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Toda publicacién o reproduccidn de este documento, en cualquier forma que seaq, y toda
explotacién o publicacidon de su contenido estdn prohibidas, excepto si se dispone de la
autorizaciéon explicita y por escrito de SAMES KREMLIN.

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

© SAMES KREMLIN 2015

CUIDADO : SAMES KREMLIN SAS ha sido declarado organismo de capacitacion por el
ministerio del trabagjo.
Nuestra sociedad realiza capacitaciones que permiten adquirir el conocimiento
necesario para usar y mantener sus equipos a lo largo de todo el ano.
Tenemos un catdlogo 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-kremlin.com

SAMES KREMLIN SAS establece su manual de empleo en francés y lo hace traducir en ingles, alemdan, espanfol,
italiano y portugués.

Emite todas las reservas sobre las fraducciones efectuadas en ofros idiomas y declina foda responsabilidad en cuanto
aellas.
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1. Instrucciones de salud y seguridad
Este manual contiene enlaces hacia los siguientes manuales de empleo:

ver RT n° 6364 para el manual de empleo de los sistemas eléctricos.

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

El mddulo REV 800 estd previsto para instalarse en un armario eléctrico fabricado por
SAMES KREMLIN que garantiza el grado minimo de estanqueidad del producto
respecto a su entorno (proyeccion de agua, contaminacion con suciedades y polvo...).
Corre bajo la responsabilidad del usuario cualquier otro uso (utilizacién fuera del armario
o fabricacién de armario eléctrico que no sea de SAMES KREMLIN).

El médulo REV 800 se debe instalar fuera de una zona ATEX.

El mdédulo REV 800 se debe instalar fuera de una zona contaminada con polvo.

El médulo REV 800 no se debe instalar al exterior.

La temperatura ambiente cerca de los médulos REV 800 debe ser inferior o igual a 40°C.
El mdédulo REV 800 se debe conectar independientemente a la tierra de la planta por un
cable verde/amarillo de 6 mm_ como minimo.

El médulo REV 800 no debe funcionar sin su tapa.

El médulo REV 800 no debe modificarse respecto a su estado original.

Solo las piezas de recambio SAMES KREMLIN o una reparacion efectuada por el ser-
vicio de reparacion de SAMES KREMLIN aseguran y garantizan la seguridad de funcio-
namiento del mdédulo REV 800.

Cortar la alimentacién eléctrica del mddulo REV 800 antes de desconectar los conecto-
res del modulo.

La informacién que indica que la ventilacién de la cabina estd en funcionamiento debe
estar obligatoriamente conectada al médulo REV 800 para autorizar la pulverizacion sélo
cuando estd presente la ventilacién de la cabina. Si esta informacién no estd conectada
o es inexistente, entonces la utilizacion corre bajo la responsabilidad del operador.

La pantalla del médulo REV 800 se hace para utilizarse con las manos limpias o protegi-
das. Existe una pelicula de proteccion a instalar a nivel de la pantalla, la garantia no
cubre las contaminaciones de la pantalla tactil del médulo REV 800 por contaminaciones
de pintura en polvo.

El mddulo REV 800 estd previsto para funcionar sélo con uno o dos robots RFV

SAMES KREMLIN que debe instalarse obligatoriamente en zona ATEX.

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

El médulo REV 800 estd previsto para funcionar sélo con los potencidémetros

SAMES KREMLIN equipados en los robots RFV. Se trata de un sistema eléctrico certifi-
cado por SAMES KREMLIN que garantiza que el potenciémetro se puede utilizar en
zona ATEX. La barrera zener de este sistema debe estar instalada en la zaga del REV 800
sobre el carril previsto con este fin y ajustada.

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

Cualquier intervencion con tensién en el médulo REV 800 sélo debe ser realizada por per-
sonal habilitado y formado a las intervenciones eléctricas.
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2. Presentacion

El mdédulo de mando REV 800 puede pilotar hasta dos robots SAMES KREMLIN RFV 2000.
Permite efectuar un movimiento de barrido de sube y baja (altitud) programado en cada uno
de los robots en funcidn del tipo de pieza en curso.

Este movimiento puede ser diferente por robot.

En el caso de utilizar el médulo de mando sin deteccidén o con una deteccidon simple de las
piezas a pintar, este movimiento puede descompuesto en un méximo de 3 zonas diferentes.
Cada una de las zonas puede tener una velocidad de barrido diferente y una
autorizacién de pulverizacién.

Altura de barrido A

Altura 4 |
Velocidad 3 Zona 3
Altura 3
1
Velocidad 2 Zona 2
Altura 2

Velocidad 1 Z 1
Altura 1 \ ona

» Tiempo

Subida Bajada

506280

En el caso de utilizar el médulo con una deteccidon por barrera células, un drea de escaneado
se puede dividir en seis zonas de pulverizacién. En cada zona estd asociado una autorizacion
de pulverizacién.

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

Se conecta facilmente a un sistema industrial gracias a la disponibilidad de las funciones siguientes:
¢ Pulverizaciéon que se puede automatizar gracias a la deteccidn de las piezas a pintar por

sensor o célula fotoeléctrica o barrera de células.

Entrada prevista para conectar una parada de emergencia eventual.

Enfrada de defecto exterior

Entrada ventilacion en marcha

Entrada tfransportador en marcha

Entrada pulso codificador transportador

Salida autorizacion marcha transportador

Salida de médulo OK

El médulo REV800 se puede instalar en un rack de 19 pulgadas, destinado a ser integrado en
un armario modular SAMES KREMLIN FCR o SLR, asociado alos diferentes mddulos instalados
enrack de 19 pulgadas de pulverizacion SAMES KREMLIN.

También se puede usar solo, es decir fuera del armario, en este caso, se necesita un cofre de
instalacion SAMES KREMLIN.

CUIDADO : El médulo REV 800 se debe instalar obligatoriamente fuera de la zona ATEX y en
una atmésfera no contaminada por residuos de polvo o de pintura.
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Esquema de base del sistema
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3. Instalacion
3.1. Descripcion

El médulo REV 800 se compone de una arquitectura basada en un autédmata programable
industrial pilotado, asociado a un pupitre operador tdctil que pilota 2 variadores de velocidad.

FoBRRE iﬁi SR

00000 Filtrado Q0000
00000 0000

Variador eje2

Variador eje 1

[Arrmnrnmmnssss]

Alimentacién 24V

i _.:Il
|

= : —
| [ I
lT" 1 u Autémata % Relé de
Relés Industrial Programable ﬁ: seguridad
O ———

DES06282

Interruptor
Pupitre Tactil z‘a
O A, [® bl L o

El autémata programable industrial (APl) se compone de 2 mddulos:
¢ Mddulo CPU con entradas/salidas todo o nada y analdgicas integradas
¢ Mddulos adicional de salidas relés

Las entradas/salidas todo o nada permiten principalmente:
e gestionarlas interfaces con el sistema industrial
¢ pilotar en marcha/parada los proyectores o pulverizadores
¢ gestionar las informaciones propias al médulo
Las entradas analdégicas recuperan las informaciones de posicionamiento dadas por los
potencidmetros giratorios de cada eje.
Las salidas analdgicas permiten pilotar en velocidad los variadores de velocidad.

Los variadores de velocidad permiten:
e dar una tensién de referencia a los potenciémetros giratorios
 pilotar los accionadores, es decir los motores asincrénicos de los robots RFV 2000

El pupitre grdéfico y tactil en enlace con el autdmata programable industrial realiza la interfaz
hombre-mdquina del médulo.

Una alimentacion 24 Voltios continuos alimenta los diferentes mdédulos 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:
- lainterfaz en marcha/parada con los proyectores o pulverizadores
- los intercambios de informaciones propias al médulo

Indice de revision : B - Marzo de 2019 7 6435




Una proteccidon por disyuntor disponibles en el panel posterior se ha previsto en la
alimentacion de corriente del médulo a fin de protegerlo.

Vista frontal

(=]

® = SIMATIC HMI /'
: e SAMES (_g) KREMLIN

REV 800

Pupitre operador tactil 7 pulgadas / color Interruptor seccionador

Lainterfaz operador con el médulo se realiza sélo con un pupitre gréfico y tdctil en enlace con
el autémata programable industrial:
* Widescreen LCD TDT de 7 pulgadas con retroiluminacién LED bien legible incluso en pre-
sencia de condiciones luminosas desfavorables
* Visualizacién tactil analdgica resistiva, para mandos por dedo, objeto (no puntiagudo) y
guante
» Caja pldstica robusta, nivel de proteccién IP65(en fachadal), IP20 (en cara posterior)

El interruptor seccionador permite garantizar la seguridad de las intervenciones de manteni-
miento en los robots cortando la potencia de los variadores de velocidad
El interruptor se puede bloquear con un candado.

Se requiere un reinicio con un botén de validacién en el pupitre operator para restaurar la
energia a los variadores de velocidad.

CUIDADO : Aungue el interruptor esté en 0 (Parada), el pupitre operador sigue en tension, pero
no se puede accionar eléctricamente las operaciones relacionadas con los movimientos y la
pulverizacion.

Cuando el interruptor es accionado en 1 y que el poder se restablece en la interfaz de opera-
dor, la instalacién pasa entonces a modo manual o automdtico.

Antes de pasar el interruptor a 1y para validar el boton de validacién, el operador debe cer-
ciorarse 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.
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Vista posterior
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o
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DES06284

La interfaz de conexién 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 mds segura al nivel
de las vibraciones y los problemas de apriete.

El sistema de conexidn posee un bloqueo por enganche de uso facil pues no necesita ninguna

herramienta.

Los conectores estdn protegidos individualmente contra la inversién.

Ademds, cada conector hembra tiene una placa de traccidén que permite reunir varios cables
en el mismo conector y evitar que se firen los hilos.

Para la parte potencia, alimentacion y variadores de velocidad, los conectores tienen un paso
de 7,5 mm, mienfras que en la parte mando tienen un paso de 5,08 mm.
Placa de identificacion del aparato

SAMESL_C;)KREMLIN

TYPE: REV 800
REF.: 210019970

Input voltage: 230V (Mono) +/- 10%
Input frequency: 47-63 Hz
Input current: 16 A

Serial N° ‘ ‘

Date ‘ |

Software ‘ ‘
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3.2. Condiciones de uso

Temperatura ambiente <40°C
Humedad ambiente < 85% sin condensacion

< 1000m (si no, desclasificacién de los variad-
ores necesaria)

Zona no explosivo

Altitud

3.3. Conservacion y mantenimiento del pupitre tactil

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

Limpieza de la pantalla

Preparacion

Limpie periddicamente la pantalla de su pupitre.

Use con este fin un pano humedo y limpiedesde el borde de la pantalla hacia el interior.
Hdgalo sélo con el aparato apagado. De esta manera evitard el accionamiento involuntario
de las funciones.

Limpieza de la imagen

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

Hoja protectora

Una hoja de proteccion existe en opcion para la pantalla (Ref 110002029).
Esta hoja impide que la pantalla se raye y se ensucie.

Productos de limpieza
Para humedecer el pano, use sélo agua y jabdn para vdjilla o un producto de espuma

especial para pantallas. No vaporice el producto de limpieza directamente en la pantalla,
hdgalo en el pano. No use jamds un solvente agresivo o un producto de fregado.

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

3.4.1. Caracteristicas generales del médulo

Instalable en rack

19 pulgadas

Altura

4U

Indice de proteccion

IP20 (cubierta), fachada IP 54

Peso

13,8 Kg

3.4.2. Dimensiones del mdédulo
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Vista desde arriba

Conectores hembras con placa de tracciéon

65

442

Conectores machos

283

3.5. Caracteristicas eléctricas

3.5.1. Caracteristicas del médulo

13

Tensién de entrada

230 mono (+/- 10 %)

Gama de frecuencia de entrada

47-63 Hz

Corriente de entrada maxima consumida

16 A

3.5.2. Sistema de conexiones

Conector de un paso de 7,5 mm

Tension maxima 300V
Intensidad maxima 15A
Seccion nominal de los conductores 0,08 a 2,5 mm?

Conector de un paso de 5,08 mm

Tensién méaxima 300V
Intensidad maxima 10A
Seccion nominal de los conductores 0,08 a 2,5 mm?

DES02378
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3.5.3. Entradas

3.5.3.1. Enfradas todo o nada integrado

Generalidades

Entrada 24V

Tipo

P/N (CEl tipo 1 en modo P)

Tensién nominal

24 VVCC a 4mA, tipico

Tensidon maxima continua admitida

30 VCC

Tension de choque

35VCCpara0,5s

1 16gica (min.)

15VCC a25mA

0 Idgica (max.)

5VCCa1mA

Tiempo de filtrado

Seleccionable 0,05 - 20,0 ms

Consumo de corriente

4mA / entrada utiliza

Aislamiento (sitio a ldgica)

500 VAC para 1 minute

portadora

Grupo de aislamiento 1
Frecuencia de entrada rapida HSC (max.)
1 l6gica = 15 a 26 V para entrada pulso trans- | 20kHz

Entradas simultdaneamente a 1

Todas 55°C horizontalmente, a 45°C en vertical

Longitud de cable (max.)
Blindado
No blindado

500 m entradas normales, 50 m entradas HSC
300 m entradas normales

3.5.3.2. Entradas analdgicas integrado

Generalidades

Tipo

tensién modo simple

Gama tensién (unipolar)

0a10V

Gama plena escala (palabra de datos)

0a 27648

Rango de rebasamiento

10,001 a 11,759 V

Rango de rebasamiento (palabra de datos)

27649 a 32511

Rango de desbordamiento

11,760 a 11,852 V

Rango de desbordamiento (palabra de datos)

32512 a 32567

Resolucién 10 bits

Maxima tension no disruptiva 35V

Suavizar Ninguno, débil, medio o fuerte
Supresion de ruido 10, 50 0 60 Hz

Impedancia =100 kQ

Aislamiento (sitio a l6gica) Nada

Precision (25 °C /0 a 55 °C)

3,0% / 3,5% de la plena escala

Longitud de cable (meter)

100 m, par trenzado blindado

Indice de revision : B - Marzo de 2019
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3.5.4. Salidas infegrados

3.5.4.1. Salidas con relés
Moddulo 8 relés adicional (pilotaje de rociadores 3-6 cada robot)

Generalidades

Tipo

Relé, contacto conmutado

Tensidon nominal / maxima conmutable

5a30VDC o5 a 250 VAC

Corriente (max.)

2A

Corriente de choque (max.)

7 A con contactos cerrados

Carga de lamparas (max.)

30 WDC /200 WAC

Resistencia activado estado (contacto)

0,2 QO max cuando nueve

Proteccion contra la sobrecarga

no

Aislamiento (sitio a l6gica)

1500 VAC para 1 minute (bobina de
contacto

Resistencia de aislamiento

100 MQ min. cuando nueve

Aislamiento entre contactos abiertos

750 V CA para 1 minute

Grupo de aislamiento 8
Retardo de conexién (max) 10 ms
Frecuencia de conmutacion max 1Hz

Vida mecanica (sin carga)

10 000 000 ciclos abiertos / cerra-
dos

Callificacion vida de carga (contacto NO)

100 000 ciclos abiertos / cerrados

Salidas simultaneamente 1

Todas 55°C horizontalmente, a
45°C en vertical

Longitud de cable (max.)

Blindado
No blindado

500 m
150 m

Blogue de relés (pilotaje de rociadores 1-2 de cada robot y los intercambios de informaciones
propias al mdédulo)
Contacto seco

Tension maxima conmutable 250 VAC

Corriente max. 6A

Potentia max conmutable 1500 VA AC

Carga nominal (230 VAC) 400 VA

Carga minima conmutable 10 VDC /10 mA, 24 VDC /1 mA
Materiales de los contactos AgNi

5 000 000 ciclos
8/4 ms
1000 V AC

Periodo de vida mecanica CA/CC
Tiempos de respuesta excitacion / desexitacion
Rigidez dieléctrica contactos abiertos
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3.5.4.2. Salidas todo o nada transistorizadas integrado

Generalidades

Salida 24 V

Tipo

Transistor de tecnologia MOS (Modo N)

Gama de tensioén

20,4 a 28,8 VCC

Corriente de choque (max.)

8 A para 100 ms

1 légica (min.)

20 VCC a la corriente maxima

0 Iégica (max.)

0,1 VCC con carga de 10 kQ

Corriente (max.) 0,5A
Corriente de fuga de salida (max.) 10 A
Carga de lampara (max.) 5W
Resistencia (l6gica de contacto) 0,6 Q max
Proteccion contra la sobrecarga no

Aislamiento (sitio a l6gica)

500 V para 1 minuto

Grupos de aislamiento

1

Retraso Conmutacion (max.)

desactivado a activado / activado a desactivado

1/3 us (Qa.0 a Qa.3)
50/200 ps (todos los demas)

Salidas simultaneamente a 1

Todas a 55°C horizontalmente, a 45°C en
vertical

Longitud de cable (max.)

Blindado 500 m

No blindado 150 m
3.5.4.3. Salidas analdgicas integrado

Generalidades

Tipo Corriente

Gama plena escala 0a20 mA

Gama plena escala (palabra de datos) 0a 27648

Rango de rebasamiento

20,01 a 23,52 mA

Rango de rebasamiento (palabra de datos)

27649 a 32511

Rango de desbordamiento

Rango de desbordamiento (palabra de datos) 32512 a 32767

Resolucion 10 bits

Impedance de salida <500 Q max

Aislamiento (sitio a logica) Nada

Precision (25 °C /0 a 55 °C) 3,0% / 3,5% de la plena escala
Tiempo de establecimiento 2ms

Longitud de cable (meter)

100 m, par trenzado blindado

3.5.5. Alimentacién 24V continua

Alimentacién con separacion protegida contra cortocircuitos, sobrecargas y sobretensiones.

Tension de salida 24 VDC
Tolerancia 1%
Intensidad maxima 3,2A
Potencia 76,8 W
Rendimiento 88,5 %
Indice de revisiéon : B - Marzo de 2019 15 6435




3.6. Esquema general de la instalacion

3.6.1.

Robot
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3.6.2. Interfaz Instalacién
Ejemplo de instalacion con una deteccién de pieza por célula y una entrada codificador para
la nave de escolta

&|[=)|B| % i v
'_i T T T ‘I T [. T ]tz
ML FIS FIS A B CIAC
112]3]4]5]6]|7]|8]9[10[11]12]13]14[15]16]17|18]19]20
24V la.3 24 oV |Ib.0
a8 _: N I Receptor
S B s ottt
Parada Ventilaciéon ! 1 Relé o
de emergencia ! : entrada API
24V XC4 "
Emisor OV XC5
24y | _|_
==k
1
Déféc?o_e;(terno
24V la.2
|
L_)-Uliu.i|
<[ JL
1]2|3[4]5][6]|7]8
[
Contacto seco
Contacto Codificador Relé o Tension
seco entrada APl | de alimentacion

en marcha

Informacion transportador

Demanda transportador

Armario transportador

1
L 1
Tension |
de alimentacién 1
1
1
1

1 Armario o modulo de la instalacién

DES06288
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4. Conexion

4.1. Conexion a tierra

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

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

4.2. Conexion de la tension de alimentacion del médulo

4.2.1. Esquemas eléctricos

>
U

1x230V + T

B
= |

Tn/z2a 1
™~/

DES06289

La tensidn de alimentacién debe ser de 230 voltios monofdsica £10%.
La frecuencia debe enconfrarse entre 47 y 63 Hercios.
La corriente disponible debe ser superior a 16 Amperios.

El cable de alimentacién recomendado por SAMES KREMLIN (Referencia: E4PCAL580)
tiene una longitud de 2,5 m y estd equipado de un enchufe a la norma francesa.

4.2.2. Médulo de mando.

REFRICE Potencia Y
bornes XP o

_ L1 Le/N 1R
Espiga 1 L1 XL | =
Espiga 2 L2 /N 1|2]3
Espiga 3 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 devuelta por los sensores de temperatura se infroducen en serie de un médulo
infegrado de relé de seguridad para cortar la alimentaciéon del variador.

Mo,
I
Ofr%o XM1
¢ 7 SILFLEX_N(C)Y T T— oot i
L Wi ]
4G15 % ) ,
3
So | 3
gle7 \ A
Q m, 4
P, b0t 10" + °
Ol‘en SILFLEX N Wi | 1 6
;-
/'Obg/o efro X QZ 7 E
¢y SILFLEXNCY w5 |+ @300 8
4G0.75 R vl ;
Zener
| 3
2] e
| Vi) 11 &
§+‘ _—— ] 12 2
3 2] 63 e

CUIDADO : (*) Originalmente se instala un puente entre los bornes 6 y 7 del segundo motor.
Hay que retirarlo cuando se conecta la infformacién de la sonda térmica del motor 2.

Los cables recomendados son:

Motor 4 G 1,5 mm? blindado Referencia: 1411222
Sonda térmica 2 x 1 mm2 Referencia: 1411223
Potenciémetro 4 G 0,75 mm? blindado Referencia: 1409971

Asignacion de los cables en las bridas de recuperacion de blindaje en la zaga del médulo
REV 800:

Cables lﬁ‘ Brida de recuperacion de blindaje

RFV1 (motor) XM1 (motor)

0
RFV2 (motor) I ) XM2 (motor)

RFV1 (Potenciéometro) ——— 1 Zenert

RFV2 (Potenciémetro) (] ———— 1 Zener2
| -

XM1 (Potenciémetro) ] ————— Zener1

XM2 (Potenciémetro) 0 Zener2

o
DES04604
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4.3.2. Médulo de mando.
4.3.2.1. Robot RFV 2000 Europe

—
= (5,
= -
Zona no ATEX Zener I
1] @]
|
[ bl
Zona ATEX : ME 4"4
11
5 4 3 2
. X T “'
C >
P TR 1
W
u
MREV1 pPTO [ P=5KO |
230V
0,75 KW Max i
|
R
N\ '
I i i s . | RFV 2000 Europe

Regla de bornes XM Eje cinemético

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 Alimentacion potenciometro 10 voltios
Espiga 9 Senal potenciometro 0-10 voltios
Espiga 10 Comun potenciéometro 0 voltios
Espiga 11 Tierra

Espiga 12 Blindaje cable potenciometro

DES06291
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El variador estd configurado en la fdbrica para un motor de 0,75 kW / 230 voltios.
Por esto, el motor se debe configurar en "tridngulo” de la manera siguiente:

W2 U2 V2
U1 V1 W1

L1 ¢ L2 L3¢ Tensién de salida

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

del variador

Tension asignada al motor 230V
Corriente nominal del motor 3,60 A
Potencia asignada al motor 0,75 kW
Cos Phi asignado al motor 0,72
Frecuencia del motor asignada 50 Hz
Velocidad nominal del motor 1400 min!
Tiempo de subida 0,3 seg
Tiempo de bajada 0,3 seg
Frecuencia de separacion 4 kHz

CUIDADO : La conexion al potenciometro se debe interconectar con una protecciéon por
barrera zener que es un sistema eléctrico certificado (POT11).

Esta barrera zener debe estar instalada en la zaga del médulo de mando REV 800 sobre el carril

previsto con este fin.

Referencia del cable de enlace de la barrera zener al REV 800: 1411224.

Referencia del cable del potenciometro: 1409971.
Referencia della barrera zener: 110002447 AT

Indice de revision : B - Marzo de 2019 21
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4.3.2.2. Robot RFV 2000 US

XM1

Zona no ATEX Faner i

Zona ATEX 4 |
ona - E = I"l'|_|

]
I
I
| RFV 2000 US

DES06292
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4.4. Conexion de los rociadores de pulverizacion

4.4.1. Esquemas eléctricos
Cada robot puede gestionar hasta 6 rociadores de pulverizacion independiente.
Se llama un 'rociador de pulverizacién" una sefal que permite pilotar un mddulo de

pulverizacion.

XG1

KA3
|

XG1

XG2

KA5
|

XG2 T
2

XG1 A

XG1 v

XG2 A

K

IN

XG1

XG1 v

XG2 /]

XG2 Y

6

XG1

Qa.1l

XG1

(8

XG2 /

Qa.EI

XG2 Y

8

XG1

Qa.2 I

XG1 3

XG2

Qa.6 I

XG2 Y

Ejemplo de conexidn para el médulo de mando CRN 457.

Rociador pulv.
Rociador pulv.
Rociador pulv. 3
Rociador pulv.
Rociador pulv.

Rociador pulv.

2

4

5

SILFLEX N w1
X1 L Wl
SILFLEX_N Y E—
X1 L w2
SILFLEX N w2 |
X1 L W3
SILFLEX_N Y Yy E—
o1 I | U
SILFLEX N we |
X1 L W
SILFLEX N W6

2X1

10

10

XG1

XG2

DES06295

0VDC 24 VDC XG1
L e
|2 >/
1 L 3
2 e
1 L 5 L
[2 i
1 | 7
[2 g1/
1 | ] 9 -
[2 o/
N T
2 51/

DES03956
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Ejemplo de conexidn para el médulo de mando TCR:

Rociador pulv. 1

Rociador pulv. 2
Rociador pulv. 3
Rociador pulv. 4
Rociador pulv. 5

Rociador pulv. 6

El cable recomendado por SAMES KREMLIN es un 2 x 1 mm? (Referencia: E2LAAB100).

SILFLEX N w1
™ L Wl
SILFLEX_N wo
X1 L w2
SILFLEX N w2 |
X1 L W3
SILFLEX_N  wza |
X1 L w4
SILFLEX N VY- S—
X1 L W5
SILFLEX N W6

2X1

P
@
=

ol Nl o] B W[N]

=
o

—
[

I

[N
N

[T 0J LT ]

]

-/

DES02393

El mddulo reenvia un contacto seco normalmente abierto para pilotar el médulo de pulveriza-

cion.

Los rociadores estdn pilotados individualmente, correspondiente a los planes definidos en la

interfaz operador.
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4.4.2. Mdédulo de mando.

ROBOT 1 /G

|

XG1

ol | il | A ol

il

ROBOTR
-

lE

3145671819110

1112

L1
2L 2

!

Los 6 rociadores estdn pilotados individualmente, correspondiente a los planes definidos en la

interfaz operado
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

j

olo|vw|lo|la|s|lw|N]| o

4.5.1. Esquemas eléctricos
P
arg
7 e"’%ga de
NSpor cig SLAEX N W20
I
[S)
Venty, "ch " SILFLEX_N WAl
0N gy, 2X1 L et |
A
Dey, ch, SILFLEX N T —
SCtog 2X1 L Wee |
Dgy Siore SILFLEX_N TV H—
ecC/o o 2X1 - L W3
© Pig,,
4 SILFLEX N r wa |
3X0.75 [N L% B
Auto,:
tl'ansor /Zacl'dn
,Oonca o
un or gl)laFLEX_N ws |
; L We ]
Ci
50 SILFLEX_N
[ wor |
2X1 - \W—ZGI

Los cables recomendados por SAMES KREMLIN son:

e 2x 1 mm

2 (Referencia: E2LAAB100).

¢ 3x0,75 mm? (Referencia: E2LDACOQ75).

Las salidas accionan un contacto seco normalmente abierto.

0l

o
DES02396

Regla de Interfaz Entradas / salidas Regla de Interfaz Entradas / salidas
bornes Xi bornes XC

Espiga 1 Parada de emergencia Espiga 1 24 voltios

Espiga 2 Parada de emergencia Espiga 2 0 voltio

Espiga 3 24 voltios transportador en marcha Espiga 3 Entrada codificador transportador la.5
Espiga 4 Entrada transportador en marcha Espiga 4 24 voltios

Espiga 5 24 voltios ventilacion en marcha Espiga 5 0 voltio

Espiga 6 24 voltios ventilacién en marcha la.3 Espiga 6

Espiga 7 24 voltios defecto exterior Espiga 7

Espiga 8 Entrada de defecto exterior la.4 Espiga 8

Espiga 9 24 voltios deteccion piezas

Espiga 10 | 0 voltio deteccién piezas

Espiga 11 Entrada deteccién piezas 1 1b.0

Espiga 12 | Entrada deteccion piezas 2 Ib.1

Espiga 13 | Entrada deteccion piezas 3 Ib.2

Espiga 14 Entrada deteccion piezas 4 |Ib.3

Espiga 15 | Entrada deteccion piezas 5 Ib.4

Espiga 16 | Entrada deteccion piezas 6 Ib.5

Espiga 17 | Salida autorizacién transportador Qa.5

Espiga 18 | Salida autorizacion transportador

Espiga 19 | Salida OK médulo Qa.4

Espiga 20 | Salida OK modulo
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4.5.2. Mdédulo de mando.

4.5.2.1. Integracién de una parada de emergencia auxiliar.

CUIDADO : Si no se usa esta posibilidad, se debe agregar un puente entre los bornes 1y 2 de
la regla de bornes Xl

La parada de emergencia se intercala en el pilotaje del relé de alimentacién.

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

Sin parada de emergencia

&||B|= ek [v

L

<|JTITIIT JT T

1[2[3]4]|5]6]7]8]9]10[11{12]1314[15[16]L7[18[19]20
L
Strap
Con parada de emergencia
El sistema de parada de emergencia reenvia un contacto seco normalmente abierto en
reposo (cuando no estd accionado).
Sila parada de emergencia estd accionada, el REV 800 pasa a “PARADA".

DES06297

|| B || E i v

=
L e e

112|3]4[5|6]7]|8]3]10[11|12[13[14[15]16]17]18]19]20

RAAA

| A

Parada de emergencia

DES06298

Visualizacién = Parada en el visualizador

45.2.2. Informaciones autorizacion transportador y transportador en marcha - Entrada top
codificador

El mddulo se puede conectar con el sistema de gestion del transportador de la instalacion.

Sistema interactivo:

En caso de fallo del mdédulo REV 800, el mddulo para el transportador hasta el reconocimiento
del defecto.

Si el transportador estd parado, el médulo REV 800 se pone en espera y presenta el mensaje
de defecto “falta transportador” hasta que el fransportador rearranque automdaticamente.
Protocolo:

Cuando el REV 800 estd listo, reenvia una informacidén "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 gestion reenvia entonces
una informacién al REV 800 "transportador en marcha” - bornes 3y 4 - a través de un contacto
seco.
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112]3[4]|5]|6|7]8]|9]10]1L|12]13|14[15[16]17[18]19]20
Contacto seco
I o
O
1{e|3]4[5]6]|7[8
24\/5 0\:/ A a5
Contacto I'\Iz S‘{'. 'E' . Relé o Tensidn
seco < Icodn‘lcador : entrada API de alimentacion
| -
Informacion transporta- Demanda transportador 2
dor en marcha ARMARIO TRANSPORTADOR z

Es posible tener en consideracion la velocidad efectiva del transportador mediante la conex-
i6bn de una entrada codificador del transportador (bornes 1,2y 3 de XC)

Los bornes 1y 2 se utilizan para la alimentacién de un codificador o un detector inductivo.

El borne 3 (entrada REV) recibe la senal de impulso del fransportador.

Observacion:

Si el REV 800 no recibe la informacién “transportador en marcha” de manera automdatica,
presentard un defecto "falta transportador”. La pulverizacidén entonces es cortada y el barrido
de los robots estd parado.
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4.5.2.3. Informacién ventilacién en marcha

El mdédulo de mando se puede conectar con el sistema de ventilacion de la instalacion.

En este caso, la pulverizacion sélo se autoriza si la informaciéon "ventilacion cabina” - bornes 5
y 6 - estd 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 pulverizacion, el barrido de los robots estd parado y en modo automdtico la
salida "autorizacién transportador' cambia de estado a fin de parar el fransportador.
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Observacion:

24V

i

_——

ventilaciéon

: Contacto seco

Por defecto, la entrada estd configurada para que no haya defecto de ventilacién.

4.5.2.4. Informacién de defecto exterior

DES06300

El médulo de mando puede recibir una informacion de defecto exterior, reenviada por otfro
modulo o armario de la instalacion.
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.

El barrido de los robots estd parado y en modo automdtico se corta la pulverizacion y la salida

"autorizacién transportador' cambia de estado a fin de parar el fransportador.

_|®|e)|B)E Bk )| v
Rl Ll > < > afnlnln
1]12|3]4[5]e|7]8]9]10]11|12]13]14[15]16]17]18]19]20

Observaciones:

24V
p _: Contacto seco

_——

Defecto externo

DES06301

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

Por defecto, la entrada estd configurada para que no haya defecto exterior.
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4.5.2.5. Deteccidon de piezas

Por deteccidn de posicion

La deteccion se efectia mecdnicamente por la accidn con la pieza a pintar o la estructura
que soporta la pieza.

El detector de posicidon reenvia una informacién "deteccion piezas" en los bornes 9 y 11 por
contfacto seco normalmente abierto o cerrado.

La enfrada se puede configurar para adaptarla a la naturaleza del contacto (normalmente
abierto o cerrado).
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Interruptor de posicion

Por detector fotoeléctrico

La deteccidn se efectia fotoeléctricamente por corte del haz con la pieza a pintar o la
estructura que soporta la pieza.

La célula fotoeléctrica reenvia una informacidén "deteccion piezas" en el borne 11.

La entrada se puede configurar para adaptarla a la naturaleza de la informacidn (nivel alto o
bajo).
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Por barrera fotoeléctrica o barrera de deteccion

La deteccidn se redliza fotoeléctricamente por escision de la viga con la pieza de trabajo o el
columpio que apoya la pieza de trabagjo. El médulo REV 800 puede manejar hasta 6 infor-
macién de deteccidén del altitud "piezas" en los bornes 11 a 16 del terminal XI.

Las enfradas se pueden configurar para adaptarse a la naturaleza de la informacion (alta o
baja).

El uso de una barrera de deteccidn permite una mejor deteccidon de piezas en comparacion

con las fotocélulas, la resolucion de deteccidn es mds pequeno en la barrera de deteccién
(50 mm en general).

CUIDADO : la configuracion de las zonas del ocultacion no es manejado por el médulo REV
800. Este ajuste se realiza mediante el software de programacién de la barrera de deteccion.
El usuario debe hacer una copia de esta configuraciéon en el médulo REV 800.

La barrera fotoeléctrica es configurable en 6 dreas de deteccidon y envia 6 informaciones de
deteccion de la piezas en los bornes 11 a 16 del XI terminal XI.
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4.5.2.6. Informacién mddulo de mando OK
El médulo de mando envia una informacién " mddulo OK " - limitar 19 y 20 - a tfravés de un con-
tacto seco. La informacién se puede conectar a un mddulo o un armario de la instalacion a
través de un relé o una entrada autdbmata.
Cuando el REV 800 es en marcha, la salida devuelve un contacto seco normalmente cerrado.
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5. Piezas de repuesto

Contacto seco

Relé o Tension

entrada AP| | de alimentacion

DES06305

Armario o moédulo de la instalaciéon

Can- Unidad Nivel
Referencia Descripcion - de Pieza de
tidad "
venta repuesto (*)
910019970 Médulo de mando REV 800 - 1 3
110002447AT Barrera Zener - 1 1
110000966 Conector XP - 1 3
E4PTRF590 Conector Xl - 1 3
110000967 Conector XC - 1 3
E4PTRF587 Conector XM1/XM2 - 1 3
E4PTRF588 Conector XG1/XG2 - 1 3

(*)

Nivel 1: Mantenimiento preventivo estandar
Nivel 2: Mantenimiento correctivo
Nivel 3: Mantenimiento excepcional
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