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

Opisy i dane zawarte w dokumencie moga ulec zmianie bez uprzedniego zawiadomienia.

© SAMES Technologies 2009

IMPORTANT : UWAGA: Firma SAS Sames jest zarejestrowana jako podmiot szkoleniowy w Min-
isterstwie Pracy.
Przez caly rok nasza firma prowadzi szkolenia umozliwiajgce zdobycie niezbednej
wiedzy i umiejetnosci w zakresie funkcjonowania i utrzymania naszych urzadzen.
Dostepny na zamowienie katalog umozliwia wybér programu szkolenia
poczatkowego lub doskonalgcego w zaleznosci od potrzeb i wymogow produk-
cyjnych. Szkolenia moga byé prowadzone w zaktadzie 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 ponoszgc odpowiedzialnosci za ttumaczenie na inne jezyki.
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1. Zalecenia BHP

IMPORTANT : UWAGA: Dokument odwotuje sie do nastepujgcych instrukcji obstugi:
e RT nr 6316 w zakresie instrukcji montazu REV 600 (modut sterowania).
* RT nr 6317 w zakresie podrecznika operatora REV 600 (modut sterowania).
* RT nr 6364 w zakresie instrukcji obstugi systemoéw elektrycznych.
* RT nr 7025 w zakresie instrukcji obstugi ustawnika pozycyjnego dla RFV 2000.

1.1. Konfiguracja atestowanego urzadzenia
Zestaw powyzszych instrukcji okresla konfiguracje urzadzenia z atestem ATEX.

1.2. Oznaczenie robota RFV na rynek europejski i USA

(ﬁ" BP 86 38243 (ﬁv BP 86 38243
Meylan Cedex Meylan Cedex

Sames France Sames France
O O O

CE '3 Dc T125°C CE 12GclIBT4

Type : RFV 910006929 Type : RFV 910006928

Dagssier technique : RFV Daossier technique : RFV

N de SERIE N de SERIE

Europa: proszek Europa: farby

France

(//'v BP 86 38243
Sames Meylan Cedex
O

Motor CI. | 1l Div.1
GROUPD-F8 T38

Type : RFV
N de SERIE

DES04380

USA

1.3. Wytyczne dotyczace uzytkowania

Dokument zawiera informacje, ktére kazdy operator powinien znac i zrozumie¢ przed rozpoczeciem
uzytkowania urzgdzenia. Celem tych informacji jest wskazanie sytuacji, ktére mogg by¢ przyczyng
powaznych awarii oraz okreslenie $srodkdéw ostroznosci, ktdre nalezy podjg¢é aby im zapobiec.
Urzgdzenie moze by¢ obstugiwane jedynie przez pracownikéw przeszkolonych przez SAMES Techno-
logies.
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1.4. Ostrzezenia

IMPORTANT : UWAGA: Urzadzenie, ktore nie jest uzytkowane, demontowane i ponownie mon-
towane zgodnie z zasadami okreslonymi w instrukcji oraz w normach europejs-
kich lub obowiazujacych krajowych przepisach BHP moze stanowié¢ zagrozenie.

IMPORTANT : UWAGA: Gwarancjg prawidtiowego dziatania urzadzenia jest stosowanie orygi-
nalnych czesci zamiennych oferowanych przez SAMES Technologies.

IMPORTANT : UWAGA: Urzadzenie powinno by¢ uzywane wytacznie w miejsach rozpylania zgo-
dnych z normami EN 50176, EN 50177, EN 50223, lub w réznorzednych warunkach wentylacji.
Urzadzenie moze byé uzywane tylko w pomieszczeniach o wiasciwej wentylacji aby zapobiec
zagrozeniom dla zdrowia oraz zagrozeniu pozarowemu i wybuchowemu. Prawidtowe dziatanie
uktadu wentylacyjnego pownno byé regularnie sprawdzane

W atmosferze wybuchowej powstalej w procesie natryskiwania nalezy stosowac¢ wytgcznie sprzet
elektryczny lub nie elektryczny odpowiednio zabezpieczony przed wybuchem.

Przed czyszczeniem lub jakimikolwiek innymi czynnosciami w poblizu natryskiwania nalezy odcig¢ zasi-
lanie generatora wysokiego napiecia i wytadowaé¢ do ziemi uktad wysokiego napiecia (urzgdzenie
rozpylajace).

Nie kierowa¢ produktu pod cisnieniem lub sprezonego powietrza w kierunku oséb lub zwierzat.

Nalezy podjaé stosowne kroki zapobiegajgce obecnosci potencjalnej energii w urzadzeniu w okresach
przestoju i/lub wylgczenia urzgdzenia

Urzgdzenie powinno by¢ regularnie konserwowane zgodnie ze wskazéwkami i zaleceniami udzielonymi
przez SAMES Technologies.

Czyszczenie powinno odbywaé sie w pomieszczeniach z prawidtowg wentylacjg mechaniczng, z zasto-
sowaniem ptyndw czyszczgcych o temperaturze zaptonu wyzszej o co hajmniej 5°C od temperatury oto-
czenia.

Plyny czyszczace powinny byé przechowywane w zbiornikach metalowych z uziemieniem.

Obowigzuje zakaz stosowania wewnatrz kabiny nie ostonietego ognia, przedmiotéw palnych, sprzetow
lub przedmiotéw iskrzgcych.
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Obowigzuje zakaz sktadowania w poblizu kabiny i przed drzwiami produktow tatwopalnych i zbiornikéw
po tych produktach.

Otoczenie powinno byé¢ utrzymywane w porzgdku i czystosci.

Wszystkie przedmioty przewodzace lub péiprzewodzace znajdujace sie w odlegtosci do 2,5 m od
urzgdzenia rozpylajgcego powinny by¢ prawidtowo uziemione.

W przeciwnym przypadku istnieje niebezpieczenstwo gromadzenia sie tadunkéw elektrycznych, ktore
moga wytwarzac iskry. To zalecenie dotyczy réwniez 0s6b, ktdre powinny nosié¢ obuwie i rekawice antys-
tatyczne.

Wszystkie ostony przewodzace sprzetu elektrycznego oraz elementy przewodzgce w atmosferze wybu-
chowej powinny zosta¢ uziemione za pomocg przewodzgcego potgczenia z zaciskiem uziemiajgcym.

Z tych samych przyczyn w otoczeniu urzgdzenia rozpylajgcego nalezy zapewnic¢ podtoze antystatyczne
takie jak goty beton, krata metalowa itd.

Nalezy zapewni¢ prawidiowg wentylacje kabin malarskich zapobiegajgc gromadzeniu sie palnych
oparow.

Urzadzenia wspotpracujgce powinny zosta¢ umieszczone poza strefami niebezpiecznymi i sprzezone z
dziatlaniem wentylatora w kabinie. Dziatanie ukladu sprzegajgcego powinno by¢ kontrolowane raz w
tygodniu.

1.5. Wazne zalecenia

IMPORTANT : UWAGA: Urzadzenie powinno byé bezwzglednie uziemione (potaczenie znajduje
sie na ptytce przytaczeniowej robotow RFV).

1.5.1. Strefy uzytkowania robotéw RFV 2000
Nalezy rozréznié trzy przypadki:

* RFV wyposazony w silnik z oznaczeniem [13D: robot powinien by¢ wylgcznie stosowany do linii
produkcyjnej farb proszkowych nie przewodzgcych palnych w strefie 22 zgodnie z przepisami
europejskimi.

* ReFV wyposazony w silnik z oznaczeniem 112G: robot powinien by¢ wytacznie stosowany do
linii produkcyjnej farb palnych w strefiel lub 2 zgodnie z przepisami europjskimi.

* RFV wyposazony w silnik USA z oznaczeniem Motor | Il Div.1; Grupa D. F8. T38: robot moze

by¢ stosowany do linii produkcyjnych farb proszkowych i ptynnych w atmosferze wybuchowej
(strefa 1) w USA.

IMPORTANT : UWAGA: Obowigzuje zakaz instalacji nie przestrzegajacej powyzszych zasad.
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1.5.2. Montaz robotéw
Roboty powinny by¢ umieszczane na ptaskim podtozu o wytrzymatosci 40 daN/cm?.

Zaleca sie wywazenie wsadéw z obydwu stron robota; jezeli nie jest to mozliwe, dopuszczalny wystep
nie moze wynosi¢ powyzej 35 cm od osi robota.

W przypadku, gdy wsad wystepuje w kierunku do przodu robota, odlegto$é¢ jego srodka ciezkosci w sto-
sunku do rurki mocujgcej nie moze przekraczaé 10 cm.

Dopuszczalne wsady wynoszg 25 kg dla predkosci 60 m/min w przypadku robotéw przeznaczonych do
linii produkcyjnych farby ptynnej i farby proszkowej HV, oraz 50 Kg dla predko$ci 25 m /min w przypadku
robotéw przeznaczonych do linii produkcyjnych farby proszkowej

IMPORTANT : UWAGA: W czasie pracy robota RFV, jego tylna pokrywa musi by¢é umieszczona
i prawidtowo zamocowana.

1.5.3. Maksymalna predko$c¢ robota

Roboty RFV stosowane do farb proszkowych z wyjatkiem robotéw RFV do farb proszkowych HV
osiggajg predkos¢ 25 m/min dla 50Hz.

Roboty RFV stosowane do farb ptynnych, roboty RFV przeznaczone do Stanéw Zjednoczonych i
roboty RFV do farb proszkowych HV majg predkos¢ 60 m/min dla 50Hz.

IMPORTANT : UWAGA: Dostep do strefy roboczej w czasie pracy robota RFV HV do farby prosz-
kowej powinien by¢ kontrolowany lub ograniczony barierkg zgodnie z obowigzujagcymi normami.

IMPORTANT : UWAGA: Gwarancja nie obejmuje szkdd wynikajacych z wiekszej predkosci.

1.5.4. Drgania robota
Przyczyny nadmiernych drgah robota moga by¢ nastepujgce:

+ rolki wadliwe lub niewtasciwie ustawione
» lahAcuchy napedowe rozluznione lub zuzyte
» wsady zbyt duze i/lub nie wywazone (za duzy wystep)

IMPORTANT : UWAGA: Gwarancja nie obejmuje uszkodzen spowodowanych wsadami
wiekszymi od zalecanych i/lub nieodpowiednio wywazonymi.

1.5.5. Wentylacja

Nie rozpoczyna¢ naktadania farby przy uzyciu robota RFV dopdki nie zostat uruchomiony system wen-
tylacji kabiny. W przypadku, gdy wentylacja nie dziata, toksyczne substancje takie jak rozpuszczalniki
orgraniczne lub ozon mogg pozostac¢ w kabinie powodujgc zagrozenie pozarowe oraz zagrozenie zatru-
ciem i podraznieniami.
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1.5.6. Srodki zabezpieczajgce
Roboty RFV przeznaczone do farb ptynnych (Europa i USA) powinny byé umieszczone w miejscu
zabezpieczonym siatka lub w kabinie, do ktorej dostep jest kontrolowany.

1.5.7. Kolizja mechaniczna
Gwarancja nie obejmuje uszkodzen wynikajgcych z przyczyn zwigzanych z otoczeniem (np. kolizja z
kabing lub przedmiotami...).

1.5.8. Temperatura otoczenia
Urzgdzenie jest przeznaczone do pracy w temperaturze otoczenia od 0°C do + 40°C.

1.5.9. Poziom hatasu

Poziom cisnienia akustycznego ciagtego réwnowaznego wazonego wynosi ponizej 70 dBA.

Warunki pomiaru:

Pomiary zostaly przeprowadzone dla robota w laboratorium malowania proszkowego Sames Technolo-
gies w zakladzie w Meylan we Francji.

Metody pomiaru:

Wartosci mierzone w maksymalnych warunkach pracy zostaty wykonane w odlegtosci 1 metra od robota
na wysokosci 1,6 m w okresach co 30 sekund.

1.5.10. Specjalne zalecenia dotyczace konserwacji

Dostep do kabiny w poblizu dziatajgcego robota powinien by¢ zabroniony i kontrolowany przez czynne
zabezpieczenie, ktére zatrzymuje prace urzgdzenia w przypadku wejscia osob do kontrolowanej strefy.
Niemniej jednak dla potrzeb konserwacji, zabezpieczenia moiga byé zaprojektowane w taki sposdéb, aby
umozliwi¢ niektére operacje i czynnosci kontrolne(wykonywane przez osoby przeszkolone i
upowaznione przez Sames Technologies).
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1.6. Gwarancja

SAMES Technologies zobowigzuje sie wytgcznie wobec nabywcy do usuniecia zaktécen dziatania
wynikajgcych z wady projektowania, zastosowanych surowcéw lub produkcji, w granicach ponizszych
postanowien.

Zadanie wykonania gwarancji powinno doktadnie okreslaé w formie pisemnej rodzaj wadliwego
dzialania.

SAMES Technologies nie obejmuje gwarancjg urzgadzen, ktére nie byly konserwowane i czyszczone
zgodnie z zasadami sztuki technicznej i obowigzujgcymi zaleceniami, ktére byly wyposazone w nie ory-
ginalne czesci zamienne lub ktére zostalty zmodyfikowane przez klienta.

Gwarancja nie obejmuje w szczegdélnosci nastepujgcych szkéd wynikajgcych z:

 niestarannosci lub braku nadzoru ze strony klienta,

» wadliwego uzytkowania,

* niewlasciwego stosowania procedury

* nie przestrzegania zalecen dotyczgcych konserwacji.

» stosowania systemu sterowania nie wykonanego przez SAMES Technologies lub systemu stero-
wania SAMES Technologies zmodyfikowanego przez osoby trzecie bez pisemnej zgody
upowaznionego przedstawiciela technicznego SAMES Technologies,

» wypadkow: kolizji z przedmiotami zewnetrznymi lub podobnymi okolicznosciami,

 zalania, trzesienia ziemi, pozaru i podobnych zdarzen,

» przekroczenia maksymalnej predkosci dopuszczonej dla robota danego typu,

Robot SAMES Technologies typu RFV jest objety 12-miesieczng gwarancjg dla pracy dwuzmianiowej
po 8 godzin w normalnych warunkach uzytkowania.

Gwarancja rozpoczyna bieg od daty pierwszego uruchomienia lub protokotu tymczasowego odbioru. W
przypadku braku tego dokumentu, obowigzujg ogélne warunki sprzedazy.

SAMES Technologies nie ponosi w zadnym wypadku, zaréwno w ramach gwarancji jak i poza nia,
odpowiedzialnosci za szkody cielesne i materialne, naruszenie wizerunku marki i straty produkcyjne
wynikajgce bezposrednio z jej produktow.
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2. Zakres zastosowan i mozliwosci
Robot ze sterowaniem elektronicznym RFV jest przeznaczony do automatycznych linii malowania
proszkowego lub do farb elektrostatycznych. Zapewnia ruch wahadtowy w osi pionowej urzadzen do
natryskiwania farb proszkowych lub rozpylania farby, np.:

» 10 urzadzen do natryskiwania farby proszkowej Auto Mach-Jet

e 4 urzadzen do natryskiwania farby proszkowej Inobell (Robot RFV proszkowy HV do linii malowa-

nia proszkowego)

e 2 urzadzen do rozpylania farby PPH 607,

» 4 urzadzen do rozpylania farby PPH 308,

e 4 urzadzen do rozpylania farby TRP 501, 502, PIV 660, PRT 101.

W celu zapewnienia regulacji grubosci warstwy farby proszkowej lub ptynnej na catej wysokosci malo-
wanego przedmiotu zostata zastosowana modulacja predkosci w czasie suwu polegajgca na odrebnej
regulacji predkosci ruchu w obrebie koncéwek suwu w stosunku do czesci srodkowej. Pozycja dwdch
punktow zmiany predkosci moze by¢ regulowana oddzielnie miedzy srodkiem suwu i punktem zmiany
kierunku. Istnieje oczywiscie mozliwosé regulacji statej wartosci predkosci na catej diugosci suwu.
(Predkos¢ jest ustawiana w zaleznosci od rodzaju uktadu elektronicznego sterowania).

W przypadku uzywania robota wraz z kabing, nalezy bezwzglednie zamontowac i wyregulowac ogranic-
zniki konca suwu w czesci gornej i dolnej aby zapobiec zgnieceniu kohczyn (palcéw, dioni..) miedzy
urzgdzeniami do natryskiwania i kabing.

Predkos¢ robota przeznaczonego do malowania proszkowego jest ograniczona do 25m/min, nie
powodujgc ryzyka uderzenia dla os6b, natomiast to zagrozenie jest duze w przypadku robotéw stoso-
wanych do linii malowania farbami ptynnymi (60 m /min). Nalezy bezwzglednie przestrzega¢ zalecen
dotyczacych montazu.
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3. Opis

RFV skfada sie z mechanizmu sterowanego zdalnie przez modut REV 600 umieszczony w niezaleznej
obudowie lub w szafie elektrycznej. System jest rowniez sterowany przez programowane urzgdzenie
automatyczne. Przewody sg dostarczane w standardowej dlugosci wynoszacej 15 m. Na zamodwienie
mozemy dostarczy¢ diugo$é dostosowang do danej linii produkcyjnej.

Mechanizm (1) wystepuje w postaci obudowy (11) zlozonej z pionowej skrzynki i poziomego cokotu
wyposazonego w rolki umozliwiajgce jego przemieszczanie wzdtuz dwéch szyn prowadzgcych (12) ofe-
rowanych w wyposazeniu dodatkowym. Plyta przednia (13) i pokrywa tylna (14) zamykajg caty zespot.
Skrzynka stanowi tor toczny, wzdtuz ktérego przesuwa sie wozek (15) z urzgdzeniami rozpylajgcymi
oraz przeciwwaga (16). Wézek jest wprawiany w ruch przez tancuch napedowy (17), asynchroniczny
tréjfazowy silnik elektryczny i reduktor predkosci zebaty (18). Potencjometr (19) umozliwia sprzeganie
ruchu przesuwnego z elementami sterowania.

Ograniczniki mechaniczne, ktére umozliwiajg ograniczenie suwu moga byé montowane na
wozku wysokosciowym (ograniczenie suwu dolnego) lub na wézku przeciwwagi (ograniczenie
suwu gornego), albo tez na obydwu wozkach.
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4. Parametry techniczne i wymiary

Regulacja suwu*

0,6 do2m

Predkos$¢ ruchu przesuwnego dla 50Hz
Farba proszkowa

regulacja ciggta

25 m / min maks.

Farba ptynna Europa, model USA i model proszkowy HV Europa 60 m / min maks.

Dopuszczalny wsad

Roboty proszkowe 50 kg
Roboty do farb ptynnych i proszkowych HV 25 kg
Dopuszczalny wystep boczny 0,30 m
Przemieszczanie na podtozu 0,9m
Moc w zaleznosci od motoreduktora

Motoreduktor dla modelu europejskiego do farb proszkowych 0,375 kW
Motoreduktor dla modelu europejskiego do farb ptynnych 0,75 kw

Motoreduktor dla modelu europejskiego do farb proszkowych HV 0,75 kw

Motoreduktor US 0,75 kW
Zasilanie: jednofazowe 220V
Czestotliwos¢ 50 ou 60 Hz
Srednica drgzka obudowy @ 50 mm
Pierscienie do podnoszenia @ 28 mm

* Inne wartosci w wersji specjalne;j.

4.1. Wymiary

Mechanizm

suw 2000 suw 2900

2,89 m + pierscien do pod-

Wysokos¢ catkowita noszenia + (*).

3,93 m + pierscien do pod-
noszenia + (*)

Powierzchnia na podtozu 0,55 x 0,70 m. 0,75x0,85m
Ciezar wiasny ok. 230 kg

Cieza rmotoreduktora (dodac¢ do ciezaru wlasnego)

Do farb proszkowych wersja | 14 Kg

europejska

do farb proszkowych HV wer- | 20 Kg
sja europejska

Do farb ptynnych wersja 19 Kg
europejska
wersja USA 47 Kg

* Doda¢ 0,14 m dla wdzka pozycyjnego (druga 0S).

5. Zdjecie opakowania

» Przecig¢ mocowania unieruchamiajgce wézek w dolnej pozycji.
» Usunac kliny, ktére blokujg przestrzen miedzy ptytg przednig i skrzynka.

» Polgczyé srubami kotpaki obudowy drgzkowe;j.
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6. Montaz

Po okre$leniu pozycji mechanizmu i skrzynki sterujgcej mozna unieruchomi¢ szyny prowadzgce
mocujac je do podtoza (w wyposazeniu dodatkowym, za pomocg 6 $rub @ 8 dol0 mm i kotkéw) i
umiesci¢ skrzynke na obudowie. W miare mozliwo$ci potgczenie elektryczne miedzy mechanizmem i
skrzynka nie powinno przekraczaé¢ dtugosci pietnastu metrow.

Skrzynka powinna zostaé umieszczona w pozycji poziomej w odlegto$ci przekraczajgcej jeden metr od
strefy malowania (strefa 21 dla farb proszkowych, strefa 1 dla farb ptynnych i strefy okreslone przez
klienta) oraz w miare mozliwosci poza zasiegiem zapylenia. Nie nalezy przykrywac skrzynki, gdyz
niektore jej elementy wydzielajg ciepto.

Nie montowaé w poblizu urzgdzen wytwarzajgcych iskry elektryczne (wytgcznik, spawarki tukowe itd).

Mechanizm moze zosta¢ unieruchomiony wzdiuz szyn prowadzgcych za pomocg 4 $rub M12
znajdujgcych sie z przodu i z tytu podstawy (20).

6.1. Potaczenia elektryczne mechanizmu robota i modutu sterowania
Uwaga: Zapozna¢ sie z instrukcjg producenta w zakresie podiaczen elektrycznych.

Potgczenia elektryczne skiadajg sie z:
» Gniazda potencjometru.
» Dwaoch dtawnic do silnika (zasilanie i czujnik termiczny)
+ Sruby mosieznej do uziemienia.

6.1.1. Potaczenie silnika

Silnik jest zasilany kablem miekkim opancerzonym 4G 1,5 mm<“ z minimalnym napieciem 750 V.
Potaczenia znadujg sie w skrzynce silnika za posrednictwem dtawnicy na zaciskach U, V, W i uziemie-
niu. Potaczenie silnika powinno byé¢ tréjkatowe (konfiguracja fabryczna).

Czujnik termiczny jest potgczony za pomocg kabla miekkiego nie opancerzonego o przekroju 1 mm?2.
Potaczenia znajdujg sie w skrzynce silnika za posrednictwem dtawnicy na zaciskach.

2

6.1.2. Potgczenie potencjometru
Potaczenie za pomocg kabla miekkiego opancerzonego o $rednicy 0,75 mm? za posrednictwem gnia-
zda.

6.1.3. Uziemienie

Za pomocg zielonego/zottego przewodu zabezpieczajgcego kabla silnikowego potgczonego z uziemie-
niem silnika. Ziemia jest potagczona z drgzkiem uziemiajgcym szafy sterowniczej lub z $rubg uziemiajaca
modutu sterowania.

IMPORTANT : UWAGA: Instalacja uziemiajaca szafy lub modutu powinna byé niezawodna.

6.1.4. Potgczenie ekwipotencjalne

Przy uzyciu przewodu zielonego/zottego o przekroju co najmniej 4 mm?, potaczyé zacisk uziemiajacy
mechanizmu robota ($ruba mosiezna M6 znajdujgca sie na robocie od strony dtawnic na trasie kabla) z
zaciskiem uziemiajgcym szafy sterowniczej lub $rubg uziemiajgca modutu sterowania.

IMPORTANT : UWAGA: nalezy bezwglednie przestrzegaé zaleconego przekroju okablowania
polaczenia ekwipotencjalnego miedzy modutem sterowania i robotem, gdyz w przeciwnym
wypadku okablowanie moze uszkodzi¢ urzadzenie.
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6.2. Regulacja ogranicznikéw

Ograniczniki goérne ograniczajg suw woézka w Osi
wysokosci. Procedura regulacji dwéch gérnych ogra-
nicznikbw umozliwia ograniczenie suwu dolnego
robota

» Etap 1: zdjgé dwie boczne dolne piyty.

» Etap 2: za pomocg klucza allena 5 mm, odkrecié¢
dwie $ruby pierwszego ogranicznika.

e Etap 3: wustawi¢ ogranicznik w zgdanej
wysokosci, dokreci¢ dwie s$ruby. Wykonaé te
same czynnosci dla drugiego ogranicznika.

» Etap 4: Ponownie zamontowac ptyty boczne.

Ograniczniki dolne ograniczajg suw wobzka prze-
ciwwagi.
Procedura regulacji dwdch dolnych ogranicznikéw
umozliwia ograniczenie suwu gérnego robota.
» Etap 1: Zdjaé pokrywe silnika.
e Etap 2: za pomocg klucza ptaskiego 14 mm,
odkreci¢ dwie nakretki pierwszego ogranicznika.
e Etap 3: ustawi¢ ogranicznik w zgdanej
wysokosci, dokreci¢ dwie nakretki.
Wykonac te same czynnosci dla drugiego ogra-
nicznika.
« Etap 4: Ponownie zamontowac¢ pokrywe silnika.

IMPORTANT : UWAGA: Dwa dolne ograniczniki powinny byé umieszczone na tej samej
wysokosci. Ta sama zasada obowigzuje dwa gorne ograniczniki.

7. Zaladunek wozka

Urzadzenia do natryskiwania farb proszkowych lub rozpylania farb ptynnych powinny byé mocowane za
pomoca odpowiednich ksztattek mocujgcych na drgzku umieszczonym na wéozku robota. Drgzek moze
przyjmowaé¢ dwie pozycje, miedzy ktérymi odlegto$¢ w osi wysokosci wynosi 250 mm na wozku. Aby
przej$¢ z jednej pozycji do drugiej nalezy zdjac¢ ptyte przednig (ku gorze) (4 Sruby M8) i przesung¢ dwie
podpory drazka (2 $ruby M12). Starannie zablokowa¢ w czasie ponownego montazu. Aby zapewnic¢
dobre dziatanie mechanizmu zaleca sie:

» przestrzeganie dopuszczalnego rozktadu i wystepu wsadow (por. § 1.5.2 strona 8).

» staranne wywazenie ciezaru wézka wyposazonego w urzgdzenia rozpylajgce z okablowaniem i
przewodami przez przeciwwage wyposazong w balasty. Wywazenie jest wykonywane poprzez
dodanie lub usuniecie balastow dostepnych po zdjeciu plyty przedniej. Kazdy balast wazy okoto 3
kg. Starannie ponownie zamocowa¢ za pomocg dwoch nakretek mocujacych (M12). W czasie
transportu balasty sa dokrecone srubami na powierzchni bocznej mechanizmu. Nie wykorzystane
balasty przechowywac¢ w ten sam sposoéb.
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8. Biezace utrzymanie

8.1. Mechanizm
Zdjaé pokrywe tylng 14 i ptyte przednig 13.
Po pierwszych 100 i 200 godzinach pracy, a nastepnie co 1 000 godzin (lub 2 razy w roku):

» Sprawdzi¢ napiecie tancuchéw i w razie potrzeby poprawic:

+ tancuch gtéwny: sprezyny amortyzujgce powinny by¢ scisniete o okoto 4 mm w stosunku do ich
diugosci swobodnej. Napiecie mozna regulowac¢ za pomocg nakretek M12 napinaczy taricucha
umieszczonych w gornej czesci wozka i przeciwwagi (wymiar 42 por. § 12.7 strona 26).
Roztozy¢ w miare rbwnomiernie napiecie na napinacze.

» lahAcuch napedowy potencjometru: jezeli ugiecie miedzy dwoma kotami zebatymi wynosi powyzej
5mm, dokona¢ korekty napinajgc zespét potencjometru zamocowany na cokole robota. Napiecie
mozna korygowac przemieszczajac pokrywe na cokole mechanizmu (2 $ruby M8).

» Sprawdzi¢ swobode toczenia rolek:

« rolki wozka: rolki znajdujace sie w dolnej czesci z przodu oraz w gérnej czesci z tylu sg pod-
dawane sile wynikajgcej z wychylenia urzadzen do natryskiwania i nie powinny obracac¢ sie
swobodnie. Natomiast rolki przeciwstawne, znajdujgce sie w dolnej czesci z tytu i w gornej
czesci z przodu powinny obracac sie tatwo, lecz bez zbytniego luzu. Sprawdzi¢ w kilku punk-
tach suwu wézka (poniewaz tory jezdne moga ulegac nieznacznym odksztatceniom na skutek
prac spawalniczych).

» W razie potrzeby zmieni¢ pozycje rolek. W tym celu lekko odkreci¢ srube M 12 blokujacg 0$
rolki przytrzymujac nakretke mimosrodowag za pomocg klucza ptaskiego 27 i obréci¢ az do
osiggniecia prawidtowej regulacji i dokona¢ ewentualnych korekt.

* Rolki przewiwwagi: powinny obraca¢ sie swobodnie lecz bez nadmiernego luzu na calej
dtugosci suwu. Procedura regulacji jak w przypadku rolek wozka.

» Utrzymanie motoreduktora:
» zapoznac sie z instrukcjg producenta.

» Czysci¢ tancuchy, przyktadowo przy uzyciu szmaty nasgczonej olejem jezeli wystepujg suche
osady; obficie naoliwi¢ uzywajgc w tym celu oleju ptynnego (SAE 10 do 30). Naoliwi¢ rowniez dwa
uchwyty tancuchowe przechodzace przez sprezyny amortyzujgce i ich prowadnice z brgzu oraz
pierscienie z brazu podtrzymujgce o$ kota zebatego napedzajgcego potencjometr (por. 812 strona
21). Uruchomi¢ przez kilka godzin aby nadmiar oleju przyczynit sie do lepszego oczyszczenia
tancuchéw. Ponownie je wytrze¢, usung¢ slady brudnego oleju z zabrudzonych czesci mecha-
nizmu (w szczegdlnosci w obrebie toréw jezdnych rolek wdzka i przeciwwagi). Ponownie lekko
naoliwi¢ fancuchy tym samym olejem.

» Oczysci¢ topatki silnika i pokrywe turbiny wentylacyjnej, przyktadowo przy uzyciu szmaty lekko
nasgczonej rozcienczalnikiem i wkretaka. W razie potrzeby zdjg¢ pokrywe w celu oczyszczenia
wnetrza i turbiny.

» tozyska rolek i gornego kota zebatego sg w zasadzie nasmarowane na 10 000 godzin i nie
wymagajg zadnego utrzymania, z wyjgtkiem zewnetrznego czyszczenia.
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IMPORTANT : UWAGA: Przed demontazem tancucha nalezy unieruchomié przeciwwage.
W tym celu, po wyjeciu z kabiny urzgdzen do natryskiwania umieszczonych na robocie:
 ustawi¢ w srodkowej pozycji wozek urzgdzen do natryskiwania,

* unieruchomi¢ przeciwwage przy uzyciu wkretaka lub przedmiotu o $rednicy od 4 do 5 mm i
dtugosci 100 mm i umiesci¢ dobijak (100 x 100 i wys. okoto 700 mm) miedzy wozkiem przeciwwagi
i cokotem wozka.
tancuch napedowy moze zostac¢ poluzowany i wyjety.

* Wykonaé czynnosci w odwrotnej kolejnosci przy ponownym montazu.

9. Usuwanie awarii

Awaria Przyczyna Sposob usuniecia
tancuch gtéwny jest rozluzniony i Napig¢ tancuch.
uchwyt fancucha uderza w balast
przeciwwagi.

Robot dziata lecz wystepuje suchy
odgtos przy zmianie kierunku
ruchu.

Nakretki blokujgce balasty prze- Zablokowa¢ nakretki.
ciwwagi lub uchwyty drgzka nie sg
zablokowane.

Sprezyny amortyzujgce sg uszko- Wymienic.
dzone

10. Wymiana potencjometru

Po 3 do 5 000 godzin pracy lub w przypadku uszkodzenia moze zaistnie¢ koniecznosé wymiany
potencjometru sprzegajgcego (oznaczenie 1 por. § 12.8 strona 27). Uwaga: potencjometr jest bardzo
delikatny, w szczegolnosci zaciski potgczeniowe.

10.1. Opis

Potencjometr jest umieszczony na osi za pomocg kota zebatego, w ktérego nawierconej osi znajduje sie
0$ potencjometru zamocowanego przy uzyciu dwoch srub promieniowych. Ruch obrotowy obudowy
potencjometru jest zablokowany za pomocg palca blokujgcego, przy czym kursor przemieszcza sie w
stosunku do toru.

Trzy $ruby CHc mocujg obudowe na podstawie.

Trzy zaciski potencjometru sg oznaczone przez trzy cyfry 11, 12, 13 umieszczone na obudowie. Zacisk
12 jest potgczony z kursorem.
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10.2. Wymiana potencjometru
» Odlgczyé¢ gniazdo potencjometru.

» Odkrecic¢ 2 sruby promieniowe znajdujgce sie najblizej potencjometru, ktére blokujg jego 0s. Zdjg¢
0S.

» Uwaga: nie odkrecac 2 srub BTR przy kole zebatym napedowym.
» Zdjac¢ potencjometr z podstawy odkrecajgc 3 sruby mocujgce CHc.
« Zamontowac¢ nowy potencjometr na podstawie. Zwréci¢ uwage na wystep pozycjonujacy.

» Umiesci¢ nowy potencjometr na mechanizmie uwazajgc aby palec pozycjonujgcy byt prawidtowo
wsuniety w rowek podstawy. Zablokowac¢ 0$ przy pomocy 2 $rub promieniowych.

» Wigczy¢ nowe gniazdo.
10.2.1. Regulacja kagtowa potencjometru
Ustawienie kagtowe potencjometru jest wykonywane fabrycznie.
Stuzy do wykadrowania suwu katowego kursora w stosunku do korncéwek toru kotowego potencjometru.
W przypadku rozregulowania wykonac¢ nastepujgce czynnosci.

» Umiesci¢ wozek wysokosciowy w gornej pozyciji.

» Wlozy¢ kotek lub wkretak (Srednica 4 do 5 mm) w jeden z dwdch otworéw znajdujacych sie po
bokach RFV.

» Ustawi¢ wozek wyskosciowy oporowo na wkretaku.
» Odkreci¢ 2 sruby BTR potozone najblizej kota zebatego napedowego.
» Skierowa¢ kotek mimosrodowy osi potencjometru do dotu.
» Za pomoca poziomnicy dokona¢ regulacji potagczenia w nastepujacy sposob:
» umiesci¢ poziomnice na ptaskiej powierzchni potaczenia po przeciwnej stronie w stosunku do
kotka potencjometru.
» Sprawdzi¢ poziom.

» Dokreci¢ 2 sruby BTR.

» Podtaczy¢ do gniazda.

IMPORTANT : UWAGA: Potencjometr moze ulec uszkodzeniu pod wplywem zbyt duzego
natezenia pradu maks. 10 mA, poniewaz niektére omomierze przepuszczaja takie wartosci
natezenia przy pomiarze rezystancji.
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11. Wyposazenie dodatkowe: druga o$
Ta opcja jest stosowana w przypadku potrzeby wykorzystania ruchu protopadlego do osi przenosnika
za pomocg programowanego automatu. Por. RT nr 7025 - instrukcja obstugi ustawnika.

DES00123
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12. Czesci zamienne

12.1. Mechanizm RFV

2 pierscienie do podnoszenia

Montaz luznego kota (gérnego)

Montaz rolki wozka

Montaz rolki przeciwwagi

e

7

@1\\\\\

2A /2B /2C/ 2D

=5
Montaz kota hapedowego (dolnego) ]

=

=L

Montaz potencjometru

Montaz sprezyny amortyzujgcej

«,,(@ q \ . .
Montaz napinacza fancucha

DES02732
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Jedn. Poziom czesci
Lp Nr katalowy Nazwa llos¢ spr.ze zamiennych (*)
dazy
%((;?9?928- RFV 2000 do farb ptynnych wersja europejska 1 1 -
%8306929' RFV 2000 do farb proszkowych wersja europejska 1 1 -
910007410- .
XXX RFV 2000 wersja USA 1 1 -
910009354- RFV 2000 do farb proszkowych HV wersja europe-
. 1 1 -
XXX jska
E013243 Balast 3 kg stalowy grubo$¢.:6 mm 8 1 -
1 opcja
900006166 Balast 6,2 kg otowiany grubosé.:8 mm (8 1 -
maks)
oA | 900005141AT Motoreduktor wersja europejska do farb prosz- 1 1 2
kowych
2B | 900008642AT | Motoreduktor wersja europejska do farb ptynnych 1 1 2
2C | 900001158 Motoreduktor wersja USA 1 1 2
2D | 900006752AT | Motoreduktor wersja europejska do farb proszk. HV 1 1 2
3* | KACSRP737 tancuch gtéwny 12,7 dt = 5,20 m 1 1 1
(*) Poziom 1: Konserwacja zapobiegawcza
Poziom 2: Konserwacja naprawcza
Poziom 3: Konserwacja nadzwyczajna
** XXX: oznacza suw robota
*** |os¢ 2 jezeli suw powyzej 2000.
12.2. Montaz rolki wézka
1 2 3 4 5 6 7 8
N ﬁ
%1 3
| AN
[}
a
Nr katalo- . .. | Jedn. Poziom czesci
Lp Opis llos¢ . -
gowy sprzedazy | zamiennych (*)
1 250000002 Sruba H M 12 x 60 stal 8/8 1 1 3
2 250000010 Podktadka ptaska 13x17x2 1 1 3
3 K6RKBR103 | tozysko 6201-27 2 1 2
4 446513 Przektadka cylindryczna 1 1 3
5 C446511 Rolka wozka 1 1 1
6 900000505 Przektadka do rolki 1 1 3
7 E013182 Plyta przednia 1 1 3
8 900000540 Nakretka mimosrodowa kota wézka 1 1 3
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Uwaga: podane powyzej ilosci dotycza zespotu rolki wézka. RFV 2000 zawiera osiem zespotdw

rolek wozka.

12.3. Montaz rolki przeciwagi

=
A
SN A

Jedn. Poziom czesci

Lp Nr katalo- Opis llos¢ | sprzedaz | zamiennych (*)
gowy y

1 900000540 Nakretka mimosrodowa kota wézka 1 1 3
2 E013183 Wézek przeciwwagi 1 1 3
3 900000505 Przekiadka rolki 1 1 3
4 C446512 Rolka wozka przeciwwagi 1 1 2
5 | 446508 Przekigdka cylindryczna 1 1 3
6 | KBRKBR103 | tozysko 6201-2Z 2 1 1
7 250000010 Podktadka ptaska 1 1 3
8 | 250000002 Sruba HM 12 x 60 1 1 3

Uwaga: podane powyzej ilosci dotyczg zespotu rolki przeciwwagi. RFV zawiera cztery zespoty

rolek przeciwagi.

(*)

Poziom 1: Konserwacja zachowawcza
Poziom 2: Konserwacja naprawcza
Poziom 3: Konserwacja nadzwyczajna
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12.4. Montaz kota zebatego luznego (gérnego)

7777777707777 7222227
Y 22727

N

AT T

DES02733

jedn. Poziom czesci
Nr katalo- . s . :
Lp Opis llos¢ | sprzedaz | zamiennych (*)
gowy y
1 | 446507 Koto zebate luzne (gérne) 1 1 2
2 | 446508 Przektadka cylindryczna 1 1 3
12.5. Montaz kota zebatego napedowego (dolnego)
1
‘\\ \\\\§
\
\\
\
\
2 §
i
NI katalo- _ 3 Jedn. _ Poz!om czesci
Lp Opis llos¢ | sprzedaz | zamiennych (*)
gowy y
1 444185 Koto zebate napedowe (dolne) 1 1 2
o 900006725 Mniejsze ko*o napedzajgce 1 1 5
przektadni (potencometru)
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* Adaptacje do specjalnych suwow:

Mniejsze

koto llosé Piasta Konco Zestaw srub Nakretka
Suw . . . . wka lub
napedzaja | zeboéw posrednia HM 10
ce watu nylstop
800
900 900006734 32
1000
1100
1500 900006733 26
1300 900006732 22
1400 900006731 21 447270 - X2BVHA332 -
1500 900006730 20
1600 900006729 19
1700 900006728 18
1800 900006727 17
1900 900006726 16
2000 900006725 15
2100
2200
5300 900006724 13
2400
2500
5600 900006723 12
2700
800 900006722 11 447798 447799 - X2BEHS008
2900
3000
3100
3500 900006721 10
3300
3400
W przypadku innych wartosci suwu zgtosi¢ sie do Sames Technologies.
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12.6. Montaz napinacza tancucha

DES02735

Jedn. . -
Nr katalo- . ‘s . | Poziom czesci
Lp Opis llos¢ | sprzedaz . -
gowy y zamiennych (*)
1 446517 Napinacz fancucha 2 1 2
2 K4CATR738 | Ogniwo tgczgce do tahcucha 12,7 2 2 2

Uwaga: podane powyzej wartosci dotycza jednego zespotu napinajgcego. RFV zawiera dwa
zespoly napinajace.

(*)

Poziom 1: Konserwacja zachowawcza
Poziom 2: Konserwacja naprawcza
Poziom 3: Konserwacja nadzwyczajn

12.7. Montaz sprezyny amortyzujacej

DES02736

Jedn. . -
Nr katalo- . s . | Poziom czesci
Lp Opis llos¢ | sprzedaz .
gowy y zamiennych (*)
1 446780 Sprezyna amortyzujgca 2 1 3
2 446557 Uchwyt tancucha 2 1 3
3 K6CABCO033 | Pierscien z brazu 11+ 8 2
4 K4CATR738 | Ogniwo tgczace do tancuchal2,7 2 2 2
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Uwaga: podane powyzej wartosci dotycza jednego zespotu sprezyny amortyzujgcej. RFV zawiera
dwa zespoly sprezyn amortyzujacych.
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12.8. Montaz potencjometru

DES02737

Nr katalo- . s Jedn. . | Poziom czesci
Lp Opis llos¢ | sprzedaz .
gowy y zamiennych (*)
1 743678 Potencjometr + gniazdo 1 1 1
2 | 446510 Podstawa potencjometru 1 1 3
3 | 446561 Ogranicznik potencjometru 1 1 3
4 | 446527 Pokrywa 1 1 3
5 900006720 Mniejsze koto napedzajgce 1 1 2
(potencjometru)
6 K4CSRP810 | tancuch pojedynczy 6,35 mm 1 1 2
7 KACATR217 Ogniwo tgczace do tancucha 1 5 5
6,35mm
8 743855 Pierscien regulacyjny 1 1 3
9 K6CABCO033 | Pierscien z brazu 1+1 8 2
10 | 446751 Przektadka cylindryczna 1 1 3
11 | 446504 0s$ 1 1 3

(*)

Poziom 1: Konserwacja zapobiegawcza
Poziom 2: Konserwacja naprawcza
Poziom 3: Konserwacja nadzwyczajna
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