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Cualquier comunicacion o reproduccion de este documento, bajo cualquier forma, y toda explotacion o
comunicacién de su contenido estan prohibidas, salvo autorizacion escrita expresa de
SAMES Technologies.

Las descripciones y caracteristicas contenidas en este documento son susceptibles de ser modificadas
sin previo aviso y no comprometen de ningiin manera SAMES Technologies.

© SAMES Technologies 2015

CUIDADO : Sames Technologies ha sido declarado organismo de capacitacion por el ministerio
del trabajo.

Se realizan capacitaciones que permiten adquirir el conocimiento necesario para usar y mante-
ner sus equipos alo largo de todo el afio.

Tenemos un catdlogo a su disposicion que puede conseguir por simple pedido. También puede
escoger, en lagama de programas de capacitacion, el tipo de aprendizaje o de competencia que
corresponde a sus necesidades y objetivos de produccién.

Estas formaciones se pueden realizar en los locales de su empresa o en el centro de formacioén
situado en nuestra sede de Meylan.

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

SAS Sames Technologies establece su manual de empleo en francés y lo hace traducir en ingles, aleman, espafiol, italiano y
portugués.
Emite todas las reservas sobre las traducciones efectuadas en otros idiomas y declina toda responsabilidad en cuanto a ellas.
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1. Pupitre tactil

Concepto de mando

La pantalla del pupitre de control-mando le permite observar el estado de funcionamiento de la maquina
o de lainstalacion a monitorear y, simultaneamente, intervenir directamente en el desarrollo del proceso
tocando simplemente los botones y los campos de ingreso.

1.1. Manejo de los elementos tactiles

1.1.1. Definicién

Los elementos tactiles son 6rganos de mando tactiles en la pantalla del Touch Panel, es decir por
ejemplo, los botones, los campos de ingreso y las ventanas de mensajes. Su principio de uso es el
mismo que el de las teclas corrientes. Para usar los elementos tactiles, ejerza una ligera presién en ellos
con el dedo o un objeto.

Al usar el Touch Panel, no use objetos puntiagudos o cortantes a fin de no dafiar la superficie
de materia sintética de la pantalla tactil.

CUIDADO : Tenga cuidado, sélo toque en el Touch Panel un solo punto de la pantalla. No toque
varios elementos tactiles simultaneamente. Si no, por descuido puede poner en marcha
acciones involuntarias.

1.1.2. Ingreso de valores numéricos

Principio

Para ingresar valores numéricos, el pupitre tactil presenta automaticamente un teclado numérico en la
pantalla cuando toca un campo de ingreso. Las teclas del teclado de la pantalla que aceptan los mandos
se ponen en relieve, mientras que las que no los aceptan estan representadas como superficies
simples. El teclado desaparece automaticamente cuando se termina el ingreso.

La figura siguiente representa un ejemplo de teclado de pantalla para el ingreso de valores numéricos.

_ Max: +50000 _
o ]
“Min: -50000 '
7 8 9 A B C <«
) 5 6 D E F (J
1 2 3 Del |Home| End
0 - . Esc || Help ‘ <~ ‘ > g
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1.1.3. Significado de los botones

Botoén Funcion Meta
N Desplazar n caracter a |
e Desplazar a la izquierda la pesplaza de u 'ca acter ala
L . izquierda la posicién actual de
— posicion del ingreso ingreso
-~ :
[ Desplazar a la derecha la Desplazar de un caracter a la
E ‘ posicion del ingreso derecha la posicion actual de ingreso
sC :
Escape (ESC) Anular el ingreso y cerrar el teclado
J de la pantalla.
Validar el ingreso y cerrar el teclado
Ingreso (Intro)
| de la pantalla.
Help Llamada del texto de ayuda Llama el texto de ayuda configurado
‘ Del Borrar un caracter a la Borra el caracter después al
derecha cursor.
- % Pulsar para volver atras Borra el caracter que precede al
@ (Espacio atras) cursor.
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2. Menu principal
Vista "Menu principal”:

Version APl Version IHM

( Sames
Modo automatica Modo manual Defectos Parametros del robot

Tablas d = -
reacoﬁ’?doedela JE :}F} @}jj QA’; L f.-:%:s} x Pa;:zgﬁ:;os
e < d| O=w

pistola W

Validacion FR G Seleccion del
energia @ idioma

Defectos o estado en curso

DES06308

La tabla de recorrido de la pistola de un robot corresponde a la programacion de las trayectorias.
Se pueden completar hasta 20 tablas diferentes por robot.

Las tablas de recorrido de la pistola contienen los parametros de movimiento y pulverizacion, asi como
los parametros de deteccion simple.

La vista de marcha automatica permite iniciar la oscilacion del robot con una tabla de recorrido de la pistola.

La vista de marcha manual da un acceso individual al movimiento de cada robot asi como al pilotaje
de los rociadores.

La vista de los defectos y estados da informaciones sobre los defectos o estados de los robots en
curso. El estado o el tltimo defecto en curso se indica en la parte inferior de la pantalla.

Las vistas de parametros del robot permiten ajustar el entorno del robot es decir: el calibrado, las
anticipaciones, la deteccién, la velocidad del transportador, el sentido de las entradas...

Los parametros del sistema dan, para el usuario, la posibilidad de ajustar el contraste, calibrar la
pantalla, desactivar la parte tactil para efectuar una limpieza. Un técnico de ajuste de SAMES puede
acceder a los otros parametros del sistema.

El botdn de validacion en el pupitre operator valid la energia a los variadores de velocidad, una vez
que el interruptor seccionador se ha puesto en ON.

Seleccion del idioma (se dispone de 5 idiomas):

* Francés FR
e Inglés GB
* Aleman DE
¢ |taliano IT

« Espafiol SP
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3. Tabla de recorrido de la pistola

La vista de parametraje de las tablas de recorrido de la pistola depende del nimero de robots configurados

y del tipo de deteccién de partes.

3.1. Con deteccidn simple o sin deteccion
Vista "Seleccion de tipo" para 2 robots:

\=
o =

Décrémentation

TIPO ‘& 1

Zona de

visualizacion Incremento

ROBOT

n._a Cdad ZONA ,& 1

ROBOT

B - Cdad ZONA ‘& 3

|9 |9

Seleccién del nimero de
la tabla de recorrido de la
pistola

Seleccién del nimero de
zonas para el

robot 1

Seleccion del nimero de
zonas para el robot 2

Validacién - Acceso a la zona de visualizacion I [

Cuando un solo robot esta seleccionado, la linea relativa al robot 2 no aparece en la pantalla.

El nGmero de zonas por robot puede ser diferente
e Cantidad de tipos: 1 a 20
e Cantidad de zonas: 1 a 3

El acceso a las tablas de recorrido de la pistola y su modificacién se efectlia en funcionamiento.

en el mismo tipo.

DES06309

Después de la validacion de la vista precedente, se visualiza la tabla de recorrido de la pistola N°1 del robot 1:

Vista "tabla de recorrido de la pistola Robot N°1":

Retorno a la ROBDT
seleccion de tipo n ps
L1

P =12

Altura
de oscilacion
maxima

Velocidad de
desplazamiento
del robot

"
Altura

de oscilacion
minima

V

Pagina
siguiente

Registro
de la tabla

Se trata de una tabla que contiene una sola zona, y la pulverizacion esta activa por defecto.

DES06310
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Observacion: Para efectuar un posicionamiento, ajuste la velocidad a0y la posicion deseada en
el borne minimo.
Valor minimo recomendado: 5m / min.
Velocidad de desplazamiento: 0 a 60 metros/minuto o ( 192 pies/mn) para el robot liquido.

0 a 25 metros/minuto o ( 80 pies/mn) para el robot pulvo.
La altura de oscilacion se ajusta en cm, del suelo a una posicién del carro.
De manera general, las alturas de oscilacién deberan ser estrictamente superiores al valor minimo de
calibrado en cm e inferiores al valor maximo de calibrado en cm.
En caso de valores erréneos, aparece un defecto de la tabla que envia a la vista de seleccion de las
tablas de recorrido de la pistola sin tomar en cuenta las modificaciones de los parametros.

Al pulsar el boton Pagina siguiente, se accede:

a la tabla de recorrido de la pistola del robot N°2, si se han seleccionado los 2 robots.

0 a los parametros de temporizacion relacionados con la deteccion, si se ha validado la deteccion
simple.

Vista "tabla de recorrido de la pistola Robot N°2" con 3 zonas:

Pagina precedente

ROBOTr T, Pégina siguiente

Funcién de copia
del robot 1

hacia el 2

si R1 tiene el mismo
namero

de zona que R2

pfo | |

P ) ===

|| Registro
de la tabla

DES06311

Los parametros de los movimientos se componen de dos puntos de inversién para el movimiento
oscilatorio, de los nimeros de zonas (con la altitud de los bornes) asi como de las velocidades en estas
zonas. Las zonas corresponden a la divisién del barrido.

Ejemplo:
Encm A
240 [ Borne maximo
Zona 3
160 —— Borne 2
Zona 2
120 —— Borne 1
Zona 1l
40 _| _ Borne minimo
" Altitud
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CUIDADO : Segun el ajuste de lavelocidad (m/mn)y la zona (cm), el movimiento realizado puede
ser diferente del movimiento pedido. En efecto, es necesario dejar el tiempo al eje de realizar sus
aceleraciones y desaceleracion (0,3 s).

Ejemplo: para una velocidad de 60 m/mn (= 1 m/s), la distancia de aceleracion o desaceleracion
es de cercade 33 cm.

Pagina precedente: Retorno a la tabla de recorrido de la pistola del robot 1
Pagina siguiente: Acceso a la vista de parametrajede la distancia de pulverizacion (si la detecciéon
simple esta activa).

Después de haber completado los parametros de la tabla de recorrido de la pistola del robot 1, en la
vista del robot 2, una funciéon permite copiar estos parametros hacia el robot 2, si respeta las reglas
del control de validez y si el nimero de zonas es idéntico.

La activacion del pulverizador da la autorizacion de pulverizar en la zona en funcién de la deteccion
si se definen 3 zonas.

Registro: Después de haber ingresado en una tabla de recorrido de la pistola valores coherentes
(respetando el control de validez), el pulsado en uno de los botones de registro, registra la tabla
visualizada en su zona de memoria propia a su tipo. Si esta tabla corresponde a una tabla en ejecucion,
se toma en cuenta inmediatamente.

La presion sobre el botén de registro envia a la vista "vista seleccion de tipo".

Si las tablas ingresadas no son vdlidas, una "vista de defecto" avisa que una o varias tablas ingresadas
no son coherentes.

Vista "Defecto de registro de la tabla de recorrido de la pistola":

DEFECTO TABLA

Retorno a la seleccion
de tipoe

DES06312

Al pulsar uno de los botones de registro, si uno de los parametros no es valido en las tablas de recorrido
de la pistola, aparece el mensaje de error "Defecto tabla".

(ej.: borne min. > borne max...)

Un control de validez se efectlla en cada parametro ingresado en las diferentes tablas. (R1y R2).
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5 tablas de recorrido de pistola estan preprogramadas con los valores siguientes:

Descripcion Tipo 1 Tipo 2 Tipo 3 Tipo4ab

N° de zona Dela3 1 2 3 1
Borne minimo Encm 75 75 75 75
Borne maximo Encm 200 200 200 200
Borne 1 Encm 150 133

Borne 2 Encm 166

Velocidad 1 En m/min 25 25 25 25
Velocidad 2 En m/min 15 15

Velocidad 3 En m/min 20

Ancho pieza entrada Encm 5 5 5 5
Ancho pieza salida Encm 10 10 10 10
Rociador 1 SI/ NO NO

Rociador 2 SI/NO Sl

Rociador 3 SI/NO NO

Pulsando el botén Pagina siguiente, se accede a los pardmetros de distancia relacionados con la

deteccion:

Vista "Parametros de distancia de pulverizacion":

||

Ancho pieza a la salida %_p cm
. -
Ancho pieza a la entrada /E* cm

kel

=

DES06313

Cuando la deteccion esté activada, después de haber completado las informaciones para el robot 1 y
2, aparece una ventana que permite ingresar el ancho de la pieza a pintar.

Ancho de la pieza ala entrada/salida: en funcién del punto de deteccién de la pieza, estos parametros
permiten dimensionar el ancho de la pieza. Se puede parametrar un ancho de pieza para cada tipo. Ver

los diferentes casos posibles:

Indice de revision : B - Enero de 2017
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Deteccion

20 metros maximo

Robot 2

A A

|

|

|

|
-
|

|

|

|

7Y .

Robot 1

Deteccién y seguimiento de las piezas: el seguimiento de las piezas se gestiona en 20 metros tal
como se indica en el esquema anterior. Durante este seguimiento, el REV 600 gestiona los cortes de

pulverizacion entre las piezas.
Casos posibles en funcién de la deteccién:

Casol

I Sentido del transportador
-

’ Deteccion de la pieza (toda) \

Caso 2

Sentido del transportador

o0
<K
%

%

%

.
XX

<
X

<
<5

3%
KK
K

LS
KL
358
3RS
bo%!
K8
oSode
%
2

%

<
<X
XX
0%

%

v
o~
Sode%s

PR

:::0::0

558

:.‘0
<

70
’0
R
%

Sentido del transportador
=

L

Deteccibén a la salidal

_-—-"’r_:.
5, [Oem
Caso 3
Deteccion del
soporte de la pieza
Y
L2 L1  sentido del transportad»or
£
T [Fom
____,_,r:
(e cm

o
'ﬁ# cm
Lo [olem

D\

DES02744
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3.2. Con deteccidn de piezas par barrera de células
En este caso hay una sola zona, por lo que el menu de seleccién de zona de escaneado no aparece.

24

HDEDJH." i 200 cm TIPO

Seleccion del nimero de la

tabla de recorrido de la pis-
ﬁ 1 ‘G‘ tola (decremento o

incremento)

20 m/mn

-
¥
B

=

75 cm
Il <
| g
a
Si se declararon dos robots:
ROBOT =,
eﬁ, 200 | cm TIPO
Seleccién del nimero de la
tabla de recorrido de la pis-
0 1 G tola (decremento o
incremento)
= A m/mn L1 Funcion de copia
= [ <] del robot 1 hacia
— el robot 2
_© |
om
Il i
"W 8
— a

Pulsando el botén Pagina siguiente, se accede a los parametros de distancia relacionados con la detec-
cion
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Vista "Parametros de distancia "

= ktd

Retraso deteccién /'E., cm
Anticipacion deteccion ’E‘ om

=

Si la deteccién por célula de barrera esta activada, se mostrara una ventana cuando se hayan introdu-
cido los datos de los robots 1y 2, esta pagina permite fijar la anticipacién y el retraso que se deben con-
siderar para la deteccién y, por tanto, la pulverizacion.

Para cada pulverizador, definido por el plan, la pulverizacion comenzara antes, teniendo en cuenta la
anticipacion de deteccion y terminara mas tarde, teniendo en cuenta el retraso de deteccién relativo a
la distancia de cada plan.

DES06313
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4. Modo automatico

El modo automatico se puede lanzar en el proceso si no hay ninguna orden de marcha del modo manual
en curso (seleccion robot a 0).

El cambio de tipo se toma inmediatamente en cuenta aunque el robot esté en funcionamiento. Lo mismo
vale en caso de ejecucién de una tabla de recorrido de pistola, una modificacion registrada se toma en
cuenta inmediatamente.

Vista "Modo automatico":

o 1

Seleccion del nimero de la tabla de

recorrido de la pistola (decremento  ROBOTH ROBDTH
0 incremento) il 4
L1 L1

TIPO ’ ,& ; {F

Marcha / Parada
Tabla Modo automatico
en ejecucion — | —_—

Tiempo de marcha en
h 0000000000 funcionamiento 0000000000

DES06316

Tiempo de marcha (en horas): Este tiempo se acumula en la marcha automatica y en la marcha manual
del oscilacion.

Seleccion del tipo: Se puede seleccionar un tipo de tabla de recorrido de la pistola de 1 a 20.
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5. Modo manual

En la vista "modo manual”, se pueden mandar ciertas acciones del robot, siempre que ningun robot esté
en modo automatico.

Todas las acciones se aplicaran a los robots seleccionados. El hecho de deseleccionar un robot detiene
todas las acciones en curso en ese robot.

Vista "Modo manual”:

L Wi

Botdn de seleccion
del robot
Modo manual  Retorno posicion
Altltud robot

0 1
“'-"E“'W Altitud ne) O
hacia abajo hacio arriba a_d

1 cm
cm
___ 1t
X IR P2 Jo -ov PeN
< Seleccion d_el Numero de >
tipo :

1 2 3 4 Ida en posicion Marcﬁa
Seleccidn pulverizacion forzada por plano Inicio de ciclo Oscilacion

Retorno posicién altitud: Cuando se desplaza el robot hacia arriba o hacia abajo, la posiciéon en cm
del robot evoluciona en funcién del desplazamiento.

Este valor es la imagen del valor del potenciometro en voltios recalibrado en cm. (Ver vista del
parametraje del robot)

Seleccion del robot Modo manual: Cuando el botén se pone en 1, se pueden usar todas las funciones
del modo manual en la parte inferior de la vista.

Para cambiar en modo automético la selecciéon debe estar deshabilitado.

Seleccion del numero de tipo: Accionando las teclas flechas, se puede escoger un nimero de tipo
correspondiente a una tabla de recorrido de la pistola, a fin de poder ejecutarla en manual.

Marcha oscilacién: La activacién de este botdn permite lanzar la parte del movimiento correspondiente
a la tabla de recorrido de la pistola seleccionada con el nimero de tipo.

Numero de plano: Cada robot puede gestionar 6 planos de pulverizacion. Estos planos corresponden
a la diferencia fisica entre los pulverizadores en relacién con el eje transportador.

En el sentido del transportador, el primer plano es el N°1 y el Gltimo el N°6.

El sistema puede gestionar de 1 a 6 planos segun la configuracion. (Ver vista del parametraje del robot)
Seleccion de pulverizaciéon forzada: Basta pulsar el botén correspondiente al nimero del plano
deseado para activar los rociadores asociados a cada plan (ver vista del parametraje del robot).
Desplazamiento manual del eje altitud: Basta con mantener pulsado el botén altitud hacia abajo o
altitud hacia arriba para desplazar el robot.

Al soltar el botén, el movimiento se detiene automaticamente por razones de seguridad.

Ida en posicién Inicio de ciclo: La activacion de este boton permite desplazar el robot a la posiciéon
inicio de ciclo preprogramado. (Ver vista del parametraje del robot)
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6. Parametraje del robot
La presion sobre la tecla correspondiente en el menu principal permite acceder a diferentes vistas de
parametraje del robot.

6.1. Acceso calibracién
Esta vista permite acceder a la vista calibracion, y al cambio de unidad cm en inch (pulgadas).

| o= L

Calibracion
Acceso a la vista ﬂ'.-l 1
calibracion )
cl
Cambio de unidad cm - m/mn

DES06318

"Calibracion": este botdn permite acceder a la vista calibracion de los ejes. En el apoyo de este boton,
los robots se detienen y sus ejes son liberados eléctricamente.

"Conversién"; este botdén permite cambiar las unidades del "REV 800", es decir, pasar unidades del
sistema internacional (Sl) a las vice unidades US y y pag0.

CUIDADO : Los valores de las tablas de recorrido de la pistola no se convierten (métrico hacia
fraccional).

Sélo los valores de calibrado se convierten (métrico a fraccional), es decir

280 cm --> 110 inches (pulgadas), 65 cm --> 25 inch (pulgadas).
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6.2. Calibrado de los ejes

El calibrado de los ejes altitudes permite definir carreras minimas y maximas del robot, y convertir la
informacion del potenciémetro en valor en cm.

Este calibrado es obligatorio y un precalibrado por defecto se realiza en cada eje.

Los valores por defecto son 65 cm y 280 cm entre el punto de fijacion del carro y el suelo de un robot
RFV 2000 estandar.

Vista "calibrado":

fﬁs{,f-'-':!' Vista parametraje
h robot siguiente

ROBOT ROBOTH
T ar
L1 Ll
_ Registro _
S em 280 \_‘ calibrado 280 \_l
L] [ méaximo L]
- Registro -
MIN  cm 65 =l calibrado 65 =l
minimo
cm Pts cm Pts
ALTITUDE 65 2491 65 2491
Retorno posicion altitud robot en cm y en puntos %
a

Valor real de calibrado maximo: Una vez determinada la posicion més alta deseada, se ingresa el
valor real medido en cm. Este valor se mide entre el suelo y el centro del pulverizador (o el centro medio
de los pulverizadores)

Valor real de calibrado minimo: Una vez determinada la posicién mas baja deseada, se ingresa el
valor real medido en cm. Este valor se mide entre el suelo y el centro del pulverizador (o el centro medio
de los pulverizadores)

Registro del calibrado méximo: Cuando la maquina esta en la posicion mas alta deseada y se ha
ingresado el valor real en cm, se realiza un calibrado maximo. Es decir que el valor de retorno del poten-
ciometro en voltios correspondera al valor real medido en cm.

Y en todos los casos no se podra sobrepasar este valor maximo. (Si hay un rebase, se provoca un
defecto de regulacion)

Registro del calibrado minimo: Cuando la méquina esté en la posicion mas baja deseada y se ha
ingresado el valor real en cm, se realiza un calibrado minimo. Es decir que el valor de retorno del
potencidmetro en voltios correspondera al valor real medido en cm.

Y en todos los casos no se podra sobrepasar este valor minimo. (Si hay un rebase, se provoca un
defecto de regulacion)

Retorno posicion altitud: Cuando se desplaza el robot, la posiciéon en cm del robot evoluciona en fun-
cion del desplazamiento.
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Procedimiento de calibrado:

Después de la conexién y la puesta en tension correcta de la instalacion:
1 Llevar manualmente el robot a su posiciéon minima
2 Medir e ingresar su posiciéon en cm
3 Validar con el botén de registro de calibrado minimo
Compruebe que las altitudes representadas en cm y en punto son consistentes.
Llevar manualmente el robot a su posicion maxima
Medir e ingresar su posicion en cm
Validar con el botdn de registro de calibrado maximo
Compruebe que las altitudes representadas en cm y en punto son consistentes.
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El calibrado permite que el REV 800 conozca de manera permanente la posicion real del robot a fin de
efectuar correctamente los movimientos programados.
El retorno de posicion se da en voltios (0-10V) por un potenciémetro giratorio. La correspondencia con
una posicion en cm se da por una recta de ecuacion Y=aX+b. El célculo de los coeficientes se efectia
con el conocimiento de las dos posiciones extremas de uso.

Cm

Altura
maximo

Altura
minimo
Voltios
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Posicién méxima (de carrera)= Posicidn méaxima de calibrado — Desplazamiento de seguridad (1 cm)
Posicién minima (de carrera)= Posicion minima de calibrado — Desplazamiento de seguridad (1 cm)

El REV 800 se entrega con coeficientes estandar que corresponden a un robot RFV 2000 carrera 2
metros, pero es indispensable efectuar un calibrado a la primera puesta en servicio como después de
toda intervencién en el potenciémetro o en la transmision.

Pulsando la tecla flecha derecha, se pasa a la vista de parametros N°2.
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6.3. Deteccién de piezas y robot
Esta vista gestiona:
« el tipo de deteccion de piezas
¢ el tipo de robot (pulvo o liquido)
« el tipo de carrera en pulvo y deteccién con barrera
* la posicion de inicio de ciclo
< el numero de robots seleccionados

& e &l

Calibrado Inicio plano

ROBOTH

.ﬂ T 100 cm
HIJEJ:'T-L: O T‘

T Posicion | 190 | em
L inicio ciclo
N° ROBOT RFV1 & RFV2 ‘
Deteccion simple Deteccion para barrera de células
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Selecciéon del numero de robot: Se trata de un estado binario, la instalacion funcionara con un robot
o los dos.

Después de cambiar, volver a la vista anterior y recuerde actualizar la vista.
Seleccion del tipo de robot RFV

Seleccién RFV version empolva .
La velocidad del robot se incluye entre 5y 25 m/mn

s . Seleccién RFV version pinturas liquidas.
; Q La velocidad del robot se incluye entre 5y 60 m/mn.

Altitud programada de la posicion de inicio de ciclo: es la posicién del robot cuando este no oscila
en modo automatico

El parametraje de la Gltima linea permite tres modos de explotacion:

Sin deteccion, cuando el robot es puesto en marcha automatica, se accionan los rociados del robot.
Se trata de una pulverizacién continua mientras que el transportador avanza.

Con deteccidn simple, la pulverizacién se temporiza en relacion con la primera o la Ultima pieza.
Estas temporizaciones se deben ajustar en las tablas de recorrido de la pistola y esto en funcién del tipo.
Esta temporizacién depende de la velocidad del transportador y de la distancia entre los robots y el
sensor de deteccion.
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Con deteccion para barrera de células, la zona de oscilacion se puede dividir en seis zonas de
pulverizacion. En cada zona esta asociado una autorizacion de pulverizacion.

La pulverizaciéon se asocia con la activacién de la pieza en cada una de las zonas definidas en barrera
de deteccion y teniendo en cuenta la velocidad del transportador y la distancia entre los robots y el
sensor de deteccion

Nota: Para activar la deteccion para barrera de células debe desactivar primero la deteccion simple.
T i =

% bl =
of ;1

100 cm

100
N° ROBOT |

fid X[ H v

Por el caso de robot Polvo con barrera de deteccidon, puede seleccionar dos modos de aplicacion:

DES06322

- ] o
il El robot oscila sobre una grande carrera de pulverizacion y de acuerdo con la
4 | ocultacion de las zonas de la barrera, el rociador se activa (equivalente a una aplicacién
« de liquido)
El robot oscila sobre una corta carrera con varios pulverizadores que cubren toda la
t zona de pulverizacion, una zona de ocultacion de la barrera se asigna a cada rociador.

El robot 1 puede ser la configuracion de corta carrera para conducir CRN y el robot 2 puede ser la
configuracion de grande carrera para conducir un TCR.
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6.4. Parametraje de los inicios de plano
Vista "Inicio de plano":

Parametraje Vista siguiente

Détection
) ROBOT =
Numero de pulverizadores para cada plano II' I

] 3 8 8 B 8 6
A A H A H H

300 )cm "1 [50 Jem "2 [0 Jom P[0 Jom %[0 Jom % [0 Jem o

Distancia inicio plano

Numero de pulverizadores para cada plano

e m e om @ @
- H A H_H H H
mcm P1 @cm P2 ‘jg\ gcm Pa Ecm Ps Dcm P6

stanma I ICIO p ano

»
-

DlstanC|a inicio plano es Ia dlstanC|a en cm entre el elemento de deteccmn (celula f|n de carrera, ...)y
el eje del primer pulverizador del robot P1. El valor maximo es de 1.500 cm.

Distancia plano 2: es la distancia (P1, P2) en cm entre el primero y segundo grupo de pulverizadores
instalados en el robot. El valor maximo es de 250 cm.

Distancia plano 6: es la distancia (P5, P6) en cm entre el quinto y el sexto grupo de pulverizadores ins-
talados en el robot. El valor maximo es de 250 cm.

Para cada plan se define el nUmero de pulverizadores instalados, con un maximo de 6 pulverizadores
para un plan y 6 pulverizadores para cada robot

En el ejemplo 3 pulverizadores estan instalados en el plano 1 del robot 1 a 200 cm de la detecciény 2
pulverizadores estan instalados en el plano 2 a 50 cm del plano 1y 1 pulverizador esta instalado en el
ultimo plano a 50 cm del plano 2. Un Unico pulverizador estd montado en el robot 2 a 400 cm desde la
deteccion.

Observaciones :

Solo se establece planes y pulverizadores utilizados.

Sin deteccion de piezas (pulverizacion permanente), debe establecer al menos en el plano 1 el nimero
de pulverizadores para activar.

Si necesita dos rociadores para un pulverizador, debe configurar dos rociadores sobre el mismo plano
(cuando se utiliza con una SLR por ejemplo con un rociador de pulverizacion y un rociador de alta
tension).

Dado que la versién de la APl / HMI V1.5 estan disponibles 6 planos en vez de 3.
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6.5. Parametraje para la deteccién por barrera celular

La configuracion de las zonas de ocultacion de la barrera de deteccion no es administrado por el médulo
REV 800. Este ajuste se realiza mediante el software de programacion de la barrera de deteccion.
Es necesario copiar esta configuracién en la vista siguiente cuando se activa la deteccion de barrera.

Parametraje
Inicio plano

Zone 1

Zone 2

Zone 3

Zone 4

Zone 5

Zone 6

Zone 0

40 cm
40 cm
40 cm
40 cm
40 cm
40 cm
50 cm

o)

Se puede definir en la barrera de deteccion hasta 6 zonas de ocultacion (zona 1 a 6).

Vista siguiente
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Si uno o dos robots son de configuracién polvo con una corta carrera, se le debe asignar una zona de
ocultacion de la barrera a cada pulverizador del robot preocupado.

[ o[

Fa

Cada robot puede manejar hasta 6 proyectores de polvo.
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Rl
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Se asigna a cada proyector una zona de pulverizacion se define en la configuracién de la barrera de
deteccion (1 a 6 para una barrera de deteccién de hasta 6 zonas).
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6.6. Parametraje de la velocidad del transportado

s g Gl 2
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Para la velocidad interna, la velocidad del transportador puede ser simulado por el REV 800, es cam-
biable por el operador.

En velocidad real, la velocidad real del transportador es leido por el médulo en la entrada proporcio-
nada para este propdsito (entrada de pulso del transportador).

Nota: desactivar la velocidad interna para activar la velocidad real

Par la velocidad real, es necesario llevar una calibracion del transportador

¢ Paso 1: Haga una marca entre un punto fijo y un punto del transportador.

e Paso 2: Introduce el nUmero de pulsos que debe atravesar el transportador para la calibracion
(minimo 500 pulsos ya que se recomienda tener al menos una resolucion de 1 pulso porcmy la
calibracion debe ser realizada por un minimo de 5 m por delante del transportador).

e Paso 3: Activar el botdn de activacion de la calibracion.

¢ Paso 4: Avanzando el transportador hasta que el contador de pulsos alcanza el valor esperando.
El controlador detiene autométicamente el transportador.

e Paso 5: Medir y preguntar la distancia real del avance del transportador de la distancia real.
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6.7. Anticipacion pulverizacién
Vista "Anticipacion pulverizaciéon":

Parametraje  Parametraje
_____Transportador __Inversio

ROBOTH ROBAT

0 d
.-ﬁ 'E Tiempo de anticipacion:
pulverizacion a la
ki {-1-‘ 100 |ms 100 ims  apertura del rociador
= Tiempo de anticipacion:
,Ej i 100 |r= 100 | ;e gu:veri_za(;:ic')n acierre -
L . el rociador ;
€Z- Rociadores del Robot 1 Rociadores del Robot 2
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Tiempo de anticipacidon pulverizacién a la apertura del rociado: Un calculo de anticipacién a la
pulverizacion se realiza en funcién de un tiempo parametrado. Esto, en funcién del tiempo de llegada
del producto en relacién con el mando. El mando de pulverizacién se ordena por anticipado para
compensar el atraso de apertura de la valvula y de la llegada del producto.

Distancia de anticipacién = Velocidad en curso X tiempo de anticipacion

Tiempo de anticipacién pulverizacién al cierre del rociado: Un célculo de anticipacién a la parada
de la pulverizacién se realiza en funcién de un tiempo parametrado. El mando de parada de la
pulverizacién se ordena por anticipado para compensar el tiempo de cierre de la valvula. Este tiempo
puede ser diferente del tiempo de apertura.

Este tiempo puede ser negativo para tener un retraso en el cierre en lugar de anticipacion.
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6.8. Configuracion de las entradas

Vista "Configuracion de las entradas":

Vista parametraje
Robot precedente

o

Entrada de ol e

defecto exterior i
XI 8 EXT.

Entrada ventilacion

de la cabina f:%
XI o6 =

Entrada marcha
transportador yy 4

Entrada pulso

transportador XC 1 'LI'LI_

Entradf':l' X[ 11
deteccion 1 D -

—
]

]

|

]

va
i
i
s
i,

I

]

|
]
|
]

—

Retorno a los
parametros
de la fabrica

¢

Entrada
deteccién 2

Entrada
deteccion 3

Entrada
deteccion 4

Entrada
deteccién 5

Entrada
deteccion 6

Init
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Estado del contacto: El estado del boton debe corresponder con el tipo de contacto cableado en el REV 600.

T Contacto normalmente

: Contacto normalmente

abierto:

cerrado:

Entrada de defecto exterior: Esta entrada corresponde a la informacion dada por un sistema exterior
al modulo pero en interaccion con €l en el proceso. Informacién en la regla de bornes XI polo N°8.

Se puede cablear por ejemplo, un defecto alta tension del modulo de pulverizacion de polvo

Entrada ventilacion de la cabina: Esta entrada corresponde a la informacion ventilacion cabina en
funcionamiento dada por el armario de la cabina en la regla de bornes Xl Polo N°6.

Entrada marcha transportador: Esta entrada corresponde a la informacién transportador en marcha
dada por el armario del transportador en la regla de bornes XI Polo N°4.

Entrada pulso del transportador : Esta entrada corresponde as la informacién de pulso del transporta-
dor propuesta por el gabinete del transportador en la regla de bornes XC Polo N°3.

Entrada deteccion piezas 1 a 6: Estas entradas corresponden a la informacién dada por los sensores
de deteccion de piezas en la regla de bornes XI Polo N°11 a 16.
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Retorno a los parametros de la fabrica: Si hay un funcionamiento inadecuado, se puede volver a los
parametros de la fabrica pulsando el botén:

Vista confirmacién de retorno a los pardmetros de la fabrica:

Init

.\/

Confirmacion del
retorno
Parametros de la
fabrica

A\

INICIALIZACION?

X

Anulacién retorno
Parametros de la
fabrica

Si el operador valida el retorno a los parametros de la fabrica, se reinicializan los parametros siguientes:

e Parametro
« Calibrado
e Tabla de recorrido de la pistola
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7. Parametros del sistema
Vista "Parametros del sistema":

o K

Ajuste del

contraste de la
+ - pantalla
Calibrado de la o Limpieza de
parte tactil - 'E:- ( ; Q la pantalla
Sames

Acceso al modo
Supervisor Sames
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Ajuste del contraste de la pantalla: La presion sobre las teclas + o - permite respectivamente
aumentar o disminuir el contraste de la pantalla.

Calibrado de la parte tactil: La presion sobre la tecla correspondiente lanza un procedimiento del
sistema que permite calibrar la parte tactil en funcién de la presion del dedo.

Limpieza de la pantalla: La presion sobre la tecla correspondiente lanza un procedimiento del sistema
que permite desactivar la parte tactil durante 20 segundos para poder limpiar la pantalla.

Acceso al modo Supervisor Sames : Este acceso con contrasefia permite acceder a los parametros
usados para la construccién y las reparaciones del médulo.
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8. Defectos y estados
Vista de "Defectos y estados".

:ﬂ,\:. Boton de =
| Reinicializacion g

Manual Texto de defecto o de estado nimero 1
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Esta vista presenta los defectos o estados en curso en el sistema.
Se pueden visualizar 10 defectos o estados en curso.

Boton de reinicializacion: Permite lanzar un procedimiento de reinicializacién del médulo.
Si el defecto persiste, es que se mantiene y se debe reparar el sistema.
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Tabla recapitulativa de los defectos y estados.

REV fuera de tensién (seccionador cortado o parada de emergencia 00

Parada botdn de validacion o defecto sonda térmica)

Manual La instalacion _esté lista para funcionar. El acceso a la vista marcha
manual es posible.

Automatica Uno de los dos robots estd en marcha automatica

Defecto sonda térmica

Uno de los dos robots desencadend la sonda térmica. Espere hasta que

el motor se enfria

Falta transportador

Uno de los dos o los dos robots estan en marcha automatica, estan listos
para oscilar y pulverizar pero el REV 800 no recibe la informacion
"transportador en marcha". Contacto bornes 3y 4

Defecto variador 1

Defecto en curso en el variador 1

Defecto variador 2

Defecto en curso en el variador 2

Cortar el seccionador general
durante 30s, luego encender
nuevamente.

Defecto ventilacién

La ventilacion no funciona
Parametraje incorrecto (si es la
primera puesta en servicio)

Poner en servicio la ventilacion
Cambiar el sentido del contacto

Defecto exterior

Hay un defecto exterior
Parametraje incorrecto del contacto
Xl (si es la primera puesta en
servicio)

Eliminar el defecto
Cambiar el sentido del contacto

Defecto regulacién eje 1

Defecto regulacién eje 2

Defecto en la transmision del robot
El potenciémetro esté averiado
Problema de pilotaje del variador

Reparar la transmisién y volver a
efectuar un calibrado

Cambiar el potenciémetro y
volver a efectuar un calibrado

Defecto de calibrado
robot 1

Defecto de calibrado
robot 2

Ingreso de un valor fuera de la
gama

Ingresar valores validos
(valor Max. > valor Min.)
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9. Anexo

Validacién de una funcion

Deseleccion de una funcién

Aumentar un valor

Disminuir un valor

Programacion de las tablas de recorrido
de la pistola

Modo manual

Parametraje del robot

Modo automatico / Marcha oscilacion

N° de robot

Pulverizacién

Distancia inicio plano

Ancho de la pieza a la entrada/salida:

Navegacion en los menus

Marcha / Parada oscilacion

Registro

Anticipacion a los movimientos

Retorno al menu principal

Posicién inicio ciclo
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Sentido de las entradas A T

Ventilacion cabina %
Lt

Transportador en marcha
Velocidad del transportador

Deteccidn de piezas ﬁa;_-g

Defecto exterior 'ﬁ'.s‘“
EXT.

Reinicializacion defecto QZE,

Entrar / validacion ‘ ]

o alg
Movimiento robot Ell'@, :ﬂ_
Liberacion eje %]‘B'

0 ~1 0.1
Seleccién del robot en Modo manual O @

Copia de tabla del robot n°1 al robot n°2 [[£]]
U
Tiempo de marcha @
Anticipacion pulverizacion F
AT
Barrera de deteccion I
Aplicacidon grande carrera rf-'r I
Aplicacion corta carrera _ﬂ— ;
Contraste (I'
Calibrado de la parte tactil ﬁ.t?
W

Limpieza de la pantalla a
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