento superior para el aparejo suspendido.
Este valor se debe establecer a un nimero mayor o igual a cero. La posicién de inicio o limite superior
absoluto se establece en cero.

Z.PRM.F8L1[6]: Limite de desplazamiento inferior total

Unidades de la variable: Pulgadas

Descripcién: Este ajuste establece el limite de desplazamiento inferior para el aparejo suspendido. Este
valor se debe establecer en un nimero mayor que el limite superior.

Z.PRM.F8L1[8]: Peso de palanca

Unidades de la variable: Libras

Descripcion: Esta configuracion es para ingresar el peso estatico de todos los elementos en el lado del
operador de la celda de carga de elevacion. Este parametro se debe ajustar si la palanca de elevacién se
modifica o se reemplaza.
Referencia: Seccion 5.G. “Equilibrio de la palanca analégica”

Z.PRM.F8L1[9]: Peso total del accesorio

Unidades de la variable: Libras

Descripcién: Este pardmetro de configuracidn es para introducir el peso estatico del accesorio, el gancho o
el grillete que cuelgan debajo de la celda de carga de flotacion. Este parametro se debe ajustar si el
accesorio se modifica o se reemplaza.
Referencia: Seccién 5.H. “Ajuste del peso del accesorio”

Z.PRM.F8L1[10]: Contrapeso
Unidades de la variable: Libras
Descripcién: Si el sistema tiene un contrapeso incorporado, este es el peso del contrapeso.

Z.PRM.F8L1[12]: Velocidad de desaceleracion en los limites
Unidades de la variable: Pulgadas por segundo®
Descripcién: Este parametro establece la velocidad de desaceleracion en los limites superior e inferior.

Z.PRM.F8L1[21]: Peso méaximo total (fuerza de la celda de carga) [PARO HACIA ARRIBA]
Unidades de la variable: Libras
Descripcion: Este parametro establece la carga maxima que el servoaparejo suspendido elevara. Esto
incluye el peso del accesorio y la pieza.
Referencia: Seccion 5.E. Procedimiento de “Cambio del limite de carga maxima (Paro hacia arriba)”.

Z.PRM.F8L1[22]: Peso minimo de la pieza [PARO HACIA ABAJQ]

Unidades de la variable: Libras

Descripcién: Este parametro establece la cantidad de peso que colocaré el servo sobre una superficie. Este
namero negativo es la cantidad del peso total del sistema que el servo colocara. El servo seguira
soportando el resto del peso del sistema: la cadena del servo soportara el [(peso del accesorio + pieza) -
(valor absoluto del peso minimo de la pieza)]. Un valor negativo pequefio colocara una pequefia cantidad
de peso. Un valor negativo grande colocara mas peso y posiblemente permita aflojar una parte adicional
de la cadena del servo.

Z.PRM.F8L1[23]: Limite de tiempo del modo de elevacién (min) (0 = sin limite de tiempo)
Unidades de la variable: Minutos
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Descripcion: Este parametro establece el periodo de tiempo en que el controlador estara en modo de
elevacién cuando no se supervise el servo. Cuando se encuentra inactivo durante un periodo mayor que el
tiempo especificado, el controlador se deshabilitara y volvera a Sin modo. Si esta variable se establece en
cero, el aparejo suspendido nunca pasara a Sin modo.

Z.PRM.F8L1[24]: Limite de velocidad del modo de elevacién

Unidades de la variable: Pulgadas por segundo

Descripcion: Este parametro establece la velocidad de elevacién maxima para el servoaparejo suspendido.
El parametro esta limitado por la velocidad maxima absoluta del sistema.

Z.PRM.F8L1[26]: Limite de desplazamiento del modo de elevacién

Unidades de la variable: Pulgadas

Descripcion: Este parametro establece el limite de desplazamiento superior para el aparejo suspendido
cuando se encuentra en modo de elevacién. Se utiliza para limitar el desplazamiento en el modo de
elevacién a una posicion menor que el limite superior total establecido en ‘Z.PRM.F8L1[5] — Limite de
desplazamiento superior total'.

Z.PRM.F8L1[27]: Limite de desplazamiento inferior del modo de elevacién
Unidades de la variable: Pulgadas
Descripcion: Este parametro establece el limite de desplazamiento inferior para el aparejo suspendido
cuando se encuentra en el modo de elevacién. Se utiliza para limitar el
desplazamiento en el modo de elevacién a una posicion menor que el limite inferior total establecido en
‘Z.PRM.F8L1[6] — Limite de desplazamiento inferior total'.

Z.PRM.F8L1[29]: Fuerza de sensibilidad de la palanca [En el modo de flotacion]

Unidades de la variable: Libras

Descripcién: Este es un limite que se establece para garantizar que el sistema no se mueva a menos que
registre una fuerza mayor a este valor en una palanca en linea o del accesorio. Solo se encuentra activo
cuando el sistema esta en el modo de flotacién.

Z.PRM.F8L1[31]: Banda inactiva de fuerza de elevacion

Unidades de la variable: Libras

Descripcion: Este es un limite que se establece para garantizar que el sistema no se mueva a menos que
registre una fuerza mayor a este valor ejercida en una palanca en linea o del accesorio. Solo se encuentra
activo cuando el sistema esta en el modo de elevacion.

Z.PRM.F8L1[36]: Velocidad alta del bot6n de avance lento

Unidades de la variable: Pulgadas por segundo

Descripcién: Esto establece la velocidad alta para aparejos suspendidos con controles individuales hacia
arriba/abajo. Este parametro se puede anular mediante
‘Z.PRM.F8L1[50] (Velocidad hacia arriba de avance lento del usuario [in/s])’ si esta habilitado
‘Z.Usr.JogUpReq'.
Nota: Solo se aplica a sistemas con un colgante hacia arriba/abajo o un transmisor inalambrico.
Referencia: Seccidn 5.J. “Ajuste de las velocidades de la palanca del colgante remoto hacia

ARRIBA/ABAJO”

Z.PRM.F8L1[37]: Velocidad baja del boton de avance lento

Unidades de la variable: Pulgadas por segundo

Descripcién: Esto establece la velocidad baja para aparejos suspendidos con controles individuales hacia
arriba/abajo. Este parametro se puede anular mediante
‘Z.PRM.F8L1[51] (Velocidad hacia abajo de avance lento del usuario [in/s])’ si esta habilitado
‘Z.Usr.JogDnReq'.
Nota: Solo se aplica a sistemas con un colgante hacia arriba/abajo o un transmisor inalambrico.
Referencia: Seccidn 5.J. “Ajuste de las velocidades de la palanca del colgante remoto hacia

ARRIBA/ABAJO”

SECCION 6
DESCRIPCION DE LAS VARIABLES 63



MANUAL DE OPERACION DEL SERVOAPAREJO SUSPENDIDO KNIGHT

Z.PRM.F8L1[38]: Aceleracion del boton de avance lento

Unidades de la variable: Pulgadas por segundo®

Descripcion: Esto establece la aceleracion para aparejos suspendidos con controles individuales hacia
arriba/abajo. Este parametro se puede anular mediante
‘Z.PRM.F8L1[52] (Aceler. hacia arriba/abajo de avance lento del usuario [in/s2])’ si esta habilitado
‘Z.Usr.JogUpReq’ 0 ‘Z.Usr.JogDnReq'.
Nota: Solo se aplica a sistemas con un colgante hacia arriba/abajo o un transmisor inalambrico.
Referencia: Seccion 5.J. “Ajuste de las velocidades de la palanca del colgante remoto hacia

ARRIBA/ABAJO”

Z.PRM.F8L1[39]: Desaceleraciéon del botén de avance lento

Unidades de la variable: Pulgadas por segundo2

Descripcion: Esto establece la aceleracion para aparejos suspendidos con controles individuales hacia
arriba/abajo. Este parametro se puede anular mediante
‘Z.PRM.F8L1[53] (Desaceler. hacia arriba/abajo de avance lento del usuario [in/s2])’ si esta habilitado
‘Z.Usr.JogUpReq’ 0 ‘Z.Usr.JogDnReq'.
Nota: Solo se aplica a sistemas con un colgante hacia arriba/abajo o un transmisor inalambrico.
Referencia: Seccion 5.J. “Ajuste de las velocidades de la palanca del colgante remoto hacia
ARRIBA/ABAJO”

Z.PRM.F8L1[41]: Limite de desplazamiento superior del modo de flotacién

Unidades de la variable: Pulgadas

Descripcion: Este parametro establece el limite de desplazamiento superior para el aparejo suspendido
cuando se encuentra en el modo de flotaciéon. Se utiliza para limitar el desplazamiento en el modo de
flotacién a una posicion menor que el limite superior total establecido en ‘Z.PRM.F8L1[5]: Limite de
desplazamiento superior total'.

Z.PRM.F8L1[42]: Limite de desplazamiento inferior del modo de flotaci6n

Unidades de la variable: Pulgadas

Descripcién: Este parametro establece el limite de desplazamiento inferior para el aparejo suspendido
cuando se encuentra en el modo de flotacién. Se utiliza para limitar el desplazamiento en el modo de
flotacion a una posicion menor que el limite inferior total establecido en ‘Z.PRM.F8L1[6]: Limite de
desplazamiento inferior total'.

Z.PRM.F8L1[43]: Limite de tiempo del modo de flotacién (minutos) (0 = nunca)

Unidades de la variable: Minutos

Descripcion: Este parametro establece el periodo de tiempo en que el controlador estara en modo de
flotacién cuando no se supervise el servo. Cuando se encuentra inactivo durante un periodo mayor que el
tiempo especificado, el controlador se deshabilitara y volvera a Sin modo. Si esta variable se establece en
cero, el aparejo suspendido nunca pasara a Sin modo.

Z.PRM.F8L1[44]: Limite de velocidad del modo de flotacién

Unidades de la variable: Pulgadas por segundo

Descripcion: Este parametro establece la velocidad maxima del servoaparejo suspendido en el modo de
flotacion.

Z.PRM.F8L1[45]: Banda inactiva de la fuerza de flotacion

Unidades de la variable: Libras

Descripcion: Este es un limite que se establece para garantizar que el sistema no se mueva a menos que
registre una fuerza mayor a este valor ejercida en la pieza o un accesorio que cuelga del aparejo
suspendido mientras esta en el modo de flotacién.

F8L1: 71 — Pardmetro del usuario 1
Unidades de la variable: Especificas de la aplicacion
Descripcion: Consulte el anexo del manual para obtener los parametros especificos de la aplicacion.

F8L1: 72 — Parametro del usuario 2
Unidades de la variable: Especificas de la aplicacion
Descripcion: Consulte el anexo del manual para obtener los parametros especificos de la aplicacion
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F8L1: 73 — Parametro del usuario 3
Unidades de la variable: Especificas de la aplicacion

Descripcién: Consulte el anexo del manual para obtener los pardmetros especificos de la aplicacion.

F8L1: 74 — ParAmetro del usuario 4
Unidades de la variable: Especificas de la aplicacion

Descripcion: Consulte el anexo del manual para obtener los parametros especificos de la aplicacion.

F8L1: 75 — Parametro del usuario 5
Unidades de la variable: Especificas de la aplicacion

Descripcion: Consulte el anexo del manual para obtener los parametros especificos de la aplicacion.
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Z.PRM.F8L1[78]: Modo de zona lenta
Unidades de la variable: Opciones (O=apagado, 1=abajo, 2-arriba, 3=abajo/arriba)
Descripcion: Este parametro configura el modo de la funcién de descenso lento. Este parametro trabaja con
las variables Z.PRM.F8L1[79] a Z.PRM.F8L1[84] para configurar la funcién de descenso lento.
0 = La funcion de descenso lento esta inhabilitada.
1 = El aparejo suspendido reducira la velocidad del sistema solo cuando se mueve hacia abajo.
2 = El aparejo suspendido reducira la velocidad del sistema solo cuando se mueve hacia arriba.
3 = El aparejo suspendido reducira la velocidad del sistema cuando se mueve hacia arriba y hacia
abajo.
Z.PRM.F8L1[79]: Peso de la pieza cargada en zona lenta
Unidades de la variable: Libras
Descripcion: Todo valor registrado por el aparejo suspendido que sea mayor a este nimero indica que el
aparejo esta cargado con una pieza. El aparejo suspendido funcionara con una velocidad reducida cuando
esté cargado y se cumplan los siguientes parametros (Si Z.PRM.F8L1[78] esta configurado con un nimero
que no sea cero).
Z.PRM.F8L1[80]: Posicion con carga en zona lenta
Unidades de la variable: Pulgadas
Descripcion: Este parametro establece la altura en la que el aparejo suspendido comenzara a funcionar a
una velocidad reducida cuando el aparejo registre una pieza cargada. NOTA: La posicion de inicio se
registra cuando el aparejo suspendido esta completamente elevado y este parametro es el nUmero de
pulgadas por debajo de la posicién de inicio.
Nota: La posicién actual del aparejo suspendido se encuentra en ‘Z.a.Axs.FbkPsn_in: Posicion de
retroalimentacion del motor’.
Z.PRM.F8L1[81]: Velocidad con carga en zona lenta
Unidades de la variable: Pulgadas por segundo
Descripcion: Este parametro establece la velocidad lenta con la que trabaja el aparejo suspendido cuando
tiene una piezay el accesorio esta por debajo del valor del parametro ‘Z.PRM.F8L1[80]: posicién con carga
en zona lenta’.
Z.PRM.F8L1[82]: Posicidn sin carga en zona lenta
Unidades de la variable: Pulgadas
Descripcion: Este parametro establece la altura en la que el aparejo suspendido comenzara a funcionar con
una velocidad reducida cuando NO detecte la carga de una pieza.
Nota: La posicién actual del aparejo suspendido se encuentra en ‘Z.a.Axs.FbkPsn_in: Posicion de
retroalimentacion del motor’.
Z.PRM.F8L1[83]: Velocidad sin carga en zona lenta
Unidades de la variable: Pulgadas por segundo
Descripcion: Este parametro establece la velocidad lenta con la que trabaja el aparejo suspendido cuando
NO detecta la carga de una pieza y el accesorio esta por debajo del valor del parametro ‘Z.PRM.F8L1[82]:
posicidn sin carga en zona lenta’.
Z.PRM.F8L1[84]: Desaceleracion max. de descenso lento
Unidades de la variable: Pulgadas por segundo®
Descripcion: Este parametro establece la desaceleracion cuando el aparejo suspendido se mueve hacia
abajo y se encuentra en transicion desde la velocidad actual a la velocidad lenta.
Z.PRM.F8L1[85]: Invertir zona lenta (Descenso lento en posicidn por encima en lugar de por debajo)
Unidades de la variable: Binaria
Descripcion: Establezca este parametro en uno (1) si desea invertir la zona lenta.
F8L1: 89 - 99 — Parametros del usuario
Unidades de la variable: Especificas de la aplicacion
Descripcion: Consulte el anexo del manual para obtener los parametros especificos de la aplicacion.

Las variables marcadas con un "**” NO se deben manipular sin la ayuda
de un representante de Knight, ya que puede haber consecuencias
accidentales.
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D. Seleccion de variables globales F8L2:

Esta seleccién de variables almacena los pardmetros avanzados que afectan el desempefio del aparejo
suspendido. Estos pardmetros solo se deben ajustar con la ayuda de un representante de Knight.

** 7 PRM.F8L2[1]: Posicién LS de inicio del impulsor Z1
Unidades de la variable: Pulgadas
Descripcion: Posicion de inicio del usuario para el impulsor Z1.

** 7Z.PRM.F8L2[2]: Posicion LS de inicio del impulsor Z2
Unidades de la variable: Pulgadas
Descripcién: Posicion de inicio del usuario para el impulsor Z2.

** 7 PRM.F8L2[4]: Voltaje minimo del bus de CC
Unidades de la variable: Pulgadas
Descripcién: El voltaje minimo del bus de CC para el servoaparejo suspendido.

** 7 PRM.F8L2[7]: Aumento de celda de carga de flotacion Z1

Unidades de la variable: Libras/voltios

Descripcion: Aumento de la celda de carga de flotacion para el impulsor Z1. Este parametro es una
propiedad fisica y no se debe modificar.

** 7. PRM.F8L2[8]: Aumento de celda de carga de flotacion Z2

Unidades de la variable: Libras/voltios

Descripcion: Aumento de la celda de carga de flotacion para el impulsor Z2. Este parametro es una
propiedad fisica y no se debe modificar.

** 7 PRM.F8L2[12]: Tendencia del voltaje LC de flotacién Z1
Unidades de la variable: Voltios
Descripcion: Tendencia del voltaje LC de flotacién para el impulsor Z1.

** 7Z.PRM.F8L2[13]: Tendencia del voltaje LC de flotacion Z2
Unidades de la variable: Voltios
Descripciéon: Tendencia del voltaje LC de flotacion para el impulsor Z2.

** 7 PRM.F8L2[14]: Tendencia del voltaje de la celda de carga de la palanca del accesorio
Unidades de la variable: Voltios
Descripcién: Tendencia del voltaje de la celda de carga para el accesorio.

Z.PRM.F8L2[20]: Habilitar el modo de elevacién

Unidades de la variable: Binaria

Descripcion: Establezca el parametro en uno (1) para habilitar el modo de elevacién. El modo de elevacion
requiere el uso de una palanca en linea, palanca de accesorio o colgante hacia arriba/abajo conectado al
sistema.

** 7.PRM.F8L2[22]: Ancho de banda de reanudacion de paro hacia arriba

Unidades de la variable: Libras

Descripcién: Si ocurre un paro hacia arriba, el aparejo suspendido se demora segun el tiempo establecido
en el pardmetro ‘Z.PRM.F8L2[24]: Tiempo de reanudacion de paro hacia arriba/abajo’ y luego garantiza
que el peso en el aparejo sea menor al peso max. del sistema (‘Z.PRM.F8L1[21]: Peso maximo total’)
menos este valor.
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** 7.PRM.F8L2[23]: Ancho de banda de reanudacion de paro hacia abajo

Unidades de la variable: Libras

Descripcion: Si ocurre un paro hacia abajo, el aparejo suspendido se demora segun el tiempo establecido en
el parametro ‘Z.PRM.F8L2[24]: Tiempo de reanudacion de paro hacia arriba/abajo’ y luego garantiza que el
peso en el aparejo sea menor al peso max. del sistema (‘Z.PRM.F8L1[21]: Peso maximo total’) menos este
valor.

** 7 PRM.F8L2[24]: Tiempo de reanudacién de paro hacia arriba/abajo

Unidades de la variable: Milisegundos

Descripcion: Si ocurre un paro hacia abajo/arriba, el aparejo suspendido se demora durante el tiempo
establecido en este parametro antes de que se mueva nuevamente.

Z.PRM.F8L2[27]: Habilitar la limitacion del impulso

Unidades de la variable: Binarias (1 = ENCENDIDO, 0 = APAGADO)

Descripcion: Establezca el parametro en uno (1) para habilitar el cédigo de limitacién del impulso. Cuando
se habilita este cédigo, el aparejo suspendido detectara un impulso en la celda de carga de flotacién y
disminuira la velocidad del aparejo para reducir el impacto sobre el sistema. Esto evita el movimiento
brusco que podria ocurrir si se enganchara una carga mientras el aparejo se encuentra en movimiento. En
lugar de levantar la carga del suelo en forma violenta, el aparejo detecta el impulso y disminuye la
velocidad a una velocidad controlada.

** 7Z.PRM.F8L2[28]: Velocidad méax. (negativa) de limitacion del impulso después del impulso

Unidades de la variable: Pulgadas por segundo

Descripcion: Este parametro establece la velocidad a la que se reducira el aparejo suspendido cuando esté
habilitada la limitacién del impulso y se detecte un impulso.

** 7.PRM.F8L2[29]: Tiempo de limitacion del impulso para limitar la velocidad

Unidades de la variable: Milisegundos

Descripcién: Este parametro establece el periodo en que estara activa la velocidad lenta cuando esté
activada la limitacién del impulso y se detecte un impulso.

** 7 PRM.F8L2[30]: Habilitar el modo de elevacién analdgico (palanca)

Unidades de la variable: Binaria

Descripcion: Establezca el parametro en uno (1) para habilitar una palanca analégica. El parametro se
habilita para los sistemas que tienen una palanca en linea o del accesorio.

** 7. PRM.F8L2[32]: Conexién monitoreada de la celda de carga de elevacion
Unidades de la variable: Binaria
Descripcién: Establezca el parametro en uno (1) para monitorear la celda de carga.

** 7 PRM.F8L2[35]: Fuerza max. en palanca (Ib)

Unidades de la variable: Libras

Descripcion: Este parametro establece el comando de elevacion maxima que se puede aplicar a una
palanca analdgica sin generar una falla. Por ejemplo, si este parametro se configura en 100 Ib y se aplica
una fuerza de mas de 100 Ib a la palanca de elevacion, el aparejo suspendido fallar4. Una fuerza de
100 Ib indicaria que la palanca podria colgar de una estructura fija o dafarse.

** Z.PRM.F8L2[38]: HABILITAR EL CONTROL DIGITAL HACIA ARRIBA/ABAJO
Unidades de la variable: Binaria
Descripcion: Establezca el parametro en uno (1) para habilitar el control digital hacia arriba/abajo.

**Z PRM.F8L2[40]: HABILITAR EL MODO DE FLOTACION
Unidades de la variable: Binaria
Descripcion: Establezca el parametro en uno (1) para habilitar el modo de flotacion.

* Z.PRM.F8L2[41]: Tiempo de permanencia del boton de flotacion

Unidades de la variable: Segundos

Descripcion: Este parametro establece la cantidad de tiempo en que se debe presionar el boton azul antes
de que el aparejo pase al modo de flotacion.
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E.Seleccion de variables globales F8L3:
Esta seleccién completa se reserva para uso interno.

accidentales.

Las variables marcadas con un "**” NO se deben manipular sin la ayuda
de un representante de Knight, ya que puede haber consecuencias
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7. SOLUCION DE PROBLEMAS

A. Tabla de solucién de problemas:

La operacion del servoaparejo suspendido puede verse afectada por diversos factores. Si el aparejo no esta
desempefiandose tan bien como se espera, siga el diagrama de flujo a continuacion para diagnosticar el problema. Si no
puede resolver el problema, comuniquese con el departamento de servicio de Knight al 248-375-7962 o via correo
electrdnico a service@knight-ind.com.

Problema

Causa

Solucién

El aparejo no baja ni se eleva

Pérdida de energia

Revise el disyuntor, los interruptores y las conexiones de
todas las lineas de alimentacién.
Revise el Funcionamiento-Paro, y restablezca de ser
necesario.

Voltaje incorrecto

Verifique el voltaje de alimentacion y la frecuencia de
alimentacion de energia para garantizar que sean los
correctos para el servoaparejo suspendido.

Falla eléctrica

Verifique la alimentacién al aparejo; revise el cableado y
las conexiones del servoaparejo suspendido.

Se excedi6 la capacidad del aparejo

Reduzca el peso de la carga a la capacidad nominal o
programada del
servoaparejo suspendido.

El servoaparejo suspendido se
eleva pero no baja

“Limite de desplazamiento inferior”
configurado incorrectamente

Verifique el pardmetro Z.PRM.F8L1[6] “Limite de
desplazamiento inferior total (pulgadas)”

Cuerda del colgante dafiada

Verifique la continuidad de cada conductor en el cable
del colgante.
Reemplace el cable dafiado segun corresponda.

El servoaparejo suspendido
baja pero no se eleva

“Limite de desplazamiento superior”
configurado incorrectamente

Verifigue el pardmetro Z.PRM.F8L1[5] “Limite de
desplazamiento superior total (pulgadas)”

Cuerda del colgante dafiada

Verifique la continuidad de cada conductor en el cable
del colgante.
Reemplace el cable dafiado segln corresponda.

Se excedi6 la capacidad del aparejo

Reduzca el peso de la carga a la capacidad nominal o
programada del
servoaparejo suspendido.

Bajo voltaje de la alimentacion de energia

Determine la causa el bajo voltaje y restaure el voltaje a
un rango de +/-10 % del voltaje de alimentacién
requerido.

El servoaparejo suspendido no
se eleva a la velocidad
adecuada

Se excedi6 la capacidad del aparejo

Reduzca el peso de la carga a la capacidad nominal o
programada del
servoaparejo suspendido

Bajo voltaje de la alimentacién de energia

Determine la causa el bajo voltaje y restaure el voltaje a
un rango de +/-10 % del voltaje de alimentacién
requerido.

El servoaparejo opera de
manera intermitente

Circuito abierto/cortocircuito

Verifique si existen conexiones sueltas o conductores
dafiados en el circuito. Repare o reemplace si es
necesario.

Cuerda del colgante dafiada

Verifique la continuidad de cada conductor en el cable
del colgante. Reemplace el cable dafiado segun
corresponda.

Palanca dafiada

Verifique la continuidad de cada conductor en el cable
del colgante.

Reemplace los conductores dafiados segun
corresponda. Verifique las conexiones y reemplace si
es necesario.

Luz verde que parpadea de
manera constante al usar un
colgante hacia arriba/abajo

Cuerda del colgante o interruptor dafiado

Verifique la continuidad de cada conductor en el cable
del colgante.

Verifique que el interruptor funcione correctamente.

Reemplace las partes dafiadas segun corresponda.
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B.Solucién de problemas para fallas de transmision servo::

Problema: La luz roja en el boton de Funcionamiento/Paro parpadea.

Accién: Conecte el servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento de “Conexion al servoaparejo suspendido”
ubicado en la seccion 5.B de este manual.

Localice Diag.Fal.ID.

Si no existen fallas, Diag.Fal.ID se mostrara en CERO. Si hay otros ndmeros en esta variable, el sistema
presenta una falla. (Consulte la Figura 7-1)

La falla podré detectarse al “controlar” que la variable Diag.Fal.Bits[x] que tenga un valor distinto de CERO.

Determine que bit esta ACTIVADO, haga clic con el botdn derecho y seleccione “Ir a referencia cruzada para”
(Go to cross reference for) esa variable para detectar qué falla esta activando el bit en cuestién.

DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS
Bit Data Bit Data Bit Data Bit Data
EQL EQU EQL EQL!
o — Equal Equal Equal Equal
Source & Diag.Fal.Bitz[0] Source A Diag.FalBitz[1] Source A Diag.FalBits[2] Source A Diag.FalBits[3]
0 & 0 0 0+
Source B o Source B 0 Source B 0 Source B ]
DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS
Bit Data Bit Data Bit Data Bit Data
EQU EQL EQL EQL
— Egual Equal Egqual Equal
Source A Diag.FalBits[4] Source A Diag.Fal Bits[5] Source A Diag.Fal Bits[5] Source A Diag.FalBits[7]
0 & 0 0 0 &
Source B o Source B 0 Source B 0 Source B o
DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS
Bit Data Bit Data Bit Data Bit Data
EQU EQL EQLU EQU
— Egual Egual Egual Egqual
Source A Diag.Fal Bits[3] Source A Diag.Fal Bits[5] Source A Diag.Fal.Bits[10] Source A Diag.Fal Bits[11]
0 0 0 0
Source B o Source B 0 Source B 0 Source B o
DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS
Bit Data Bit Data Bit Diata Bit Data
EQLU EQU EQU EQU
— Egual Egual Egual Egual
Source & Diag.FalBits[12] Source & Diag.FalBits[13] Source & Diag.FalBits[14] Source & Diag.Fal Bits[15]
0 & 0 & 0 & 0 &
Source B o Source B o Source B o Source B o
DIAGNOSTICS DIAGNOSTICS
Mo Bitz On Dizplay I
Diag.Fal.None CLR-
= e (lear —
Dest Diag.FallD
0 #
Lo e A <
Figura 7-1
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Tabla de descripcién de fallas

N.° de falla

Descripcion

Solucién probable

Z.D1.RunStop.Off

La entrada Funcionamiento-Paro no esta
activada en el impulsor.

Revise la entrada para determinar por qué el impulsor
no esté recibiendo la entrada Funcionamiento/Paro.

Diag.Sys.AirOff

Interruptor de presion de aire es

La presion de aire esta por debajo del limite permitido

incorrecto para operar el sistema.
Activado por Diag.Z1.FloLcNotCon. Se ha
. . Celda de carga de flotacion | desconectado la celda de carga de flotacién. Revise
Diag.Fal.Bits[2].1 e . .
desconectada la conexion fisica para ver por qué la entrada no esta

activada.

Diag.Fal.Bits[2].2

Falla de entrada analdgica de celda de
carga de elevacion

Activado por Diag.Z1.LftLcAl. La entrada para la
celda de carga de elevacion presenta una falla.

Diag.Fal.Bits[2].3

Celda de elevacion

desconectada

carga de

Activado por Diag.Z1.LftLcNotCon. Se ha
desconectado la celda de carga de elevacion.

Diag.Fal.Bits[2].4

Fuerza maxima de la celda de carga de
elevacion excedida

Activado por Diag.Z1.LftExc. La fuerza aplicada a la
palanca excede la fuerza establecida en
Z.PRM.F8L2[35] “Fuerza maxima en la palanca (Ib)".

Diag.Fal.Bits[2].5

Voltaje bajo del bus de CC

Activado por Diag.Z1.LowBusVoltage. El voltaje de
CC del bus se encuentra por debajo del valor
establecido en Z.PRM.F8L2[4] “Voltaje minimo del
bus de CC".

Diag.Fal.Bits[2].6

Falla de configuracién del impulsor

Activado por Diag.Z1.CipCfgFault. El impulsor no se
configuré correctamente.

Diag.Fal.Bits[2].7

Falla de eje del impulsor

Activado por Diag.Z1.CipAxsFault. El estado del
impulsor fallé.

Diag.Fal.Bits[2].8

Paro del impulsor

Activado por Diag.Z1.CipShutdown. Elimpulsor par6
de acuerdo con los bits de estado.

Diag.Fal.Bits[2].9

Estado del eje del impulsor incorrecto

Activado por Diag.Z1.CipAxsState. El estado del eje
del impulsor es incorrecto en un lapso de medio
segundo una vez que se ACTIVA el Funcionamiento-
Paro.

Diag.Fal.Bits[2].10

El circuito de seguridad del impulsor es
incorrecto

Activado por Diag.Z1.CipAxsSafety. El circuito de
seguridad del impulsor se activa en un lapso de
medio segundo una vez que se ACTIVA el
Funcionamiento-Paro.

Diag.Fal.Bits[2].11

Grupo de movimiento del impulsor
incorrecto

Activado por Diag.Z1.CipMtnGrpNok. El estado del
grupo de movimiento del impulsor es incorrecto.

Diag.Fal.Bits[2].12

Inhibicion
desactivado

de apriete de seguridad

Activado por Diag.Z1.SafeTrqOff. El apriete de
seguridad es incorrecto en un

lapso de medio segundo una vez que se ACTIVA el
Funcionamiento-Paro.

Diag.Fal.Bits[2].13

Motor excede capacidad del 100 %

Activado por Diag.Z1.MtrCap. La capacidad del
motor excede el 100 %.

Diag.Fal.Bits[2].14

Inversor excede capacidad del 100 %

Activado por Diag.Z1.InvCap. La capacidad del
inversor excede el 100 %.

Diag.Fal.Bits[4].22

Error de seguimiento de velocidad

El cable del codificar puede estar defectuoso. Puede
existir atoramiento mecénico.

Consulte el anexo del manual especifico de la aplicacion para obtener mas
informacion sobre las fallas especificas de la aplicacion.
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c. Solucién de problemas de entradas y salidas:

Problema: ¢No esta seguro de si se trata de una entrada o una salida?

Accién: Conecte el servoaparejo suspendido siguiendo el procedimiento de “Conexion al servoaparejo
suspendido” ubicado en la seccién 5.B de este manual.
Investigue las entradas digitales abriendo el médulo llamado: 10.Loc.DI2.1 OR 10.Loc.DI4.1.
Localice la entrada correcta designada para inspeccion. (Consulte la Figura 7-2)
Si hay un (0) en la variable entonces la entrada esta DESACTIVADA.
Si hay un (1) en la variable entonces la entrada esta ACTIVADA.
Investigue las salidas digitales abriendo el moédulo llamado: 10.Loc.DO3.0.
Localice la entrada correcta designada para inspeccion. (Consulte la Figura 7-2)
Si hay un (0) en la variable entonces la salida estda DESACTIVADA.
Si hay un (1) en la variable entonces la salida estd ACTIVADA.

Name =z|~ |Value & |Force Mask € |Style Data Type | Description
+10 Loc.DI2Mod {..-1 {---1} kg 10_Mi... | 5069-I516 16 Discrete Inputs
—0.Loc.DI21 -22781 Decimal INT INPUTS
10.Loc.DI21.0 1 Decimal BOOL 24VDC POWER SUPPLY
10.Loc.DI2L1 1 Decimal BOOL RUN-STOP OK
10.Loc.DI21.2 0 Decimal BOOL BINARY CLAMP [ UNCLAMP PB
10.Loc.DI213 0 Decimal BOOL BINRARY ROTATE ADV /RET PB
10.Loc.DI2.1.4 0 Decimal BOOL UMCLAMP -ONLY- PB
10.Loc.DI215 0 Decimal BOOL GREEN PB (31000CI)
10.Loc.DI2.1.6 0 Decimal BOOL BLUE PE (31000CT)
10.Loc.DI21.7 0 Decimal BOOL SPARE
10.Loc.DI2.1.8 1 Decimal BOOL 3100LMM CONNECTED (3100CEBL)
10.Loc.DI219 1 Decimal BOOL 3200LMM CONNECTED (3200CBL)
10.Loc.DI2110 1 Decimal BOOL PART PRESENT
10.Loc.DI21.11 0 Decimal BOOL SPARE
10.Loc.DI21.12 0 Decimal BOOL CYL#1 CLAMPED PRX
10.Loc.DI2113 1 Decimal BOOL CYL #1 UNCLAMPED PRX
10.Loc.DI2 114 0 Decimal BOOL CYL#2 CLAMPED PRX
10.Loc.DI2115 1 Decimal BOOL CYL #2 UNCLAMPED PRX
10.Loc.DI2.ComOk 1 Decimal BOOL Communication Ok
+ 10 LocDI2ZComTmr {...1 {...} TIMER Communication Ok Timer
— 10 LocDO3 {...1 {..-} kg 10_Lo... | 5063-0B16 16 Discrete Qutputs
+10.Loc.DO3 Mod {...1 {...} kg_lO_Mi... | 5069-0B16 16 Discrete Outputs
—10.Loc.D0O3.0 2564 Decimal INT OUTPUTS
10.Loc.003.0.0 0 Decimal BOOL OUTPUTS
10.Loc.D03.0.1 0 Decimal BOOL BLUELT (31000CI)
10.Loc.003.0.2 1 Decimal BOOL GREEN LT (31000CT)
10.Loc.D0O3.0.3 0 Decimal BOOL RED LT (RUN-STOP) (31000CI)
10.Loc.00O3.0.4 0 Decimal BOOL OUTPUTS
10.Loc.D0O3.0.5 0 Decimal BOOL OUTPUTS
10.Loc.D0O3.0.6 0 Decimal BOOL OUTPUTS
10.Loc.D0O3.0.7 0 Decimal BOOL OUTPUTS
10.Loc.003.0.8 0 Decimal BOOL CLAMP SOL. (3554CBL)
Figura 7-2
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8. LISTA DE REPUESTOS

Debido a que Knight esta mejorando y actualizando de forma continua sus productos, todos los dibujos del
producto y las listas de repuestos para el servoaparejo suspendido se proporcionan con la documentacién de
apoyo que acomparfa este manual.

9. RETIRO DE SERVICIO DE UN APAREJO SUSPENDIDO

Los servoaparejos suspendidos Knight contienen diversos materiales a los cuales al final de su vida de
servicio se le debe dar disposicién o reciclar (segun corresponda), de acuerdo con los reglamentos legales.

Retiro de servicio:

A JADVERTENCIA!

Solo personal calificado debe retirar de servicio los aparejos suspendidos
Knight.

Asegurese de que no haya una carga en el aparejo suspendido.

Quite la alimentacion del aparejo suspendido.

Quite el aparejo suspendido del riel o de la estructura de apoyo.

Si lo desea, Knight Global dispondra de forma correcta del aparejo suspendido. Comuniquese
con un representante de Knight Global para obtener un formulario de autorizacion de material de
devolucién.
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10. GARANTIA DE DESEMPENO DE KNIGHT

Knight garantiza durante un afio que sus productos y piezas cumpliran con todas las especificaciones
aplicables, los requisitos de rendimiento, y estaran libres de defectos en material y mano de obra (sistemas
servo por dos afios), a partir de la fecha de facturaciéon, a menos que se indique lo contrario. Una exclusion
podra incluir los componentes comprados no fabricados por Knight y sus garantias individuales especificas.
También se excluyen defectos de pintura, raspaduras y dafios del envio.

Esta garantia no cubrird la falla o funcionamiento defectuoso causado por la inadecuada capacitacion
proporcionada por el cliente con respecto a la operacion y/o mantenimiento de la herramienta, uso indebido,
negligencia, desajuste, o la alteracion no aprobada por Knight. La obligacion de Knight esta limitada al
reemplazo o reparacién de los productos de Knight en el lugar designado por este. EI comprador es
responsable de todos los gastos internos asociados de desmontaje y reinstalacion, asi como de los cargos
de fletes hasta y desde Knight Industries. La responsabilidad méaxima de Knight no excedera en ningin caso
el precio del contrato para los productos que se reclaman como defectuosos.

En un disefio o trabajo construido, el cliente es el propietario del equipo una vez que autoriza el envio. El
equipo no se puede devolver para reembolso o crédito.

Knight garantiza que los servoaparejos suspendidos, los balanceadores servo y los tractores servo se
encuentran libres de defectos en el material o la mano de obra durante un periodo de dos afios o 6,000
horas de uso a partir de la fecha de envio.

Los distribuidores/agentes de Knight no estan autorizados para eludir ninguno de los términos y condiciones
de esta garantia a menos que lo apruebe por escrito la gerencia de Knight. Las afirmaciones realizadas por
los distribuidores/agentes de Knight no constituyen ninguna garantia.

Los cambios no autorizados de cualquier producto de Knight invalidan nuestra garantia de desempefio y
cualquier responsabilidad posible. Si se necesitan cambios, comuniquese con Knight para conseguir la
autorizacion para continuar.

Exencion de responsabilidades: KNIGHT NO PROPORCIONA NINGUNA OTRA GARANTIA EXPRESA
APARTE DE LO QUE SE ESTABLECE EN EL PRESENTE, ASi COMO NINGUNA GARANTIA IMPLICITA,
ORAL Y ESCRITA, INCLUIDAS, ENTRE OTRAS, LAS GARANTIAS DE COMERCIABILIDAD O IDONEIDAD
PARA UN PROPOSITO PARTICULAR CON RESPECTO A SUS PRODUCTOS, Y ESAS GARANTIAS SE
NIEGAN EXPRESAMENTE POR MEDIO DEL PRESENTE DOCUMENTO. KNIGHT NO SERA
RESPONSABLE BAJO NINGUNA CIRCUNSTANCIA DE NINGUN DANO INCIDENTAL, ESPECIAL Y/O
CONSECUENTE CUALQUIERA QUE FUERA, SEA O NO PREVISIBLE; TAMBIEN QUEDAN EXCLUIDOS
EXPRESAMENTE POR ESTE MEDIO LOS INCLUIDOS, ENTRE OTROS, DANOS POR PERDIDAS DE
GANANCIAS Y TODOS ESOS DANOS ACCIDENTALES, ESPECIALES Y/O CONSECUENTES.
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