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Information | Informationen

Introduction | Einleitung

The contents of this briefing introduction are intended exclusively for trading partners of imes-icore GmbH. A spreading of the guidance to third is forbidden! Chapter
4 describes the execution of a complete maintenance.

Die Inhalte dieses Kurzanleitung richten sich ausschlieRlich an Handelspartner der imes-icore GmbH. Ein Weitergeben der Anleitung an Dritte ist ausdriicklich
untersagt!

Requirements | Voraussetzungen

The following prerequisites must be ensured for the implementation of the content service manual:

e The acting person must be a qualified electrician!

e The acting person must have received a dealer training by imes-icore GmbH!

e Use suitable personal protective equipment!

e All contents of the included documents (instructions for use, accessories, etc.) must be read and understood!

Folgende Voraussetzungen mussen zur Durchfiihrung der Inhalte des Servicehandbuches gewahrleistet sein:

e Die handelnde Person muss eine Elektrofachkraft sein!

e Die handelnde Person muss eine Handlerschulung durch die imes-icore GmbH erhalten haben!

e Esist eine geeignete personliche Schutzausristung zu verwenden!

e Alle Inhalte der im Lieferumfang enthaltenen Dokumente (Gebrauchsanweisung, Zubehorteile etc.) missen gelesen und verstanden worden sein!

Information | Informationen

Page | Seite - 1
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Copyright | Urheberschutz

The contents of this operating manual are copyright protected and are the intellectual property of imes-icore GmbH. Usage of this content is only permissible for the
operation of the machine. Any use outside of this is prohibited without the express written permission of the manufacturer. All rights, also those of translation, are
reserved.

Die Inhalte dieser Serviceanleitung sind urheberrechtlich geschitzt und geistiges Eigentum der imes-icore GmbH. Die Verwendung der Inhalte ist im Rahmen der
Nutzung der Maschine zuldssig. Eine dartberhinausgehende Verwendung ist ohne schriftiche Genehmigung des Herstellers nicht gestattet. Alle Rechte, auch die
der Ubersetzung, vorbehalten.

Trademark protection | Markenschutz

All rights to product, company and brand names or third-party rights in this operating manual belong to the respective company or holder, regardless of their form,
and are subject to international copyright and trademark laws. Individual labelling has been omitted from this operating manual. imes-icore® is a legally protected
trademark according to section 4 no.1 MarkenG (trademark law).

Alle Rechte an Produktnamen, Unternehmensnamen, Markennamen oder von Drittparteien unabhangig der Formatierung in dieser Gebrauchsanleitung sind
Eigentum des jeweiligen Unternehmens oder Inhabers und unterliegen einem internationalen urheber- und markenrechtlichen Schutz. In dieser Gebrauchsanleitung
wird auf eine individuelle Kennzeichnung verzichtet. imes-icore® ist eine nach § 4 Nr.1 MarkenG (Markengesetz) eingetragene und rechtlich geschitzte Marke.

Customer Service | Kundenservice

/h\\ imes-icore GmbH | Im Leibolzgraben 16 | D-36132 Eiterfeld

\
“\ +49 (0) 6672 898-469 +49 (0) 6672 898-223

www.imes-icore.com

support@imes-icore.de

@ [

Information | Informationen
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Safety | Sicherheit

Personal Requirements | Personalanforderungen

Electrically qualified person

imes-icore’
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Elektrofachkraft

Personal protective equipment | Personliche Schutzausristung

Protective work clothing, protective gloves, safety footwear, respiratory protection, safety goggles

Arbeitsschutzkleidung, Schutzhandschuhe, Sicherheitsschuhe, Atemschutz, Schutzbrille

Explanation of symbols | Symbolerklarung

OOOG

Safety | Sicherhei

Manual operation i Mouse operation
Manuelle Tatigkeit Mausbedienung
Clean Backup / Save

@ Reinigen Datensicherung / Speichern
Take a picture ') Contact costumer service
Foto machen - Kundendienst kontaktieren
Information A ESD protection required
Information M ESD-Schutz notwendig

Page | Seite - 3



Workspace for Servicework | Arbeitsbereich fiir Servicearbeiten

CORITEC 350i (PRO)(+)

1000

1000

Working Area | Arbeitsbereich

1000

-«
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Safety | Sicherheit
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CORITEC 350i Loader (PRO)(+)

1000

000T

Working Area | Arbeitsbereich

000T

1000

imes-icore’

Dental & Medical Solutions

Safety | Sicherheit
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Safety instructions | Sicherheitshinweise

ADANGER

Danger to life due to improper handling, repair or maintenance!

Improper handling, repair or maintenance will result in death, life-threatening injuries or serious damage to the machine!
Work on or with the machine must be carried out by qualified and trained personnel!

Work on or with the machine must always be carried out strictly in accordance with the manufacturer's documentation!
Only use original spare parts from the machine manufacturer

Always wear suitable personal protective equipment according to the work to be carried out!

AGEFAHR

Lebensgefahr durch unsachgemaRe Handhabung, Reparatur oder Wartung!

Eine unsachgemalle Handhabung, Reparatur oder Wartung flihrt zum Tod, zu lebensgefahrlichen Verletzungen oder zu schwerwiegenden
Sachschaden an der Maschine!

e Arbeiten an oder mit der Maschine mussen durch qualifiziertes und dafir ausgebildetes Fachpersonal erfolgen!

e Arbeiten an oder mit der Maschine mussen stets strikt nach Herstellerdokumentation erfolgen!

e Nur original Ersatzteile des Maschinenherstellers verwenden!

e Immer geeignete personliche Schutzausristung, entsprechend der durchzufihrenden Arbeit, tragen!

ADANGER

Danger to life due to electric shock!

The machine has mains voltage! Touching live parts will result in death or serious injury due to electric shock!
¢ All maintenance and repair work may only be carried out by qualified electricians!

¢ All maintenance and repair work may only be carried out in currentless state of the machine!

¢ Remove the power cord and wait a few minutes before you start work!

Safety | Sicherhei

AGEFAHR

Lebensgefahr durch elektrischen Stromschlag!

Die Maschine verfugt Uber Netzspannung! Beriihren von spannungsfiihrenden Teilen fihrt zum Tod oder zu schweren Verletzungen durch
Stromschlag!

e Alle Wartungs- und Instandhaltungsarbeiten dirfen nur von qualifizierten Elektrofachpersonal durchgefiihrt werden!

e Alle Wartungs- und Instandhaltungsarbeiten darfen nur im spannungsfreien Zustand der Maschine erfolgen!

e Entfernen Sie das Netzkabel und warten Sie einige Minuten bevor Sie mit der Arbeit beginnen!

Page | Seite - 6



ACAUTION

AVORSICHT
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Risk of injury from rotating tools and moving axles!

Contact with moving parts of the machine can cause serious injury!
e Always be careful and follow the general safety rules!

e Never reach into working machinery!

e Wear protection gloves!

Verletzungsgefahr durch rotierende Werkzeuge und beweglichen Achsen!

Der Kontakt mit beweglichen Teilen der Maschine kann zu schweren Verletzungen fiihren!
e Stets vorsichtig sein und die allgemeinen Sicherheitsvorschriften beachten!

e Niemals in die laufende Maschine greifen!

e Sicherheitshandschuhe tragen!

Risk of injury by swarf!

Swarf in the machine may have sharp edges and cause deep lacerations!
e Clean the machine thoroughly, always before starting any work!
e Wear protection gloves and safety goggles!

Verletzungsgefahr durch Spéne!

Spane in der Maschine kénnen scharfe Kanten haben und zu tiefen Schnittwunden flhren!
e Vor dem Beginn jedweder Arbeiten die Maschine grindlich Reinigen.
e Tragen Sie Sicherheitshandschuhe und Schutzbrille!

Safety | Sicherhei

Page | Seite -7



Tools | Werkzeuge

Combination spanner set

Ring-Maulschlisselsatz

Flat bladed screwdriver set, VDE-tested
VDE-Schlitzschraubendrehersatz

7y Hook spanner Set

Harkenschliissel Set

Allen key T handle set

Innensechskant -Schraubendreher T-Griff Set

Water pump pliers

Wasserpumpenzange

imes-icore’
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Tools and consumables | Werkzeuge und Verbrauchsmaterialien

Page | Seite - 8



Parts | Teile

Timing belt

Zahnriemen

Timing belt wheel Drive spindle

Zahnriemenrad Antriebsspindel

Timing belt wheel motor

Zahnriemenrad Motor

(¢
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Tools and consumables | Werkzeuge und Verbrauchsmaterialien
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Conversion | Umrlistung

Evaluation of machine condition | Bewertung des Maschinenzustandes

Before starting repair- and maintenance work, the current condition of the machine must be checked and compared with its delivery condition. In particular, the
operability of safety components must be checked here. Existing defects and manipulated components must be repaired as quickly as possible. In addition, existing
defects must be documented and photographed.

Vor dem Beginn von Reparatur- und Wartungsarbeiten muss eine Kontrolle und Vergleich des aktuellen Zustandes mit dem Auslieferungszustand der Maschine
durchgefuhrt werden. Insbesondere ist die Funktionsfahigkeit von Sicherheitsbauteilen zu prifen! Bestehende Mangel und manipulierte Komponenten missen
schnellstmoglich behoben werden. Zusatzlich missen bestehende Mangel dokumentiert und fotografiert werden!

Conversion | Umrlistung

Evaluation of machine condition | Bewertung des Maschinenzustandes Page | Seite - 10



Preparative Steps | Vorbereitende Schritte

Clean the machine completely (see operation manual).

Maschine komplett reinigen (siehe Betriebsanleitung).

imes-icore’

Dental & Medical Solutions

&

Preparative Steps | Vorbereitende Schritte

Clamp the dowel pin inside the milling spindle.

Passstift in die Bearbeitungsspindel einspannen.

Conversion | Umristung

Page | Seite - 11



Save the folder "C:\CNC Workbench".
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Conversion | Umristung

3- E
Den Ordner ,C:\CNC Workbench* sichern.
f// L:.\‘-
Turn the machine off on the main switch.
4. /(7:_::\ T w
Maschine am Hauptschalter ausschalten.
N
i /

Preparative Steps | Vorbereitende Schritte

Page | Seite - 12
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Remove all power cables, hoses and cables from the housing.

3. Alle Leitungen, Schlduche und Kabel vom Gehduse der Maschine 0
g entfernen.

4

Remove the corresponding service flap or rear panel to gain access
to the timing belt drive. (see service manual).

Conversion | Umristung

Die entsprechende Serviceklappe bzw. Rickwand entfernen, um 0
Zugang zu dem Zahnriemenantrieb zu erlangen. (siehe

Servicehandbuch).

Preparative Steps | Vorbereitende Schritte Page | Seite - 13



Convert timing belt drive | Zahnriemenantrieb umbauen

Loosen the tension of the tensioning pulley.

Die Spannung der Spannrolle I6sen.
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Convert timing belt drive | Zahnriemenantrieb umbauen

Remove the M6 countersunk screw and the tensioning pulley.

Die M6 Senkschraube und die Spannrolle entfernen.

Conversion | Umrlistung

Page | Seite - 14



imes-icore’

Dental & Medical Solutions

Conversion | Umrlistung

Remove the old timing belt.
3. w
Den alten Zahnriemen entfernen.
Hold the timing belt wheel of the drive spindle at the green marked
area with the water pump pliers and loosen the M6 countersunk
screw.
4.

Convert timing belt drive | Zahnriemenantrieb umbauen

Das Zahnriemenrad der Antriebspindel an dem griin markierten
Bereich mit der Wasserpumpenzange festhalten und die M6
Senkkopfschraube I6sen.

Page | Seite - 15
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Conversion | Umrlistung

Pull off timing belt wheel of the drive spindle.
5. w
Zahnriemenrad der Antriebsspindel abziehen.
Remove the four M4 cylinder head screws from the engine's timing
belt wheel.
6.

Convert timing belt drive | Zahnriemenantrieb umbauen

Die vier M4 Zylinderkopfschrauben des Zahnriemenrads des
Motors entfernen.

Page | Seite - 16



Insert two M4 cylinder head screws into the two threaded holes to
loosen the clamping bush
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Conversion | Umrlistung

7.
Zwei M4 Zylinderkopfschauben in die beiden Gewindel6cher zum
Entspannen der Spannbuchse hineinschreiben.
Pull off timing belt wheel of the motor.

8. w

/ //
//

: 0
i @ ) //’//
\ ///

A -
\ e

Convert timing belt drive | Zahnriemenantrieb umbauen

Zahnriemenrad Motor abziehen.

Page | Seite - 17



1. Place the timing belt wheel on the drive shaft as far as it will
go.

2. Hold the timing belt wheel at the green marked area with the
water pump pliers and tighten the M6 countersunk screw.

Attention: The timing belt wheel must not grind!

imes-icore’
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Conversion | Umrlistung

9. 1. Das Zahnriemenrad bis zum Anschlag auf die Antriebswelle
setzen.
2. Das Zahnriemenrad an dem grin markierten Bereich mit der
Wasserpumpenzange festhalten und die M6
Senkkopfschraube anziehen.
Achtung: Das Zahnriemenrad darf nicht schleifen!
Place the timing belt wheel on the motor shaft and align it parallel
to the timing belt wheel of the drive shaft.
Attention: The timing belt wheels must not grind!
10. Das Zahnriemenrad auf die Motorwelle setzen und parallel zum w
Zahnriemenrad der Antriebswelle ausrichten.

Convert timing belt drive | Zahnriemenantrieb umbauen

Achtung: Die Zahnriemenrader diirfen nicht schleifen!

Page | Seite - 18



Tighten the four M4 cylinder head screws of the timing belt wheel
several times crosswise.
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11.
Die vier M4 Zylinderkopfschrauben des Zahnriemenrads mehrfach
Uberkreuz anziehen.
Hold the timing belt wheel of the drive spindle at the green marked
area with the water pump pliers and tighten the M6 countersunk
screw.

12.

Convert timing belt drive | Zahnriemenantrieb umbauen

Das Zahnriemenrad der Antriebspindel an dem griin markierten
Bereich mit der Wasserpumpenzange festhalten und die M6
Senkkopfschraube anziehen.

Conversion | Umrlistung

Page | Seite - 19



13.

Place the timing belt on the timing belt wheels.

Den Zahnriemen auf die Zahnriemenrader setzen.

imes-icore’
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14.

Convert timing belt drive | Zahnriemenantrieb umbauen

Fix the tension pulley hand tight with the M6 countersunk screw.

Die Spannrolle mit der M6 Senkschraube handfest befestigen.

Conversion | Umrlistung

Page | Seite - 20



Turn the tensioning pulley on the hexagonal eccentric tensioner
(green) until the timing belt can be moved about 6 -8 mm.
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15.

Die Spannrolle an dem sechskantigen Exenterspanner (griin) so

weit drehen, bis sich der Zahnriemen etwa 6 -8 mm bewegen lasst.
’f”“*:) (o)
& c
=
]
(72)
e
=
>
c
,, 9
(/2]
- -
()
=
Tighten the M6 countersunk screw and at the same time fix the (o)
eccentric clamp with the open-ended spanner. (&)

16. O

Convert timing belt drive | Zahnriemenantrieb umbauen

Die M6 Senkschraube anziehen und gleichzeitig den
Exenterspanner mit dem Maulschlissel fixieren.

Page | Seite - 21
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Software settings | Softwareeinstellungen
350i PRO | 350i PRO + | 350i Loader PRO | 350i Loader PRO +

/] L
5 ' 0 . . .
| H Connect all lines, hoses and cables to the machine and switch on
: the machine at the main switch.
1. (@) ==
Alle Leitungen, Schlduche und Kabel an die Maschine anschlieRen (@)]
und Maschine am Hauptschalter einschalten. C
\S -/ o
B . [ 72
L ) :3
] % ‘E'
=
c
i)
(7))
—
o
~ 4 B C\CNCWorkbench\Control\Logosol >
# Schnellzugriff :
. .LD -'l\;;; | 0 g O
Downloads ’ :: / open the flle o
2 e ' ) “C:\CNCWorkbench\Control\Logosol\Mctl_Logosol1.in”i in the
editor.

18.10.2022 10:10

ol : T ercakment ) Die Datei
“C:\CNCWorkbench\Control\Logosol\Mctl_Logosol1.ini” im

ol1.dll A : Editor o6ffnen.
ol 1.INI
& Netzwerk | ollO.dll
gosollO.INI

Software settings | Softwareeinstellungen Page | Seite - 22



[AXIS_X]

Address=2

AxisType=0

Pitch=4.999300
EncoderResolution=32768
Gearl=1.000000
Gear2=1.000000
InvertDirection=0
HomeSwitch=2
InvertHomeDirection=0
SmartLimits=0
EnableNegativeHardLimit=1
MNegativeHardLimitActive=0
EnablePositiveHardLimit=1
PositiveHardLimitActive=@
EnablePositiveSoftLimit=1
EnableNegativeSoftLimit=1
PositiveSoftLimit=377.830000
NegativeSoftLimit=-0.200000
UseIndexPulse=0
HomeStartVel=80.000000
HomeEndVel=1.080000
HomeAcc=750 000000

KP=580

In the [AXIS_X], [AXIS_Y] and [AXIS_Z] settings, enter 0 as a
parameter in the HomeDistance value.

Example: IMPORTANT: If the old value is negative, do not delete
the minus sign!

Old HomeDistance=-2.44 | New HomeDistance=-0.

In den [AXIS_X], [AXIS_Y] und [AXIS_Z] Einstellungen im Wert
HomeDistance eine 0 als Parameter eintragen.

WICHTIG: Sollte der alte Wert negativ sein, darf das
Minuszeichen nicht geloscht werden!

Beispiel:

Alt HomeDistance=-2.44 | Neu HomeDistance=-0

imes-icore’

Dental & Medical Solutions

HomeStartVel=80.080000
HomeEndVel=1.000000
HomeAcc=750.000000

KP=500

KD=4500

KI=206

IL=100

0L=255

CL=255

EL=2500

SR=1

DBC=06

Velocity=100.000000
Acceleration=258.000000
Deceleration=2508.000000
MaxAcceleration=750.000000
MaxFastAcceleration=1500.080000
MaxAccelerationAtCorners=85.000000
Accelerationlerk=50000.000800
DecelerationJerk=50000.0200000
HomeOffsetBeforeIndex=0
TurnOffIndexReference=0
Inputl@Enabled=1
InputllEnabled=1

Software settings | Softwareeinstellungen

Enter 0 in the value MachineOffset in the tables [AXIS_X], [AXIS_Y]
and [AXIS_Z].

IMPORTANT: If the old value is negative, do not delete the
minus sign.

Example:

MachineOffset =-2.44 | New MachineOffset =-0.

In den Tabellen [AXIS_X], [AXIS_Y] und [AXIS_Z] im Wert
MaschineOffset eine 0 eintragen.

WICHTIG: Sollte der alte Wert negativ sein, darf das
Minuszeichen nicht geléscht werden.

Beispiel:

MaschineOffset =-2.44 | Neu MaschineOffset =-0

| Umristung

Conversion

€.
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E *Mctl_Logosol1.IMI - Editor a x

Datei  Bearbeiten  Ansicht &2
MNeu strg+N
Neues Fenster Strg+Umschalt+N
Offnen - Save changes (1) and close the file (2).
5. Speichern Strzl-ﬁ_a " @
Anderungen speichern (1) und die Datei schlie3en (2).

Speichern unter strg+Umschalt+5
Seiteneinrichtung
Drucken Strg+P

Beenden

widanizahladew g1

Conversion | Umristung

Open the service folder on the desktop.

Den Ordner Service am Desktop 6ffnen.

Software settings | Softwareeinstellungen Page | Seite - 24



+ Service

» Schnellzug
i D
Downloads
l Dokumente Q TeamViewerQS.
S Bilder Jpl Remote -Service

2 Dieser PC - RemiCoreLanguage

7 W0 3D-Objekte
- B Bilder

£ Videos
i OS5 (C)

datum

Open the LDCN programme in the Service folder.

In dem Ordner Service das Programm LDCN 6ffnen.

imes-icore’
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i@ Logosaol Distributed Control Netwark Utility - ver. 1.5.1.0 b.7

Servo Drive L3-231
Device Status

3 Servo Drivev.22 ol E32a | @ Amp Enabls
4Servo Drive v 22 Fosition Clear| [63.263 b p o
5 Servo Drive .22 elocity 0 tatus Hit

EI/0 Node w52 A0 Value i @ Status Bit5

@ Status Bit6

- fi
@ Position Error & AuxBitd

@ Cwer Current

Cl
@ Position Wrap j ﬂ
Auxiliary Enco 7808745

MNO MOTOR POWER OR OYERHEAT

kP ’mi Paiwhd Limit ’2557
KD |4500 Current Limit ’255—

8 " Tima Base K20 Pos Erranlm\tW

" ServoTick @ Sec It ]mn— Servo Fate ’1—

Port  Baud Rate[ «8 vt |0 ’U—

cowt <Jfimem =]| AP MotorEraiimi[toon0

Change Devics Mods |( SetZero Paramelers|
Inputs and Outputs -
Reset Network
Qptimizer s
hotor panel 7 0
INOOEOEE
Help

ExIT

LOCHN Single Loop Mode (FID G loop)

- [m] X
Homing Cantrol
Auto St
I REVLmit [~ FWD Linit | 20 8
[ Index [ Pos Emar
" Abrupt

[ Overcurrent [~ Home IN

" Mator Off
Home Pasition |0 & N
® MNone

@ Home in progress

StartHoming | 0000 SetLimits Function

Motion Commands

Mode
WSERVO | @ Pos € Vel € PAWM
Position D—v‘ Step Meet
| @ Smaath
Welocity 20000 P
Acceleration [17462 i3

Deceleration |0 " Motor Of

<] oo . s |

Outputs
3 0
EmEE i
4
oEm

Set Outputs

15 i} 19 12
DONDEOEOA paso DODDEEENE oo

Software settings | Softwareeinstellungen

Select the [1 servo drive] (X-axis) in the LDCN.

Den [1 Servo Drive] (X-Achse) im LDCN auswahlen.

| Umristung

Conversion
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Poweer

T Cover

Switch on the power switch on the machine.

Powertaster an der Maschine einschalten.

imes-icore’

Dental & Medical Solutions

i@ Logosol Distributed Control Netwark Utility - ver. 1.5.1.0 b.7

2 Servo Drive v.22 Device Status

3 Servo Drive w22 _—_——
Clear @ Amp. Enable

4 Serva Drive .22 PDS'"DnJ 63263 5a P A

& Servo Drive v.22 Welocity 0 e

61/0 Nade w52 A/0 Yalue { @ REY Limit

@ FwD Limit
& Position Errar |0 "

@ Ower Current
Cl
@ Position Wrap :| ﬂ

KD |4500 Current Lirmit ’2557

1 0 ] ——— Kl ’207 Fos EerrL\mitW
" SeroTick @ Sec L ’r Servo Rate ’17

Port  Baud Rate|  x& it ’07 ’7
[coma ~|[razon ~|]| A 0 Motor Errol Limit [10000

Sets P i |
Change Device Mode L Bt o8I0 Tarameters
Inputs and Outputs -

=

Help

ExIT |

Auxiliary Encd 7808741
Motion Commay
Mode
kP |500 PAM Limit 255 W SERVO | Pos @ EEE (0 PWM

Stol e
Positian 0 || &

Servo Drive LS-231 LOCHN Single Loop Mode (PID G loop)

Homing Cantrol

[T REVLimit [~ FwD Limit
[ Index [~ PosEmar
™ Overcurrent [T Home IN

Horme Position |0 & N
one

@ Home in progr

“Welocity -20000

Reset Netwark Dutputs
Optimizer g 0
P Inputs InEm ’D_
7 0 1 4
hotar panel
pEpEEEEE DEEREREE

15 g 19 12
DOOEO00N [ess DODOEEENE v

=

Acceleration [200000
Decelerstion |0 " Matar Off
o
K3 | I sep

Auto Stop
" Smooth

" Abrupt
€ Motar Off

Set Limits Function

Set Outputs

Software settings | Softwareeinstellungen

Select the Mode "Vel".

Enter Velocity -20000.

Enter 200000 for Acceleration.
Switch on SERVO.

PN

Mode ,Vel“ anwahlen.

Velocity -20000 eintragen.
Acceleration 200000 eintragen.
SERVO einschalten.

Pobd-~

| Umristung

Conversion
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1. In the "Homing Control" frame, select the parameters "REV

Limit", "FWD Limit" and "Home in".
2. Inthe "Auto Stop" frame, select the parameter "Abrupt”.

1. Im Frame ,Homing Control* die Parameter “REV Limit”, “FWD

imes-icore’
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Limit” und “Home in” auswahlen.

Dutputs
g 1l
Inputs NEEE [
7 0 1 4
pEpEEEEE DEEREREE

15 g 19
DOOEO00N e oE

12
DOOEEE [ooon

Set Outputs

2. Im Frame ,Auto Stop“ den Parameter “Abrupt” auswahlen.
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Software settings | Softwareeinstellungen

Press [Start Homing]. The reference run then starts. Reference
run is finished when the green "Home in progress" LED is no
longer lit.

[Start Homing] betatigen. Anschliel3end startet die Referenzfahrt.
Die Referenzfahrt ist beendet, wenn die griine LED ,Home in

progress” nicht mehr leuchtet.

| Umristung

Conversion
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13.

Software settings | Softwareeinstellungen

In this step, the timing belt wheel of the X-axis (picture. 2) is slowly
turned counter clockwise until Input 4 (picture. 1) lights up in the
LDCN software. This position must be found as accurately as
possible!

It is recommended that one person turns the timing belt wheel

(picture 2) and a second person keeps an eye on the status of
input 4 (picture 1).

In diesem Schritt wird das Zahnriemenrad der X-Achse (Bild 2)
solange langsam gegen den Uhrzeigersinn gedreht, bis Input 4
(Bild 1) in der LDCN-Software leuchtet. Diese Position muss so
genau wie mdglich gefunden werden!

Es wird empfohlen, dass eine Person am Zahnriemenrad
dreht (Bild 2) und eine zweite Person den Status von Input 4 (Bild 1)
im Blick behalt.
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i@ Logosaol Distributed Control Netwark Utility - ver. 1.5.1.0 b.7 - a X The Value Of the Current pOSItlon mUSt be in the range -3000 to :
- Servo Drive LS-231 LDCN Single Laop Made (PID G loog) 27000. o
Device Status Homing Control P . .. —
35enoOnev? || (Gommon e TR © AmeEnsble | B REVLn ¥ FaDLini | 005 If this is not the case, the alignment of the timing belt wheel to the m
4 Servo Drive v.22 e F " Smooth . . 1
5 Servo Drive v 22 velooty B @ PowerOn | [Tindex [ PosEmer | drive spindle must be changed by about %% turn (see yellow -
6 /0 Node v.52 A0 Value 2 @ REY Limit [~ Overcurrent ¥ Home IN P - -~ q,
@ Positon Erar [D ® PWDLM | o Paiton {28881 | (- Moot marked areas). If the position is in the range -3000 to 7000, you S
@ Over Current @ H i i i
o DEraet T iy Str:H pq“m T can jump directly to step 19. cC
Auxiliary Encog012970 onTomng o
Mation Commands o
KP {500 P Limit  |255 M SERVO (Mugogs o WEE (0 PWM
15 kD [ 4500 Curent Limit [25% Postion [ =] 2 Moee Der Wert der aktuellen Position muss im Bereich von -3000 bis
. Time Gace Kl |20 Pos Error Limit|10000 “eloity eoooo € Abrupt 27000 |
" SeroTick ® Sec ILj1o0 Servo Rate |1 g;iji’r:t:‘ﬂoz EUDDUU  Motor Off - Iegen . . . .
Por Basdraer || TP T il | — Sollte dies nicht der Fall sein, muss die Ausrichtung des
e Matar Eral Limit [10000 - Lume an ; ] i
coms =]freemn -] Tr = | Zahnriemenrades zur Antriebsspindel um etwa % Umdrehung
etoernvo Farameters
[CEEEET| I T—— verandert werden (siehe gelb markierte Bereiche). Ist die Position
Reset Netwark B a 0 q . .
S ope im Bereich -3000 bis -27000, kann direkt in Schritt 19 gesprungen
Inguts EEEE [
7 0 1 4 — werden.
hotar panel ONDEEEEE INEDEEEE et Outputs
Help 15 i 19 12
T | DOEEOOON [oezz DEDDOERER [onoi

Software settings | Softwareeinstellungen Page | Seite - 29



16.
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Switch off SERVO.

SERVO ausschalten.
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17.

Software settings | Softwareeinstellungen

Hold the timing belt wheel of the drive spindle at the area marked in
green with the water pump pliers and loosen the M6 countersunk
screw.

Das Zahnriemenrad der Antriebspindel an dem grin markierten
Bereich mit der Wasserpumpenzange festhalten und die M6
Senkkopfschraube losen.

| Umrustung

Conversion
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18.

Secure the groove nut against rotation with a hook spanner.
Turn the timing belt wheel by %2 turn.

Die Nutmutter mit einem Harkenschlissel gegen Rotation
sichern.
Das Zahnriemenrad um ein %2 Umdrehung drehen.

imes-icore’
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19.

Software settings | Softwareeinstellungen

Hold the timing belt wheel of the drive spindle at the green
marked area with the water pump pliers and tighten the M6
countersunk screw.

Repeat steps 8 to 14 until the current position is in the range
-3000 to -27000.

Das Zahnriemenrad der Antriebspindel an dem grun
markierten Bereich mit der Wasserpumpenzange festhalten
und die M6 Senkkopfschraube festziehen

Die Schritte 8 bis 14 wiederholen, bis die aktuelle Position im
Bereich von -3000 bis -27000 liegt.

Conversion | Umrlistung
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ExIT |

Select [Clear] and press "Reset counter”.

[Clear] auswahlen und ,Reset counter” betatigen.
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Software settings | Softwareeinstellungen

Confirm the safety query (Warning) with [Ja | Yes].

Die Sicherheitsabfrage (Warning) mit [Ja | Yes] bestatigen.

| Umristung

Conversion
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Select the 2 servo drive in the LDCN.

Den 2 Servo Drive im LDCN auswahlen.
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23.

Software settings | Softwareeinstellungen

Switch on the power switch on the machine.

Powertaster an der Maschine einschalten.

| Umristung

Conversion
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PN -

Select the Mode "Vel".

Enter Velocity 20000

Enter 200000 for Acceleration.
Switch on SERVO.

Mode ,Vel“ anwahlen.

Velocity 20000 eintragen.
Acceleration 200000 eintragen.
SERVO einschalten.
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Software settings | Softwareeinstellungen

In the "Homing Control" frame, select the parameters "REV Limit",
"FWD Limit" and "Home in".

Im Frame ,Homing Control* die Parameter “REV Limit", “FWD
Limit” und “Home in” auswahlen.

| Umrustung
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In the "Auto Stop" frame, select the parameter "Abrupt".

Im Frame ,Auto Stop“ den Parameter “Abrupt” auswahlen.
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Software settings | Softwareeinstellungen

Press [Start Homing]. The reference run then starts. Reference
run is finished when the green "Home in progress" LED is no
longer lit.

[Start Homing] betatigen. Anschliel3end startet die Referenzfahrt.
Die Referenzfahrt ist beendet, wenn die griine LED ,Home in
progress” nicht mehr leuchtet.
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28.

Software settings | Softwareeinstellungen

In this step, the timing belt wheel of the Y-axis (picture. 2) is slowly
turned counter clockwise until Input 4 (picture. 1) lights up in the
LDCN software. This position must be found as accurately as
possible!

It is recommended that one person turns the timing belt wheel

(picture 2) and a second person keeps an eye on the status of
input 4 (picture 1).

In diesem Schritt wird das Zahnriemenrad der Y-Achse (Bild 2)
solange langsam gegen den Uhrzeigersinn gedreht, bis Input 4
(Bild 1) in der LDCN-Software leuchtet. Diese Position muss so
genau wie mdglich gefunden werden!

Es wird empfohlen, dass eine Person am Zahnriemenrad
dreht (Bild 2) und eine zweite Person den Status von Input 4 (Bild 1)
im Blick behalt.
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The value of the current position must be in the range 3000 to
27000.

If this is not the case, the alignment of the timing belt wheel to the
drive spindle must be changed by about % turn (see yellow
marked areas). If the position is in the range 3000 to 27000, you
can jump directly to step 32.

Der Wert der aktuellen Position muss im Bereich von 3000 bis
27000 liegen.

Sollte dies nicht der Fall sein, muss die Ausrichtung des
Zahnriemenrades zur Antriebsspindel um etwa 2 Umdrehung
verandert werden (siehe gelb markierte Bereiche). Ist die Position
im Bereich 3000 bis 27000, kann direkt in Schritt 32. gesprungen
werden.
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Software settings | Softwareeinstellungen

Switch off SERVO.

SERVO ausschalten.
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31.

Hold the timing belt wheel of the drive spindle at the area marked in
green with the water pump pliers and loosen the M6 countersunk
Screw.

Das Zahnriemenrad der Antriebspindel an dem griin markierten
Bereich mit der Wasserpumpenzange festhalten und die M6
Senkkopfschraube losen.
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32.

Software settings | Softwareeinstellungen

1.  Secure the groove nut against rotation with a hook spanner.
2. Turn the timing belt wheel by "2 turn.

1. Die Nutmutter mit einem Harkenschlissel gegen Rotation
sichern.
2. Das Zahnriemenrad um ein %2 Umdrehung drehen.

Conversion | Umrlistung
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33.

Hold the timing belt wheel of the drive spindle at the green
marked area with the water pump pliers and tighten the M6
countersunk screw.

Repeat steps 21 to 26 until the current position is in the range
-3000 to -27000.

Das Zahnriemenrad der Antriebspindel an dem grin
markierten Bereich mit der Wasserpumpenzange festhalten
und die M6 Senkkopfschraube festziehen

Die Schritte 21 bis 26 wiederholen, bis die aktuelle Position im
Bereich von -3000 bis -27000 liegt.
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Set Qutputs

Software settings | Softwareeinstellungen

Select [Clear] and press "Reset counter".

[Clear] auswahlen und ,Reset counter” betatigen.
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37.

Poweer

T Cover

Switch on the power switch on the machine.

Powertaster an der Maschine einschalten.
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Software settings | Softwareeinstellungen

Eal

rprobd=

Select the Mode "Vel".
Enter Velocity 20000

Enter 200000 for Acceleration.

Switch on SERVO.

Mode ,Vel“ anwahlen.
Velocity 20000 eintragen.

Acceleration 200000 eintragen.

SERVO einschalten.
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1. In the "Homing Control" frame, select the parameters "REV
Limit", "FWD Limit" and "Home in".

2. Inthe "Auto Stop" frame, select the parameter "Abrupt".

1. Im Frame ,Homing Control“ die Parameter “REV Limit”, “FWD

Limit” und “Home in” auswahlen.
2. Im Frame ,Auto Stop“ den Parameter “Abrupt” auswahlen.
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Software settings | Softwareeinstellungen

Press [Start Homing]. The reference run then starts. Reference
run is finished when the green "Home in progress" LED is no
longer lit.

[Start Homing] betatigen. Anschliel3end startet die Referenzfahrt.
Die Referenzfahrt ist beendet, wenn die griine LED ,Home in
progress” nicht mehr leuchtet.
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41.

Software settings | Softwareeinstellungen

In this step, the timing belt wheel of the Z-axis (picture. 2) is slowly

turned counter clockwise until Input 4 (picture. 1) lights up in the
LDCN software. This position must be found as accurately as
possible!

It is recommended that one person turns the timing belt wheel
(picture 2) and a second person keeps an eye on the status of
input 4 (picture 1).

In diesem Schritt wird das Zahnriemenrad der Z-Achse (Bild 2)
solange langsam gegen den Uhrzeigersinn gedreht, bis Input 4
(Bild 1) in der LDCN-Software leuchtet. Diese Position muss so

genau wie mdglich gefunden werden!

Es wird empfohlen, dass eine Person am Zahnriemenrad
dreht (Bild 2) und eine zweite Person den Status von Input 4 (Bild 1)

im Blick behalt.
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The value of the current position must be in the range 3000 to
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Hold the timing belt wheel of the drive spindle at the area marked in
green with the water pump pliers and loosen the M6 countersunk
Screw.
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44,
Das Zahnriemenrad der Antriebspindel an dem griin markierten
Bereich mit der Wasserpumpenzange festhalten und die M6
Senkkopfschraube losen.
1. Secure the groove nut against rotation with a hook spanner.
2. Turn the timing belt wheel by %% turn.

45, 1. Die Nutmutter mit einem Harkenschlissel gegen Rotation

sichern.

2. Das Zahnriemenrad um ein %2 Umdrehung drehen.

Software settings | Softwareeinstellungen

Conversion | Umrlistung
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46.

Hold the timing belt wheel of the drive spindle at the green
marked area with the water pump pliers and tighten the M6
countersunk screw.

Repeat steps 33 to 38 until the current position is in the range
3000 to 27000.

Das Zahnriemenrad der Antriebspindel an dem grin
markierten Bereich mit der Wasserpumpenzange festhalten
und die M6 Senkkopfschraube festziehen.

Die Schritte 33 bis 38 wiederholen, bis die aktuelle Position im
Bereich von 3000 bis 27000 liegt.
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47.

i@ Logosol Distributed Control Netwark Utility - ver. 1.5.1.0 b.7

1 Servo Drive v.22
2 Servo Drive v.22

3 Servo Drive v.22

4 Servo Drive v.22
5 Servo Drive v.22
6 1/0 Node v.52

Time Base
" ServoTick @ Sec

Port  Baud Rate[ x&

COM4 =||19200 =
Change Device Mode

Reset Netwark

Optimizer

hotar panel
Help

ExIT |

Serva Drive L5-231
Device Status

= ) - Auto St
Position|£lgz fSloafalietiors ble | | REVLmit [ FwD Limit | o000
Reset counter " Smooth
Welocity n I Index ™ Pos Eror & Abrunt
AJD Value 2 & REV Limit [~ Overcurrent [¥ Home IN g

@ FPWD Limit

@ Paosition Error |0
@ Ower Current

Cl
& Position Wrap :| e
Auxiliary Encd 3247543
kP 500

IL [1oo
it |0

=

o
Aff |0 totar Errol Limit (10000 ﬂLg - Lune ﬂ

Servo Rate |1
’7

LOCHN Single Loop Mode (FID G loop)

Homing Cantrol

@ Home in progress

StartHoming | (0000 Sat Limits Funciion

¢ Motar Off
Haorme Position {12666
" MNone

Motion Commands

Mode
PAM Limit [255 WSERVD | (" Pos (@ Vel (° PwM
KD |4500 Current Limit [£55 Pasition i
P Pos Error Limit|10000 Velocity  [20000

Acceleration [200000

Deceleration |0

L SetServo Parameters|

Inputs and Outputs -
Inputs
7 0
INOEEREE
15 i
DONEENEN ez

Outputs
3 0
NEEE [
1 4
OEEOEEEN
19 12
DEDDAEER [ooot

Stop Mode
@ Smooth
" Abrupt

" Motar Off

-

Set Qutputs

Software settings | Softwareeinstellungen

Select [Clear] and press "Reset counter".

[Clear] auswahlen und ,Reset counter” betatigen.

| Umristung
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48.

&
2 Servo Drive v.22
3 Servo Drive v.22|
4 Servo Drive v.22

5 Servo Drive v.22
6 1/0 Node v.52

Time Base
" ServoTick @ Sec

Port  Baud Rate| xi

COM4 w||19200
Change Device Mode

Reset Network

Optimizer

hotor panel
L Help

ExIT |

1 Servo Drive v.22

Servo Drive LS-231 LOCN Single Loop Mode (PID G loop)

Device Status

PmsmnnW @ Amp. Enable
Velocity 0 @ PowerOn
ADvalue |2 @ REVLimi

@ PwD Limit
@ Position Errar |0 i

@ Ower Current
Cl
& Position Wrap :| ﬂ

Auxiliary Encd 3247544

Horming Cantrol

Auto St
¥ REVLimit ¥ FWD Limit | 20 >0
I~ Index [~ PosEmor 5
I Overcurrent ¥ Homeln | Abrupt

" Motar Off

Hi Fosition |12656
ome Fosition € None

@ Home in progress
StartHoming | (0000 Sat Limits Funciion

Motion Commands

kP [500

Mode
J " Pos o Wel (0 PWM

Warning
o [4500 I]—v‘ (‘?Dsp Mntdhe
e moo
20 20000
K This will clear the multi-turn counter. oo | 7 Abrupt
ILj1o0 Are you sure you want to continue? n 200000 € Mot
oo otor Off
wif |0
— g [ Em |
Aff |0 h = — - pune Stop
|Inpu(s and Outputs ﬂ
Outputs
8 0
Inputs EEEE
7 0 1 4 Set Outputs
ENDEERED [BI][S{R]Ra] |

15 i}
DODEOOOE ezz

19 12
DODDEEEE [ooot

Confirm the safety query (Warning) with [Ja | Yes].

Die Sicherheitsabfrage (Warning) mit [Ja | Yes] bestatigen.
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49.

Software settings | Softwareeinstellungen

1. Close the Software LDCN.

2. Open Remote.

IMPORTANT: Do not press power and do not perform a

reference run!

1. Die Software LDCN schlieRen.

2. Remote starten.

WICHTIG: Nicht Power driicken und keine Referenzfahrt

ausfiihren!

| Umristung

Conversion
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Note the values of the positions in X, Y and Z.

50. |X-343.. [Y-304.

z-200.. |a000  [Bo04 |

Die Werte der Positionen in X, Y und Z notieren.
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()]
c
-
g
2
=
[ -
@/ E®A X P pottaley Wi @@ D5 o % c
2 1 @0l g | @os 1 ale o
O - ® 1 8 17
fmesicor® 4 aes i we s i ae 0
2 10 18 )
2 a6 2 i se @ st/ @ S
3 " 19
2 o a i e a =il c
4 . 12 20 o
Remote 2 e I @0 | e &)
DENTAL 5 ( N 3 Press [ESC] on the keyboard.
51 A g 9) 8 | @ @
8 14
CHECKLISTE: 2 [ | R —C ) [ESC] auf der Tastatur driicken.
Frasraum leer und sauber? /] 2 i s 9 N B0
Richtige Datsi ausgewahit? 8 16
Richtiger Rohling eingesstzt?
Rehling ausreichend befestigt?
Alle Fraswerkzeuge verfiighar? n
[%0.00. [¥-000. [2-000. [A000 & 0.08 a0
o BT x| | f— [ 1| 100%

Driicken Sie F1. um Hilfe zu erhalten.

150 [00:00:00 [Ovr: 100% [Spry: 00000 Ujmin Werkzeug: 000 Ref 000 dL: 0.00 mm [BM=. [PRHS.

Software settings | Softwareeinstellungen
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/i?l_es—i core”

Competence K & DENTAL Sokutors

52.

CHECKLISTE:

Frasraum lger und sauber?
Richtige Datei ausgewahit?
Richtiger Rohling eingesstzt?
Rehling ausreichend befestigt?

Alle Fraswerkzeuge verfiighar?

[%0.00. [¥-000. [2-000. [A000 & 0.08 a0
= ] Y

Drnicken Sie 1. um Hilfe zu erhaltan.

150 [00:00:00 [Owr: 100% [Spry: 00000 Ujmin Werkzeug: 000 Ref 000 dL: 0.00 mm [BM=. [PRHS.

Q7LEWE XS ottfri Wi @@ D5 o

2 | 0 a «o a &t @
1 ] 17
2 i e a ] o a at[@]
2 10 18
a a6 8 ¢@ @ &t (@)
3 11 19
} e @ &t (@)
| 20
Remote30 vt i @
DENTAL . ©
o -
] . " I &)
[ 1 B0
B =]
By - @0 s Ir =
8 16
/]
b [ ] o0

Press [ESC] on the keyboard.

[ESC] auf der Tastatur drticken.
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/iTn_es—i core”

Competence K & DENTAL Solutiors

Remote
53.

CHECKLISTE:

Frasraum leer und sauber?
Richtige Datei ausgewahit?
Richtiger Rohling eingesstzt?
Rehling ausreichend befestigt?

Alle Fraswerkzeuge verfiighar?

Q7LEPO PO ot

DENTAL «J.

2 i a0 @ ! &t @
1 8
2 | 6 a @@
2 10
a @0 a 1] @
3 1
Fefler x “ﬂli’
et i
@@
[ l&o
ao- — — || @
8 16

[ < <

[%0.00. [¥-000. [2-000. [A000 & 0.08 a0

o @ % ||l

Citiart§ Sie F1. um Hilfe zu erhalten.

o] foo

150 [00:00:00 [Ovr: 100% [Sprv: 00000 Ujmin Werkzeug:

Software settings | Softwareeinstellungen

@ (@@ D 5 oS

2

17

2
18

2

19

i

20

&@a
i@
&t @]

& @]

000 Ref: 000 6L: 0.00 mm BM=. PRHS.

Press [ESC] on the keyboard.

[ESC] auf der Tastatur drticken.

| Umristung
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& Remote - o x
‘R | PR~ _ v | ¥ 1 c =7
Qs PO XSS GetRrid-E@E 2 #
2 - &6 g-ile [@e a8 -
/i?']_es icore 1 05:26.21 m— g 13 03.49:53 17 00:0000
G TR & DL 2 - &6 a0 @6 a ¢ - &6
2 00:00:00 10 13 [00:05:20 | 18 00:0000
2 Ol o a8 |- @& 8 | — [&a
3 £3 (00:10.34 1 1 00.08:25 1 19 00:0000
2 a - (@@ @ b a@l@]
4 12 001127 | 20 00:0000
Remote 2 I (O
DENTAL s E Close Remote.
[ ] I ] bl -
54 E‘ 14 00:00:00 @
]
CRECET S 2 A ) (e ) Remote schlieRen
7 15 (VIR °
Frasraum lger und sauber? gtz @0 g = 5‘=|0
Richtige Datei ausgewshit? 8 15 023037 - 16 — ;
Richtiger Rohling eingesstzt?
Rehling ausreichend befestigt?
Alle Fraswerkzeuge verfiighar?

[%0.00. [¥-000. [2-000. [A000 & 0.08 a0
B = | F— [ ] 1000

Drnicken Sie 1. um Hilfe zu erhaltan. 150 00:00:0/Ovr: 100% [0 Ufmin Werkze! : 0 PR

| Umristung

~ 4 B CACNCWorkbench\Control\Logosol
GroBe

| B \Cwlmg I L g
Downloads B 10_Logosol4.dil ) u ! Open the file

B Dokumente B s Serialdil

B 15 s . . i “C:\CNCWorkbench\Control\Logosol\Mctl_Logosol1.ini” in the
olt.dl Anwvends editor.

M Mctl_Logosol1.INI

Conversion

55.

B Dokumente — . ‘ 4 : d . : D|e Date'
Dounloacs e 7 “C:\CNCWorkbench\Control\Logosol\Mctl_Logosol1.ini” im
Editor 6ffnen.
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56.

[AXIS_X]

Address=2

Ax1sType=0

Pitch=4.999300
Encoderresolution=32768
Gearl=1.000000
Gear2=1,000000
InvertDirection=0
Homeswitch=2
InvertHomeD1irection=0
smartLimits=0
EnableNegativeHardLimit=1
NegativeHardLimitActive=0
EnablePositiveHardLimit=1
PositiveHardLimitActive=0
EnablePositivesoftLimit=1
EnableNegativesoftLimit=1
PositiveSoftLimit=377.830000
NegativesoftLimit=-0.200000
UseIndexPulse=0
HomeDistance=0
HomesStartVvel=80.000000
HomeEndvel=1.000000
HomeAcc=750. 000000

KP=500

KD=4500

KI=20

IL=100

oL=255

CL=255

EL=2500

SR=1

DBC=0

In the tables [AXIS_X], [AXIS_Y] and [AXIS_Z], enter the positions
in the value MachineDistance.
IMPORTANT
o If the old value is negative, the minus sign must not be
deleted!The
o X-value of the 350i PRO and 350i PRO + machines must
be added with 100.

In den Tabellen [AXIS_X], [AXIS_Y] und [AXIS_Z] im Wert
MachineDistance die notierten Positionen eintragen.
WICHTIG:
e Sollte der alte Wert negativ sein, darf das Minuszeichen
nicht geléscht werden!
e Der X-Wert der Maschinen 350i PRO und 350i PRO +
muss mit 100 addiert werden.
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57.

NegativesoftLimit=-0.200000
UseIndexPulse=0
HomeD1stance=0
HomeStartvel=80.000000
HomeEndvel=1.000000
HomeAcc=750.000000

KP=500

KD=4500

KI=20

IL=100

OoL=255

CL=255

EL=2500

SR=1

DBC=0

velocity=100.000000
Acceleration=250.000000
Deceleration=250.000000
MaxAcceleration=750.000000

In the tables [AXIS_X], [AXIS_Y] and [AXIS_Z], enter the positions
in the value MachineOffset.

IMPORTANT: If the old value is negative, do not delete the minus
sign!

In den Tabellen [AXIS_X], [AXIS_Y] und [AXIS_Z] im Wert
MachineOffset die notierten Positionen eintragen.

| Umristung

Conversion

MaxFastAcceleration=1500.000000
MaxAccelerationAtCorners=85.000000
AccelerationJerk=50000.000000
Decelerationlerk=50000.000000
HomeoffsetBeforeIndex=0
TurnoffIndexReference=0
Machineoffset=-0

InputlOEnabled=1

InputllEnabled=1

WICHTIG: Sollte der alte Wert negativ sein, darf das Minuszeichen
nicht geléscht werden!
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58.

Software settings | Softwareeinstellungen

E  *Mctl_LogosollINI - Editor

Datei Bearbeiten Ansicht

Neu Strg+MN
Meues Fenster strg+Umschalt+N
Offnen Strg+0

Speichern Strg—S—a

Speichern unter  Strg+Umschalt+S
Seiteneinrichtung
Drucken Strg+P

Beenden

Hidanicahladcuw o1

-

€2

Save changes (1) and close the file (2).

Anderungen speichern (1) und die Datei schlieBen (2).
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350i | 350i Loader

v 4 B C\CNCWorkbench\Control\Logosol

o Schnellzugriff

Downloads
B Dokumente
B Bilder

B 10 Log
B 10 Log

Konfigurationseins...

dokument

Open the file
“C:\CNCWorkbench\Control\Logosol\Mctl_Logosol1.in”’i in the
editor.
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.
1.
; Die Datei
. “C:\CNCWorkbench\Control\Logosol\Mctl_Logosol1.ini” im o
A Editor 6ffnen. :CS
K -—
(7))
Hom |
=
-
NegativesoftLimit=-0.200000 c
UseIndexPulse=0 (o]
HomeD1stance=0 " —
Homestartvel=80.000000 (7))
HomeEndvel=1. 000000 by
HomeAcc=750. 000000 @
KP=500 >
KD=4500 c
KI=20 (@)
IL=199 In the [AXIS_X], [AXIS_Y] and [AXIS_Z] settings, enter 0 as a &)
Elﬁfgggo parameter in the HomeOffsetBeforelndex value.
SR=1
2. DBC=0 @

velocity=100.000000
Acceleration=250.000000
Deceleration=250.000000
MaxAcceleration=750.000000
MaxFastAcceleration=1500.000000
MaxAccelerationAtCorners=85. 000000
AccelerationJerk=50000.000000
Decelerationlerk=50000.000000
HomeoffsetBeforeIndex=0
TurnoffIndexReference=0
mMachineoffset=-0
InputlOEnabled=1
InputllEnabled=1

Software settings | Softwareeinstellungen

In den [AXIS_X], [AXIS_Y] und [AXIS_Z] Einstellungen im Wert
HomeOffsetBeforelndex eine 0 als Parameter eintragen.
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Datei Bearbeiten
MNeu
MNeues Fenster

Offnen

3 . Speichern

Speichern unter

Seiteneinrichtung
Drucken

Beenden

widanizahlaodew g1

i *Mctl_Logosol1.IMI - Editor

Ansicht

strg+N

strg+Umschalt+N

Strg+0

,m_ﬂ_a

strg+Umschalt+5

Strg+P

Save changes (1) and close the file (2).

Anderungen speichern (1) und die Datei schlieRen (2).
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Software settings | Softwareeinstellungen

Open the service folder on the desktop.

Den Ordner Service am Desktop 6ffnen.

Conversion | Umristung

Page | Seite - 54



ER- Manage Manage Service

Home Share View Shortcut Tools

+ Service

# Quick ar

B Documents

hortcut
hortcut
hortcut

hortcut

3 AM  Shortcut

hortcut

Start Remote Service.
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B Documents tion Entries
S.
Remote Service starten.
P Network m
c
-
o=
(7))
Hem )
ful
1 item selected 1.97 KB | E
=
c
O
(7))
—
()]
z
Logosal X 1. Switch on Power and confirm with [OK]. (o)
2. Start reference run. (&)

Switch on the amplifiers of the machine

0K | Cancel

Software settings | Softwareeinstellungen

1. Power einschalten und mit [OK] bestatigen.

2. Referenzfahrt durchfihren.
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By
File Control Processing View Setup
= ? N

A PRI

B 755

SRS s
ol 3 LA G MR AR w A s oa il
g

Control modules and settings x |
RGE Rot
| Component 9 -
T
(& I} Extended Motion Coniol setings © ke
= Spindle dive SPN_LOGOSOLIODLL - SPN_LOGOSOLIC.INI
& esin Absaugung
%10 mockie 10_L0GOSOL1 DLL -10_LOGOSDLI_SK2310.MI Sparmzenge
(] Setuy ieiblasen WZW
S P Evtended 10 setings 0 =
¢ Dieoress
¥} R Tool changer TCHUNLDLL - TCHUNLING ckhaube WZW
& ¥ Extended toslchange settings 9t
&
i .
Kompressor
w e=fy
X Cose E
»|
Close and
al
2]
Module naming
Logosal
[ 7 Heb
[X000.m [Y000. [zZ246.. [a000 B 0.02- [l 0.0 i
B }7 = o 0 }7 00 140| | 100%

For Help, press F1

IS0

R P o] fol o

e fjxfﬁg«:»ﬂ‘;\bgﬁuaig

o =lelzlslzle

=]

00:00:0/0vr: 100% |0 U/min [Curr. tool: 15 Ref: 99 dL:6.41 mm RS

®

i» 27.0°C

Open Setup/Control.
Select [Motion Control].
Open Diagnosis.

Einstellungen/Steuerung 6ffnen.
[Motion Control] anwahlen.
Diagnose 6ffnen.
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File Control Processing View Setup 2

= ?
v P B P bl A @

Hie Q- e Gk TR Ge ARl SR el B

¢ 2
(@] ", Lo » <AE B N TN Rl
7 |5 &
2 ki x [ RGE RS 0
Punpe 0
e stelt Test-und Diagroshurklonen 2 Veriigung 2 Spincel Stat 01
N ol
" X aohse 7 achse | Z achse | 4 achse | B ackse | = %
ion | g s
[Cort o =] Stausbye: 63 Spomeance 0| | 26.9°C
8 Ausiay: 1d up reiblasenwWZw 0|
OK Conditon E
Disgrase
sckhaube W2W 0|
hus |
o
8 3
. | O
Encoderauflossung Kempressor [1
0 10000 0
YR —— . IO
Module) | (iptimaler et fit HomeD fisetBeforeindes 0 Seplicldle P L
CACH
and
Module|  Testcommuniation |« 2 s
CCN 00 eycles/s E
Mocke
X000 [Y000. [z246.. [A000 B 0.02- F 0.0
B }7 o o 0 }7 00 140| | 100%
For Help, press F1 IS0 00:00:0[Ovr: 100% [0 Ufmin [Curr. tool: 15 Ref: 99 dL: 641 mm RS

Software settings | Softwareeinstellungen

Select the [X-axis] (1) and click on [Set optimal value] (4).
Select the [Y-axis] (2) and click on [Set optimal value] (4).
Select the [Z-axis] (3) and click on [Set optimal value] (4).

[X-Achse] (1) anwahlen und auf [Set optimal value] (4) klicken.
[Y-Achse] (2) anwahlen und auf [Set optimal value] (4) klicken.
[Z-Achse] (3) anwahlen und auf [Set optimal value] (4) klicken.

| Umrustung
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G Remote

File Control Processing View Setup ?

- x

e
Hin NR F o

953 B

S EEE

FE I EEEEIREEREE
|

VEL.
-

B2 a0 -

=

ng gxﬁe«:’./gﬁwg’;g‘

. Option | Dpton
Ale Q7T
P

Control modules and settings x
Test und Diagnose X RGBRC 0]
e Pumpe il
'» ‘ Dieser Dialog stellt Test- und Diagnosefunktionen 2ur Vesfiigung Spindel Stat 0
[ ankhalter Sffnen
5| Rachse Vachse | Zachse | A achse| B achse | e =
&1 nachspannen 0|
on Absaugung 0| o
[ =] Stusbyie 59 spmraare 0] ﬂ 26.9°C
8 Ausiay: 1d up teiblasen™WZ 0|
OK Condtion
Diagnose. osis
sokhaube WZw 0 |
fus o]
Doj
o
j
Linit bis Index 0 Encoderaufioesung Kempressor | 1
HomelifsetBeforelnder 0 10000 0
Encoder Zahiert von HomeDffsetd eforelndiex bis 0 o
Module| | pimaer wert fir HomeO ffsetBeforelndex 0
CACN 1
Maodule, Test communication «
CACH D0 cycles/s
Module;
'E Abbrechen
[X000w [Y000.. [z246.. [A000- [B0.02°  [MI00wmww \
|7‘§_|_ = n/\’i‘ 0 f— [ 10 100%J
For Help, press F1 IS0 [00:00:0/Ovr: 100% [0 Ufmin [Curr. tool: 15 Ref: 99 dL:641mm [ [RS

Click on [OK].

Auf [OK] klicken.
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G Remote

File Control Processing View Setup ?

FHTCAE s Delan? V]

T
S il

PATH
-

EE-E-1E)

STEEE

Eol
e

7 e 5N E Y 0~

BL-pae 2 0d Aouy T

e TR I g

RGB Aot 0
Fumps 0|
o SpindelStart 01
& £, Extended Motion Contol setiings @ Iritialize pnkhalter difnen 0 |
=B Sindle dive SPN_LOGOSOLIDOLL - SPN_LOGOSOLIDINI o d "a::m""e" o
Verion saugung 0
[ 10 modie 10_LOGOSOL1.DLL - I0_LOGOSOLT_SK2310.MI Sporreange 0] i 27.0°C
L, sew eblasenWZu 0 |
&P £ vtended 10 setiings )
g Disonosi
¥ R Tool changer TCHUNIDLL - TCHUMLINI |
& ¥ Extended toolchange settings g  Staue —g
1 o ® 3
: @
Kompressor [ 1
] Assign 0]
o
Module interface DLL: x Close
[CACHEWorkbeneh CortioNLagoselot_Logosall df SNF———
Close and
Madke ntisizatin fie: Chy erviaioal
[CAENCwerkbenshi CantiehLogasalMet_Lagosall. NI | s
Mache naming
Logosol
I 7 b
[X000w [Y000.. [z246.. [A000- [B0.02°  [MI00wmww \
‘@ — '— o o ‘ 0 '— 100 140 100%J
For Help, press F1 ISO [00:00:0[Ovr: 100% [0 U/min [Curr. tool: 15 Ref: 99 dL:641mm | [RS

Software settings | Softwareeinstellungen

Click on [Close and reinitialize all modules].

Auf [SchlieBen und alle Module initialisieren] klicken.

| Umrustung
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Machine set up | Maschine einrichten

Machine set up | Maschine einrichten

The following activities can be found in the service manual:

o0k wh =

Die nachfolgenden Tatigkeiten sind im Servicehandbuch zu finden:

ook whN =

Fit all service flaps and housing parts.
Measure collet chuck

Set tool positions

Teach workpiece zero point X-axis
Adjust loader position

B-axis and zero point calibration

Alle Serviceklappen bzw. Gehduseteile montieren
Spannzange vermessen

Werkzeugpositionen einstellen
Werkstucknullpunkt X-Achse teachen

Einstellen der Loaderposition

B-Achs und Nullpunktkalibrierung.
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Electronic testing | Elektronische Priifung

Measure insulation resistance, protective conductor resistance and the equivalent leakage current! The measurement results must then be recorded. If necessary,
existing defects must be eliminated.

Isolationswiderstand, Schutzleiterwiderstand und den Ersatzableitstrom messen! Im Anschluss missen die Messergebnisse protokolliert werden. Gegebenenfalls
mussen bestehende Mangel beseitigt werden.

Conversion | Umrlistung
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