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1. Painel de comando téctil

Conceito de comando

O ecra do painel de controlo-comando permite observar o estado de funcionamento da maquina ou da
instalacdo a monitorar e, simultaneamente, intervir directamente no desenrolar do processo por simples
toque dos botdes e dos campos de insercdo de dados.

1.1. Manipulagado dos elementos tacteis

1.1.1. Defini¢éo

Os elementos tacteis sdo 6rgdos de comando tacteis do ecra do Touch Panel, a saber, por exemplo, os
botbes, campos de insercdo de dados e janelas de mensagem. O seu principio de utilizacdo ndo é
diferente do das teclas convencionais. Para utilizar os elementos tacteis, basta exercer uma leve
presséo sobre eles com o dedo ou um objecto.

Para utilizar o Touch Panel, ndo empregar objectos pontiagudos ou cortantes para ndo avariar a
superficie de matéria sintética do ecra tactil.

IMPORTANTE: Cuidado paratocar o Touch Panel em apenas um ponto do ecra. Nao tocar varios
elementos tacteis simultaneamente, pois isso pode resultar na activacdo de accles
involuntarias.

1.1.2. Introdugéo de valores numéricos

Principio

Para a insercdo de valores numéricos, o painel tactil exibe automaticamente um teclado de ecra
numeérico assim que um campo de insercdo de dados é tocado. As teclas do teclado do ecrd que
aceitam os comandos aparecem em relevo. As que ndo aceitam séo representadas como superficies
comuns. O teclado desaparece automaticamente quando a insercao dos dados é concluida.

A figura abaixo apresenta um exemplo de teclado de ecra para a insercao de valores numéricos. As
teclas de A a F permitem inserir os valores hexadecimais que ndo aceitam os comandos neste exemplo.
A tecla Help (TP170 B) s6 aparece quando um ha um texto de ajuda disponivel para o campo de
inser¢éo de dados.
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1.1.3. Significado dos botdes

Botéo Funcéo

Objectivo

‘ Introducao de caracteres
)

Introducao de caracteres por
intermédio do teclado em posicao
normal ou Shift.

Deslocar a posicéo de
insercdo de dados para a
esquerda

| B

Deslocar a posicédo actual de
insercéo de dados para a esquerda,
de um caractere.

Deslocar a posi¢éo de
insercdo de dados para a
direita

ESC

Deslocar a posi¢éo actual de
insercéo de dados para a direita, de
um caractere.

0

Escape (ESC)

Help

Anular a insercéo dos dados e fechar
o teclado do ecra.

Entrada (Enter)

Validar a insergdo dos dados e
fechar o teclado do ecra.

Solicitagéo do texto de ajuda

Solicita o texto de ajuda que foi
configurado.

Digitar para voltar atras
(Backspace)

Suprime o caractere que precede o
cursor.

1.1.4. Procedimento

Introduzir os valores numéricos, caractere por caractere, por intermédio das teclas do teclado do ecra.
Se ja houver um valor presente no campo desejado, ele sera suprimido no momento em que o primeiro
caractere for digitado. Uma vez a inserc¢éo de dados iniciada, seré4 impossivel abandonar o campo antes

de ter validado ou interrompido o procedimento.

Os caracteres inseridos sao alinhados a direita. No momento da inser¢éo de um novo caractere, todos
os caracteres ja inseridos se deslocam de uma casa para a esquerda (formato calculadora).
Os caracteres invalidos séo rejeitados, e o sistema emite uma mensagem de erro. Se 0 nUmero maximo
de caracteres possiveis for excedido, o ultimo caractere digitado n&o se inscrira.
A tecla ENTER permite validar o valor inserido. ESC permite interromper a acg&o. Nos dois casos, a

janela se fecha.
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2. Menu principal
Janela "Menu principal:

V224 - X

Sames

Tabelas de Funcionament Funcioname  Falhase Pardmetros Parametros
pulverizagdo o nto estados dorobot  do sistema

&) 5] &) ) B [

=

Escolha da
Falhas ou {} FR -G- lingua

estado em curso

Manual

A tabela de pulverizacdo de um robot corresponde a programacéo das trajectorias.

E possivel informar até 10 tabelas diferentes por robot.

As tabelas de pulverizacdo contém os parametros de movimento e de pulverizacdo, bem como os
parametros de deteccao.

A janela de funcionamento automatico permite efectuar o arranque da oscilacdo do robot com uma
tabela de pulverizacao.

A janela de funcionamento manual d4 acesso individual ao movimento de cada robot e a operacao
dos gatilhos.

A janela de falhas e estados fornece informagfes sobre as falhas ou estados dos robots em curso. O
estado ou a ultima falha em curso séo reexibidos na parte inferior do ecra.

As janelas de parametrizacdo do robot permitem ajustar o seu ambiente, ou seja, a calibracdo, as
antecipacdes, a deteccao, o sentido das entradas, etc.

Os parémetros do sistema oferecem ao utilizador a possibilidade de ajustar o contraste, calibrar o ecra e
desactivar o teclado tactil para limpeza. Os outros parametros do sistema sdo acessiveis a um ajustador SAMES.
Escolha dalingua (5 linguas disponiveis):

* Francés FR
* Inglés GB
* Aleméo DE
 [taliano IT

» Espanhol SP
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3. Tabela de pulverizacédo

A janela de parametrizacéo das tabelas de pulverizacdo depende do nimero de robots configurados.
Janela "Seleccédo de tipo" para 2 robots:

o

ROEGT

(1 3

]

ROECT

(2 B

B

N° ZONA

N° ZONA

: ’ Zona de
Desincrementacdo visualizagao

Incrementacgéo

TIPO G' 1 .ICP.

Escolha do nimero
da tabela de
pulverizagao

.\Jj? 1

D

Escolha Jo namero
de zonas para o
robot 1

\-'37 1

S

Escolha do nimero
de zonas para o
robot 2

Validacéo -
Acesso a zona de
visualizagcdo

—

Quando s6 um robot é seleccionado, a linha relativa ao robot 2 ndo aparece no ecra.
O numero de zonas por robot pode diferir num mesmo tipo.

* NUmero de tipos: 1 a 20
 NUmero de zonas: 1a 3

O acesso as tabelas de pulverizacdo e a sua modificacdo séo efectuados em funcionamento.

Apbs validacdo da janela precedente, visualiza-se a tabela de pulverizacdo N°1 do robot 1:
Janela "tabela de pulverizacdo Robot N°1":

i ZONA 1
f"'_-'i:!'r-_;l::. -

200 |cm 7
A Altura —
de oscilagéo Pagina
max. seguinte
25 m/min
Velocidade de
deslocamento
do robot
Altura
de oscilacéo Memorizagéo
min. da tabela
V[ e =
|

Trata-se de uma tabela que comporta apenas uma zona, e a pulverizagéo esta activa por defeito.
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OBS.: Para efectuar o posicionamento, ajustar a velocidade em 0 e a posicdo desejada no borne
min.

Valor minimo preconizado: 5 m/min.

Velocidade de deslocamento: 0 a 60 metros/minuto ou (192 feet/mn).

A altura de oscilacéo € ajustada em cm, do solo a uma posicéo do carro.

De modo geral, as alturas de oscilagdo deverdo ser estritamente superiores ao valor minimo de
calibracdo em cm, e inferiores ao valor maximo de calibragdo em cm.

Em caso de valores erroneos, uma falha da tabela aparece e remete a janela de selec¢do das tabelas
de pulverizagéo, sem considerar as modificacdes de parametros.

A presséao do botao Pagina seguinte, da acesso:

a tabela de pulverizagéo do robot N°2, se os 2 robots foram seleccionados
ou aos parametros de temporizacao relativos a deteccéo, se a detecgédo estiver validada.

Janela "tabela de pulverizagdo Robot N°2":

Pagina anterior

200 | Cm G

25 m/min I Pagina seguinte

Zona 3

166 | cm Funcéo de copia

o do robot 1
T 40 m/min _EF__ ao robot 2
Zona 2 {-L m_]) | se R1 possuir o

: mesmo n°
133 (- de zona que R2
Aona 1 X 25 m/min

75 | cm

55 N . _ Memorizacéo
. Pulverizacao da tabela
off

Os parametros de movimento sdo compostos por dois pontos de inversao para 0 movimento oscilatério,
pelos nimeros de zonas (com a altitude dos bornes) e pelas velocidades nas zonas. As zonas
correspondem a decomposicao do varrimento.

T
1=

Pulverizag
on

Exemplo:
Emcm
240 !* Borne max.
Zona 3
160 —— Borne 2
Zona 2
120 —— Borne 1
Zona 1
40 _|_  Borne min.
Altitude
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IMPORTANTE: De acordo com o ajustamento davelocidade (m/mn) e da zona (cm), 0 movimento
realizado pode ser diferente do movimento pedido. E necessario deixar um tempo para o0 eixo
realizar as suas aceleracfes e desaceleracdes (0,3 s).

Por exemplo: para uma velocidade de 60 m/mn (= 1 m/s), a distancia de aceleracédo ou de desa-
celeragao é de cerca de 33 cm.

Péagina anterior: Retorno a tabela de pulverizagao do robot 1

Pagina seguinte: Acesso a janela de parametrizacéo da pulverizagdo (se a deteccéo estiver activada)
Apo6s o preenchimento dos parametros da tabela de pulverizacéo do robot 1 na janela do robot 2, uma
funcdo permite copiar estes parametros no robot 2, se este respeitar as regras do controlo de validade
e se 0 numero de zonas for idéntico.

A activacdo do pulverizador da a autorizacdo de pulverizar na zona em funcao da deteccéo.
Memorizacao: Apos ter inserido valores coerentes numa tabela de pulverizagéo (respeitando o controlo
de validade), a pressdo de um dos botdes de memorizagéo regista a tabela em curso de visualizacéo
na zona de memoria especifica ao seu tipo. Se esta tabela corresponder a uma tabela em curso de
execucao, ela sera imediatamente considerada.

A pressao do botdo de memorizagdo remete a janela "seleccéo de tipo".

Se as tabelas preenchidas forem invalidas, uma janela de "falha" adverte de que uma ou varias tabelas
preenchidas ndo sdo coerentes.

Janela "Falha de memorizagéo da tabela de pulverizagdo":

FALHA DA TABELA

Retorno a janela
“seleccao de tipo”

¥
e

Quando um dos bot6es de memorizacdo é pressionado, se um dos parametros das tabelas de
pulverizacéo for invalido, a mensagem de erro "Falha da tabela" aparece.

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

Um controlo de validade é realizado em cada um dos parametros preenchidos nas diferentes tabelas
(R1 e R2).
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Consultar o quadro recapitulativo abaixo:

randez . .
Dados G a deza Controlo de validade Descricdo
fisica
O curso util do robot parametrizado entre
0s bornes minimo e maximo pode ser
fragmentado em 1 a 3 zonas com
N° de zona la3 velocidades diferentes em cada uma das
zonas. Com 3 zonas, o REV600 oferece
a possibilidade de pulverizar ou nao em
cada uma das zonas.
O valor deve ser superior a
. posicdo minima + offset de | Baixa altitude de inverséo, no
Borne min. cm . . . L
seguranca e inferior atodos | movimento oscilatorio do robot
0s outros bornes
O valor deve ser superior a
. todos os outros bornes e Alta altitude de inversdo, no movimento
Borne max. cm . oo s . S
inferior & posi¢céo maxima - | oscilatorio do robot
offset de seguranca
O valor deve ser superior
Borne 1 cm ou |gual ao borne minimo e Altitude de limite da zona 1 a 2
inferior ao borne 2 e ao
borne maximo
O valor deve ser superior
Borne 2 cm ou igual ao borne 1 e Altitude de limite da zona 2 a 3
inferior ao borne maximo
Velocidade . O valor deve ficar :
m/min . Velocidade na zona 1
1 compreendido entre 0 e 60
Velocidade . O valor deve ficar .
m/min : Velocidade na zona 2
2 compreendido entre 0 e 60
Velocidade . O valor deve ficar .
m/min ; Velocidade na zona 3
3 compreendido entre 0 e 60
Distancia de cm O valor deve ficar Distancia entre a deteccéo e a
inicio plano compreendido entre 0 e 510 | pulverizacdo no primeiro gatilho
Lzr%u;a da cm O valor deve ficar Largura a montante da peca a pintar
pec compreendido entre 0 e 255 9 pecaap
montante
L:rgau;a @ cm O valor deve ficar Largura a jusante da peca a pintar
pec compreendido entre 0 e 96 g J pecaap
jusante
Operacao
dos gatilhos Sim / ndo
na zona l
Operacao Estes parametros sé podem ser
dos gatilhos Sim / ndo Valores binéarios acedidos se 3 zonas estiverem
na zona 2 parametrizadas.
Operacao
dos gatilhos Sim / ndo
na zona 3
Velocidade O valor deve ficar
do cm/min compreendido entre 0 e Velocidade do transportador
transportador 9999
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10 tabelas de pulverizagao estéo pré-programadas com o0s seguintes valores:

Descricédo Tipo 1 Tipo 2 Tipo 3 Tipo 4 a 10
N° de zona Dela3 1 2 3 1
Borne min. Emcm 75 75 75 75
Borne max. Emcm 200 200 200 200
Borne 1 Emcm 150 133
Borne 2 Emcm 166
Velocidade 1 Em m/min 25 25 25 25
Ilglljrt%nua de inicio Em cm 0 0 0 0
Velocidade 2 Em m/min 40 40
Largura da peca Emcm 5 5 5 5
Velocidade 3 Em m/min 25
Gatilho 1 SIM / NAO NAO
Gatilho 2 SIM / NAO SIM
Gatilho 3 SIM / NAO NAO

A pressédo do botdo P4gina seguinte d4 acesso aos parametros de temporizacao relativos a deteccéo:
Janela "Parametros de distancia de pulverizagdo":

Wl >
v
Largura da peca a /Eja 5 Cm
montante
Largura da peca a jusante /'E.p S cu

Quando a detecgéo € activada, apos o preenchimento das informacdes para os robots 1 e 2, uma janela
aparece, permitindo inserir a largura da peca a pintar.

Largura da peca a montante/jusante: em funcéo do ponto de detec¢cdo da peca, estes parametros
permitem dimensionar a largura da peca. E possivel parametrizar uma largura de peca para cada tipo.
Ver os casos possiveis:

Valor minimo: 0

Valor maximo: 255 para a largura a montante e 96 para a largura a jusante.
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Deteccéo

Robot 2

A

15 metros max.
>

|
|
|
|
-
|
|
|
|

[ ‘

Robot 1

Detecgdo e acompanhamento de pegas: por defeito, 0 acompanhamento das pecas é gerido em 11 metros,
como no esquema acima. Durante este acompanhamento, o REV 600 gere os cortes de pulverizagdo entre pecas.

Casos possiveis em funcéo da deteccéo:

-

Caso 1 Caso 2
I Sentido do Sentido do
|
RS
[0S
155
KKKRe
[505
[60K5
A 55
[505
[6025
5655
KX
’ Deteccdo da peca (soélida) ‘
Deteccéo a
—
'E]-v @ cm 'E"]-r @ cm
%y (0o 5 [em
Caso 3 Caso 4
Deteccéo do _
suporte da peca I Sentido do
Y
L2 L1 i
Sentido do -
L !l
Detecgéo a jusante
_..—-:‘3";’

cm
Y cm

T O
¥ &

B [Lom

’5’, @cm

DES02744
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4. Modo automatico

O modo automatico pode ser langado no processo se nenhuma ordem de funcionamento do modo

manual estiver em curso.

A mudanca de tipo é imediatamente tomada em conta, mesmo se o robot estiver em curso de
funcionamento. Além disso, se uma tabela de pulverizagdo estiver em curso de execugao, o registo de
uma modificacéo é imediatamente considerado.

Janela "Modo automatico":

i

Escolha do nimero
de tipo

=

Tipo em curso
de execucéo

@h

L[| || !
ON/OFF
& Modo automatico
1000

1000 |

<
Tempo de marcha em
funcionamento

Tempo de marcha (em horas): Este tempo é cumulado no funcionamento em modo automatico e no
funcionamento em modo manual.

Escolha do tipo: E possivel seleccionar um tipo de tabela de pulverizacéo de 1 a 10.
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5. Modo manual

Na janela "modo manual”, é possivel comandar certas ac¢des do robot, com a condi¢cao de que nenhum
dos robots esteja em modo automatico.

Todas as accdes se aplicardo aos robots seleccionados. O facto de anular a seleccdo de um robot
interrompe todas as ac¢bes em curso neste robot.

Janela "Modo manual":

Sl
ﬁ Botéo de selecc¢éo do robot “{'Ih

Modo manual

1

EED‘;E_ @ EEDE | g@

Retorno =
vosicio | ———»> 100 | -cm 100 | cm

Altitude robot G ) G
b || F][]| %

Seleccéo do 4

NUmero de
tipo
Ndmero
do plano -1 = 2 . ~3 ; . 5 :
Seleccao de pulverizagéo Altitude Altitude Ira Funcionamento
forcada por plano para baixo paracima POsi¢ao Oscilacao

Inicio
ciclo

Retorno posicéo altitude: Quando se desloca o robot para cima ou para baixo, a sua posicdo em cm
evolui em fun¢éo do deslocamento.

Este valor é a imagem do valor do potenciometro em volts recalibrada em cm (ver a janela de
parametrizacdo do robot).

Seleccdo do robot Modo manual: Quando o botdo € posicionado em 1, € possivel utilizar todas as
funcBes do modo manual na parte inferior da janela.

Seleccdo do numero de tipo: Accionando as teclas de seta, pode-se escolher um nimero de tipo
correspondente a uma tabela de pulverizacdo, de maneira a poder executa-la em modo manual.
Funcionamento oscilacdo: A activacdo deste botdo permite lancar a parte de movimento
correspondente a tabela de pulverizagéo seleccionada com o nimero de tipo.

Numero de plano: Cada robot pode gerir 3 planos de pulverizacdo. Estes planos correspondem ao
espacgamento fisico entre os pulverizadores em relacdo ao eixo do transportador.

No sentido do transportador, o primeiro plano é o0 N°1 e o ultimo, o N°3.

O sistema é capaz de gerir de 1 a 3 planos consoante a configuracdo (ver a janela de parametrizacéo
do robot).

Seleccdo de pulverizacdo for¢ada: Basta pressionar o botao correspondente ao nimero do plano desejado.
Deslocamento manual do eixo altitude: Basta pressionar demoradamente o botéo altitude para baixo
ou altitude para cima para mover o robot.

Quando o botéo é solto, 0 movimento se interrompe automaticamente, por motivos de seguranca.

Ir a posicdo Inicio ciclo: A activagdo deste botdo permite fazer com que o robot va a posicéo de inicio
de ciclo pré-programada (ver a janela de parametrizacdo do robot).
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6. Parametrizacao do robot
A pressdo da tecla correspondente no menu principal permite aceder a diferentes janelas de
parametrizacdo do robot.

6.1. Acesso calibragem
Esta vista permite 0 acesso a vista calibragem, e a mudanca de unidade cm inche (polegada).

& v >
Acesso avista

calibragem [ ——————3p Calibragem
*ﬁj
" ||

Cu

Mudanca de

unidade \) cm - m/mn

"Calibragem": este botdo permite o0 acesso a vista calibragem dos eixos. Apertando-se este botéo, o
ou os robds param e os seus eixos sao liberados elétricamente.

"Conversao": este botdo permite alterar as unidades do "REV 600", ou seja, passar das unidades do
sistema internacional (Sl) as unidades EUA e vice e versa.

IMPORTANTE: Os valores das tabelas de pulverizagcdo ndo sdo convertidos (métricos a
fraccionais).

Apenas os valores de calibragdo sédo convertidos (métricos a fraccionais), ou seja

280 cm --> 115 inches, 65 cm --> 25 inches.
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6.2. Calibracdo dos eixos
A calibracéo dos eixos de altitude permite definir os cursos minimos e maximos do robot, e converter a
informacéo do potenciémetro em cm.
Esta calibrac&o € obrigatéria, e uma pré-calibracédo por defeito é realizada em cada eixo.
Os valores por defeito sdo de 65 cm e 280 cm entre o ponto de fixacdo do carro e o solo de um robot

RFV2000 standard.
Janela "calibragdo":

Valor real
de calibragéo
max.

Valor real
de calibragéo
min.

Retorno
posicao
Altitude robot
emcm
Retorno
posicao
Altitude robot

o
[u

eixo

Liberacao
eléctrica do

Al

Y-

A0
O

ROECT

0

MAX. cm I ‘[ )
= 280 —
MIN. cm 65 ]
JE
cm Pts

ALTITUDE cm 100 10000

/

Memorizacao
da calibracéo
max.

s~

Janela de
parametrizacdo
robot seguinte

RE!*EDH'

280

65

cm
100

2/

5

AL

N

Pts

Memorizacéo
calibracao
min.

Retorno posicéo altitude: Quando se desloca o robot, a sua posicdo em cm evolui em fungéo do

deslocamento.

Valor real de calibragdo méaxima: Quando a posicdo mais alta desejada foi determinada, deve-se
inserir o valor real medido em cm. Este valor € medido entre o solo e o centro do pulverizaador (ou o

centro médio dos pulverizadores).

Valor real de calibragdo minima: Quando a posicao mais baixa desejada foi determinada, deve-se
inserir o valor real medido em cm. Este valor é medido entre o solo e o centro do pulverizaador (ou o

centro médio dos pulverizadores).
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Memorizacdo da calibragdo maxima: Quando a maquina se encontra na posi¢cdo mais alta desejada
e o valor real em cm j& foi informado, se realiza uma calibracdo maxima. Isso significa que o valor de
retorno do potencidémetro em Volts correspondera ao valor real medido em cm.

Em todos os casos, ndo é possivel ultrapassar este valor maximo (se este valor for excedido, ocorrera
uma falha de regulacgéo).

Memorizacédo da calibragcdo minima: Quando a maquina se encontra na posi¢cao mais baixa desejada
e o valor real em cm ja foi informado, se realiza uma calibragdo minima. Isso significa que o valor de
retorno do potencidémetro em Volts correspondera ao valor real medido em cm.

Em todos os casos, nao é possivel ultrapassar este valor minimo (se este valor for excedido, ocorrera
uma falha de regulacgéo).

Procedimento de calibracéo:

ApGs a ligagdo correcta e a colocacao da instalagéo sob tenséo:
1 Colocar manualmente o robot na posi¢cdo minima
2 Medir e informar a sua posi¢do em cm
3 Validar com o botdo de memorizacéo da calibracdo minima
4 Colocar manualmente o robot na posicdo maxima
5 Medir e informar a sua posi¢do em cm
6 Validar com o botdo de memorizacéo da calibracdo méaxima

o 3T
i oo >

R%DE HEDE

|
JEC L

MAX. cm ‘
280 [5 | 6] | 280 [lj
{ Wl
MiN. cm 65 [ 2 [ 65 E
. -
cm Pts cm Pts
ALTITUDE 100 10000 100 10000

A calibracé@o permite que o REV 600 conheca em permanéncia a posi¢ao real do robot, de maneira a
efectuar correctamente os movimentos programados.

O retorno de posicao é fornecido em Volts (0-10V) por um potenciémetro rotativo. A correspondéncia
com uma posi¢do em cm € fornecida por uma recta de equagdo Y=aX+b. O célculo dos coeficientes é
efectuado com o conhecimento das duas posi¢des extremas de utilizacao.
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cm

Altura
max.

Altura
min.
Volts

DES02321

Posicao maxima (de curso) = Posicdo maxima de calibragéo — Offset de seguranca (2 cm)
Posicao minima (de curso) = Posicdao minima de calibracéo + Offset de seguranca (2 cm)

O REV600 é entregue com coeficientes standard correspondentes a um robot RFV2000 com curso de
2 metros, mas € indispenséavel reefectuar uma calibragdo no momento da primeira colocacdo em
servigo e apdés cada intervencgdo no potencidmetro ou na transmissao.

Pressionando a tecla da seta direita, acede-se a janela de parametros N°2.
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6.3. Deteccdo de pecas
Esta janela gere:
» 0 tipo de deteccédo de pecas
» a posicao de inicio do ciclo
* 0 numero de robots seleccionados

Janela de parametrizagdo Janela de parametriza¢éo

Robot anterior Robot seguinte
JAd
]
o O @
RCEGT

T Com Sem

Lo a detecgédo
DI d oo .\/ detecgéo ’X ¢

Altitude programada

G - 100 cm : 100 | cm da posicéo de inicio

do ciclo
¥ RoBoT REVIGRFV2 | Sdectiod
[ 100 ] cm/min Velocidade do transportador

A parametrizacdo da primeira linha permite dois modos de exploracéo:

Sem deteccdo, assim que o robot € posto em funcionamento automatico, os seus gatilhos sao
accionados. Trata-se de uma pulverizacéo continua enquanto o transportador avanca.

Com deteccao, a pulverizacéo € temporizada em relagao a primeira ou a Ultima peca.

Estas temporizacdes devem ser ajustadas nas tabelas de pulverizagéo, de acordo com o tipo.

Esta temporizacdo depende da velocidade do transportador e da distancia entre os robots e o sensor
de deteccéo.

Cada robot possui 6 gatilhos de pulverizacdo. Os gatilhos funcionam por pares, ou seja, cada robot pode
gerir 3 x 2 gatilhos independentes por tipo.

Altitude programada da posicéo de inicio do ciclo: é a posi¢édo do robot quando este nédo oscila em
modo automatico.

Seleccao do nimero de robots: Trata-se de um estado binario. A instalagdo funcionara com um ou
dois robots.

Velocidade do transportador: Trata-se da velocidade do transportador que serve para determinar as
distancias dos inicios no plano. Este valor € uma constante. Se a velocidade do transportador variar,
sera preciso recalcular e modificar o valor do parametro no REV 600. O valor maximmo é 9999 cm/min.
Pressionando a tecla da seta direita, acede-se a janela de parametros N°3.
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6.4. Antecipacdo da pulverizagéo

Janela "Antecipac&o da pulverizac&o":

Janela de parametrizacdo Janela de parametrizagdo

Robot anterior

Robot seqguinte

F!DEE"E

g 100

=
i 100
: ﬁ:‘ Gatilhos
do robot 1

-,ﬁj'";

ms.

ms.

-

Empoa / Pinturas liquidas

7| ®

Tempo de
100 antecipacgéo
ms Pulverizacao a
abertura do gatilho
Tempo de
100 ms. antecipacao
- Pulverizacéo ao
Gatilhos .
do robot 2 fecho do gatilho

Seleccao robd versao

Tempo de antecipacao da pulverizacdo a

abertura do gatilho: Um célculo de antecipacdo a

pulverizacdo é realizado em funcdo de um tempo que é parametrizado, de acordo com o tempo de
chegada do produto em relacéo ao comando. O comando de pulveriza¢éo é ordenado antecipadamente
para compensar o atraso de abertura da valvula e a chegada do produto.

Distancia de antecipacéo = Velocidade em curso x Tempo de antecipacgéo

Tempo de antecipacéo da pulverizacéo ao fecho do gatilho: Um calculo de antecipacéo a paragem
da pulverizacéo é realizado em funcdo de um tempo que é parametrizado. O comando de paragem da
pulverizacdo é ordenado antecipadamente para compensar o0 atraso de fecho da valvula. Este tempo
pode ser diferente do tempo de abertura.

O valor méaximo é 3000 ms.

Pressionando a tecla da seta direita, acede-se a janela de parametros N°4.

Seleccdo do tipo de rob6RFV
Rob6 RFV versao Empoa

Seleccdo RFV versdo empoa.
A velocidade do robé entdo é compreendida entre 5 e 25 m/mn.

Rob6 RFV versao Pinturas liquidas:

A velocidade do robé entdo é compreendida entre 5 e 60 m/mn.

; Q Seleccdo RFV verséo pinturas liquidas.
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6.5. Parametrizacdo dos inicios nos planos
Janela "Inicio planos":

Janela de parametrizacéo
Robot anterior

Janela de parametrizacao
Robot seguinte

5

RCECTm o
Distancia 0-: E’Q

inicio plano

4
cm cm
L * . L N
I ‘ i ‘
0 0 cm 0 0 cm
istancia  Distancia
plano 2 plano 3

Distancia de inicio plano: trata-se da distancia entre o elemento de detec¢éo (célula, fim de curso,

etc.) e o eixo do primeiro pulverizador do robot. O valor maximo é 1500 cm.

Distancia plano 2 : trata-se da distancia entre o primeiro e o0 segundo grupo de pulverizadores

instalados no robot. O valor maximo é 250 cm.

Distancia plano 3 : trata-se da distancia entre o segundo e o terceiro grupo de pulverizadores

instalados no robot. O valor maximo é 250 cm.
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6.6. Configuracédo das entradas
Janela "Configuracdo das entradas":

Janela de parametrizacédo

Robot anterigr
(=W
a AL “
Entrada de deteccao ~1,
de pecas XI 11 °[jh_ " T R
Entrada de falha Eﬂ‘i
externa XI 8 TG e
EXT.
Entrada de 5
ventilagio dacabina X1 6 & T T—
ey
Entrada de | A
funcionamento XI 4 e e
do transportador
Retorno aos Init
parametros de

Estado do contacto: O estado do botdo deve corresponder ao tipo de contacto cablado no REV600.

S Contacto Normalmente Aberto:

+ Contacto Normalmente Fechado:

Entrada de deteccdo de pecas: Esta entrada corresponde a informacédo fornecida pelo sensor de
deteccéo de pecas a caixa de terminais XI Pélo N°11.

Entrada de falha externa: Esta entrada corresponde a informacao fornecida por um sistema externo
ao moadulo, mas em interacgao com ele no processo. Informacao a caixa de terminais XI Pélo N°8.
Pode-se cablar, por exemplo, uma falha de alta tensdo do médulo de pintura a po

Entrada de ventilagdo da cabina: Esta entrada corresponde a informagéo de ventilagdo da cabina em
funcionamento fornecida pelo armario da cabina a caixa de terminais XI Pélo N°6.

Entrada de funcionamento do transportador: Esta entrada corresponde a informacdo de
transportador accionado fornecida pelo armario do transportador a caixa de terminais XI P6élo N°4.

Retorno aos parametros de fabrica: Em caso de manipulagédo errénea, é possivel voltar aos
parametros de fabrica pressionando o botéo:

Init
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Janela de confirmacgéo de retorno aos parametros de fabrica:

v

Confirmacéo do
retorno

Parametros de fabrica

A\

INICIALIZACAO?

}(

Anulacéo do retorno
Parametros de fabrica

Se o operador validar o retorno aos parametros de fabrica, os seguintes dados serao reinicializados:

* Parémetro
» Calibracdo

» Tabela de pulverizagéo
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7. Parametrizacao do sistema
Janela "Parametrizac&o do sistema":

Ajuste do
G. =& = contraste do ecra
Calibrag&o do o B /’”_ Limpeza do
teclado tactil TS _‘ﬁ Sames |( ecri
M Acesso ao modo
I Supervisor Sames

Ajuste do contraste do ecra: A pressao das teclas + ou — permite respectivamente aumentar ou
diminuir o contraste do ecra.

Calibracao do teclado tactil: A presséo da tecla correspondente acciona um procedimento de sistema
gue permite calibrar o teclado tactil de acordo com a presséo do dedo.

Limpeza do ecra: A pressao da tecla correspondente acciona um procedimento de sistema que permite
desactivar o teclado tactil durante 20 s para que se possa limpa-lo.

Veulllez nettoyer 'ecran |

m on I

Acesso ao modo supervisor Sames: Este acesso com palavra-passe permite aceder aos parametros
utilizados para a construcao e as reparages do modulo.
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8. Falhas e estados
Janela de "Falhas e estados":

o

Manual Texto de falha ou

tilr
C=J |=D

estado niimero 1

O ol
(=™

Botao de
Reset

Esta janela exibe as falhas ou estados em curso no sistema.

E possivel exibir 10 falhas ou estados em curso.

Botdo de reset: Permite accionar um procedimento de reset ao nivel do médulo.

Se a falha persistir, 0 sistema deve ser reparado.
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Quadro recapitulativo das falhas e estados:

Stop REV fora de tenséo (seccionador cortado ou paragem de emergéncia)

Manual A instalacéo esta pronta a funcionar. O acesso a janela de
funcionamento manual é possivel.

Automatico Um dos dois robots estd em funcionamento automético

Auséncia transportador

Um ou os dois robots estdo em funcionamento automatico, prontos a
oscilar e pulverizar, mas o0 REV600 nédo recebe a informagéo
“transportador accionado”. Contacto terminais 3 e 4

Falha do variador 1

Falha em curso no variador 1

Falha do variador 2

Falha em curso no variador 2

Cortar o seccionador geral
durante 30s e repd-lo sob tenséo.

Falha da ventilagdo

A ventilacdo ndo esta em funcao
Mé parametrizagéo (se for a
primeira colocacdo em servigo)

Repor a ventilacdo em servico
Mudar o sentido do contacto

falha externa

Uma falha externa esta presente
Mé parametrizagdo do contacto Xl
(se for a primeira colocacéo em
Servigo)

Eliminar a falha
Mudar o sentido do contacto

Falha de regulacéo do
eixo 1

Falha de regulagédo do
eixo 2

A transmisséo do robot esta
defeituosa

O potenciémetro esta defeituoso
Problema de operacéo do variador

Reparar a transmisséo e
reefectuar a calibracéo
Substituir o potenciémetro e
reefectuar a calibracéo

Falha de calibracéo do
robot 1

Falha de calibracédo do
robot 2

Introducgéo de valor fora da faixa

Entrar algarismos vélidos
(valor méx. > valor min.)
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9. Anexo

9.1. Anexo 1

Validag&do de uma funcéo

Anulagdo da seleccdo de uma fungéo

Aumentar um valor

Programacéo das tabelas de pulverizacdo

v
)(
4>
Diminuir um valor G
V)
]

Modo manual &:j.._
(i}
Parametrizagc&o do robot 289
O=w
Modo automatico / Funcionamento da £
oscilacéo Ik
ROBOT; ROBIT;
N° de robot 0 ik (2] ﬁ-
bl il
Pulverizacio : (;:
Distancia de inicio plano F{E

Largura da pec¢a a montante/jusante /g* /.E >

Navegag&o nos menus G

ON / OFF oscilagéo

Memorizacao

Antecipagdo aos movimentos

Retorno ao menu principal

Posicao de inicio do ciclo f\
¢ U

indice de revisdo: G 27 6317




Sentido das entradas — A T

Ventilagédo da cabina &
¢ c%
Transportador accionado
Velocidade do transportador C-"‘-Q
Deteccéo de pecas ﬂr%‘
¢ pec [I =
Falha externa :&i
EXT.
Reset da falha iil’i
Entrada / validacao ‘ |
Movimento do robot |:[|-{‘J' |‘1}
Liberacéo do eixo %‘] |1
4
» 0, -~1 0.1
Seleccéo do robot em modo manual O @

Cépia da tabela do robot N°1 ao robot N°2 '{T‘l
| |

Tempo de marcha @

Antecipacéo da pulverizacao ﬁ : Q

Contraste G.

Calibracao do teclado tactil ﬁ-t?
Y

Insercéo da palavra-passe

Limpeza do ecra q
(il
[t]
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