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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 dokumencie moga ulec zmianie bez uprzedniego zawiadomienia i SAMES Tech-
nologies nie ponosi odpowiedzialno$ci z tego tytutu.

© SAMES Technologies 2003

IMPORTANT : UWAGA:

Firma SAMES Technologies jest zarejestrowana jako podmiot szkoleniowy 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 zamowienie katalog umozliwia wybor programu szkolenia poczatkowego lub
doskonalgcego w zalezno$ci od potrzeb i wymogoéw produkcyjnych. 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
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1. Pulpit dotykowy
Model sterowania

Ekran pulpitu kontrolno-sterowniczego umozliwia Sledzenie stanu dziatania maszyny lub
urzadzenia jak rowniez bezposrednie interwencje w czasie trwania procesu przez dotkniecie
odpowiednich przyciskow lub pdl wprowadzania danych.

1.1. Obstuga elementow dotykowych

1.1.1. Definicja

Elementy dotykowe oznaczajg dotykowe cztony sterownicze na ekranie pulpitu dotykowego
Touch Panel takie jak przyciski, pola wprowadzania danych i okienka komunikatow. Ich zasada
dziatania nie rézni sie od klasycznych przyciskéw. Dla aktywacji elementow dotykowych nalezy
lekko nacisng¢ palcem lub wskaznikiem

Do obstugi pulpitu dotykowego nie stosowaé ostrych lub tnacych przedmiotéw, ktére
moga uszkodzié¢ syntetyczng powierzchnie ekranu dotykowego.

IMPORTANT : UWAGA: w czasie obstugi pulpitu dotykowego aktywowaé tylko jeden
punkt na ekranie. Nie dotyka¢ jednoczesnie kilku elementow dotykowych, gdyz istnieje
ryzyko uruchomienia niepozadanych operac;ji.

1.1.2. Wprowadzanie danych cyfrowych

Zasada

W celu wprowadzenia danych cyfrowych pulpit dotykowy wyswietla automatycznie klawiature ekranowa
z chwilg aktywaciji pola wprowadzania danych. Klawisze klawiatury ekranowej, ktore stuzg do wprowa-
dzania polecen sg oznaczone jako wypukte, pozostate klawisze sg ptaskie. Klawiatura zostaje automa-
tycznie anulowana po zakonczeniu wprowadzania danych.

Ponizszy rysunek przedstawia przyktad klawiatury ekranowej do wprowadzania danych
cyfrowych. Klawisze A do F stuzace do wprowadzania danych szesciodziesietnych nie sg akty-
wne w tym przyktadzie. Klawisz Help (TP170 B) wyswietla sie jedynie w przypadku, gdy istnieje
funkcja pomocy dla danego pola.
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. Opis przyciskow

Przycisk

Funkcja

Cel

) ‘

Vi

ESC

1

Help

nEeN921 4

Wprowadzanie znakéw

Wprowadzanie znakéw za pomocg
klawiatury w pozycji normalnej lub w
pozycji Shift

Przesung¢ w lewo pozycje
wprowadzania

Przesunac o jeden znak w lewo aktu-
alng pozycje wprowadzania

Przesuna¢ w prawo pozycje
wprowadzania

Przesung¢ o jeden znak w prawo
aktualng pozycje wprowadzania

Escape (ESC)

Anulowad wprowadzone dane i zam-
kna¢ klawiature ekranowg

Wprowadzanie danych
(Enter)

Zatwierdzi¢ wprowadzone dane i
zamknac klawiature ekranowa

Wywotanie tekstu pomocy

Wywotuje tekst pomocy, ktéry zostat
uprzednio skonfigurowany

Backspace

Usuwa znak przed kursorem

1.1.4. Procedura

Wprowadza¢ wartosci cyfrowe znak po znaku za pomocag klawiszy klawiatury ekranowej. Jezeli
w polu znajdujg sie juz wpisane wartosci, zostang skasowane z chwilg wprowadzenia pier-
wszego znaku. Po rozpoczeciu wprowadzania nie ma juz mozliwosci wyjscia z pola bez zatwi-
erdzenia lub przerwania procedury.

Wopisane znaki sg réwnane w prawo. Przy wprowadzaniu nowego znaku wszystkie juz wpisane
znaki przesuwaija sie o jedng pozycje w lewo (format kalkulatora).

Znaki nieprawidtowe zostajg odrzucone i system podaje komunikat o btedzie. Jezeli maksy-
malna dopuszczalna liczba znakéw zostaje przekroczona, ostatni wprowadzony znak zostaje
usuniety.

Klawisz ENTER stuzy do zatwierdzania wprowadzonych danych, a klawisz ESC umozliwia
przerwanie wprowadzania. W obydwu przypadkach okno zamyka sie.
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2. Menu gtéwne
Ekran ,,Menu gtéwne” :

V224 -X
Tabela ma- Tryb automa- Tryb reczny Usterki i sta- Para- Para-
lowania tyczny ny dziatania metryzacja metryzacja
G| | || (B R 2F| | sE
] i
Wybor
Usterki i stany ‘C” FR AG- jezyka
dziatania
Reczny

Tabela malowania natryskowego robota obejmuje programowanie toru strumienia.

Mozna zaprogramowac do 10 réznych tabel dla kazdego robota.

Tabele malowania natryskowego zawierajg parametry ruchu i natryskiwania jak réwniez
parametry detekcji.

Ekran trybu automatycznego umozliwia uruchomienie oscylacji robota z odpowiednig tabelg
malowania natryskowego.

Ekran trybu recznego zapewnia indywidualny dostep do ruchu kazdego robota oraz do ste-
rowania spustami.

Ekran usterek i stanéw dziatania zawiera informacje na temat usterek i biezgcego stanu
dziatania robotow. Stan dziatania lub ostatnia usterka ukazujg sie réwniez w dolnej czesci
ekranu.

Ekrany parametryzacji robota umozliwiajg ustawienie otoczenia robota tzn. kalibracje,
parametry wyprzedzenia, detekcje, kierunek wejseé. ..

Parametry systemu umozliwiajg uzytkownikowi regulacje kontrastu, kalibrowanie ekranu,
dezaktywacje funkcji dotykowej w celu oczyszczenia ekranu. Pozostate parametry systemowe
sq dostepne dla personelu technicznego SAMES.

Wybor jezyka (5 dostepnych jezykow):
Francuski FR

+ Angielski GB
« Niemiecki DE
« Wioski IT
 Hiszpanski SP
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3. Tabela malowania natryskowego

Uktad ekranu parametryzacji tabel malowania natryskowego zalezy od liczby skonfigurowanych robo-
téw. Ekran ,Selekcja typu” dla 2 robotow:

o

ROEGT

(1 3

ROECT

23

]

strefa wizua-

Wybér numeru ta-
beli malowania
natryskowego

Wybor liczby stref
dla robota 1

Wybor liczby stref
dla robota 2

Dekrementacja lizacji inkrementacja
TYP
2 U (=
LICZBA 1
STREF C? F'
LICZBA
STREF J 1 S

Zatwierdzenie -
Dostep do strefy wi-

zualizacji

—

W przypadku selekcji jednego robota, wiersz dotyczacy robota 2 nie pojawia sie na ekranie.Lic-
zba stref dla kazdego robota moze by¢ r6zna w zakresie tego samego typu.

+ Liczba typéw: 1 do 20

+ Liczba stref: 1 do 3

Dostep do tabel malowania natryskowego i ich zmiana odbywa sie w czasie dziatania

urzadzenia.

Po zatwierdzeniu poprzedniego ekranu, nalezy wyswietli¢ tabele Nr 1 robota 1:
Ekran ,tabela malowania natryskowego Robota Nr 1

o 200 |em
A Maksymalna
Wysoko$c¢ os-
cylaciji
25
___.:.[;-F:‘" : STREFA 1 Predkos¢ pr-
= | zesuwu robo-

ta

Minimalna wy-

soko$¢ oscy-
lacji

V[

v

Nastepnd
strona

m/mn

Zapisz tabele

N

Jest to tabela obejmujgca jedng strefe i natryskiwanie jest aktywne domysinie.
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Uwaga: Aby przeprowadzi¢ operacje pozycjonowania, ustawi¢ predkos¢ w wartosci 0
oraz zadana pozycje w minimalnym punkcie granicznym.

Minimalna zalecana warto$¢: 5 m/min

Predkos¢ przesuwu: 0 do 60 metrow/min. lub (192 cale/min).

Wysokos¢ oscylacji jest ustawiana w cm, od podtoza do pozycji wozka.

Ogdlnie wysokosci oscylacji powinny by¢ bezwzglednie wyzsze od minimalnej wartoéci kali-
bracji w cm i nizsze od maksymalnej wartosci kalibracji w cm.

W przypadku btednych wartosci, pojawia sie btad tabeli i nastepuje powrét do ekranu selekgciji
tabel malowania natryskowego z pominieciem zmian parametréw.

Nacisniecie przycisku Nastepna strona otwiera dostep do:

tabeli malowania natryskowego robota Nr 2, jezeli zostaty wybrane 2 roboty,
lub do parametréw opdznienia czasowego zwigzanych z detekcja, jezeli detekcja zostata
zatwierdzona.

Ekran ,tabela malowania natryskowego Robota Nr 2

Poprzednia strona

- 200 | cm 2N
T,

ROEQT Strefa 3 | ™ 25 m/mn ‘:i_\/L, Nastepna strona
166 | Cm o Funkcja kopiowani
Natryski iy robota 1 do robota
wanie ONl 1 ] R 40 m/mn 45| | jezeli R1 ma takq
L Strefa 2 | - X m_]) | sama liczbe stref je
L ] . R2
| 133 | cm (2]
Gjrefa 1 ey 25 m/mn
: ’T cm _
= ="' Natr(ski. ' ————— E%J Zapisz tabele
wanie OFF

Parametry ruchu sktadajq sie z dwoch punktdw zwrotnych dla ruchu oscylacyjnego, liczby stref
(z wysokoscig punktéw granicznych) oraz predkosci w tych strefach. Strefy odpowiadajg
rozktadowi przeszukiwania.

Przyktad:
Wecm A
240 ] — Maksymalny punkt graniczny
Strefa 3
160 —1— Punkt graniczny 2
Strefa 2
120 —— Punkt graniczny 1
Strefa 1
40 |l Minimalny punkt
graniczny
Wysokosé
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IMPORTANT : UWAGA: W zaleznosci od regulacji predkosci (m/min.) i strefy (cm), ruch
wykonany moze rézni¢ si¢ od ruchu zadanego. Nalezy pozostawi¢ czas dla osi na
przyspieszenie i zwolnienie (0,3 s).

Przyktad: dla predkosci 60 m/min. (= 1 m/s) droga przyspieszenia lub zwolnienia wynosi
okoto 33 cm.

Poprzednia strona: powr6t do tabeli malowania natryskowego robota 1

Nastepna strona: dostep do ekranu parametryzacji natryskiwania (jezeli aktywna detekcja)
Po wpisaniu parametréw tabeli malowania natryskowego robota 1, specjalna funkcja na
ekranie robota 2 umozliwia kopiowanie tych parametrow dla robota 2, jezeli sg zachowane
zasady kontroli waznosci i liczba stref jest taka sama.

Aktywacja rozpylacza zezwala na natryskiwanie w strefie w zaleznosci od detekciji.
Zapisywanie: Po wprowadzeniu do tabeli malowania natryskowego spodjnych wartosci
(zgodnych z kontrolg waznosci), wcisniecie jednego z przyciskow zapisywania umozliwia
zapisanie aktualnie wyswietlonej tabeli w obszarze pamieci przypisanym do jej typu. Jezeli
tabela odpowiada tabeli aktualnie uzywanej, jej parametry sg natychmiast uwzgledniane.
Wcisniecie przycisku zapisywania odsyta do ekranu ,selekcja typu”.

Jezeli wprowadzone tabele nie sg prawidtowe, ,ekran btedu” ostrzega, ze wprowadzona tabela
nie zostata wtasciwie wypetniona.

Ekran ,Btad zapisywania tabeli malowania natryskowego”

BLAD TABELI

Powrét do ekranu
“selekcja typu”

.,,/

Po nacisnieciu jednego z przyciskdéw zapisywania, jezeli ktérykolwiek z parametrow w tabelach
nie jest prawidtowy, wyswietla sie komunikat o btedzie ,Btad tabeli”.

(np.: minimalny punkt graniczny > maksymalnego punktu granicznego..)

Kazdy parametr wpisywany do poszczegolnych tabel podlega kontroli prawidtowosci (R1 i R2).

Aktualizacja : G 10 6317




Poréwnac ponizsze zestawienie:

Dane Wlelkosc Kontrola prawidtowosci Opis
fizyczna
Suw roboczy robota parametrowany
miedzy minimalnym i maksymalnym
punktem granicznym moze zosta¢
. podzielony na 1 do 3 stref z réznymi
Liczba stref 1do3 predkosciami dla kazdej strefy. W
ramach 3 stref REV600 moze
natryskiwac lub nie w poszc-
zegolnych strefach.
Wartos¢ musi byc¢
Minimaln wyzsza od pozycji mini-
y malnej + margines bez- Dolna wysokos¢ zmiany kierunku w
punkt gran- cm . , z .
; pieczenstwa i nizsza od oscylacyjnym ruchu robota
iczny .
wszystkich pozostatych
punktéw granicznych
Wartos¢é musi by¢
wyzsza od wszystkich
Maksymalin pozostatych punktow ; ot .
. - Gorna wysokos¢ zmiany kierunku w
y punkt cm granicznych i nizsza od ;
. " . oscylacyjnym ruchu robota
graniczny pozycji maksymalnej —
margines bezpiec-
zenhstwa
Wartosé musi by¢
wyzsza lub rowna w sto-
Punkt aran- sunku do minimalnego
iz 19 cm punktu granicznego i Wysokos$¢ ograniczenia strefy 1 do 2
y nizsza od punktu granicz-
nego 2 i od maksymal-
nego punktugranicznego
Wartos¢ musi by¢
wyzsza lub réwna w sto-
Punkt gran- cm sunku d.o _punktu granicz- Wysokos¢ ograniczenia strefy 2 do 3
iczny 2 nego 1 i nizsza od
maksymalnego punktu
granicznego
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Predkos¢ 1

m / min

Wartos$¢ w przedziale od
0 do 60

Predkos¢ w strefie 1

Predkos¢ 2

m / min

Wartos¢ w przedziale od
0do 60

Predkos¢ w strefie 2

Predkosc¢ 3

m / min

Wartos¢ w przedziale od
0 do 60

Predkos¢ w strefie 3

Odlegtos¢
poczatkow
a
ptaszczyzn

y

cm

Wartos¢ w przedziale od
0 do 510

Odlegtos¢ miedzy detekcjg i natryski-

waniem dla pierwszego spustu

Szerokos$¢
malow-
anego
przedmiotu
dla punktu
detekgiji
przed linig
natryski-
wania

cm

Wartosé w przedziale od
0 do 255

Szerokos$¢ malowanego przedmiotu

dla punktu detekcji przed linig
natryskiwania.

Szerokosc¢
malow-
anego
przedmiotu
dla punktu
detekcji za
linig
natryski-
wania

cm

Wartos¢ w przedziale od
0 do 96

Szeroko$¢ malowanego przedmiotu
dla punktu detekcji za linig natryski-

wania

Sterowanie
spustami w
strefie 1

Tak / Nie

Sterowanie
spustami w
strefie 2

Tak / Nie

Sterowanie
spustami w
strefie 3

Tak / Nie

Wartos$ci binarne

Te parametry sg dostepne jedynie w

przypadku, gdy wszystkie 3 strefy
zostaty sparametrowane.

Predkosc¢
prze-
nosnika

cm/ min

Wartos¢ w przedziale od
0 do 9999

Predkosc¢ przenosnika
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10 tabel malowania natryskowego zostato wstepnie zaprogramowanych z nastepujgcymi war-

tosciami:
Opis Typ 1 Typ 2 Typ 3 Typ 4-10

Liczba stref od1do3 1 2 3 1
Min. punkt graniczny | w cm 75 75 75 75
Maks. punkt granic- | o, 200 200 200 200
zny
Punkt graniczny 1 w cm 150 133
Punkt graniczny 2 w cm 166
Predkos¢ 1 w m/min 25 25 25 25
Odlegtos¢
poczatkowa w cm 0 0 0 0
ptaszczyzny
Predkos¢ 2 w m/min 40 40
gtzuerokosc przedmi- W em 5 5 5 5
Predkosc¢ 3 w m/min 25
SPUST 1 TAK/NIE NIE
SPUST 2 TAK/NIE TAK
SPUST 3 TAK/NIE NIE

Przycisk Nastepna strona umozliwia dostep do parametrow opdznienia czasowego
zwigzanych z funkcjg detekgciji :
Ekran ,,Parametry odlegtosci natryskiwania”:

Szerokos$¢ malo
przedmiotu dla
detekcji przed li

natryskiwania

Szeroko$¢ malowanego przed-
miotu dla punkt
linig natryskiwa

vanego

punktu "
nia o
o

u detekcji za
hia

Cm

Cm

=

Jezeli funkcja detekciji jest uruchomiona, po wprowadzeniu danych dla robota 1 i 2 pojawia sie

okienko umozliwiajgce wprowadzenie szeroko$ci malowanego przedmiotu.
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Szerokos¢ malowanego przedmiotu dla punktu detekcji przed/za linig natryskiwania: w zaleznosci od
punktu detekcji przedmiotu, te parametry umozliwiajg wymiarowanie szerokosci przedmiotu. Istnieje
mozliwos¢ parametryzaciji szerokosci przedmiotu dla kazdego typu. Dostepne ustawienia:

Warto$¢ minimalna: 0

Wartos¢ maksymalna: 255 dla szerokosci przed linig natryskiwania i 96 dla szerokosci za linig
natryskiwania.

Detekcja Robot 2

Maks. 15 metrow A

. -
Yy
|

Robot 1

Detekcja i monitorowanie malowanych przedmiotéw: wedtug ustawienia fabrycznego
malowane przedmioty sg monitorowane na odcinku 11 metréw, jak to zostato pokazane na
powyzszym schemacie. REV 600 kontroluje przerwy natryskiwania miedzy poszczegdlnymi
przedmiotami.

Dostepne konfiguracje w zaleznosci od funkcji detekcji :
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Przypadek 1

Kierunek przenosnika

’ Detekcja przedmiotu (petna) ‘

Detekcja uchwytu pr-

L1 Kierunek przenosnika

B [
% o
Przypadek 3
zedmiotu
\
L2
-4

-

B e

.

i
L4

cm

-

Przypadek 2

Kierunek przenosnika

TS

]
<

R RTRTR
RRRLES
GRS
fogoseseses
RS
botosesess!

< S K K
éﬁ%p"‘

OSSO
KKK
KRS

%
#%”%?

KKK
508
fotototetes

o

Detekcja przed

':E, Ecm
‘%ﬁ Ecm

Przypadek 4

-

I Kierunek przenosnika

-

Detekcja za linig

1E%i¢ III(NN
"’é;* Ecm

-

DES02744
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4. Tryb automatyczny
Tryb automatyczny moze zostaé uruchomiony dla procesu produkcji jezeli zadne polecenie dziatania w
trybie recznym nie jest aktywne.
Zmiana typu jest natychmiast uwzgledniana, nawet jezeli robot dziata. Na tej samej zasadzie jezeli dana

tabela malowania natryskowego jest aktywna, zapisanie zmiany sg natychmiast wprowadzane.

Ekran ,, Tryb automatyczny”:

L]

Wybor numeru typu

=

Iz

FCECE

e

v LT D O]
Typ aktywny On / Off
| o TRyb automatyczny é%
‘ @ h 1000

1000 ‘

Czas dzialania (w godzinach): Czas jest zliczany dla trybu automatycznego i dla trybu recznego.
Wybér typu: istnieje mozliwos¢ wyboru typu tabeli malowania natryskowego od 1 do 10.

Czas dziatania
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5. Tryb reczny

Ekran «tryb reczny» umozliwia sterowanie niektérymi operacjami robota, pod warunkiem, ze zaden
robot nie jest ustawiony w trybie automatycznym. Wszystkie operacje majg zastosowanie do wyse-
lekcjonowanych robotéw. Wykluczenie danego robota z selekcji powoduje zatrzymanie wszystkich ope-
racji w stosunku do tego robota.

Ekran ,, Tryb reczny”:

- | Wy ﬁ"
Przycisk selekcji robota ™=

Tryb reczny

O i o 1
EEEC.'E!" @ < ROECT @
Powrét pozycji B Aﬁ‘_ ﬁr
wysokosci =
 obota p, 100 | -cm 100 | cm
|l 1|4
Selekcja A
numeru typu [= F} n K
i \_J| 4

Numer
plaszczyz _>Slelekcja wyn%uszonego3 Wysoko$¢ Wysokos¢ Przejscie Tryb oscy
ny natryskiwania dla danej dodolu  dogéry dopozy-  laciji
ptaszczyzny cji
poczatko

Powro6t pozycji wysokosci: przy przesuwaniu robota do gory lub do dotu, pozycja robota w cm zmienia
sie w zaleznosci od jego przesuwania.Ta wartos¢ wyraza warto$¢ potencjometru w woltach rekalibro-
wang w cm (por. ekran parametryzacji robota)

Selekcja robota w trybie recznym: gdy przycisk jest w pozycji 1 istnieje mozliwos$¢ uzywania wszystkich
funkcji trybu recznego znajdujacych sie w dolnej czesci ekranu.

Selekcja numeru typu: aktywujac przyciski oznaczone strzatkg mozna wybra¢ numer typu tabeli malo-
wania natryskowego, ktéra bedzie wykonywana w trybie recznym.

Tryb oscylacji: aktywacja tego przycisku umozliwia witgczenie ruchu odpowiadajgcego tabeli wybrane;j
za pomocg funkcji numeru typu.

Numer ptaszczyzny: Kazdy robot moze obstugiwac 3 ptaszczyzny natryskiwania. Ptaszczyzny odpowia-
dajg fizycznemu odstepowi pomiedzy rozpylaczami w stosunku do osi przenos$nika.

W kierunku pracy przenosnika pierwsza ptaszczyzna jest oznaczona numerem 1, a ostatnia numerem 3.
System moze obstugiwaé¢ od 1 do 3 ptaszczyzn w zaleznosci od konfiguracji (por. parametryzacije
robota). Selekcja wymuszonego natryskiwania: wystarczy nacisng¢ przycisk odpowiadajgcy numerowi
wybranej ptaszczyzny.

Reczne przesuwanie osi wysokosci: wystarczy dtuzej przytrzymacé przycisk wysokosci do dotu lub wyso-
kosci do gory, aby przesungg¢ robota.

Po zwolnieniu przycisku ruch zatrzymuje sie automatycznie ze wzgledoéw bezpieczenstwa.

Przejscie do pozycji poczatkowej cyklu: Aktywacja tego przycisku umozliwia przejscie robota do
zaprogramowanej fabrycznie pozycji poczatkowej cyklu (por. parametryzacje robota)
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6. Parametryzacja robota

Nacisniecie odpowiedniej ikony w menu gtéwnym zapewnia dostep do ekrandéw parametryzacji robota.

6.1. Dostep do kalibracji
Ekran umozliwia dostep do ekranu kalibracji i do zmiany jednostek z cm na cale.

|.|"II [ |:|.
o e
Dostep do

ekranu kali- [ ——————3p  Kalibracja

Zmiana jed-

nostek | P cm - m/mn

>

»Kalibracja”: przycisk umozliwia dostep do ekranu kalibracji osi. Po naci$nieciu przycisku robot lub

roboty zatrzymujg sie i ich osie zostajg elektrycznie zwolnione.

»Zmiana jednostek”: przycisk umozliwia zmiane jednostek ,REV 600", tzn. przejscie z jednostek Sl do

jednostek US i odwrotnie.

IMPORTANT : UWAGA: Jednostki wartosci tabel malowania natryskowego nie moga by¢ zmie-

niane (z metrycznych na utamkowe).

Jedynie jednostki wartosci kalibracji podlegaja zmianie (z metrycznych na utamkowe), tj. 280 cm

-> 115 cali, 65 cm -> 25 cali.
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6.2. Kalibracja osi

Kalibracja osi wysokosci umozliwia wyznaczenie minimalnych i maksymalnych suwow robota jak réw-
niez przetworzenie informacje potencjometru na cm.

Kalibracja jest obowigzkowa i kazda 0$ jest kalibrowana fabrycznie.

Wartosci fabryczne wynoszg 65 cm i 280 cm pomiedzy punktem mocowania wozka i standardowym
podtozem robota RFV2000.

Ekran "kalibracja":

o
[u

:fi‘%?l Nastepny ekran
{'}_.'I. parametryzacji

ROEDTm  Zapis maksy- Hgﬂmn

@}'P: O -i- mallgj;rctj?éci e _:T_T

Elektryczne
zwolnienie
oSi

Ll

Wartos¢ rzec-

zywista mak- W : T
symalnej MAX % 280 :l 280 !m_]d
kalibracji JEL &
Wartos¢ rzec- o -
zywista mini- MIN cm 65 e 65 T
malnej JE JEL
Cm Pts Cm Pts

Powrot pozycji WYSO- cm, 'E1 00 10000 100 10000
wysokosci
robota w cm /

Powrét pozycji
wysokosci
robota w punk-

Zapis minimalnej
wartosci kalibracji

Powrét pozycji wysokosci: przy przesuwaniu robota jegopozycja w cm zmienia sie w zaleznosci od
jego przesuwania.

Wartosé rzeczywista maksymalnej kalibracji: po okresleniu najwyzszej zgdanej pozycji nalezy wprowa-
dzi¢ warto$¢ rzeczywistg zmierzong w cm. Warto$c¢ jest mierzona miedzy podtozem i Srodkowym punk-
tem rozpylacza (lub $rednig srodkowych punktéw rozpylaczy).

Wartos¢ rzeczywista minimalnej kalibracji: po okresleniu najnizszej zadanej pozycji nalezy wprowadzié¢
warto$¢ rzeczywistg zmierzong w cm. Warto$¢ jest mierzona miedzy podtozem i Srodkowym punktem
rozpylacza (lub srednig srodkowych punktéw rozpylaczy).

Zapis maksymalnej wartosci kalibracji: gdy urzadzenie jest w najwyzszej zagdanej pozyciji, wprowad-
zenie wartosci rzeczywistej w cm oznacza dokonanie maksymalnej kalibracji. Wartos¢ zwrotna poten-
cjometru w woltach odpowiada wartosci rzeczywistej zmierzonej w cm. Niezaleznie od przypadku,
maksymalnej wartosci nie mozna przekroczy¢ (w razie przekroczenia, nastepuje btad ustawienia).
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Zapis minimalnej wartosci kalibracji: gdy urzadzenie jest w najnizszej zadanej pozycji, wprowadzenie
wartosci rzeczywistej w cm oznacza dokonanie minimalnej kalibracji. Warto$¢ zwrotna potencjometru w
woltach odpowiada wartosci rzeczywistej zmierzonej w cm. Niezaleznie od przypadku, minimalnej war-
tosci nie mozna przekroczy¢ (w razie przekroczenia, nastepuje btad ustawienia).

Procedura kalibracji:

Po podtaczeniu i prawidtowym zasileniu urzadzenia:
1 Ustawié¢ recznie robot w minimalnej pozyciji
2 Zmierzy¢ i wprowadzic jego pozycje w cm
3 Zatwierdzi¢ przyciskiem zapisu minimalnej wartosci kalibracji
4 Ustawi¢ recznie robot w maksymalnej pozycji
5 Zmierzy¢ i wprowadzi¢ jego pozycje w cm
6 Zatwierdzi¢ przyciskiem zapisu maksymalnej wartosci kalibracji

A0
é (L >

ROECT RCECT
0,1 it

MAX Ccm LIl [6] [ 280 L
280[5
L | Wi
MIN Cm 65 T 1 65 [E
L
Cm Pts Cm Pts
WYSOKO$C 100 10000 100 | 10000

Dzieki kalibracji REV 600 zna w sposéb ciagty rzeczywistg pozycje robota, co umozliwia prawidtowe
wykonywanie zaprogramowanych operacji.

Powrét pozyciji jest podany w woltach (0-10V) przez potencjometr obrotowy. Odpowiednik pozycji w cm
wynika zréwnania liniowego Y=aX+B. Obliczenie wspoétczynnikdow nastepuje na podstawie dwoch zna-
nych skrajnych pozycji uzywania.

Cm

Wysokos$é mak-
symalne

Wysoko$¢
minimalna

DES02321

Wolty
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Maksymalna pozycja (suwu) = maksymalna pozycja kalibracji — margines bezpieczenstwa (2 cm)
Minimalna pozycja (suwu) = minimalna pozycja kalibracji + margines bezpieczenstwa (2 cm)

REV600 jest dostarczany fabrycznie ze standardowymi wspétczynnikami, ktére odpowiadajg robotowi
RFV2000 suw 2 m, lecz nalezy wykona¢ ponowng kalibracje przy pierwszym uruchomieniu oraz po
kazdej czynnosci interwencyjnej w obrebie potencjometru lub przektadni.

Nacisniecie prawej ikony ze strzatkg umozliwia przejscie do ekranu parametrow Nr 2.
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6.3. Detekcja malowanych przedmiotéow
Ten ekran obstuguje:

 typ detekcji przedmiotow

* pozycje wyjsciowg cyklu

+ liczbe wyselekcjonowanych robotow

Poprzedni ekran para- Nastgpny ekran par-

metryzacji robota ametryzacji robota
JAg
]
(i} O @
REED’E’l RCEGT
0] 2y
= Z detek- Bez
PNy V4 oja detekc
D I g

Zaprogramowana

O . 100 Cm : 100 | Cm  wysoko$¢ pozydii

wyjsciowej cyklu

LICZBA ROBOTOW RFV 1 & RFV 2 Selilj(tc):ﬁo’llvc\:lzby
[ 100 ] Cm/mn Predko$¢ przeno$nika

Parametryzacja pierwszego wiersza umozliwia dwa tryby pracy:

Bez detekcji: z chwilg uruchomienia robota w trybie automatycznym, spusty robota zostajg wtgczone.
Nastepuje natryskiwanie ciagte tak dtugo, jak przesuwa sie przenosnik.

Z detekcja: natryskiwanie nastepuje z opdznieniem czasowym ustawionym w stosunku do pierwszego
lub ostatniego malowanego przedmiotu. Wartosci opéznienia czasowego sag ustawiane w tabelach
malowania natryskowego, w zaleznosci od typu. Wartos¢ zalezy od predkosci przenosnika i odlegtosci
miedzy robotami i czujnikiem detekdji.

Kazdy robot posiada 6 spustéw. Spusty dziatajg parami, tzn. kazdy robot moze obstugiwaé 3 x 2 nieza-
lezne spusty dla kazdego typu.

Zaprogramowana wysokosé pozycji wyjsciowej cyklu: pozycja robota, gdy robot nie pracuje oscy-
lacyjnie w trybie automatycznym.

Selekcja liczby robotéw: jest to wartos¢ binarna, gdyz urzadzenie pracuje z jednym lub z dwoma robo-
tami.

Predkos¢ przenosnika: jest to stata wartosé, ktéra stuzy do okre$lania odlegtosci poczatkowych
ptaszczyzn. Gdy predkosé przenosnika zmienia sie, nalezy ponownie przeliczy¢ i zmieni¢ wartos¢ para-
metru w REV 600. Maksymalna warto$¢ wynosi 9999 cm/min.
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6.4. Wyprzedzenie natryskiwania
Ekran “Wyprzedzenie natryskiwania”:

Poprzedni ekran Nastepny ekran par-
parametryzacji ametryzacji robota

fi I

nmara HEEEEEFTEL
Czas wyprzedzenia
100 100 natryskiwania dla
e ms otwarcia spustu

Czas wyprzedzenia
100 ms.. 100 MS. natryskiwania dla
zamkniecia spustu

Spusty Spusty Robota

Robota 1 2
1-" \ Selekcja robota wersja
proszkowa/ptynna
Czas wyprzedzenia natryskiwania dla otwarcia spustu: obliczenie wyprzedzenia natryskiwania jest
dokonywane w oparciu o parametrowang warto$¢ czasowg, w zaleznosci od czasu doptywu materiatu

malarskiego w stosunku do polecenia. Polecenie natryskiwania jest wydawane z wyprzedzeniem w celu
zrownowazenia opdznienia otwarcia zaworu i doptywu materiatu malarskiego.

Odlegto$¢ wyprzedzenia = biezaca predkos¢ x czas wyprzedzenia

Czas wyprzedzenia natryskiwania dla zamkniecia spustu: obliczenie wyprzedzenia zakonczenia
natryskiwania jest dokonywane w oparciu o parametrowang wartos¢ czasowg, w zalezno$ci od czasu
doptywu materiatu malarskiego w stosunku do polecenia. Polecenie zakohczenia natryskiwania jest
wydawane z wyprzedzeniem w celu zrownowazenia czasu zamkniecia zaworu. Czas ten moze sie
réznié¢ od czasu otwarcia.

Maksymalna warto$¢ wynosi 3000 m.sek.

Nacisniecie prawej ikony ze strzatkg umozliwia przejscie do ekranu parametréw nr 4.

Selekcja typu robota RFV

Robot RFV w wersji proszkowe;j

Selekcja RFV w wersji proszkowej
Zakres predkosci robota wynosi od 5 do 25 m/mn.

Robot RFV w wersji ptynnej :

e Selekcja RFV w wersji ptynnej
Q Zakres predkosci robota wynosi od 5 do 60 m/mn.
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6.5. Parametryzacja punktéw poczatkowych ptaszczyzn
Ekran ,,Punkty poczatkowe ptaszczyzn”

Poprzedni ekran Nastepny ekran par-

parametryzaciji ametryzaciji robota
ROECT e ROBCTm
07 e 9]
Odlegtosé L1 D‘ Ll
punktu Cm Cm

ALY

0 0 Cm 0 0 Cm

dlegtos¢  Odlegtos¢
ptaszczyzny ptaszczyzny 3

Odlegtos¢ punktu poczatkowego ptaszczyzny: odlegtos¢ miedzy elementem detekcji (komorka, koniec
suwu...) i osig pierwszego rozpylacza robota. Maksymalna warto$¢ wynosi 1500 cm.

Odlegtos¢ ptaszczyzny 2: odlegtos¢ miedzy pierwszym i drugim zespotem rozpylaczy robota. Maksy-
malna warto$¢ wynosi 250 cm.

Odlegtos¢ ptaszczyzny 3: odlegtos¢ miedzy drugim i trzecim zespotem rozpylaczy robota. Maksymalna
wartos¢ wynosi 250 cm.

Aktualizacja : G 24 6317




6.6. Konfiguracja wejs¢
Ekran "Konfiguracja wejs¢":

Poprzedni ekran para-
metryzacji robota

G s &

Wejscie detekgiji

[ Y
malowanych przed- 1
e ¥I 11 E ey |—
Wejscie usterki Eﬂ‘i
zewnetrznej XI 8 W e
EXT.
Wejscie wentylaciji .
kabiny XI 6 =k* e
[y
Wejscie pracy : ..
przenosnika I 4 .
Powro6t do para- Init

metréw fabrycznych

Stan styku: stan przycisku powinien odpowiada¢ rodzajowi styku poditgczonego do REV 600.

T Styk normalnie otwarty:

4 Styk normalnie zamkniety:

Wejscie detekcji malowanych przedmiotéw: wejscie dotyczy informacji przesytanej przez czujnik
detekcji malowanych przedmiotéw na ptytce zaciskowej XI Pozycja nr 11.

Wejscie usterki zewnetrznej: wejscie dotyczy informacji przesytanej przez system zewnetrzny do
modutu w interakcji z procesem produkc;ji. Informacja na ptytce zaciskowej Xl pozycja nr 8.
Mozna podtaczy¢ przyktadowo usterke wysokiego napiecia modutu proszkowego.

Wejscie wentylacji kabiny: wejscie dotyczy informacji o wentylacji kabiny w czasie dziatania prze-
sylanej przez jednostke sterujaca kabiny na ptytce zaciskowej XI pozycja Nr 6.

Wejscie pracy przenosnika: wejscie dotyczy informacji o dziatajgcym przenoéniku przesytanej przez
jednostke sterujgca przenosnika na ptytce zaciskowej XI pozycja Nr 4;

Powroét do parametréw fabrycznych: w przypadku nieprawidtowego ustawienia mozna wréci¢ do
parametréw fabrycznych naciskajac przycisk :

Init
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Ekran potwierdzenia powrotu do parametréw fabrycznych :

.\/

A\

INICJALIZACJA?

Potwierdzenie powrotu do
parametréw fabrycznych

X

Anulowanie powrotu do
parametréw fabrycznych

Jezeli operator zatwierdzi powrdét do parametréw fabrycznych, ponowna inicjalizacja obejmuje

nastepujace dane :
+ Parametr
+ Kalibracja

+ Tabela malowania natryskowego
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7. Parametryzacja systemu
Ekran ,,Parametryzacja systemu”:

o K

G' Regulacja kontrastu

+

ekranu

Kalibracja ptyty ﬁ_lﬁ‘ /-”_ Czyszczenie ekranu
dotykows o | p Sames ([
M Dostep do trybu
X | T nadzoru Sames

Regulacja kontrastu ekranu: nacisniecie klawiszy + lub — umozliwia zwiekszenie lub zmniejszenie kon-
trastu ekranu.

Kalibracja ptyty dotykowej: nacisniecie klawisza uruchamia procedure systemowsq kalibracji ptyty
dotykowej w zaleznosci od sity nacisku palcem.

Czyszczenie ekranu: nacisniecie klawisza uruchamia procedure systemowag dezaktywacji ptyty
dotykowej przez 20 sekund w celu oczyszczenia ekranu.

Veuillez nettayer 1'écran |

I

Dostep do trybu nadzoru Sames: Dostep z hastem do parametrow budowy i naprawy modutu.
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8. Usterki i stany dziatania
Ekran ,,Usterki i stany dziatania”:

Q £
ﬁ bﬂ‘ Tﬁﬁ
(=]
Przycisk re

Tryb Komunikat usterki lub stan numer 1 setowania
reczny

Ekran wyswietla usterki lub biezace stany dziatania systemu.

Istnieje mozliwos¢ wizualizacji 10 usterek lub stanéw dziatania.
Przycisk resetowania: uruchomienie procedury resetowania na poziomie modutu.
Jezeli usterka utrzymuje sie, system wymaga naprawy.
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Zestawienie usterek i stanow dziatania:

Stop

Brak zasilania REV (wytgcznik lub odciecie awaryjne)

Tryb reczny

Urzadzenie jest gotowe do pracy. Dostep do ekranu trybu recznego jest

mozliwy.

Tryb automatyczny

Jeden z dwdch robotdw pracuje w trybie automatycznym.

Brak przenosnika

Jeden z dwdch robotéw lub obydwa roboty sg w trybie automatycznym,
przygotowane do ruchu oscylacyjnego i natryskiwania lecz REV600 nie
otrzymuje informacji ,przenosnik dziata”. Styk na zaciskach 3 i 4

Usterka przektadni 1

Biezaca usterka przekfadni 1

Usterka przektadni 2

Biezaca usterka przektadni 2

Odcig¢ gtéwny wytgcznik przez
30 sekund i ponownie wtgczy¢
zasilanie

Usterka wentylacji

Wentylacja nie pracuje. Nie-
prawidtowa parametryzacja (jezeli
pierwsze uruchomienie)

Uruchomié wentylacje
Zmieni¢ kierunek styku

Usterka zewnetrzna

Wystepuje usterka zewnetrzna. Nie-
prawidtowa parametryzacja styku XI
(jezeli pierwsze uruchomienie)

Usung¢ usterke
Zmieni¢ kierunek styku

Usterka ustawienia osi 1

Usterka ustawienia osi 2

Wadliwe przetozenie robota
Usterka potencjometru
Problem sterowania przektadnig

Naprawic¢ przetozenie i ponownie
wykona¢ kalibracje
Zmieni¢ potencjometr i ponownie
wykona¢ kalibracje

Usterka kalibracji robota
1

Usterka kalibracji robota
2

Wprowadzenie wartosci poza zakre-
sem

Wprowadzi¢ prawidtowe dane
cyfrowe (warto$¢ maks. > war-
to$¢ min.)
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9. Zalacznik

9.1. Zalacznik 1

Zatwierdzenie funkcji

Wykluczenie funkgiji

Obnizy¢ wartosé

v

x
Podwyzszy¢ wartosé G

\V%

Programowanie tabel malowania natrys- lﬂl
kowego aﬁ
Tryb reczny S%frllp_—.

=

W
Parametryzacja robota ﬂ'{}:o
Tryb automatyczny / Praca oscylacyjna Ell—g
ROBOT; ROBOT,

Nr robota 1) ﬂ- (2] ﬂ-

£l £l
Natryskiwanie Q
Odlegtos¢ poczatkowa ptaszczyzny FQ
Szerokos¢ malowanego przedmiotu 3
przed/za linia malowania - ad
Nawigacja w menu G <:| Ifb>

Wiaczenie/wytaczenie oscylacji

Wyprzedzanie operacji

Powrét do menu gtéwnego

B

&

Zapisywanie H
=
o
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Pozycja poczatkowa cyklu O

Kierunek wejsé — e e
Wentylacja kabin =

ylacj y c%
Przenosnik dziata — Predkos¢
przenosnika
Detekcja malowanych przedmiotéw E@j_-g
Usterka zewnetrzna :ff"

EXT.

Resetowanie usterki :&i
Wejscie / zatwierdzenie ¢ ]

afs
Ruch robota Ell-@ Eﬂ_
Zwolnienie osi %}ﬁ'

0 ~1 0.1
Selekcja robota w trybie recznym O @

Kopiowanie tabeli z robota nr 1 do robota

Czas dziatania @

Wyprzedzenie natryskiwania F’Z

Kontrast (I'

Kalibracja ptyty dotykowej

™
A

Czyszczenie ekranu

Wprowadzanie hasta

b L)
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