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Ministério do Trabalho.
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Departamento de Formagéao:
Tel.: 33 (0)4 76 41 60 04
E-mail: formation-client@sames.com
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1. Instrucdes de saude e seguranca

IMPORTANTE: Este equipamento pode ser perigoso quando nao utilizado de acordo com as
regras de seguranca especificadas neste manual.

* O mddulo REV 600 foi previsto para ser instalado num armario eléctrico fabricado pela Sames
Tecchnologies que garante o grau minimo de estanquidade do produto em relagdo ao seu ambi-
ente (projeccdo de agua, poluicdo de pé e poeira, etc.). O utilizador sera o Unico responsavel por
qualquer outro caso de utilizacdo (utilizacéo fora do armario ou fabricacdo de um armario eléctrico
diferente do da Sames).

* O mébdulo REV 600 deve ser instalado fora de zonas ATEX.

» O médulo REV 600 deve ser instalado fora de zonas de polui¢cao de pé.

* O mébdulo REV 600 ndo deve ser instalado no exterior.

* A temperatura ambiente & proximidade dos mdédulos REV 600 deve ser inferior ou igual a 40° C.

» O modulo REV 600 deve ser ligado independentemente a terra da fabrica com um fio verde/ama-
relo de no minimo 6 mm2.

» O médulo REV 600 nao deve funcionar sem a sua tampa.

» O médulo REV 600 nado deve ser modificado em relacdo ao seu estado original.

» As pecas de reposi¢cdo Sames Technologies ou uma reparacdo pelo servico de reparacao Sames
sdo as Unicas capazes de certificar e garantir a seguranca de funcionamento do médulo REV 600.

» Cortar a alimentacao eléctrica do médulo REV 600 antes de desligar os conectores do médulo.

» Ainformacéo indicando que a ventilacdo da cabina estd em funcionamento deve ser imperativa-
mente ligada ao mdédulo REV 600 de maneira a autorizar a pulverizacdo apenas quando a ven-
tilacdo da cabina esta presente. Se esta informagéo ndo estiver ligada ou for inexistente, a
responsabilidade pela utilizacao cabera a sociedade exploradora.

» O ecrd do médulo REV 600 é feito para ser utilizado com as maos limpas ou protegidas. Existe
um filme de protec¢éo que deve ser instalado no ecrd. A garantia ndo cobre a contaminagéo do
ecrd tactil do médulo REV 600 por polui¢cdes de pintura a po.

* O modulo REV 600 é previsto para funcionar unicamente com um robot RFV Sames Technologies
que deve ser imperativamente instalado em zona ATEX.

A sociedade exploradora sera a Unica responsavel em caso de qualquer outro tipo de utilizacao.

» O modulo REV 600 é previsto para funcionar unicamente com os potenciometros Sames equipa-
dos nos robots RFV. Trata-se de um sistema eléctrico certificado pela Sames que garante que o
potenciémetro pode ser utilizado em zonas ATEX.

» A sondatérmica do motor RFV deve ser imperativamente ligada ao médulo REV 600 para garantir
a utilizacédo do robot RFV em zonas ATEX.

» Toda interven¢do no mdédulo REV 600 sob tensdo devera ser exclusivamente efectuada por pes-
soal habilitado e formado em intervencdes eléctricas.
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2. Apresentagéao

O médulo de comando REV 600 pode operar até dois robots Sames RFV 2000.

Ele permite efectuar um movimento de varrimento tipo sobe-e-desce (altitude) programado em cada um
dos robots em fungéo do tipo de peg¢a em curso.

Este movimento pode diferir de um robot a outro, e pode ser decomposto em, no maximo, 3 zonas
diferentes.

Cada uma das zonas pode comportar uma velocidade de varrimento diferente e uma autorizacdo de
pulverizagéo.

Altura de
varrimento A
Altura 4
Velocidade 3 Zona 3
Altura 3
Velocidade 2 Zona 2
Altura 2

\Velocidade 1 Zonal
Altura 1

p Tempo

Subida Descida

Ele também associa uma operacédo em ON/OFF de 12 projectores ou pulverizadores Sames, seja para
a pintura a p6 ou para a pintura liquida, por intermédio de um mddulo de pulverizacdo Sames.

O REV 600 pode ser facilmente interfaceado a um sistema industrial, gracas a disponibilidade das
seguintes func¢des :

» Possibilidade de pulverizacdo automatizada, gracas a um sistema de deteccdo das pecas a pin-

tadas por sensor ou célula fotoeléctrica.

» Entrada prevista para a ligagdo de uma eventual paragem de emergéncia

» Entrada de falha externa

» Saida de falha externa

» Entrada de ventilacdo accionada

» Entrada de transportador accionado

* Saida de autorizac¢éo do funcionamento do transportador

O mddulo REV 600 é um equipamento de 19 polegadas para rack, destinado a integracdo num armario
modular Sames FCR, associado aos diferentes médulos de pulverizacdo Sames de 19 polegadas para
rack.

O REV 600 também pode ser utilizado sozinho, ou seja, fora do armario. Nesse caso, é necessario
adquirir uma caixa de instalacdo Sames.

IMPORTANTE: O médulo REV 600 deve ser obrigatoriamente instalado fora de zonas ATEX e
numa atmosfera ndo poluida por residuos de p6 ou de tinta.
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Esquema do principio do sistema

Paragem de emergéncia  Sinalizagéo

S -«

Deteccéo

Falha Transportador

:-_,«_"l-: —>

Ventilacdo

REV 600 —> E%
&

\gg’ - =

> —— < d
— =
|
I N°1 N°1 |
| :
|
I |
®
\ e
N°6 N°6
i == =
::i T ==
A A
Robot 1 Robot 2
\ 4 v
" Eom=id

Nota: voir § 4 pagina 20 para informacfes detalhadas sobre as ligacdes.

indice de revisdo: D

6316




3. Instalacao

3.1. Descricao

O modulo REV 600 é composto por uma arquitectura baseada num autémato programavel industrial
operado, associado a um painel de comando tactil que opera 2 variadores de velocidade.
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O Autémato Programavel Industrial (API) é composto por 3 médulos:
e Modulo CPU com entradas/saidas ON/OFF integradas
« Modulo de entradas analdgicas
e Modulo de saidas analdgicas

As entradas/saidas ON/OFF integradas permitem principalmente:
 gerir a interface com o sistema industrial
« operar em ON/OFF os projectores ou pulverizadores
« gerir as informagdes especificas do médulo

As entradas analdgicas colectam as informacdes de posicionamento fornecidas pelos potenciémetros
rotativos de cada eixo.

As saidas analégicas permitem operar a velocidade dos variadores de velocidade.
Os variadores de velocidade permitem:

» fornecer uma tensao de referéncia aos potenciometros rotativos
« operar 0s actuadores, ou seja, 0s motores assincronos dos robots RFV 2000

indice de revisdo: D 7 6316




O painel de comando grafico e tactil ligado ao autdbmato programavel industrial realiza a interface
homem-méaquina do modulo.

Uma corrente 24 V CC alimenta os diferentes médulos do API.

O interruptor seccionador permite securizar as interven¢des de manutencdo dos robots cortando a
poténcia dos variadores de velocidade.

O bloco de relés permite:

- ainterface em ON/OFF com os projectores ou pulverizadores
- a troca de informacdes especificas do médulo

Uma proteccao por disjuntor foi prevista na alimentacao eléctrica do médulo para protegé-lo.
Vista frontal

<5 Sames ©
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Painel de comando tactil STN de 5,6 polegadas / 4 niveis de azul

Interruptor seccionador

A interface do operador com o médulo é realizada unicamente por intermédio de um painel de comando
grafico e tactil ligado ao automato programavel industrial:
» Ecrd STN de 5,6 polegadas, com retroilumingdo por CCFL, extremamente legivel, mesmo em
condig¢8es luminosas desfavoraveis
» Cold Cathode Fluorescence Lamps
» Mostrador tactil analégico resistivo, para o comando com o dedo, com um objecto (ndo
pontiagudo) ou com luva
 Caixa pléastica robusta, com grau de proteccao IP54 (na fachada) e IP20 (na face traseira)

O interruptor seccionador permite cortar a poténcia eléctrica dos robots RFV2000, de maneira a
assegurar as intervencdes de manutengao.

O interruptor pode ser interditado com cadeado.

IMPORTANTE: Mesmo com o interruptor em 0, o painel de comando permanece sob tenséo, so
gue ndo € possivel accionar electricamente as operacdes relacionadas aos movimentos e a
pulverizagéo.

Quando o interruptor € accionado em 1, ainstalagcdo passa ao modo manual ou automatico.
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Antes de colocar o interruptor em 1, o operador deve certificar-se de que nenhuma pessoa estéa
presente na zona de trabalho da instalagéo.
O utilizador sera o Unico responsavel em caso de inobservancia desta instrucéao.

IMPORTANTE: Apds 5 minutos, o ecra passa ao modo standby " modo de economia de energia"
como se estivesse desligado. Basta uma simples presséo do dedo para sair do modo standby.

Uma folha de proteccao esta disponivel em opcéo para o ecra ref. ELIAAUZ090.
Esta folha protege o ecra de arranhdes e da sujidade.

Vista traseira

Alimentacéo Interface
Aterramento Eléctrica Entradas / Saidas
—@- +: Clbwrean -
|
1 Operacao dos
T - I T Gatilhos
1 Operacéo do motor
a1 Retorno potenciémetro
|
Robot 1 : Robot 2

A interface de ligacdo com o sistema é realizada a partir de conectores com terminais de mola.
Isso dispensa a utilizacdo de encaixe para os cabos e torna as ligacdes mais seguras ao nivel das
vibracdes e restricdes de aperto.

O sistema de ligagcbes possui um bloqueio por roquetes facil de operar, ja que ndo requer ferramentas.
Os conectores sao protegidos individualmente contra a inversao.

Além disso, cada conector fémea possui uma placa de traccdo, de maneira a poder agrupar Varios
cabos num mesmo conector, evitando puxa-los.

Para a parte de poténcia, alimentacao e variadores de velocidade, os conectores apresentam um passo
de 7,5 mm, enquanto que para a parte de comando, o passo € de 5,08 mm.
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Placa de identificacdo do aparelho

SAMES

TIPO: REV 600
SAMES REF.: 1523227

Tensé&o de entrada: 230V (Mono/Tri) +/- 10%
Frequéncia de entrada: 47-63 Hz
Corrente de entrada: 16 A

N° de série® ’

Data ’

Software ’
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3.2. Condic¢Oes de utilizagéo

Temperatura ambiente <45°C

Humidade ambiente < 85% sem condensacao

Altitude < 1000m (senéo, desclassificacdo dos
variadores necessaria)

Zona nao explosiva

3.3. Limpeza e manuetn¢do do painel de comando téactil
Extensiva

O painel de controlo-comando foi projectado para funcionar com pouquissima manutencdo. A
manutencdo do aparelho limita-se a limpeza regular do ecra.

Limpeza do ecréa

Preparacéo

Limpar periodicamente o ecré do painel de comando.

Para tal, utilizar um pano humido. S6 efectuar a limpeza com o aparelho desligado. Isso evitara a
activacdo involuntaria das funcdes.

Imagem Limpeza

Se a funcdo Imagem Limpeza estiver configurada no seu projecto, é possivel limpar o ecra durante o
lapso de tempo indicado (barra de desfile) enquanto este se encontra activado, sem accionar
involuntariamente as func¢des. Todas as introduc8es de dados ficam bloqueadas durante este periodo.

Folha de proteccéao

Uma folha de proteccao esta disponivel para os painéis de comando tacteis.
Esta folha protege o ecra de arranhdes e da sujidade.

Produtos de limpeza
Para humedecer o pano, utilizar apenas agua e um detergente lava-loicas ou um produto de espuma

especial para ecras. Nao vaporizar o produto de limpeza directamente sobre o ecra. Aplica-lo no pano.
Nunca utilizar solventes agressivos e produtos abrasivos.

IMPORTANTE: O ecra téactil ndo deve entrar em contacto com os produtos liquidos ou a po
durante a sua utilizagao, pois isso pode avaria-lo.
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3.4. Caracteristicas mecanicas

3.4.1. Caracteristicas gerais do médulo
Sem o estojo:

Para rack 19 polegadas
Altura 4U
Indice de proteccéo IP20 (carcaga), fachada: IP 54
Peso 11,2 Kg
Com o estojo:
Indice de protec¢éo IP54
Peso 21,7 kg

3.4.2. Dimens8es do mddulo sem o estojo
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Vista superior
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3.4.3. Dimens6es do modulo com o estojo

Dimensdes de fora afora
Largura 525 mm
Altura 227 mm 240 mm
Profundidade 408 + 8 mm + 25 mm

3.4.4. Instalacdo do médulo no estojo

» Etapa 1: Fixar o REV 600 a fachada do estojo

» Etapa 2: Ligar o fio de terra verde/amarelo entre o estojo e o REV 600.

» Etapa 3: Ligar o REV 600 a instalacao. Enfiar os cabos nos empanques e liga-los aos conectores
REV 600. Aparafusar correctamente os empanques.

» Etapa 4: Aparafusar a fachada no estojo, certificando-se de que a estanquicidade é suficiente.

3.5. Caracteristicas eléctricas

3.5.1. Caracteristicas do médulo

Tensdo maxima de entrada 230 mono/tri (+/- 10 %)
Faixa de frequéncia de entrada 47-63 Hz
Corrente de entrada max. consumida 16 A

indice de revisdo: D 13 6316




3.5.2. Ligacdes

Conectores com passo de 7,5 mm

Tensao maxima

300V

Intensidade maxima

15A

Seccédo nominal dos
condutores

0,08 a 205 mm2

Conectores com passo de 5,08 mm

condutores

Tensdo maxima 300V
Intensidade maxima 10 A
Secc¢do nominal dos 0,08 a 2,5 mm2

3.5.3. Entradas
3.5.3.1. Entradas ON/OFF

Generalidades

Entrada 24V

Tipo:

P/N (CEl tipo 1 em modo P)

Tensao nominal

24 V a 4maA, tipica

Tensao continua max. admitida 30V

Tensao de choque 35V para0,5s
1 l6gico (min.) 15Va25mA
0 légico (max.) 5ValmA

atraso de entrada

Seleccionavel (0,2 a 12,8 ms)

Ligag&o de sensor de proximidade
de 2 fios (Bero)

Corrente de fuga

admitida (max.)

1mA

Generalidades

Entrada 24V

Isolacéo (local de logica) Sim

Galvanica 500 V para 1 minuto

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

Entradas simultaneamente a 1

Todas a 55°C

Comprimento do cabo (max.)
Blindado

Nao blindado

500 m para as entradas normais, 50 m para as

entradas HSC

300 m para as entradas normais
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3.5.3.2. Entradas anal6gicas

Generalidades

Formato da palavra de dados
faixa bipolar, escala maxima
faixa unipolar, escala maxima

- 32000 a + 32000
0 a 32000

Impedancia de entrada CC

Entrada de tensdo >10 MQ
Entrada de corrente 250 Q

Atenuacéo do filtro de entrada -3dba3,1kHz
Tensdo max. a entrada 30V

Corrente max. de entrada 32 mA

Resolucdo Conversor A/D 12 bits
Isolacdo (local de légica) Nenhuma

Tipo Entrada diferencial
Faixas

tenséo (unipolar) 0OaloVv
Resolucdo de entrada

tensdo (unipolar) 2,5mV

Tempo de conversédo analégico/digital < 250 s

Resposta de salto analdgico

1.5msa95 %

Rejeicdo em modo comum

40 dB, CC para 60 Hz

Tensdao em modo comum

Tensao de sinal mais tensdo de modo
comum deve ser < +12 V

Faixa de tensdo de alimentagéo 24 V

20,4 a 28,8

3.5.4. Saidas

3.5.4.1. Saidas com relés
Contacto seco

Tensdo nominal / max. comutavel

250/250 V AC

Corrente nominal / max. 8A/15A
Carga nominal 2000 VA
Carga nominal (230 VAC) 400 VA

Poder de corte em DC1

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

Carga min. comutavel

300 mW (5 V /5 mA)

Material dos contactos

AgNi

Tempo de vida util mecénica AC / DC

10 000 000 / 20 000 000 ciclos

AC1

Tempo de vida util eléctrica com carga maxima | 100 000 ciclos

Tempo de resposta de excitacdo/desexcitacdo 10/10 ms

Rigidez dieléctrica contactos abertos

1000 V AC
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3.5.4.2. Saidas ON/OFF transistorizadas

Generalidades

Saida 24V

Tipo

Transistor de tecnologia MOS?

Tensao nominal

24V

Faixa de tensédo

20,4a288V

Corrente de choque (max.)

8 A para 100 ms

1 l6gico (min.)

20 V com corrente maxima

0 loégico (max.)

0,1V com carga de 10 kQ

Corrente nominal por saida (max.)

0,75 A

Corrente nominal por neutro (méax.) 6 A
Corrente de fuga (max.) 10 pA
Carga da lampada (max.) 5W

Tenséo de bloqueio indutivo

L+ menos 48V, dissipacdo 1 W

Resisténcia estado activado (contacto)

0,3 Q max.

Isolacéo

Galvanica (local de l6gica)
Légica de contacto

Contacto a contacto
Resisténcia (l6gica de contacto)
Grupos de isolacao

500 V para 1 minuto

Ver o esquema de cablagem

Atraso

desactivado a activado / activado a desactivado
(max.)

Comutacao (méx.)

2/10ps (Q 0,0e Q0,1)
15/100 ps (outros)

Frequéncia de impulso (max.) Q0,0e Q0,1

20 kHz

Tempo de utilizacdo mecanica

Tempo de utilizacdo dos contactos

Saidas simultaneamente a 1

Todas a 55 °C

Ligacdo de duas saidas em paralelo Sim
Comprimento do cabo (méx.)
Blindado 500 m
N&o blindado 150 m
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3.5.4.3. Saidas analégicas

Generalidades

Isolacéo (local de l6gica) Nenhuma
Faixa de sinal

Saida de tensao 10V
Saida de corrente 0a20mA
Resolugédo, escala maxima

Tensao 12 bits
Corrente 11 bits

Formato da palavra de dados
Tensao
Corrente

- 32000 a + 32000
0 a+ 32000

Precisao

No pior dos casos, 0°C a 55°C
Saida de tensao

Saida de corrente

Tipica, 25°C

Saida de tensao

Saida de corrente

+ 2 % da escala maxima
+ 2 % da escala maxima

+ 0,5 % da escala maxima
+ 0,5 % da escala maxima

Tempo de estabelecimento

Saida de tenséo 100 ps
Saida de corrente 2ms
Excitagdo maxima

Saida de tensédo 5000 Q min.
Saida de corrente 500 Q max.

3.5.5. Alimentagéo 24V CC
Alimentagdo de corte protegida contra curto-circuitos, sobrecargas e sobretensoes.

Tensao de saida 24 VDC
Tolerancia +1%
intensidade maxima 25A
Poténcia 60 W
Rendimento 79 %
indice de revis&o: D 17 6316




3.6. Esquema geral de instalacéo

3.6.1. Robot
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3.6.1.1. Instalacdo
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de entrada API| de alimentag&o
emergéncia s = 8
Emissor [ Armar'|o ou mgdulo da
4 instalacédo
240 I0:4
t [71°7  Mbédulos ou arméarios
1 L1 1
1 : 2 externos
| R TEE 1
I0:2 Contacto
244 sec
Contacto : Relé ou [ Tensao
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sec Interaccao entrada API| de alimentag&o
Informag’ao' transportador Pedido transportador
accionado
Armario transportador
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4. Ligagéo

4.1. Ligacéo aterra

IMPORTANTE: Este equipemento deve ser imperativamente aterrado!
O seu néo aterramento pode gerar condi¢cdes perigosas.

Um fio de terra verde/amarelo de seccéo suficiente deve ser conectado ao contacto apropriado e

identificado na face traseira do médulo. A sec¢do minima recomendada é de 2,5 mm?.

4.2. Ligacéo datenséo de alimentacédo do médulo

4.2.1. Esquemas eléctricos
Se o0 modulo possuir uma alimentagéo 230 Volts monofasica, curto-circuitar os terminais 2 e 3.

S,
J)(QSECJW XP

HOTRN-F —— BLCL
*r 3615 L wi L1
L2

L3

BR

Vi

s lw || e

DES02386

Se 0 mdodulo possuir uma alimentacéo 230 Volts trifasica, a poténcia de cada eixo € repartida numa fase

diferente.

A fase L2 alimenta a poténcia do robot 1, enquanto que a fase L3 alimenta a poténcia do robot 2.

S
3)(232C[Of al

HO7RN-F e BL-CL
* 4G15 L wis | o 1 L1
e 2 L2
N
————— 3 L3

VI 1

A tensdo de alimentacao deve ser de 230 Volts monofasica ou trifasica £10%.
A frequéncia deve ficar compreendida entre 47 e 63 Hertz.
A corrente disponivel deve ser superior a 16 Ampeéres.

Para 220V trifasicos:
O cabo recomendado pela Sames é 0 4 G 1,5 mm? (ref. E2CDKR004).

Para 220V monofasicos:

DES02385

O cabo de alimentacéo recomendado pela Sames (ref. E4APCAL580) possui 2,5 m de comprimento, e

esta equipado com uma tomada francesa standard.

4.2.2. Mobdulo de comando

Caixa de terminais XP | Poténcia N
Pélo 1 LI/N n (Ll Le L3 =
P6io 2 L2 (Robot 1) = - |
Podlo 3 L3 (Robot 2) 1123l 4
Pélo 4 Terra (verde / amarelo)
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4.3. Ligacgéo dos robots RFV 2000

4.3.1. Esquemas eléctricos
Motor com sonda térmica integrada
A informagéo transmitida pela sonda térmica é colocada em série com a falha do variador.

Mo,
0
or o bo XM1
11 SILFLEX NC)Y i3] o 1
L W3
4G15 YT :
3
So | 3
Nnq, | Vi
4
I'Ob O[O,, §7\
p O¢ 5
O[en(.‘/' g)l(l.rLEX N T wid | 1 6 -
P 0’7) 2
Oboy , tro 1 1 !
v ECIBLOF_%X N(C)Y T owis b gl Q ; 8
Zener ‘ 3 9
2 2 0 g
| Vil 1 ]
\ 2
- n
3 2] 6] 3 =

ok

(*) Uma ponte entre os terminais 6 e 7 vem instalada de fabrica. Esta ponte deve ser retirada no
momento da ligacao da informacao da sonda térmica.

Os cabos recomendados sao:

Motor 4 G 1,5 mm? blindado Referéncia: 1411222
Sonda térmica 2 x 1 mm?2 Referéncia: 1411223
Potenciometro 4 G 0,75 mm? blindado Referéncia: 1409971

Atribuicdo dos cabos nas bracadeiras de continuidade de blindagem:

Cabos lﬁl jragadeira de continuidade de blindagem

RFV1 (motor) I) XM1 (motor)
RFV2 (motor) I) XM2 (motor)

RFV1 (Potenciometro) ———— 17 Zenerl

RFV2 (Potenciometro) (| 1 Zener?2
1

XM1 (Potenciémetro) (| 1 Zenerl

XM2 (Potencidmetro) (| ) Zener2

o |
DES04604
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4.3.2. Mbdulo de comando

4.3.2.1. Robot RFV 2000 Europe

—
ROEOT
e
8 5 6
Zona nao Zener I
ATEX 1 [4] 2
777777 I I R e i e e e e
(. bl
Zona ATEX I JE 5 4]
11
5 4 3 2
Y F T “'
C >—]l
v el
W
u
MREV1 P=5 KO

230 v
0,75 KW Max

PTO

RFV 2000 Europe |

Ca_ixa_de Eixo cinematico
terminais XM
Pdlo 1 Fase motor U
Pdlo 2 Fase motor V
Pélo 3 Fase motor W
Pdlo 4 Terra
Pdlo 5 Blindagem cabo motor
Pélo 6 Sonda térmica
Pdlo 7 Sonda térmica
Pélo 8 Alimentagdo potenciémetro 10 Volts
Pélo 9 Sinal potenciémetro 0-10 Volts
Pélo 10 Comum potenciémetro 0 Volts
Pélo 11 Terra
Pélo 12 Blindagem cabo potenciémetro

indice de revisdo: D

22

6316




O variador vem configurado de fabrica para um motor de 0,75 Kw / 230 Volts.
O motor deve, portanto, ser configurado em " tridngulo”, da seguinte maneira:

w2 U2 V2
Ul V1 w1

L1 ¢ L2 L3

!

¢ Tensdo de saida
variador

Estas caracteristicas do motor programadas no variador séo as seguintes:

Tensao atribuida motor 230V
Corrente nominal motor 3,55A
Poténcia atribuida motor 0.75 KW
Cos Phi atribuido motor 0,75
Frequéncia atribuida motor 50 Hz
Velocidade nominal do motor 1355 min
Tempo de subida 0,3 seg
Tempo de descida 0,3 seg
Frequéncia de corte 4 kHz

IMPORTANTE: A ligacdo ao potenciometro deve ser interfaceada com uma protecc¢ao por bar-
reira zener, que é um sistema eléctrico certificado (POT31).

Esta barreira zener seré instalada na traseira do médulo de comando REV600, no trilho previsto

com este efeito.

Referéncia do cabo de ligacdo da barreira zener ao REV 600: 1411224,

Referéncia do cabo do potencidmetro: 1409971.
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4.3.2.2. Robot RFV 2000 US

-
ROEOT
o, 0
b2 '
Zona nao
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, Ligagéo dos gatilhos pulverizagéo

4.4.1. Esquemas eléctricos
Cada robot pode gerir até 6 gatilhos de pulverizacéo.

Chamamos "gatilho de pulveriza¢do" um sinal que permite operar um moédulo de pulverizagéo.

Gajy,
o
o fobol‘ Puy, XG1
iy, SILFLEX_N wi 1 1 -
(0] ul, X1 L Wl 1 9 : J
Gaz,/,f l‘ : SILFLEX_N w2 1 3T L
o6 2X1 ] 2 1 L/
Gaz‘/ e of 1 SILFLEX_N w3 1 5 |
0o 2X1 R — 2 J
G at’/ ?bo; 1 “. SILFLEX_N —wa 1 3 -
G [Obg, UMy, SILFLEX_N W 1 v -
Wiy 31 2X1 e 2 w0 |/
"0ho; 1'0 Uly, 28)I(L1FLEX_N W] 1 11 ».
L2 5

O cabo recomendado pela Sames é um cabo de 2 x 1 mm? (ref. E2LAAB100).
O mddulo envia um contacto seco normalmente aberto para operar o médulo de pulverizacéo.
Os gatilhos sé@o operados por pares, correspondendo aos planos definidos na interface do operador.

XG1

K1

XG1

XG1 XG1 XG1 XG1 XG1

11

K1 K2 K2 K3 K3

XG1 XG1 XG1 XG1 XG1

DES02394

T2 Ta e s T1o T12
Exemplo de conexdo para o0 médulo de comando CRN 457.
Gat//
ho
rObOt /'/ 0VDC 24 VDC XG1
il SILFLEX_N B — 1 T
| L
rop, Puty, E 2 1/
Gagjy 2t 1 SILFLEX_N — W S B e
ho 1 L w2 B 7
G.0bo; pU/V 2
Al SILFLEX_N — w1 L s
ho 5L 2x1 R [2 N
"0b; ,Ou/,/ 6
Ga[ SILFLEX N wi ] 1 N I
/h X1 R [2 1/
"0hoy kaly, SILFLEX_N W 1
Ga[//ho I 1 L W5 | B - 190 j .
"bo Puly, SILFLEX_N W 1oL 8
2x1 — 2 o1/ &
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4.4.2. Mbdulo de comando

ROBOT 1
T‘ﬁ T‘ﬁ ME,TI

101112

4|12/6|7(8|9
LT LT LT [
2} 2l 2 2] 2}

XG1
A
5
A
A

A" - - LY - - A" = -
Operac&o Operacéo Operagao
simultanea simultanea simultanea
L% -~

Operacéo que pode ser diferida no tempo em certas fases do processo

Ca‘Xf"‘ d.e Operacao da pulverizacéo
terminais XG

Pdlo 1 Gatilho 1

Polo 2 Gatilho 1

Pdlo 3 Gatilho 2

Pélo 4 Gatilho 2

Podlo 5 Gatilho 3

Pdlo 6 Gatilho 3

Polo 7 Gatilho 4

Polo 8 Gatilho 4

Pdlo 9 Gatilho 5

Pélo 10 Gatilho 5

Pélo 11 Gatilho 6

Pélo 12 Gatilho 6
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4.5. Ligacéo da interface com o sistema industrial

4.,5.1. Esquemas eléctricos

P, ara

SILFLEX_N
2X1

SILFLEX_N
2X1

SILFLEX_N

2X1

SILFLEX_N
2X1

SILFLEX_N

3X0.75

SILFLEX_N
2X1

W25

W26

SILFLEX_N
2X1

Os cabos recomendados pela Sames séo:

« 2x 1 mm? (ref. E2LAAB100).
« 3x0,75 mm? (ref. E2LDACO75).

As sorties accionam um contacto seco normalmente aberto.

Caixa de Interface Entradas/Saidas

terminais XI

Pdlo 1 Paragem de emergéncia

Pdlo 2 Paragem de emergéncia

Pdlo 3 24 Volts transportador accionado
Pélo 4 Entrada de transportador accionado
Pdlo 5 24 Volts ventilagdo accionada

Pdlo 6 Entrada de ventilagéo accionada
Pélo 7 24 Volts falha externa

Pdlo 8 Entrada de falha externa

Pdlo 9 24 Volts deteccao de pecas

Pélo 10 0 Volt deteccéo de pecas

Pdlo 11 Entrada de deteccao de pecas

Pdlo 12 Entrada de reserva

Pédlo 13 Entrada de reserva

Pdlo 14 24 Volts

Pdlo 15 0 Volt

Pélo 16 Entrada de reserva

Pdlo 17 Saida de autorizacao do transportador
Pdlo 18 Saida de autorizacao do transportador
Pélo 19 Saida OK modulo

Pdlo 20 Saida OK modulo

DES02396
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4.5.2. Mbdulo de comando

4.5.2.1. Integracdo de uma paragem de emergéncia auxiliar

IMPORTANTE: Se esta possibilidade ndo for utilizada, instalar um strap entre os terminais 1 e 2
da caixa de terminais Xl

A paragem de emergéncia é intercalada na bobina de fecho automatico do interruptor seccionador
situado na fachada do médulo.

Ela permite cortar a poténcia do médulo de comando e os robots por ele gerenciados.

[9V] —
< ™
© o
[e¢] ~ ‘
Xl \L
1
Paragem
e de
A2 emergéncia
— {6 | :
Al Xl Q
2 @
w
a

Sem paragem de emergéncia

BB po. &)/
| [ L L Tl

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

STRAR

Com paragem de emergéncia

O sistema de paragem de emergéncia envia um contacto seco normalmente fechado em repouso
(quando néo accionado).

Quando a paragem de emergéncia é accionada, o REV600 passa a “STOP”.

S| T | 7.

1/
rp S oS b A L ain iy

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

| PRI 1
Paragem de emergéncia

Visualizagdo = Stop no mostrador
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4.5.2.2. Informacgdes de autorizacdo do transportador e transportador accionado
O médulo pode ser interfaceado com o sistema de gestao do transportador da instalacéo.

Sistema interactivo:

Em caso de falha do médulo REV600, o funcionamento do transportador € interrompido pelo médulo
até que a falha seja validada.

Se o funcionamento do transportador for interrompido, 0 médulo REV600 se coloca a espera e exibe a
mensagem de falha “transportador ausente" até que o transportador rearranque automaticamente.
Protocolo:

O REV600, quando pronto, envia uma informacao de "autorizacédo do transportador" - terminais 17 e 18
— ao sistema de gestéo do transportador por intermédio de um contacto seco.

O transportador pode ent&o entrar em funcionamento. O sistema de gestéo envia entdo uma informacao
de "transportador accionado" ao REV600 - terminais 3 e 4 — por intermédio de um contacto seco.

e

A B =

'—'
g il mikis
L34 |ala|7|a 9|10l {12{13[14|13|16|17|18(19|20
T Contacto seco
245 DC I0:2
contacto j : Relé ou s Tens&o
sec - Interacg&o entrada | de alimentagdo
Informagéo de Pedido transportador

transportador accionado

ARMARIO TRANSPORTADOR

OBS.:
Se nao receber a informagéo “transportador accionado” em modo automatico, o REV600 exibira a falha
“transportador ausente”.
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4.5.2.3. Informag&o de ventilagéo accionada
O mddulo pode ser interfaceado com o sistema de ventilagao da instalagao.

A pulverizacdo s6 é autorizada se a informacgao de "ventilagdo da cabina" - terminais 5 e 6 — for
apresentada por intermédio de um contacto seco.

Caso contrario, a mensagem de falha "falha de ventilagcdo" aparece no mostrador de falhas.

A pulverizacao € entdo cortada, e a saida "autorizacédo do transportador " muda de estado, de maneira
a parar o 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

e 1
" Ventilagéo

OBS.:
A entrada é configurada por defeito para que nédo haja falha de ventilagao.

4.5.2.4. Informagéo de falha externa

O médulo de comando pode receber uma informacéo de falha externa, enviada por um outro médulo
ou armério da instalac&o.

Esta informacéo de "falha externa" - terminais 7 e 8 — € gerada por intermédio de um contacto seco.
Em caso de falha externa, a mensagem de falha "falha externa " aparece na interface do operador.

A pulverizacao é entéo cortada, e a saida "autoriza¢éo do transportador " muda de estado, de maneira
a parar o transportador.

B R =
| [ T AT

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

24WDC I0:4
£ M Soma dos contactos

SEecos postos em servigo

. L A 1
Médulos ou armarios externos

OBS.:
Vérias falhas externas (contacto seco) de diferentes médulos ou armarios da instalacdo podem ser
colocadas em série.

A entrada é configurada por defeito para que nao haja falha externa.
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4.5.2.5. Deteccdo de pecas

Por detector de posicéo
A detecgdo é realizada mecanicamente por accdo com a pega a pintar ou o transportador que suporta

a pega.
O detector de posi¢éo envia uma informagé&o de "detecgdo de pegas” aos terminais 9 e 11 por contacto

seco normalmente aberto ou fechado.

A entrada pode ser configurada para adaptar-se a natureza do contacto (normalmente aberto ou
fechado).

I = Y2

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

Por detector fotoeléctrico
A deteccéo é realizada fotoelectricamente por corte do feixe com a peca a pintar ou o transportador que

suporta a peca.
A célula fotoeléctrica envia uma informacédo de " detecgéo de pegas” ao terminal 11.

A entrada pode ser configurada para adaptar-se a natureza da informacao (nivel alto ou baixo).

S E A =

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

Receptor

i

Emissor

F Y
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.Informacé&o de mddulo de comando OK
O modulo de comando envia uma informagédo de "mdodulo OK" - terminais 19 e 20 — por intermédio de

um contacto seco.

A informacéao pode ser ligada a um mddulo ou a um armario da instalacdo através de um relé ou de uma
entrada do autémato.
Quando o REV600 esta em estado de funcionamento, a saida envia um contacto seco normalmente

fechado.

By A 1
Sy | T | fil. = RV4
— ; "
% | L T S i
12|34 |alel|7 |8 |2 (10]11]12(13|14|13[16|17|18(12|20
Contacto seco
Relé ou Tenség
entrada | de alimentagéo
Armario ou moédulo da instalagao
5. Pecas sobressalentes
Uni- la. Des-
Céd. artigo Designacéo Qde | dadede | Neces-
) gaste
venda sidade
1523227 Modulo de comando REV 600 - 1 - -
E6GPSRO77AT | Barreira zener - 1 X
E1AAUZ577 Bateria de salvaguarda - 1 X
E4PTRF589 Conector XP - 1 - -
E4PTRF590 Conector Xl - 1 - -
E4PTRF587 Conector XM1/XM2 - 1 - -
E4PTRF588 Conector XG1/XG2 - 1 - -
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