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Rozpowszechnianie lub powielanie dokumentu w jakiejkolwiek formie oraz wszelkie wykorzystywanie
lub rozpowszechnianie jego tresci wymaga uprzedniej pisemnej zgody SAMES Technologies.

Opisy i dane zawarte w odkumencie moga ulec zmianie bez uprzedniego zawiadomienia

© SAMES Technologies 2003

IMPORTANT : UWAGA: Firma SAS Sames Technologies jest zarejestrowana jako podmiot szko-
leniowy w Ministerstwie Pracy.
Przez caly rok nasza firma prowadzi szkolenia umozliwiajace zdobycie niezbednej
wiedzy i umiejetnosci w zakresie funkcjonowania i utrzymania naszych urzadzen.
Dostepny na zamoéwienie katalog umozliwia wybér programu szkolenia
poczatkowego lub doskonalacego w zaleznosci od potrzeb i wymogéw produk-
cyjnych. Szkolenia moga by¢ prowadzone w zakladzie produkcyjnym lub w
osrodku szkoleniowym w naszej siedzibie w Meylan.

Dziat szkolen :
Tel.: 33 (0)4 76 41 60 04
E-mail : formation-client@sames.com

SAS Sames Technologies sporzadza instrukcje obstugi w jezyku francuskim i dokonuje ttumaczenia na jezyk angielski, nie-
miecki, hiszpanski, wioski i portugalski, nie ponoszac odpowiedzialnosci za ttumaczenie na inne jezyki.
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1. Zalecenia BHP

IMPORTANT : UWAGA: Urzadzenie, ktore nie jest uzywane zgodnie z zasadami BHP okreslonymi
w instrukcji moze stanowi¢ zagrozenie:

Modut REV 600 jest przeznaczony do montazu w szafie elektrycznej produkcji Sames Technolo-
gies, ktére gwarantuje minimalny stopien izolacji produktu w stosunku do otoczenia (rozpylanie
wody, zanieczyszczenie substancjami proszkowymi i pytami..). Uzytkownik ponosi odpowied-
zialnos¢ za wszelkie inne zastosowania (poza szafg lub w szafie innej produkgciji).

Modut REV 600 powinien zosta¢ umieszczony poza strefg ATEX.

Modut REV 600 powinien zostaé umieszczony poza strefg zanieczyszczenia substancjami
proszkowymi.

Modut REV 600 nie powinien by¢ montowany na zewnatrz.

Temperatura otoczenia w poblizu modutéw REV 600 nie moze przekracza¢ 40°C.

Modut REV 600 powinien by¢ oddzielnie uziemiony fabrycznie przy uzyciu przewodu zielonego/
z6itego o prekroju min. 6mm? .

Modut REV 600 nie moze dziata¢ bez pokrywy.

Modut REV 600 nie moze by¢ modyfikowany.

Warunkiem bezpieczenhstwa dziatania modutu REV 600 sg czesci zamienne Sames Technologies
oraz naprawy dokonywane przez serwis Sames.

Wytaczy¢ zasilanie elektryczne modutu REV 600 przed odtgczeniem potaczer modutu.
Informacja wskazujgca, ze wentylacja kabiny dziata musi by¢ bezwzglednie podtagczona do
modutu REV 600 warunkujac uruchomienie malowania natryskowego. Uzytkownik ponosi
odpowiedzialno$¢ za uzytkowanie modutu w przypadku nie podigczenia tej informacji.

Ekran modutu REV 600 powinien by¢ obstugiwany czystymi rekami lub w rekawiczkach. Istnieje
powioka ochronna do zamontowania na ekranie. Gwarancja nie obejmuje zanieczyszczeh ekranu
dotykowego modutu REV 600 spowodowanych farbg proszkowa.

Modut REV 600 jest przeznaczony do dziatania wytacznie z robotem RFV Sames Technologies,
ktéry powinien zosta¢ umieszczony w strefie ATEX.

Inne zastosowania robota podlegajg odpowiedzialnosci uzytkownika.

Modut REV 600 jest przeznaczony do dziatania wylgcznie z potencjometrami Sames sta-
nowigcymi wyposazenie robotéw RFV. Atestowany system elektryczny Sames gwarantuje, ze
potencjometr moze dziata¢ w strefie ATEX.

Czujnik termiczny silnika RFV powinien by¢ bezwzglednie podigczony do modutu REV 600,
zapewniajac uzytkowanie robota RFV w strefie ATEX.Wszelkie czynnosci pod napieciem doty-
czace modutu REV 600 powinny by¢ wykonywane przez pracownikow upowaznionych i wyszko-
lonych do obstugi i naprawy urzadzen elektrycznych.
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2. Prezentacja

Modut sterowania REV 600 moze kierowa¢ dwoma robotami Sames RFV 2000.

Umozliwia wykonywanie ruchu oscylacyjnego w gére i w dot (w osi wysoko$ci) zaprogramowanego dla
kazdego z robotéw w zaleznosci od rodzaju malowanego przedmiotu.

Ruch moze by¢ rézny dla poszczegdlnych robotdw i sktadaé sie maksymalnie z 3 réznych stref.

W kazdej strefie moze obowigzywac inna predkos¢ ruchu oscylacyjnego z odrebnym zezwoleniem na
malowanie natryskowe.

Wys. ruchu
osc.
G
Predko$¢ 3 Strefa 3
Wys. 3
Predkosc¢ 2 Strefa 2
Wys. 2
Predkos¢ 1 Strefa 1
Wys. 1
Czas
W gére W dét

Modut zapewnia rowniez sterowanie praca/wytgczeniem 12 urzadzen do rozpylania lub natryskiwania
Sames dla farb proszkowych lub dla farb ptynnych, za posrednictwem modutu malowania natryskowego
Sames.

Modut moze by¢ wtgczony do przemystowe;j linii produkcyjnej dzieki nastepujacym, dostepnym fun-
kcjom:

« Zautomatyzowane malowanie natryskowe dzieki detekcji przedmiotéw do malowania za pomocag

czujnika lub komorki fotoelektryczne;j.

+ Wejscie do podiaczenia ewentualnego wylgcznika awaryjnego

+ Wejscie do podigczenia ewentualnego wylgcznika awaryjnego

+ Wejscie dla usterki zewnetrzne;j

+ Wyjscie dla usterki zewnetrznej

+ Wejscie dla pracujgcej wentylac;ji

* Wejscie dla pracujgcego przenosnika

» Wyjscie dla pozwolenia na prace przenosnika

Modut REV 600 jest produktem przeznaczonym do montazu stojakowego 19 calowego w modutowej
szafie Sames FCR, w potaczeniu z innymi modutami 19-calowymi do malowania natryskowego Sames.

Moze by¢ uzywany samodzielnie bez szafy. W tym przypadku wymagana jest skrzynka instalacyjna
Sames.

IMPORTANT : UWAGA: Modut REV 600 powinien by¢ bezwzglednie montowany poza strefa
ATEX w atmosferze nie zanieczyszczonej pozostatosciami farby proszkowej lub ptynne;j.
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Schemat dziatania systemu
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Uwaga: szczegotowy opis potaczen (w § 4, str. 20)
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3. Montaz

3.1. Opis

Podstawg budowy modutu REV 600 jest programowany przemystowy sterowany automat
wspotpracujacy z dotykowym ekranem operatora i sterujacy 2 przektadniami predkosci.

Montaz - widok z gory
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Ekran Zasilanie
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DES02379

Wytgcznik
dotykowy 24VDC sekcyjny

Programowany automat przemystowy (API) sktada sie z 3 modutow :
* Modutu CPU z wejsciami/wyjsciami cyfrowymi
* Modutu wej$¢ analogowych
* Modutu wyjsé analogowych

Wejscia/wyjscia cyfrowe umozliwiajg w szczegdlnosci :
+ obstuge potgczenia z systemem przemystowym
+ sterowanie praca/ wytaczeniem urzadzen do natryskiwania lub rozpylania
» zarzgdzanie informacjami wtasnymi modutu

Wejscia analogowe odzyskujg infomacje na temat pozycjonowania przekazywane przez obrotowe
potencjometry kazdej osi.

Wyjscia analogowe umozliwiajg sterowanie predkoscig przektadni.
Przektadnie predkosci umozliwiajg :

* podanie wzorocowej wartosci napiecia do potencjometrow obrotowych
+ sterowanie cztonami wykonawczymi czyli silnikami asynchronicznymi robotéw RFV 2000.
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Graficzny, dotykowy ekran potaczony z programowanym automatem przemystowym stanowi interfejs
Cziowiek/ Maszyna modutu.

Zasilanie 24 V zasila poszczegdline moduty API.

Wylacznik sekcyjny stanowi zabezpieczenie dla czynnosci konserwacyjnych wykonywanych w robo-
tach, umozliwiajac odciecie przektadni predkosci.

Blok przekaznika umozliwia :

- potaczenie interfejsowe z urzadzeniami do natryskiwania i rozpylania w stanie pracy i wylaczenia
- wymiane informacji wtasnych modutu

Modut jest zabezpieczony wytgcznikiem zasilania sieciowego.
Widok z przodu

P @
1 =Y,s00

Pulpit dotykowy operatora STN 5,6 cali / 4 poziomy nieb. Wytgcznik sekeyjny

©
e

Interfejs operatora z modutem jest zapewniony wytacznie przez graficzny pulpit dotykowy potaczony z
programowanym automatem przemystowym :

+ Ekran STN 5,6 calowy , podswietlany przez CCFL, dobrze czytelny nawet w zlych warunkach

odwietlenia

+ Cold Cathode Fluorescence Lamps

+ wyswietlanie dotykowe analogowe, do sterowania palcem, przedmiotem (nie ostrym) i w rekawicy

+ Solidna obudowa z tworzywa sztucznego, klasa zabezpieczenia IP54 (z przodu), IP20 (z tytu)
Wytacznik sekcyjny umozliwia odciecie zasilania robotéw RFV2000 przy wykonywaniu prac konserwa-
cyjnych.

Whytacznik jest zatrzaskiwany.

IMPORTANT : UWAGA: Nawet jezeli wylacznik jest w pozycji 0 pulpit operatora pozostaje pod
napieciem lecz bez mozliwosci elektrycznego uruchomienia operacji zwigzanych z ruchem i
malowaniem natryskowym (tryb stop).

Gdy wytacznik jest w pozycji 1, urzadzenie przechodzi do recznego lub automatycznego trybu
pracy.

Przed ustawieniem wytacznika w pozycji 1 operator musi sprawdzi¢ czy nikt nie przebywa w stre-
fie roboczej urzadzenia.

Uzytkownik ponosi odpowiedzialnos$¢ za nie przestrzeganie tego zalecenia.
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IMPORTANT : UWAGA: Po uptywie 5 minut ekran przechodzi do ekonomicznej funkcji czuwania,
ktora mozna przerwac jednym dotknigciem palca.

Powloka ochronna do ekranu, zabezpieczajagca przed zarysowaniem i zabrudzeniem, jest
dostepna w wyposazeniu dodatkowym, nr kat. E1AAUZ090.

Widok z tytu

o Zasilanie ele- Potaczenia
Uziemienie ktryczne Entrées / Sorties

N

—@- :;:E:-:E::

[ ]
1 Sterowanie
- e S W e spustami
1 terowanie silnikiem
a1 Potencjometr
]
Robot 1 : Robot 2

Potaczenie z systemem jest wykonane za pomoca ztaczy z zaciskami sprezynowymi. Nie nalezy stoso-
wac koncowek do przewoddw, a uktad potaczen jest pewniejszy pod wzgledem drgan .

System potaczen jest wyposazony w tatwe w obstudze zapadki, bez potrzeby uzywania narzedzi. Ztgcza
sg zabezpieczone indywidualnie przed inwersja.

Ponadto kazde zlgcze zenskie posiada ptytke umozliwiajacg grupowanie kilku kabli na jednym ztgczu.

W uktadzie mocy, zasilania i przektadni predkosci ztacza majg skok 7,5 mm, a w ukfadzie sterowania
skok 5,08 mm.
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Tabliczka znamionowa urzadzenia

SAMES

TYPE: REV 600
SAMES REF.: 1523227

Input voltage: 230V (Mono/Tri) +/- 10%
Input frequency: 47-63 Hz
Input current: 16 A

Serial N° ‘

Date ‘

Software ‘
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3.2. Warunki pracy

Temperatura otoczenia <45°C

Wilgotno$¢ otoczenia < 85% bez skraplania

Wysokos¢ < 1000m (powyzej dysklasyfikacja przektadni)
Strefa nie wybuchowa

3.3. Utrzymanie i konserwacja pulpitu dotykowego
Zakres

Pulpit kontrolno-sterowniczy nie wymaga szczegolnego utrzymania, ktére ogranicza sie do systematy-
cznego czyszczenia ekranu.

Czyszczenie ekranu

Przygotowanie

Czysci¢ okresowo ekran pulpitu.

Do tego celu stosowac zwilzong szmatke. Wykonywac¢ czyszczenie po wytaczeniu urzadzenia, aby nie
uruchamiaé przypadkowo funkcji.

Obraz czyszczenia

Jezeli zostata skonfigurowana funkcja obrazu czyszczenia, mozna czysci¢ ekran przez podany czas
(przesuwajacy sie pasek) gdy ekran jest aktywny, bez ryzyka przypadkowego uruchamiania funkcji. W
tym przedziale czasowym wszystkie funkcje sg zablokowane.

Powioka ochronna

Do pulpitéw dotykowych jest oferowana powtoka ochronna, ktéra chroni ekran przed zarysowaniem i
zabrudzeniem.

Srodki czyszczace
Do zwilzenia szmatki stosowa¢ wytgcznie wode i ptyn do mycia naczyn lub specjalng pianke do mycia

ekranow. Nie rozpyla¢ srodka czyszczacego bezposrednio na powierzchni ekranu, lecz na szmatke. Nie
stosowac¢ agresywnych rozpuszczalnikéw lub srodkoéw Scierajacych

IMPORTANT : UWAGA: Ekran dotykowy nie powinien by¢ w kontakcie z farbami ptynnymi lub
proszkowymi w czasie pracy, gdyz istnieje ryzyko jego uszkodzenia.
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3.4. Parametry mechaniczne

3.4.1. Ogolne parametry modutu
Bez skrzynki :

montaz stojakowy 19 cali
Wysokosé 4U
Klasa ochrony IP20 (obudowa), strona czotowa IP 54
Ciezar 11,2 Kg
Ze skrzynkq :
Klasa ochrony IP54
Ciezar 21,7 kg
3.4.2. Wymiary modutu bez skrzynki
Strona czolowa
o |
] 8
© \
X «
- S
o =
T {
@
1 @ '
e
N~
465 «©
- 483
Strona tylna
1
‘ wn

DES02376
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Widok od goéry

Ziacza zenskie z ptytkg 9
Zigcza meskie ;
™
442 -
o
&
[o)] <
—— —
f I 3
3.4.3. Wymiary modutu ze skrzynkg
Wymiary catkowite
Szerokosé 525 mm
Wysokosé 227 mm 240 mm
Gtebokos¢ 408 + 8 mm + 25 mm

3.4.4. Montaz modutu w skrzynce

« Etap 1: Zamocowa¢ REV 600 na stronie czotowej skrzynki

» Etap 2: Potagczy¢ przewodd uziemienia zielony/zotty miedzy skrzynka i REV 600.
« Etap 3: Podtgczy¢ REV 600 do urzadzenia. Przetozy¢ kable przez dtawnice i podigczy¢ do ztgczy

REV 600. Dokreci¢ prawidtowo dtawnice.
« Etap 4: Dokreci¢ strone czotowg do skrzynki zwracajgc uwage na odpowiednig izolacje

3.5. Parametry elektryczne
3.5.1. Parametry modutu

Napiecie wejsciowe

230 mono/trgj. (+/- 10 %)

Zakres czestotliwosci na wejsciu 47-63 Hz

Natezenie wejsciowe maks. 16 A

DES02378
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3.5.2. Ukfad potaczen

Ztacza ze skokiem 7,5 mm

Maksymalne napiecie

300V

Maksymalne natezenie

15A

Nominalny przekrdj przewodow

0,08 do 205 mm?

Zlacza ze skokiem 5,08 mm

Maksymalne napiecie

300V

Maksymalne natezenie

10A

Nominalny przekréj przewodow

0,08 do 2,5 mm2

3.5.3. Wejscia

3.5.3.1. Wejscia cyfrowe

Dane ogdlne

Wejscie 24V

Typ

P/N (CEl typ 1 w trybie P)

Napiecie nominalne

24 V dla 4mA, typowe

Maks. dopuszczalne napiecie state | 30 V
Napiecie udarowe 35Vda0,5s
1 uktad logiczny (min.) 15V dla 2,5 mA
0 uktad logiczny (maks.) 5Vdla1 mA
opoznienie na wejsciu wybieralne (0,2 do 12,8 ms)
Potaczenie czujnika zblizenia 2- 1 mA
zylowe (Bero)
Dopuszczalny prad uptywowy
(maks.)
Dane ogdlne Wejscie 24V
Izolacja (wezet z ukladem logic- Tak

nym)
Galwaniczna

500 V dla 1 minuty

Szybka czestotliwos¢ wjsciowa
(maks.)

1 uktad logiczny = 15 do 30 V
1 uktad logiczny = 15 do 26 V

jednofazowa dwufazowa
20 kHz 10 kHz
30 kHz 20 kHz

Wejscia symultanicznie dla 1

wszystkie 55°C

Dlugos¢ kabla (maks.)
opancerzony
nie opancerzony

500 m wejscia normalne, 50 m wejscia HSC

300 m wejscia normalne
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3.5.3.2. Wejscia analogowe

Dane ogélne

Format hasta danych
zakres dwubiegunowy, petna skala
zakres jednobiegunowy, petna skala

- 32000 do + 32000
0 do 32000

Impedancja wejsciowa CC

Wejscie napiecia pS10 M%
Wejscie natezenia 250 %

Tlumienie filtra wejSciowego

-3 db dla 3,1 kHz

Maksymalne napigcie na wejsciu 30V

Maksymalne natezenie na wejsciu 32 mA

Rozdzielczo$¢ Przetwornik A/N 12 bitow
Izolacja (wezet z uktadem logicznym) nie dotyczy

Typ wejscie roznicowe
Zakresy napiecia (jednobieg.) 0do 10V
Rozdzielczno$¢ wejscia napiecia (jednobieg.) | 2,5 mV

Czas przetwarzania analogowego - < 250 ps

cyfrowego

Reakcja skoku analogowego

1,5ms dla95 %

Ttumienie sygnatu wspdlnego

40 dB, CC dla 60 Hz

Napiecie w trybie synfazowym

Napiecie sygnatu a nastepnie napiecie w
trybie synfazowym powinno wynosi¢ +12
\Y,

Zakres napiecia zasilania 24 V

20,4 do 28,8

3.5.4. Wyjscia

3.5.4.1. Wyjscia przekaznikowe
Suchy styk

Napiecie nominalne/ maks. komutowane 250/250 V AC

Natezenie nominalne / maks. 8A/15A
tadunek nominalny 2000 VA
tadunek nominalny (230 VAC) 400 VA

30/110/220V:8/0,3/0,12A
300 mW (5 V /5 mA)

Zdolnos¢ wytaczania DC1
Min. fadunek komutowany

Materiat stykow AgNi

Mechaniczna trwatos¢ AC / DC 10 000 000 / 20 000 000 cykli
Elektryczna trwatos¢ z petnym fadunkiem AC1 100 000 cykli

Czas reakcji na wzbudzenie/ odwzbudzenie 10/10 ms

Sztywnos¢ dielektryczna otwartych stykéw 1000 V AC
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3.5.4.2. Wyscia cyfrowe tranzystorowane

Dane ogdlne

Wyjscie 24V

Typ

Tranzystor w technologii MOS'

Napiecie nominalne

24V

Zakres napiecia

20,4 dla 28,8 V

Natezenie udarowe (maks.)

8 Adla 100 ms

1 uktad logiczny (min.)

20 V przy malsymalnym natezeniu

0 ukfad logiczny (maks.)

0,1V z tadunkiem 10 k%4

Nominalne natezenie / wyjscie (maks.) 0,75A
Natezenie nominalne dla punktu zerowego 6A
(maks.)

Natezenie uptywowe (maks) 10 A
tadunek lampy (maks.) 5W

Indukcyjne napiecie blokujace

L+ minus 48 V, rozproszenie 1 W

Rezystancja stanu czynnego (styk)

0,3 % maks.

Izolacja

galwaniczna (wezet z ukladem logicznym )
Uktad logiczny ze stykiem

Styk ze stykiem

Rezystancja (uktad logiczny ze stykiem)
Zespoly izolacyjne

500 V dla 1 minuty

por. schemat okablowania

Opobznienie

dezaktywowany dp aktywowanego / aktywow-
any do dezaktywowanego (maks.)

Komutacja (maks.)

2/10ps (Q0,0etQ0,1)
15/100 us (wszystkie pozostate )

Czestotliwos¢ impulsu (maks.) Q 0,0 et Q 0,1

20 kHz

Trwatos¢ mechaniczna

Trwatosé stykdw

Wyjscia symultanicznie w 1

wszystkie 55 °C

Nie opancerzony

Réwnolegte potgczenie dwdch wyjsé Tak
Dlugos¢ kabla (maks.) 500 m
opancerzony 150 m

Aktualizacja : D 14
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3.5.4.3. Wyjscia analogowe

Dane ogodlne

Izolacja (wezet z uktadem logicz- nie dotyczy

nym)

Zakres sygnatu 10V

Wyjécie napiecia 0 do 20 mA
Wyjscie natezenia

Rozdzielczos¢, petna skala 12 bitéw
Napiecie 11 bitéw
Natezenie

Format hasta danych - 32000 do + 32000
Napiecie 0 do + 32000
Natezenie

Dokfadniosé + 2 % petnej skali

Najgorszy przypadek, 0°C do 55°C
Wyjscie napiecia

Wyjscie natezenia

Typowe, 25°C

Wyjscie napiecia

Wyjscie natezenia

t 2 % petnej skali

+ 0,5 % petnej skali
+ 0,5 % petnej skali

Czas ustalenia 100 ps
Wyjscie napiecia 2ms
Wyjscie natezenia

Maksymalne wzbudzenie 5000 % min.
Wyjscie napiecia 500 % maks.

Wyjscie natezenia

3.5.5. Zasilanie 24V state
Zasilanie z przerywaniem, zabezpieczone przed zwarciami, przecigzeniami i przepieciami .

Napiecie wyjsciowe 24 VDC
Dopuszczalne odhcylenie 1%
Maksymalne natezenie 25A
Moc 60 W
Wydajnos¢ 79 %
Aktualizacja : D 15 6316




3.6. Schemat ogdiny montazu

3.6.1. Robot
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3.6.1.1. Montaz

v
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X
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=
!
-
=

245 | oy 24| 0%
;5
248 10:3 L.,
AR = o] Odbiornik
S i e : i
Wyt Wentylacja Przekaznik [  Napiecie zasi-
awaryjny lub API lania
Nadajnik j Szafa lub modut urzadzenia
248 10:4
¢ [771°7 Moduty i szafy ze-
[ L~ 1
* ! ! wnetrzne
| R TFE 1
I0:2 Suchy styk
248
Suchy - | 4 Przekaznik | Napiecie zasi-
styk Interakcja lub APl | |ania
- Informacja pracujacy “Pytanie przenosnik
przenosnik
Szafa przenosnika
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4. Podtaczenie

4.1. Uziemienie

IMPORTANT : UWAGA: Urzadzenie musi byé bezwzglednie uziemione !
Brak uzuemienia moze by¢ przyczyng powaznego zagrozenia.

Uziemiajacy przewdd zielony/zétty o wystarczajgcym przekroju powinien byé podtgczony do odpowied-
niej ptytki stykowej i oznaczony na tylnej $cianie modutu. Zalecany minimalny przekré6j wynosi 2,5 mm?

4.2. Podtaczenie napiecia zasilania modutu

4.2.1. Schematy elektryczne
W przypadku gdy modut jest zasilany napieciem 230 V jednofazowym nalezy zmostkowaé zaciski 2 i 3

7,\? Si ¢ P

30 L HO7RN-F —
. BL-CL
*r 3615 I I L1

BR L2

L3

VAl

alw || e

DES02386

W przypadku, gdy modut jest zasilany napieciem 230 V tréjfazowym, moc kazdej osi jest roztozona w
innej fazie.

Faza L2 zasila moc robota 1, a faza L3 moc robota 2.

3’\,2 f;/'eé XP

HO7RN-F — BL-CL 1

BR L2
L3

s |lw || o

\/A

DES02385

Napiecie zasilania powinno wynosi¢ 230 V dla pradu jednofazowego lub tréjfazowego £10%.
Czestotliwosé powinna by¢ zawarta w przedziale od 47 do 63 Hertz.
Dostepne natezenie powinno by¢ wyzsze od 16 A.

Instalacja tréjfazowa 220V:
Kabel zalecany przez Sames : 4 G 1,5 mm? (nr katalogowy: E2CDKRO004).

Instalacja jednofazowa 220V:
Przewdd taczeniowy zalecany przez Sames (nr katalogowy: E4PCAL580) ma dtugosé¢ 2,5 m i jest wypo-
sazony w gniazdo w standardzie francuskim

4.2.2. Modut sterowania

Plytka zaciskowa XP | Moc N
Styk 1 L1/N n|Ll L2 L3 =
Styk 2 L2 (Robot 1) > -]
Styk 3 L3 (Robot 2) T 1213l 4
Styk 4 Ziemia (zielony / z6tty)
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4.3. Podtaczenie robotéw RFV 2000

4.3.1. Schematy elektryczne
Silnik z wbudowanym czujnikiem termicznym
Informacja przekazana przez czujnik termiczny jest przetwarzana szeregowo z usterkg przektadni.

S/'/ .
" rop, XM1
t7 SILFLEX NCY 3 A 1
4G15 R % ) ,
Cs,, S 3
20/””( s | Vi) 4
rop ik, Sl
0 Q 5
Pote, 7 SILFLEX_N — Wi 1 5
Iy 2X1 e *
/O, 2
’?)[) ,776917- 7
Ot 7 SLFLEXNCY w5 (3 {71 @ +0 ; 1 5
: 2
% Zener ‘ ; S
10
2|4 | i p g
§—L ———— n 2
$ 2] [6}3

(*) Mostek miedzy zaciskami 6 i 7 jest montowany fabrycznie. Nalezy go zdjagé w momencie
podiaczenia informacji z czujnika termicznego.

Zalecane kable:

Silnik 4G1,5 mm2 opancerzony Nr katalogowy: 1411222
Czujnik termiczny 2 x 1 mm?2 Nr katalogowy: 1411223
Potencjometr 4 G 0,75 mm?2 opancerzony Nr katalogowy: 1409971

Przeznaczenie kabli w opaskach opancerzenia:

Kable F‘ Opaska opancerzenia

RFV1 (siilnik) XM1 (silnik)

RFV2 (silnik) “ XM2 (silnik)

RFV1 (potencjometr) 1 Zenert

RFV2 (potencjometr) ] 10 Zener2
| -

XM1 (potencjometr) ——— ) Zener1

XM2 (potencjometr) (] 1) Zener?2

o
DES04604
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4.3.2. Modut sterowania

4.3.2.1. Robot RFV 2000 Europa

XML

ROEDT

Strefa nie
ATEX

Strefa ATEX

8 5 6
Zener
1] (4 [2

. b “'
C >
P el
W
MREV1  pPTO —|:P=E|Eo
230 v
0,75 KW Max !
|
R
) '
s i i i - RFV 2000 Europa |
Ptytka zacis- Os$ kinematyczna
kowa XM
Styk 1 faza silnika U
Styk 2 faza silnika V
Styk 3 faza silnika W
Styk 4 ziemia
Styk 5 Opancerzenie kabla silnika
Styk 6 Czujnik termiczny
Styk 7 Czujnik termiczny
Styk 8 zasilanie potencjometru 10 V
Styk 9 Sygnat potencjometru 0-10 V
Styk 10 Wspolny potencjometr 0 V
Styk 11 Ziemia
Styk 12 Opancerzenie kabla potencjometru
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Przektadania jest konfigurowana fabrycznie dla silnika0,75 Kw / 230 V.
Silnik powinien zosta¢ skonfigurowany w trjkacie w nastepujacy sposob :

w2 u2 V2
U1 V1 W1
L1 ¢ L2 L3 ¢ Napiecie wyjscia

przektadni

Parametry silnika zaprogramowane w przektadni sg nastepujace :

Napiecie wskaznikowe silnika 230V
Natezenie nominalne silnika 3,55A
Moc wskaznikowa silnika 0.75 KW
Cos Phi wskaznikowy silnika 0,75
Czestotliwos¢ wskaznikowa silnika | 50 Hz
Predkos¢ nominalna silnika 1355 min"
Czas ruchu do goéry 0,3s
Czas ruchu do dotu 0,3s
Czestotliwosé przerywania 4 kHz

IMPORTANT : UWAGA: Podlaczenie potencjometru powinno by¢ potaczone z zabezpieczeniem
bariera zener, ktéra stanowi atestowany system elektryczny (POT31).

Bariera zener zotanie umieszczona z tylu modulu sterowania REV600 na szynie prowadzacej
przewidzianej w tym celu.

Nr katalogowy kabla polaczeniowego bariery zenner do REV 600: 1411224.

Nr katalogowy kabla potencjometru: 1409971.
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4.3.2.2. Robot RFV 2000 US

—
ROEOT
b= 0
g '
Strefa nie
ATEX
Strefa ATEX
X1
6
MREV1  PTO _:I:H:E ik
230 V P2
0,75 KW Max I
I
R
R :
| U SO A S | RFV 2000 US
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4.4. Podtaczenie spustéw do malowania natryskowego

4.4.1. Schematy elektryczne

Kazdy robot moze obstugiwa¢ do 6 spustéw natryskowych.

“Spustem natryskowym” okresla sie sygnat (suchy styk) umozlwiaigcy sterowanie modutem malowania
natryskowego..

XG1 XG1 XG1 XG1 XG1 XG1

K1 K1 K2 K2 K3 K3

XG1 XG1 XG1 XG1 XG1

DES02394

Tz T4 XG1 TB
Przyktad podtaczenia dla modutu CRN 457.

Ts T12

Pust 7 ovec2avoel
Obot 7 _ SILFLEX N Wi 1 [ e
Pust , X1 — E > 1/
sp ObOz‘ 7 SILFLEX_N w2 1 e I
Ust o 2x1 R l2 -/
rop 4
o Ot 7 SILFLEX_N w3 1 1
St o rop 2x1 e [2 i
- Of7 _ siFExN — Wi £ A O e B
Ust 3 2X1 ) l2 a1/
Soy, bo¢ 7 SILFLEX_N w5 L L T 9 -
St3 1o 2X1 ] [2 o s
bof &
SILFLEX_N W 1 Lo 2
2X1 — R e O
Przyktad podtaczenia dla modutéw TCR lub TRJ:
pl_/slc
’ obof XG1
ou 7 SILFLEXN i 1 1=
St 7 ob, X1 e 2 >/
Sougp, LT SLALEXN W 1 e
2 0bg, X1 — 2 remil
S,Oust £7  SuREXN — W 1 5
by X1 — 2 51/
Soy, 7 SIFLEXN W] 1 7T
8[3 ob 2X1 L we ] 2 o J
Pusy Of 7 siFExN W 1 s L.
obOl‘ XL L 10 —/ I
7 SIFEXN T L [T
X1 — 2 o/ i

Kabel zalecany przez Sames : 2 x 1 mm?2 (nr katalogowy : E2LAAB100).
Modut przesyta suchy styk, ktory jest normalnie otwarty w celu sterowania modutem malowania. Spusty
sg sterowane parami, odpowiadajgc programom okreslonym w interfejcie operatora.
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4.4.2. Modut sterowania

ROBOT 1
=
g T—'1 rz ra T‘.q T'ﬁ T‘a o)
L2342 |e|/7|8|9|10{11)|1z
LT LT L1 L1
2 24 2k 2l 24 2

Sterowanie Sterowanie Sterowanie
symult. symult. symult.
L -~
Sterowanie moze zostaé odroczone w czasie w niektérych fazach procesu

Ptytka zacis- Sterowanie malowaniem
kowa XG natryskowym
Styk 1 Spust 1

Styk 2 Spust 1

Styk 3 Spust 2

Styk 4 Spust 2

Styk 5 Spust 3

Styk 6 Spust 3

Styk 7 Spust 4

Styk 8 Spust 4

Styk 9 Spust 5

Styk 10 Spust 5

Styk 11 Spust 6

Styk 12 Spust 6
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4.5. Podtaczenie do systemu przemystowego

4.5.1. Schematy elektryczne

Wiy
Prz, . awa’y/n SILFLEX_N T 1
Snog, y SLFLEX | W20
ik LW ,
W "acy;
ent qcy SILFLEX_N —w 1
Wiagy,, SILFLEX. w21
Pran, . 2
*Ugcq SILFLEX_N W i
Us{erkl,Z i W22 ,
n L
Detey, . ®lrzne SILFLEX_N s 1
G ors, 2X1 w3
(Yo 172
0'/771()10
w SILFLEX_N v 1
3X0.75 L Wet |
2
3
e,
W,
o@méd%
£ Przen SILFLEX_N T .
Ung; 2X1 L W25 |
Ce Ok 2
SILFLEX_N T T 1
2X1 - \Ll I ,

Kable zalecane przez Sames :

j

olo|vw|lo|la|s|lw|N]| o

« 2 x 1 mm? (nr katalogowy : E2LAAB100).
+ 3x0,75 mm? (nr katalogowy : E2LDACO075).
Wyjscia uruchamiajg suchy zestyk, ktory jest normalnie otwarty.

Ptytka zaciskowa XI Interfejs wejscia/wyjscia

Styk 1 Wytacznik awanryjny

Styk 2 Wytacznik awaryjny

Styk 3 24 V przenosnik pracujgcy

Styk 4 Wejscie przenosnika pracujacego
Styk 5 24 V pracujgca wentylacja

Styk 6 Wejscie pracujgcej wentylaciji
Styk 7 24 V usterka zewnetrzna

Styk 8 Wejscie usterki zewnetrznej

Styk 9 24 V detekcja przedmiotow

Styk 10 0 V detekcja przedmiotow

Styk 11 Wejscie detekcji przedmiotow
Styk 12 Wejscie zapasowe

Styk 13 Wejscie zapasowe

Styk 14 24V

Styk 15 oV

Styk 16 Wejscie zapasowe

Styk 17 Wyijscie zezwolenia dla przenosnika
Styk 18 Wyjscie zezwolenia dla przenoénika
Styk 19 Wyjscie OK modutu

Styk 20 Wyjscie OK modutu

DES02396
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4.5.2. Modut sterowania

4.5.2.1. Wprowadzenie pomocniczego wytgcznika awaryjnego .

IMPORTANT : UWAGA: Jezeli ta mozliwos¢ nie jest wykorzystana, nalezy dodac¢ opaske zacis-
kowa miedzy zaciskami 1 i 2 na plytce zaciskowej XI.

Wylacznik awaryjny jest dodawany na cewke samopodtrzymujgca wytgcznika sekcyjnego znajdujacego
sie na stronie przedniej modutu.

Wylacznik umozliwia odciecie mocy na module sterowania i robotach przez niego sterowanych.

N —
< ™
© Te)
[e¢} ~
Xl
1
A2 awaryjny
o | ;
Al Xl &
2 @
i}
[a]

bez wytgcznika awaryjnego

Sl | pi. =
= Y ey S5

1234 7189 10111|1213|114(15|1&6(17|18|13|20

STRAP

Z wytacznikiem awaryjnym
System awaryjnego wytgczenia generuje suchy styk, normalnie zamkniety w stanie spoczynku (jezeli nie
jest uruchomiony).

Na skutek aktywacji wytacznika awaryjnego REV600 przechodzi do trybu “STOP”

[ Sl &% n. &)V
| oy || L L i

g3 4|3 6| 7| 8| 10k 12{l3jtHl5te{l 181220

'
______ 1

V\l/y’f. awaryjny

Wyswietlanie = Stop na ekranie
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4.5.2.2. Informacje zezwolenia pracy przenosnika
Modut moze zostac potaczony z systemem sterowania pracg przenosnika.

System interaktywny :

W przypadku awarii modutu REV600, przenosnik zostaje zatrzymany przez modut az do usuniecia uste-
rki.

Gdy przenosnik jest zatrzymany, modut REV 600 przechodzi do trybu oczekiwania i wyswietla komuni-
kat “brak przenosnika” az do momentu ponownego automatycznego uruchomienia przenosnika.

Opis dziatania :

Gdy REV600 jest gotowy, wysyta informacje " zezwolenie dla przenosnika " ( zaciski 17 i 18) do systemu
sterowania pracg przenosnika, za posrednictwem suchego styku.

Przenosnik moze rozpoczac¢ prace, a system sterowania odsyta inforamcje do REV600 " przenos$nik
pracujacy " (zaciski 3 it 4) za posrednictwem suchego styku.

BT . &)/

1({2|3|4]|2|e|/(B|2(10|11]12(13|14|15]16|1/7|18|1%|20

i Suchy styk
248D0C 0.2 y sy
Suchy e ; Przekaznik | Napiecie zasi-
styk - Interakcja lub API lania
Inormacja pracujacy Zapytanie przekaznik
przenosnik
Szafa przenos$nika

Uwaga:
Jezeli REV600 nie otrzymuje informacji «pracujacy przenosénik» w trybie automatycznym, wyswietla
komunikat «brak przeno$nika.
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4.5.2.3. Informacja: pracujgca wentylacja
Modut sterowania moze byé potgczony z systemem wentylaciji.

Warunkiem rozpoczecia malowania natryskowego jest informacja “wentylacja kabiny” (zaciski 5 i 6) za
posrednictwem suchego styku.

W przeciwnym przypadku komunikat “brak wentylacji” pojawia sie w oknie awarii. Malowanie natryskowe
zostaje przerwane i wyjscie “zezwolenie dla przenos$nika” zmienia tryb zatrzymujac przenosnik.

|y [ SR LL pili iy

L& 34| o| 6| 7|83 1112(13|114/15|16{17|18(1320

24%DC 10:3
:,- i -1: Suchy styk

& | | p. = k4
10

Uwaga:
Wejscie jest skonfigurowane dla pracujacej wentylaciji.

4.5.2.4. Informacja o awarii zewnetrznej
Modut sterowania moze otrzymac informacje o awarii zewnetrzej przekazang przez inny modut lub szafe

urzadzenia.

Informacja “awaria zewnetrzna” (zaciski 7 i 8 ) jest generowana za posrednictwem suchego styku.

W przypadku awarii zewnetrznej komunikat “awaria zewnetrzna” pojawia sie na interfejsie operatora.
Malowanie natryskowe zostaje przerwane i wyjscie “zezwolenie dla przenosnika” zmienia tryb zatrzy-
mujac przenosnik.

Sl BT 7. v
—
X g S L ainnls
L1234 |2|e|/7|8|2|10|11{12|113(]14|15(16(1/(18(15120
24D0C L}IDA
et M K Suma aktywnych
i ; suchych stykow

Moduty [l sZaty ]zeantrzne

Uwaga:
Kilka awarii zewnetrznych (suchy styk) réznych modutéw lub szaf urzadzenia moze zostac¢

ustawionych szeregowo.

Wejscie jest skonfgurowane dla braku awarii zewnetrzne;.
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4.5.2.5. Detekcja przedmiotow

Za pomoca detektora pozycyjnego

Detekcja odbywa sie mechanicznie. Detektor pozycyjny wysyta informacje “detekcja przedmiotéw” do
zaciskéw 9 i 11 za posrednictwem suchego styku, normalnie otwartego lub zamknietego.

Wejscie moze by¢ konfigurowane dostosowujgc sie do rodzaju styku (normalnie otwarty lub zamkniety)

Sl B[] . 3 v
2 L | ity

,_\
ro b
L

4136|789 (10111|12(13|14|15]16|1 /|18]12|20
240G 0.5
] Suchy kontakt
Wyt pozy-
cyjny

Za pomocg detektora fotoelektrycznego

Detekcja odbywa sie fotoelektrycznie przez przerwanie wigzki przez przedmiot do malowania lub gon-
dole.

Komorka fotoelektryczna wysyta informacje “detekcja przedmiotu” do zacisku 11.

Wejscie moze by¢ konfigurowane dostosowujgc sie do rodzaju informacji (poziom gérny lub dolny).

e EI &
< o | LI L aizats

L{2|3(4|2|e|/ (8|2 |10(11]12|13|14|153|16|1/7|18|15|20

24D | OV 249D | OY
05

Il

Nadajnik
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Informacja “modut sterowania OK”
Modut sterowania wysyta informacje “modut OK” (zaciski 19 i 20) przez suchy styk. Informacja moze zos-
ta¢ przekazana do modutu lub szafy urzadzenia za posrednictwem przekaznika lub wejscia automatu.

Gdy REV 600 jest w trybie pracy, wyjscie odsyla suchy styk, ktéry jest normalnie zamkniety.

|_|
>

(LB dESE JL

Al

o
i

2| 34| 3| el | 8| FAOILL2I3L 4 S 16|t {18120
Suchy styk
Przeka- 4 Napiecie‘;asi-
znik lub lania
Szafa lub modut urzadzenia
5. Czesci zamienne
llog Jedn. Pierws- Zusve
Nr katalogowy Nazwa . sprze- zej potr- - y
¢ . ie
dazy zeby
1523227 Modut sterowania REV 600 - 1 - -
E6GPSRO77AT | Bariera Zener - 1 X
E1AAUZ577 Pakiet backupowy - 1 X
E4PTRF589 Zigcze XP - 1 - -
E4PTRF590 Zigcze Xl - 1 - -
E4PTRF587 Ztacze XM1/XM2 - 1 - -
E4PTRF588 Ztacze XG1/XG2 - 1 - -
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