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Toda publicacion o reproduccién de este documento, en cualquier forma que sea, y toda explotaciéon o
publicacién de su contenido estan prohibidas, excepto si se dispone de la autorizacién explicita y por
escrito de SAMES Technologies.

Las descripciones y caracteristicas contenidas en este documento pueden ser modificadas sin aviso
previo.

© SAMES Technologies 2003

CUIDADO : SAS Sames Technologies ha sido declarado organismo de capacitacion por el
ministerio del trabajo.
Nuestra sociedad realiza capacitaciones que permiten adquirir el conocimiento
necesario para usar y mantener sus equipos a lo largo de todo el afio.
Tenemos un catalogo a su disposicion que puede conseguir por simple pedido.
También puede escoger, en la gama de programas de capacitacion, el tipo de
aprendizaje o de competencia que corresponde a sus necesidades y objetivos de
produccion.
Estas formaciones se pueden realizar en los locales de su empresa o en el centro
de formacion 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.

Instrucciones de salud y seguridad

CUIDADO : Este equipo puede ser peligroso si no se utiliza de conformidad con las reglas de
seguridad precisadas en este manual.

El médulo REV 600 esta previsto para instalarse en un armario eléctrico fabricado por Sames Tec-
chnologies que garantiza el grado minimo de estanqueidad del producto respecto a su entorno
(proyeccion de agua, contaminacién con suciedades y polvo...). Corre bajo la responsabilidad del
usuario cualquier otro uso (utilizacion fuera del armario o fabricacién de armario eléctrico que no
sea de Sames).

El médulo REV 600 se debe instalar fuera de una zona ATEX.

El médulo REV 600 se debe instalar fuera de una zona contaminada con polvo.

El médulo REV 600 no se debe instalar al exterior.

La temperatura ambiente cerca de los médulos REV 600 debe ser inferior o igual a 40°C.

El médulo REV 600 se debe conectar independientemente a la tierra de la planta por un cable
verde/amarillo de 6 mm_ como minimo.

El médulo REV 600 no debe funcionar sin su tapa.

El médulo REV 600 no debe modificarse respecto a su estado original.

Sdlo las piezas de recambio Sames Technologies 0 una reparacion efectuada por el servicio de
reparacion de Sames aseguran y garantizan la seguridad de funcionamiento del médulo REV 600.
Cortar la alimentacion eléctrica del moédulo REV 600 antes de desconectar los conectores del
maodulo.

La informacién que indica que la ventilacion de la cabina esta en funcionamiento debe estar obli-
gatoriamente conectada al médulo REV 600 para autorizar la pulverizacién sélo cuando esta pre-
sente la ventilacion de la cabina. Si esta informacion no estd conectada o es inexistente, entonces
la utilizacion corre bajo la responsabilidad del operador.

La pantalla del médulo REV 600 se hace para utilizarse con las manos limpias o protegidas. Existe
una pelicula de proteccion a instalar a nivel de la pantalla, la garantia no cubre las contaminacio-
nes de la pantalla tactil del médulo REV 600 por contaminaciones de pintura en polvo.

El médulo REV 600 esta previsto para funcionar sélo con un robot RFV Sames Technologies que
debe instalarse obligatoriamente en zona ATEX.

Cualquier otra utilizacién del robot corre bajo la responsabilidad del operador.

El médulo REV 600 esta previsto para funcionar sélo con los potenciometros Sames equipados
en los robots RFV. Se trata de un sistema eléctrico certificado por Sames que garantiza que el
potencidmetro se puede utilizar en zona ATEX.

La sonda térmica del motor RFV debe obligatoriamente estar conectada al médulo REV 600 para
garantizar la utilizacién en zona ATEX del robot RFV.

Cualquier intervencién con tension en el modulo REV 600 s6lo debe ser realizada por personal
habilitado y formado a las intervenciones eléctricas.
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2. Presentacion

El médulo de mando REV 600 puede pilotar hasta dos robots Sames RFV 2000.

Permite efectuar un movimiento de barrido de sube y baja (altitud) programado en cada uno de los
robots en funcién del tipo de pieza en curso.

Este movimiento puede ser diferente por robot y descompuesto en un maximo de 3 zonas diferentes.
Cada una de las zonas puede tener una velocidad de barrido diferente y una autorizacion de
pulverizacion.

Altura de
barrido A

Altura 4
Velocidad 3 Zona 3

Altura 3
Velocidad 2 Zona 2

Altura 2
\Velocidad 1 Zona 1

Altura 1

p Tiempo

Subida Bajada

También asocia un pilotaje en marcha/parada de 12 proyectores o pulverizadores Sames tanto para el
polvo como para la pintura liquida, y esto a través de un moédulo de pulverizacion Sames.

Se conecta facilmente a un sistema industrial gracias a la disponibilidad de las funciones siguientes:
» Pulverizacién que se puede automatizar gracias a la deteccién de las piezas a pintar por sensor
0 célula fotoeléctrica.
» Entrada prevista para conectar una parada de emergencia eventual.
» Entrada de defecto exterior
» Salida de defecto exterior
» Entrada ventilacion en marcha
» Entrada transportador en marcha
+ Salida autorizacion marcha transportador

El médulo REV 600 se puede instalar en un rack de 19 pulgadas, destinado a ser integrado en un
armario modular Sames CGR 200, asociado a los diferentes médulos instalados en rack de 19 pulgadas
de pulverizacion Sames.

También se puede usar solo, es decir fuera del armario, en este caso, se necesita un cofre de
instalacién Sames.

CUIDADO : El médulo REV 600 se debe instalar obligatoriamente fuerade lazona ATEXy en una
atmosfera no contaminada por residuos de polvo o de pintura.
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Esquema de base del sistema
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Nota: ver § 4 pagine 20 para el detalle de las conexiones.
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3. Instalacion

3.1. Descripcion

El médulo REV 600 se compone de una arquitectura basada en un autdmata programable industrial
pilotado, asociado a un pupitre operador tactil que pilota 2 variadores de velocidad.

Implantacidn vista desde arriba

Variador Variador
Eje 2 Eje 1
\ /

0 0

8 Automata 8

0 Industrial 0

Programable
Disyuntor
\\ O o) J 1O ‘
H. ;f;‘,M"fNS 000OOOOOOOOOOOOO0O ‘ oooooodooooo ‘ 0000000 ‘
[ N a

=
] FEVEPERET I

[ m[s{s[a =8 = s a s ] a]e]s[a} fElelsisialslele oooo

W00 011 13 1e 0 1e 07 T B T [N SR
NS

[T o Gt
OO0000OO0O0OOOO000 O000000 D Q OOO00000 ‘

[@) O [®

= /; = /4
Pupitre Alimentacion
Téctil 24vVCC

4

(o2}

o

3
Interruptor &
Seccionador

El autémata programable industrial (API) se compone de 3 médulos:
e Moddulo CPU con entradas/salidas todo o nada integradas
e Modulo de entradas analdgicas
e Modulos de salidas analégicas

Las entradas/salidas todo o nada permiten principalmente:
 gestionar las interfaces con el sistema industrial
 pilotar en marcha/parada los proyectores o pulverizadores
 gestionar las informaciones propias al médulo

Las entradas analdgicas recuperan las informaciones de posicionamiento dadas por los potenciometros
giratorios de cada eje.

Las salidas analdgicas permiten pilotar en velocidad los variadores de velocidad.
Los variadores de velocidad permiten:

« dar una tension de referencia a los potenciémetros giratorios
« pilotar los accionadores, es decir los motores asincrénicos de los robots RFV 2000
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El pupitre grafico y tactil en enlace con el automata programable industrial realiza la interfaz hombre-
maquina del médulo.

Una alimentacién 24 Voltios continuos alimenta los diferentes médulos del API.

El interruptor seccionador permite garantizar la seguridad de las intervenciones de mantenimiento en
los robots cortando la potencia de los variadores de velocidad.

El bloque de relés permite:

- la interfaz en marcha/parada con los proyectores o pulverizadores
- los intercambios de informaciones propias al médulo

Una proteccion por disyuntor se ha previsto en la alimentacién de corriente del médulo a fin de
protegerlo.
Vista frontal
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Pupitre operador tactil STN 5,6 pulgadas / 4 niveles de azul Interruptor seccionador

La interfaz operador con el médulo se realiza sélo con un pupitre gréfico y tactil en enlace con el
autémata programable industrial:
« Pantalla STN 5,6 pulgadas , retroiluminada por CCFL, bien legible incluso en presencia de
condiciones luminosas desfavorables
» Lamparas fluorescentes catodicas frias
 Visualizacion tactil analégica resistiva, para mandos por dedo, objeto (no puntiagudo) y guante
» Caja plastica robusta, nivel de proteccion IP54 (en fachada), IP20 (en cara posterior)

El interruptor seccionador permite cortar la potencia eléctrica en los robots RFV2000 a fin de garantizar
la seguridad de las intervenciones de mantenimiento.

El interruptor se puede bloquear con un candado.

CUIDADO : Aunque el interruptor esté en 0 (Parada), el pupitre operador sigue en tensién, pero
no se puede accionar eléctricamente las operaciones relacionadas con los movimientos y la
pulverizacion.
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Cuando el interruptor es accionado en 1, lainstalacion pasa entonces a modo manual o automa-
tico.

Antes de pasar el interruptor a 1, el operador debe cerciorarse de que nadie esté presente en la
zona de trabajo de la instalacion.

El no respeto de esta consigna corre bajo la responsabilidad del usuario.

CUIDADO : Al cabo de 5 minutos, la pantalla se pone en espera "modo protector de pantalla”
como si estuviera apagada. Una simple presion con el dedo basta para sacarla del modo espera.

Una hoja de proteccién existe en opcion para la pantalla Ref ELAAUZ090.
Esta hoja impide que la pantalla se raye y se ensucie.

Vista posterior

Alimentacion Interfaces

Toma de tierra Eléctrica Entradas / salidas

N

o £

| |
1 Pilotaje de los
T - I T Rociadores
| Pilotaje motor
a1 Retorno potenciometro
|
Robot 1 : Robot 2

La interfaz de conexion con el sistema se realiza a partir de conectores de bornes con resorte.
Por esto, no se necesita el uso de terminales para los hilos y la conexién es mas segura al nivel de las
vibraciones y los problemas de apriete.

El sistema de conexién posee un bloqueo por enganche de uso facil pues no necesita ninguna
herramienta.
Los conectores estan protegidos individualmente contra la inversion.

Ademas, cada conector hembra tiene una placa de traccidbn que permite reunir varios cables en el
mismo conector y evitar que se tiren los hilos.

Para la parte potencia, alimentacion y variadores de velocidad, los conectores tienen un paso de 7,5
mm, mientras que en la parte mando tienen un paso de 5,08 mm.

Indice de revision : D 9 6316




Placa de identificacién del aparato

SAMES

TIPO: REV 600
SAMES REF.: 1523227

Voltaje de entrada: 230V (Mono/Tri) +/- 10%
Frecuencia de entrada: 47-63 Hz
Corriente de entrada: 16 A

N° de serie ’

Fecha ’

Software ’
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3.2. Condiciones de uso

Temperatura ambiente <45°C

Humedad ambiente < 85% sin condensacion

Altitud < 1000m (si no, desclasificacion de los
variadores necesaria)

Zona no explosivo

3.3. Conservacién y mantenimiento del pupitre tactil
Alcance

El pupitre de control-mando se ha disefiado para funcionar con muy poca conservacién. La
conservacion del aparato se limita a la limpieza regular de la pantalla.

Limpieza de la pantalla

Preparacion

Limpie periédicamente la pantalla de su pupitre.

Use con este fin un pafio himedo. Hagalo sélo con el aparato apagado. De esta manera evitara el
accionamiento involuntario de las funciones.

Limpieza de laimagen

Si la funcién Limpieza de la imagen esta configurada en su proyecto, puede limpiar la pantalla durante
el lapso de tiempo indicado (barra de temporizacion) mientras esté encendida y esto sin accionar
involuntariamente las funciones. Todos los ingresos se bloquean durante este intervalo de tiempo.

Hoja protectora

Una hoja protectora existe para los pupitres tactiles.
Esta hoja impide que la pantalla se raye y se ensucie.

Productos de limpieza
Para humedecer el pafio, use sélo agua y jabon para vajilla o un producto de espuma especial para

pantallas. No vaporice el producto de limpieza directamente en la pantalla, hagalo en el pafio. No use
jamas un solvente agresivo o un producto de fregado.

CUIDADO : La pantallatactil sélo se debe poner en contacto con los productos liquidos o polvo
durante su utilizacién, so pena de dafiarla.
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3.4. Caracteristicas mecanicas

3.4.1. Caracteristicas generales del médulo
Fuera del cofre:

Instalable en rack 19 pulgadas
Altura 4U
Indice de proteccion IP20 (cubierta), fachada IP 54
Peso 11,2 Kg
Con cofre:
Indice de proteccion IP54
Peso 21,7 kg

3.4.2. Dimensiones del médulo sin cofre
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Vista desde arriba
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3.4.3. Dimensiones del médulo con cofre

Dimensiones Total
Ancho 525 mm
Altura 227 mm 240 mm
Profundidad 408 + 8 mm +25 mm

3.4.4. Instalacion del moédulo en el cofre

» Etapa 1: Fijar el REV 600 en la fachada del cofre

» Etapa 2: Conectar el hilo de tierra Verde/Amarillo entre el cofre y el REV 600.

» Etapa 3: Conectar el REV 600 a la instalacion. Pase los cables en los prensaestopa y conectarlos
en los conectores REV 600. Atornillar correctamente los prensaestopas.

» Etapa 4: Atornillar la fachada en el cofre cuidando de obtener una estanqueidad suficiente.

3.5. Caracteristicas eléctricas

3.5.1. Caracteristicas del médulo

Tension de entrada 230 monol/tri (+/- 10 %)
Gama de frecuencia de entrada 47-63 Hz

Corriente de entrada maxima 16 A

consumida
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3.5.2. Sistema de conexiones

Conector de un paso de 7,5 mm

Tensidon maxima

300V

Intensidad maxima

15A

Seccién nominal de
los conductores

0,08 a 205 mm2

Conector de un paso de 5,08 mm

los conductores

Tensién maxima 300V
Intensidad méaxima 10 A
Seccién nominal de 0,08 a 2,5 mm2

3.5.3. Entradas
3.5.3.1. Entradas todo o nada

Generalidades

Entrada 24V

Tipo

P/N (CEl tipo 1 en modo P)

Tensién nominal

24V a 4mA, tipico

Tension maxima continua admitida | 30V

Tension de choque 35V para0,5s
1 légica (min.) 15Va25mA
0 légica (max.) 5ValmA

retraso de entrada

Seleccionable (0,2 a 12,8 ms)

Conexioén de sensor de proximidad
de 2 hilos (Bero)

Corriente de fuga

admitida (max.)

1mA

Generalidades

Entrada 24V

Aislamiento (sitio a l6gica) Si

Galvanica 500V para 1 minuto

Frecuencia de entrada rapida Monofasica Bifasica
(méx.) 20 kHz 10 kHz
1llégica=15a30V 30 kHz 20 kHz
llégica=15a26V

Entradas simultaneamente a 1

Todas a 55°C

Longitud de cable (max.)
Blindado
No blindado

500 m entradas normales, 50 m entradas HSC

300 m entradas normales

Indice de revision : D
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3.5.3.2. Entradas anal6gicas

Generalidades

Formato de palabra de datos
gama bipolar, plena escala
gama unipolar, plena escala

- 32000 a + 32000
0 a 32000

Impedancia de entrada CC

Entrada de tensiéon >10 MQ
Entrada de corriente 250 Q

Debilitamiento del filtro de entrada -3dba 3,1 kHz
Tension méax. a la entrada 30V

Corriente de entrada maxima 32mA

Resolucion Convertidor A/N 12 bits
Aislamiento (sitio a l6gica) Nada

Tipo Entrada diferencial
Gamas

tensién (unipolar) OalovVv
Resolucién de entrada

tension (unipolar) 2,5mVv

Tiempo de conversién analégica-digital < 250 ps

Respuesta de salto analdgico

1.5msa95 %

Reyeccién en modo comun

40 dB, CC para 60 Hz

Tensién en modo comun

La tension de sefial mas la tension de
modo comun debe ser < +12 V

Gama de tensién de alimentacién 24 V

20,4 a 28,8

3.5.4. Salidas

3.5.4.1. Salidas con relés
Contacto seco

Tension nominal / maxima conmutable 250/250V CA
Corriente nominal / max. 8A/15A
Carga nominal 2000 VA
Carga nominal (230 VAC) 400 VA

Poder de corte en DCI

30/110/220v:8/0,3/0,12 A

Carga minima conmutable

300 mW (5 V /5 mA)

Materiales de los contactos

AgNi

Periodo de vida mecanica CA/ CC

10 000 000 / 20 000 000 ciclos

Periodo de vida eléctrica a plena carga AC1

100 000 ciclos

Tiempos de respuesta excitacion / desexitacion

10/ 10 ms

Rigidez dieléctrica contactos abiertos

1000V CA

Indice de revision : D
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3.5.4.2. Salidas todo o nada transistorizadas

Generalidades

Salida 24V

Tipo

Transistor de tecnologia MOS?!

Tensién nominal

24V

Gama de tension

20,4a28,8V

Corriente de choque (méax.)

8 A para 100 ms

1 légica (min.)

20V a la corriente maxima

0 logica (max.)

0,1V con carga de 10 kQ

Corriente nominal por salida (méax.)

0,75 A

Corriente nominal por neutro (méax.) 6 A
Corriente de fuga (max.) 10 pA
Carga de lampara (méax.) 5W

Tensién de blogueo inductivo

L+ menos 48V, disipacion 1 W

Resistencia estado activado (contacto)

0,3 Q max.

Aislamiento

Galvanico (sitio a l6gica)

Légica de contacto

Contacto a contacto
Resistencia (l6gica de contacto)
Grupos de aislamiento

500V para 1 minuto

Ver esquema de cableado

Retraso

desactivado a activado / activado a desactivado
(max.)

Conmutacion (max.)

2/10ps (Q 0,0y Q 0,1)
15/100 ps (todos los otros)

Frecuencia de impulso (max.) Q 0,0y Q 0,1 20 kHz
Periodo de uso mecanico
Periodo de uso de los contactos
Salidas simultaneamente a 1 Todas a 55°C
Conexion de dos salidas en paralelo Si
Longitud de cable (méx.)
Blindado 500 m
No blindado 150 m
Indice de revision : D 16 6316




3.5.4.3. Salidas analégicas

Generalidades

Aislamiento (sitio a I6gica) Nada
Gama de seiial

Salida de tensién 10V
Salida de corriente 0a20mA
Resolucion, plena escala

Tension 12 bits
Corriente 11 bits

Formato de palabra de datos
Tension
Corriente

- 32000 a + 32000
0 a+ 32000

Precisiéon

Peor caso, 0°C a 55°C
Salida de tensién
Salida de corriente
Tipico, 25°C

Salida de tensién
Salida de corriente

*+ 2 % de la plena escala
*+ 2 % de la plena escala

+ 0,5 % de la plena escala
+ 0,5 % de la plena escala

Tiempo de establecimiento

Salida de tension 100 pus

Salida de corriente 2ms
Excitacién maxima

Salida de tensién 5000 Q minimo

Salida de corriente

500 Q maximo

3.5.5. Alimentacion 24V continua
Alimentacién con separacion protegida contra cortocircuitos, sobrecargas y sobretensiones.

Tension de salida 24\ CC
Tolerancia +1%
Intensidad méaxima 25A
Potencia 60 W
Rendimiento 79 %
Indice de revision : D 17 6316




3.6. Esquema general de la instalacion

3.6.1. Robot
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3.6.1.1. Instalacién
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4. Conexion

4.1. Conexibn atierra

CUIDADO : Este equipo se debe conectar obligatoriamente a tierral
Si no se conecta a tierra se pueden generar condiciones peligrosas.

Un hilo verde/amarillo de tierra de seccién suficiente se debe conectar al terminal apropiado y marcar
en la cara posterior del médulo. La seccidon minima recomendada es de 2,5 mm?.

4.2. Conexioén de la tensién de alimentacién del médulo

4.2.1. Esquemas eléctricos
Si el médulo esta alimentado con 230 voltios monoféasicos, se debe poner un puente entre los bornes 2 y 3.

Re
d o/
1*23e/ecffic XP
oy ‘ Ta ;igiRsN-F ws BL-CL 1
L2

L3

BR

Vi

s lw || e
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Si el médulo esta alimentado con 230 voltios trifasica, la potencia de cada eje se reparte en una fase diferente.

La fase L2 alimenta la potencia del robot 1 mientras que la fase L3 alimenta la del robot 2.

3"’50 w
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La tension de alimentacion debe ser de 230 voltios monofasica o trifasica +10%.
La frecuencia debe encontrarse entre 47 y 63 Hercios.
La corriente disponible debe ser superior a 16 Amperios.

Para trifasica 220 V:
El cable recomendado por Sames es un 4 G 1,5 mm? (Referencia: E2CDKR004).

Para monofésica 220 V:
El cable de alimentacion recomendado por Sames (Referencia: E4PCAL580) tiene una longitud de 2,5
m y esta equipado de un enchufe a la norma francesa.

4.2.2. Modulo de mando.

Regla de Potencia N
bornes XP n|Ll LE L3 =
Espiga 1 L1/N = - |
Espiga 2 L2 (Robot 1) 11le|2la
Espiga 3 L3 (Robot 2)

Espiga 4 Tierra (Verde / Amarillo)
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4.3. Conexion de los robots RFV 2000

4.3.1. Esquemas eléctricos

Motor con sonda térmica integrada

La informacion enviada por la sonda térmica se pone en serie con el defecto variador.
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(*) Originalmente se instala un puente entre los bornes 6y 7. Hay que retirarlo cuando se conecta

lainformacion de la sonda térmica.

Los cables recomendados son:

Motor

4 G 1,5 mm? blindado

Referencia: 1411222

Sonda térmica

2x1mm

2

Referencia: 1411223

Potencidmetro

4 G 0,75 mm? blindado

Referencia: 1409971

Asignacion de los cables en las bridas de recuperacion de blindaje:

Cables

RFV1 (motor)

RFV2 (motor)

°]

0

Brida de recuperacion de blindaje

XM1 (motor)

XM2 (motor)

RFV1 (Potenciémetro) ———— 1 Zenerl
RFV2 (Potenciometro) 1 Zener2
1
XM1 (Potenciémetro) ( p Zenerl
XM2 (Potenciémetro) (] — 0 Zener?2
o
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4.3.2. Mbdulo de mando.
4.3.2.1. Robot RFV 2000 Europe

Zona no ATEX

Zona ATEX

0,75 KW Max

RFV 2000 Europe |

Regla de bornes XM Eje cinematico

Espiga 1 Fase motor U

Espiga 2 Fase motor V

Espiga 3 Fase motor W

Espiga 4 Tierra

Espiga 5 Blindaje cable motor

Espiga 6 Sonda térmica

Espiga 7 Sonda térmica

Espiga 8 Alimentacién potenciémetro 10 voltios
Espiga 9 Sefial potenciometro 0-10 voltios
Espiga 10 Comun potenciémetro 0 voltios
Espiga 11 Tierra

Espiga 12 Blindaje cable potencidometro

—
ROEOT
>
8 5 6
Zener i
1 [4] 2
- —-—-4-—--Ft-Fd===F -+ -7 ——— —-
(. bl
f‘1 f\z ‘3 4"
11
5 4 3 2
Y F T “'
C >—]l
v el
W
u
MREV1 PpPTO P=5 KO
230V
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El variador esta configurado en la fabrica para un motor de 0,75 Kw / 230 voltios.
Por esto, el motor se debe configurar en "triangulo” de la manera siguiente:

W2 U2 V2
Ul V1 W1
L1 ¢ L2 L3 ¢ Tensién de salida

del variador

Estas caracteristicas del motor programadas en el variador son las siguientes:

Tension asignada al motor 230V
Corriente nominal del motor 3,55A
Potencia asignada al motor 0,75 KW
Cos Phi asignado al motor 0,75
Frecuencia del motor asignada 50 Hz
Velocidad nominal del motor 1355 min!
Tiempo de subida 0,3 seg
Tiempo de bajada 0,3 seg
Frecuencia de separacion 4 kHz

CUIDADO : Laconexion al potenciémetro se debe interconectar con una proteccion por barrera
zener que es un sistema eléctrico certificado (POT31).

Esta barrera zener se debe instalar en la parte posterior del médulo de mando REV600 en la
ranura prevista con este fin.

Referencia del cable de enlace de la barrera zener al REV 600: 1411224,

Referencia del cable del potenciometro: 1409971.
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4.3.2.2. Robot RFV 2000 US

-
ROEOT
o, 0
b2 '
Zona no ATEX
Zona ATEX
X1
6
MREV1  PTO ‘|:|:F"=‘5r LY
230 V P2
0,75 KW Max i
1
4 I
| RS, SIS =l RFV 2000 US
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4.4. Conexién de los rociadores de pulverizacion

4.4.1. Esquemas eléctricos
Cada robot puede gestionar hasta 6 rociadores de pulverizacion.

Se llama un "rociador de pulverizacién" una sefal que permite pilotar un médulo de pulverizacion.
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El cable recomendado por Sames esun 2 x 1 mm? (Referencia: E2LAAB100).
El médulo reenvia un contacto seco normalmente abierto para pilotar el médulo de pulverizacion.
Los rociadores estan pilotados por pares, correspondiente a los planes definidos en la interfaz operador.

XG1 XG1 XG1 XG1 XG1

K1 K1 K2 K2 K3

XG1 XG1 XG1 XG1 XG1

T2 Ta Te T

Ejemplo de conexién para el médulo de mando CRN 457.

XG1

K3

XG1

11

le

DES02394
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;adOr oy 0VDC 24 VDC XG1
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Ao, 1 X1 — [2 e
Rorggot 1 Pun, SILFLEX_N ] 1 | 5
Qo 2X1 R — [2 e
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4.4.2. Mbdulo de mando.

ROBOT 1

XG1
A
5
A
A

UE

T‘ﬁ “3,':

Lig|3(4(2|6|/7|B|9|(l0/1L1e
LT LT LT [
2} 2l 2 2] 2}

Pilotaje Pilotaje
simultaneo simultaneo

Pilotaje
simultaneo

Pilotaje que se puede desfasar en el tiempo en ciertas fases del proceso

Regla de bornes XG | Pilotaje pulverizacion
Espiga 1 Rociador 1
Espiga 2 Rociador 1
Espiga 3 Rociador 2
Espiga 4 Rociador 2
Espiga 5 Rociador 3
Espiga 6 Rociador 3
Espiga 7 Rociador 4
Espiga 8 Rociador 4
Espiga 9 Rociador 5
Espiga 10 Rociador 5
Espiga 11 Rociador 6
Espiga 12 Rociador 6
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4.5. Conexion de las interfaces con el sistema industrial

4.,5.1. Esquemas eléctricos

Qa q,
e
Tr, ergenc/
Qnspor[ Q
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Los cables recomendados por Sames son:

SILFLEX_N
2X1

SILFLEX_N
2X1

SILFLEX_N

2X1 L W22

SILFLEX_N
2X1

SILFLEX_N

3X0.75 L w4

SILFLEX_N
2X1

SILFLEX_N
2X1

W25

W26

+ 2x 1 mm? (Referencia: E2LAAB100).
« 3x0,75 mm? (Referencia: E2LDACO075).
Las salidas accionan un contacto seco normalmente abierto.

Regla de bornes Xl

Interfaz Entradas / salidas

Espiga 1 Parada de emergencia

Espiga 2 Parada de emergencia

Espiga 3 24 voltios transportador en marcha
Espiga 4 Entrada transportador en marcha
Espiga 5 24 voltios ventilacion en marcha
Espiga 6 Entrada ventilacion en marcha
Espiga 7 24 voltios defecto exterior

Espiga 8 Entrada de defecto exterior
Espiga 9 24 voltios deteccion piezas
Espiga 10 0 voltio deteccion piezas

Espiga 11 Entrada deteccién piezas

Espiga 12 Entrada de reserva

Espiga 13 Entrada de reserva

Espiga 14 24 voltios

Espiga 15 0 voltio

Espiga 16 Entrada de reserva

Espiga 17 Salida autorizacién transportador
Espiga 18 Salida autorizacion transportador
Espiga 19 Salida OK médulo

Espiga 20 Salida OK mdédulo

DES02396
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4.5.2. Mdbdulo de mando.

4.5.2.1. Integracién de una parada de emergencia auxiliar.

CUIDADO : Sino se usaestaposibilidad, se debe agregar un puente entre los bornes 1y 2 de la

regla de bornes Xl

La parada de emergencia se intercala en la bobina de automantenimiento del interruptor seccionador

situado en la fachada del médulo.

De esta manera permite cortar la potencia en el médulo de mando y los robots gestionados por él.

[9V] —
< ™
© o
© ~
Xl
1
Parada
] de
A2 emergenci
|
] ;
Al Xl Q
2 @
w
a

Sin parada de emergencia

BB po. &)/
| [ L L Tl

12134367 |8|2(10{11]12|13|14|15|16|17|18|15|20

STRAR

Con parada de emergencia

El sistema de parada de emergencia reenvia un contacto seco normalmente abierto en reposo (cuando

no esta accionado).
Si la parada de emergencia esta accionada, el REV600 pasa a “PARADA”.

& &) T 7.

EXT.

v
- [ LY L ainals

Lie| 34|37 8] S10ii{i2 13l 415l s 17 181220

[ R TR 1
Parada de emergencia

Visualizacion = Parada en el visualizador
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4.5.2.2. Informaciones autorizacion transportador y transportador en marcha

El médulo se puede conectar con el sistema de gestién del transportador de la instalacion.

Sistema interactivo:

En caso de fallo del médulo REV600, el médulo para el transportador hasta el reconocimiento del

defecto.

Si el transportador esta parado, el médulo REV600 se pone en espera y presenta el mensaje de defecto
“falta transportador" hasta que el transportador rearranque automaticamente.

Protocolo:

Cuando el REV600 esta listo, reenvia una informacion "autorizacion transportador” - bornes 17 y 18 - al
sistema de gestion del transportador a través de un contacto seco.
El transportador puede ponerse en funcionamiento, el sistema de gestién reenvia entonces una

informacion al REV600 "transportador en marcha" - bornes 3 y 4 - a través de un contacto seco.

| 2Ae |
Sl L] 7. v
Tk EXT. =
—
<] Py P o S TAT
L34 |ala|7|a 9|10l {12{13[14|13|16|17|18(19|20
T Contacto seco

245 DC I0:2
Contacto : Relé o Tension

L—_1 T

seco Interaccion entrada API| de alimentacién
Informacion Demanda transportador
transportador en
marcha ARMARIO
TRANSPORTADOR

Observacion:

Si el REV600 no recibe la informacion “transportador en marcha” de manera automatica, presentara un
defecto “falta transportador”.

Indice de revision : D

29

6316




4.5.2.3. Informacién ventilacion en marcha
El médulo de mando se puede conectar con el sistema de ventilacion de la instalacion.

En este caso, la pulverizacion sélo se autoriza si la informacion "ventilacion cabina" - bornes 5y 6 - esta
presente a través de un contacto seco.
Si este no es el caso, un mensaje de defecto "defecto ventilacion" aparece en la vista de los defectos.

Luego, se corta la pulverizacién y la salida "autorizacion transportador" cambia de estado a fin de parar
el transportador.

(S8 T . &)/

112(3(4|2|&6|7|8|9(10|11)12(13|14|153|16(17(18(19(20

24%DC 10:3
: . Contacto seco

" Ventilacion

Observacion:
Por defecto, la entrada esta configurada para que no haya defecto de ventilacion.

4.5.2.4. Informacién de defecto exterior

El modulo de mando puede recibir una informacion de defecto exterior, reenviada por otro mddulo o
armario de la instalacién.

Esta informacion "defecto exterior" - bornes 7 y 8 - se genera a través de un contacto seco.

En caso de defecto exterior, el mensaje de defecto "defecto exterior" aparece en la interfaz operador.

Luego, se corta la pulverizacién y la salida "autorizacion transportador" cambia de estado a fin de parar
el transportador.

B R =
| [ T AT

1213|426 |/(B8|2|10|11]12(13|14|15]le|1/7|18|15|20

2400 10:4
it e B Suma de los contactos

Secos puestos en servicio

) N : _
Médulos o armarios exteriores

Observaciones:

Varios defecto exteriores (contacto seco) de diferentes mddulos o armarios de la instalacion se pueden
poner en serie.

Por defecto, la entrada esta configurada para que no haya defecto exterior.
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4.5.2.5. Deteccion de piezas

Por deteccidn de posicion
La deteccion se efectlia mecanicamente por la accion con la pieza a pintar o la estructura que soporta

la pieza.
El detector de posicion reenvia una informacién "deteccion piezas" en los bornes 9 y 11 por contacto

seco normalmente abierto o cerrado.

La entrada se puede configurar para adaptarla a la naturaleza del contacto (normalmente abierto o
cerrado).

I = Y2

|_|
< |SEL LI L IL ainils
L1234 |ale|7|8 |9 |(10[1112(13]14|1a]1a(17|1819)20
248D 10::5
L -] Contacto seco
Interruptor
de posicion

Por detector fotoeléctrico
La deteccién se efectla fotoeléctricamente por corte del haz con la pieza a pintar o la estructura que

soporta la pieza.
La célula fotoeléctrica reenvia una informacion "deteccion piezas" en el borne 11.

La entrada se puede configurar para adaptarla a la naturaleza de la informacién (nivel alto o bajo).

S E A =

1213|426 |/(B|2(10|11]12(13|14|15]16|1/7|18|1%|20

Receptor

i

Emisor

F Y
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Informacién médulo de mando OK
El médulo de mando envia una informacién "mdédulo OK" - bornes 19y 20 - a través de un contacto seco.
La informacién se puede conectar a un médulo o un armario de la instalacién a través de un relé o una

entrada autdbmata.

Cuando el REV 600 esta en estado de marcha, la salida reenvia un contacto seco normalmente cerrado.

& e AE
Sy | T | fil. Vv
— 3 "
% | L T S i
Sl 314 a7 8|9 (10(1112|13[14(15|16]|17(18]12|120
Contacto seco
Relé o Tensi(;;1
entrada API| de alimentacién
Armario o médulo de la instalacién
5. Piezas de repuesto
Can- Unidad lera Des-
Referencia Descripcion - de Emer-
tidad . gaste
venta gencia
1523227 Modulo de mando REV 600 - 1 - -
E6GPSRO77AT | Barrera zener - 1 X
E1AAUZ577 Pila de proteccién - 1 X
E4PTRF589 Conector XP - 1 - -
E4PTRF590 Conector Xl - 1 - -
E4PTRF587 Conector XM1/XM2 - 1 - -
E4PTRF588 Conector XG1/XG2 - 1 - -
Indice de revisién : D 32 6316
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