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Jegliche Weitergabe oder Reproduktion dieses Dokuments in irgendeiner Art und Weise oder
jegliche Verwertung oder Weiterleitung seines Inhalts an Dritte bedarf der ausdricklichen
schriftfichen Zustimmung von SAMES KREMLIN.

Die in diesem Dokument enthaltenen Beschreibungen und technischen Daten k&nnen ohne
vorherige Ankundigung gedndert werden.

© SAMES KREMLIN 2015

VORSICHT :

SAMES KREMLIN SAS verfigt Gber ein staatlich anerkanntes Schulungs- und
Ausbildungszentrum.

In Schulungen kénnen hier ganzjahrig die zur Einrichtung und Instandhaltung lhrer
Ausristungen erforderlichen Kenntnisse erworben werden.

Auf Anfrage stellen wir lhnen gerne einen Katalog zu. Wahlen Sie aus dem breit
gefdcherten Ausbildungsprogramm den von lhnen gewinschten Schulungstyp
oder die lhren Bedurfnissen und Produktionszielen entsprechenden Lehrinhalte.
Die Lehrgdnge koénnen in |hrem Unternehmen oder in unserem
Ausbildungszentrum in Meylan statifinden.

Ausbildungsabteilung:
Tel.: 33 (0)4 76 41 60 04
E-Mail: formation-client@sames-kremlin.com

SAMES KREMLIN SAS verfasst alle HandbUcher und Leitféden in franzdsischer Sprache und lésst davon Ubersetzungen in englischer, deutscher, spanischer,

italienischer und portugiesischer Sprache anfertigen.

Die Firma Ubernimmt keine Gewdhr fUr die Richtigkeit der Ubersetzungen in andere Sprachen und kann in keiner Form fUr eventuell entstehende Probleme

haftbar gemacht werden.
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1. Sicherheits- und Arbeitsschutzbestimmung
Diese Bedienungsanleitung beinhaltet eine Verknipfung zu folgender Bedienungsanleitung:

Siehe RT Nr. 6364 fur elekirische Systeme.

VORSICHT : Diese Anlage kann Gefahren bergen, wenn beim Gebrauch die Sicherheitsvor-
schriften nicht beachtet werden, die in dieser Bedienungsanleitung angegeben sind:

Das Modul REV 800 ist fUr den Einbau in einen elektrischen Schaltschrank vorgesehen, her-
gestellt von SAMES KREMLIN, die ein MindestmaB an Dichtigkeit des Produktes gegen-
Uber Umwelteinflissen garantieren (Spritzwasser, Verunreinigung durch Pulver und Staub,
...). In jedem anderen Fall haftet der Benutzer (Einsatz ohne Schaltschrank oder in elekiri-
schem Schaltschrank von einem anderen Hersteller als SAMES KREMLIN).

Das Modul REV 800 muss auBerhalb einer ATEX-Zone installiert werden.

Das Modul REV 800 muss auBerhalb einer Staubatmosphdre installiert werden.

Das Modul REV 800 darf nicht im Freien installiert werden.

Die Umgebungstemperaturin der Nahe der Module REV 800 muss niedriger als oder gleich
40 °C sein.

Das Modul REV 800 muss mit einem grinen / gelben Leiter von mindestens 6 mm? Durch-
messer unabhdngig an die Masse des Werks angeschlossen werden.

Das Modul REV 800 darf nicht ohne seine Abdeckung betrieben werden.

Am Originalzustand des Moduls REV 800 darf nichts verdndert werden.

Nur durch Ersatzteile von SAMES KREMLIN sowie eine Reparatur, die vom

SAMES KREMLIN Reparaturdienst vorgenommen wird, kann die Betriebssicherheit des
Moduls REV 800 gesichert und gewdhrleistet werden.

Die Stromversorgung des Moduls REV 800 unterbrechen, bevor die Stecker des Moduls
abgezogen werden.,

Die Information, die angibt, dass die Liftung der Kabine in Betrieb ist, muss unbedingt mit
dem Modul REV 800 verbunden sein, damit die Freigabe zur ZerstGubung nur dann erteilt
wird, wenn die Liftung der Kabine IGuft. Wenn diese Information nicht angeschlossen oder
Uberhaupt nicht vorhanden ist, geschieht der Betrieb auf Verantwortung des Benutzers.
Der Bildschirm des Moduls REV 800 ist darauf ausgelegt, mit sauberen oder geschitzten
Handen bedient zu werden. Ein Schutzfim, der auf den Bildschirm aufzubringen ist, ist
erhdltlich. Die Garantie deckt Verunreinigungen des Touchscreens des Moduls REV 800
durch Pulverlack nicht ab.

FUr das Modul REV 800 ist der Betrieb mit ausschlieBlich einem oder zwei Robotern RFV von
SAMES KREMLIN vorgesehen, die zwingend in einer ATEX-Zone installiert werden muUs-
sen.

Jede andere Benutzung des Roboters geschieht auf Verantwortung des Benutzers.

FUr das Modul REV 800 ist der Betrieb mit ausschlieBlich den Potentiometern von

SAMES KREMLIN vorgesehen, mit denen die Roboter RFV ausgestattet sind. Es handelt
sich hierbei um ein elektrisches System, das von SAMES KREMLIN :zertifiziert ist,
wodurch garantiert wird, dass das Potentiometer innerhalb einer ATEX-Zone benutzt wer-
den kann. Die Zenerbarriere des Systems muss auf der Ruckseite des REV 800 in der dafur
vorgesehenen Schiene angebracht und dann angeschlossen werden.

Der Temperaturmessfihler des RFV-Motors muss unbedingt an das Modul REV 800 ange-
schlossen sein, um den Betrieb des Roboters RFV in einer ATEX-Zone zu sichern.

Solange Spannung anliegt, darf jeglicher Eingriff am Modul REV 800 ausschlieBlich von
berechtigtem und fUr Elekfroarbeiten geschultem Fachpersonal vorgenommen werden.
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2. Beschreibung

Das Steuermodul REV 800 kann bis zu zwei SAMES KREMLIN Robofer RFV 2000 steuern.

Es ermdéglicht die AusfUhrung einer aufwdarts- und abwdartsgerichteten Abtastbewegung (Hohe),
die auf jedem der Roboter abhdngig von der Art des gerade bearbeiteten Teils programmiert ist.
Diese Bewegung kann pro Roboter anders sein.

Wird das Modul ohne Teilerkennung oder mit einfacher Teilerkennung eingesetzt, kann diese
Bewegung in maximal 3 verschiedene Bereiche unterteilt werden. FUr jeden der Bereiche kann
eine andere Abtastgeschwindigkeit pro Bereich und eine Freigabe zur ZerstGubung angege-
ben werden.

Abtasthohe
A

Hohe 4
i Geschwindigkeit 3 ~ Bereich 3
Hohe 3

/ \ Geschwindigkeit 2  Bereich 2
Hohe 2

] \%schwindigkeit 1 Bereich 1
Hohe 1

p Zeit

Aufwartsbewegung Abwartsbewegung

DES06280

Wird das Modul mit Teilerkennung durch Lichtgitter eingesetzt, kann ein Abtastbereich in sechs Bereiche
fUr die ZerstGubung unterteilt werden. Jedem Bereich wird eine Freigabe zur ZerstGubung zugeteilt.
Das REV 800 kann Start / Stopp des Abzugs bei bis zu zwdlf Spritzvorrichtungen oder ZerstGubern
von SAMES KREMLIN steuern, sowohl fUr Pulverlack als auch fUr flissige Farbe, in diesem Fall
mit Zwischenschaltung eines ZerstGubermoduls von SAMES KREMLIN.

Dank der Verfugbarkeit folgender Funktionen ist es leicht in ein Industriesystem zu integrieren:
* Die ZerstGubung kann automatisiert werden, denn es findet eine Erkennung der zu lackie-

renden Teile per Sensor oder Lichtschranke oder Lichtgitter staft.

Eingang vorgesehen fir den eventuellen Anschluss eines Not-Aus

Eingang externer Fehler

Eingang LUftung in Betrieb

Eingang Forderer in Betrieb

Eingang Impuls Kodierer Foérderer

Ausgang Freigabe Férderer

Ausgang Modul OK

Das Modul REV 800 ist ein Gerdat, das fur den Einbau in ein 19-Zoll-Rack ausgelegt ist, damit es in
einen modularen Schaltschrank von SAMES KREMLIN, Typ FCR oder SLR, infegriert werden
kann, zusammen mit verschiedenen 19-Zoll-Rack-Modulen fur die ZerstGubung von

SAMES KREMLIN.

Es kann auch alleinstehend benutzt werden, also auBerhalb eines Schaltschranks. In diesem Fall
ist ein Installationsgehduse von SAMES KREMLIN notig.

VORSICHT : Das Modul REV 800 muss unbedingt auBBerhalb einer ATEX-Zone und in einer Atmo-
sphare, die nicht von Pulver- oder Farbresten verunreinigt ist, installiert werden.
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Prinzipschema des Systems
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Hinweis: Siehe § 4 Seite 19 fir Einzelheiten bei den Anschlissen.
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3. Installation

3.1. Beschreibung

Das Modul REV 800 besteht aus einer Architektur, die auf einer speicherprogrammierbaren
Steuerung basiert, zusammen mit einem Bedienerpult mit Touchpanel, zur Steuerung von zwei
Drehzahlreglern.

5]

00000 o|| Fiter |0 00000
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" Sromversorgung
ﬂ' |

i
Speicherprogrammierbare % Sicher-
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Die speicherprogrammierbare Steuerung (SPS) besteht aus zwei Modulen:
e CPU-Modul mit Eingdngen / Ausgangen Zweipunkiregler und analog integriert
¢ Modul mit komplementdren Relais-Ausgdngen

=%
1
I
I
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Die Eing&nge / Ausgdnge der Zweipunkiregler ermdglichen in erster Linie:

¢ die Kopplung mit dem Industriesystem zu verwalten

» Start / Stopp bei den Spritzvorrichtungen oder ZerstGubern zu steuern

* die Informationen des Moduls zu verarbeiten
Die analogen Eingdnge nehmen Informationen zur Positionierung entgegen, die von den Dreh-
potentiometern an jeder Achse geliefert werden.
Mithilfe der analogen Ausgdnge kann die Geschwindigkeit der Drehzahlregler angepasst wer-
den.

Die Drehzahlregler erméglichen:
¢ den Drehpotentiometern eine Referenzspannung zu Gbermitteln
» die Aktoren, also die Asynchronmotoren der Roboter RFV 2000, zu steuern

Das Pult mit graphischem Touchpanel stellt zusammen mit der speicherprogrammierbaren
Steuerung die Schnittstelle Mensch / Maschine des Moduls dar.

Eine Spannungsversorgung 24 Volt DC speist die verschiedenen Module der SPS.
Der Relaisblock ermdglicht:

- Kopplung bei Start / Stopp mit den Spritzvorrichtungen oder ZerstGubern
- Austausch von Informationen des Moduls
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Mithilfe des Lasttrennschalters kann die Stromversorgung der Roboter RFV 2000 abgeschaltet
werden.

Ein Ausschalter fUr die Stromversorgung des Moduls, der auf der Rickseite zu finden ist, ist als
Schutzvorrichtung vorgesehen.

Vorderseite

® ; SIMATIC HMI /'
, e SAMES (_g) KREMLIN

REV 800

Bedienpult mit Touchpanel 7 Zoll / Farbe Hauptschalter

Die Schnittstelle Bediener / Modul ist durch ein Pult mit graphischem Touchpanel zusammen mit
der speicherprogrammierbaren Steuerung realisiert:
e LCD TNT-Bildschirm, 7 Zoll, Hintergrundbeleuchtung mit LEDs, gut lesbar, selbst bei ungun-
stigen Lichtverhdltnissen
* Anzeige auf analog resistivem berihrungsempfindlichem Bildschirm, fGr Befehlserteilung
mit dem Finger, (stumpfem) Gegenstand und Handschuhen
* Robustes Plastikgehduse, Schutzgrad IP65 (Vorderseite), IP20 (RUckseite).

Der abschlieBbare Hauptlasttrennschalter ermdglicht durch Abschaltung der Stromversorgung
der Drehzahlregler sicheres Arbeiten bei Wartungseingriffen an den Robotern.

Um die Drehzahlregler wieder mit Strom zu versorgen, ist eine Entsperrung durch die Bestati-
gungstaste auf der Ebene der Bedienerschnittstelle nétig.

VORSICHT : Auch wenn der Schalter auf ,,0“ steht, bleibt das Bedienerpult unter Spannung, aber
es ist nicht moglich, Vorgédnge, wie Bewegungen und Zerstdubung, elekirisch in Gang zu setzen
(Modus Stopp).

Wenn der Schalter auf ,,1“ gestellt wird und das Bedienerpult wieder mit Strom versorgt wird,
geht die Anlage in den manuellen oder den Automatikmodus.

Bevor er der Schalter auf , 1" stellt und die Stromversorgung des Pultes bestatigt, muss sich der
Bediener vergewissern, dass sich niemand im Arbeitsbereich der Anlage aufhalt.

Bei Missachtung dieser Anweisung haftet der Bediener.

VORSICHT : Nach 5 Minuten geht der Bildschirm in den Stand-by-Modus ,Bildschirmschoner*
Uber, als wdare er ausgeschaltet. Ein einfacher Druck mit dem Finger genigt um den Stand-by-
Modus zu beenden.
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Riuckansicht
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Die Verbindung mit dem System wird mithilfe von Steckern mit Federkraftklemmen realisiert.
So werden keine Endstucke fUr die Leiter bendtigt und die Anschlusstechnik ist sicherer gegen-
Uber Vibrationen und Beanspruchungen durch Spannungen.

Die Anschlusstechnik ist mit einer Verriegelung durch Klemmen ausgestattet, die leicht zu
benutzen ist, denn es wird keinerlei Werkzeug bendtigt.
Die Steckverbinder sind einzeln gegen Verpolung geschitzt.

AuBerdem verfUgt jeder weibliche Steckverbinder Uber eine Zugentlastung, damit mehrere Kabel
am gleichen Steckverbinder angebracht werden kdnnen, ohne dass an den Leitern gezogen wird.

FUr Leistung, Stromversorgung und die Drehzahlregler werden Steckverbinder mit Raster von 7,5 mm

benutzt, wahrend fUr die Steuerung Steckverbinder mit 5,08 mm-Raster eingesetzt werden.
Typenschild des Gerdtes

SAMES(‘CQ')KREMLIN

TYPE: REV 800
REF.: 210019970

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

Serial N° ‘ ‘

Date ‘ ‘

Software ‘ ‘

Aktualisierungszeichen : B - Mérz 2019 9

6435




3.2. Betriebsbedingungen

Umgebungstemperatur <40°C
Luftfeuchtigkeit < 85 % ohne Kondensation

< 1000 m (andernfalls ist eine Herabstufung der
Drehzahlregler nétig)

Zone nicht explosionsgefahrdet

Hohe

3.3. Instandhaltung und Wartung des Pults mit Touchpanel

Das Bedienerpult ist so konzipiert, dass es sehr wenig InstandhaltungsmaBnahmen bendtigt. Die
Instandhaltung beschrankt sich auf regelmdaBige Reinigung des Bildschirms und der Membran
des Tastenfelds.

Reinigung des Bildschirms

Vorbereitung

Den Bildschirm am Pult regelmdaBig reinigen.

Dazu einen feuchten Lappen benutzen und vom Rand des Bildschirms her nach innen reinigen.
Dies nur am ausgeschaltetem Gerat durchflhren, um zu vermeiden, dass versehentlich Funk-
tionen ausgeldst werden.

Reinigungsbild

Wenn die Funktion ,,Reinigungsbild* in der Anlage konfiguriert ist, ist es moglich, den Bildschirm
wdhrend der angezeigten Zeitspanne (Bildlaufleiste) zu reinigen, obwohl er in Betrieb ist und
ohne versehentlich Funktionen auszuldsen. Alle Eingabefelder sind wahrend dieser Zeitspanne
deaktiviert.

Schutzfolie

Eine Schutzfolie (Art.-Nr. 110002029) fGr den Bildschirm ist erhdltlich.
Diese Folie schUtzt den Bildschirm vor Kratzern und Verschmutzung.

Reinigungsmittel
Um den Lappen anzufeuchten, ausschlieBlich Wasser und GeschirrspUlmittel oder ein spezielles

Seifenprodukt fUr Bildschirme benutzen. Das Reinigungsmittel nicht direkt auf den Bildschirm
sprihen, sondern auf den Lappen. Keine aggressiven Lésungs- oder Scheuermittel verwenden.

VORSICHT : Der Touchscreen darf wahrend der Benutzung nicht mit flissigen oder pulverférmi-
gen Substanzen in Berihrung kommen, es besteht die Gefahr, dass er beschdadigt wird.
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3.4. Mechanische Daten

3.4.1. Allgemeine Eigenschaften des Moduls

Far E_mbau in Rack 19 Zoll

konzipiert

Hohe 4U

Schutzart IP20 (Gehause), Vorderseite IP54
Gewicht 13,8 kg

3.4.2. MaBe des Moduls
Vorderseite
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Oberseite

Weibliche Steckverbinder mit Zugentlastung

65

Mannliche Steckverbinder

442

1
4

283

—y

3.5. Elektrische Eigenschaften

3.5.1. Eigenschaften des Moduls

13

Eingangsspannung:

230 V einphasig (+/- 10 %)

Bereich Eingangsfrequenz

47 -63 Hz

Maximal verbrauchter Eingangsstrom | 16 A

3.5.2. Anschlusstechnik

Stecker mit Raster 7,5 mm

Maximale Spannung

300V

Maximale Stromstéarke

15A

Nenndurchmesser der
Leiter

0,08 bis 2,5 mm?

Stecker mit Raster 5,08 mm

Maximale Spannung

300V

Maximale Stromstarke

10A

Nenndurchmesser der
Leiter

0,08 bis 2,5 mm?

DES02378
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3.5.3. Eingdnge

3.5.3.1. Eing&nge integrierter Zweipunkiregler

Allgemeines Eingang 24 V

Typ P/N (CEI Typ 1 im Modus P)
Nennspannung 24 VVCC bei 4 mA, typisch
Zugelassene Gleichspannung max. | 30 VCC

StoRRspannung 35VCCfir0,5s

Logische 1 (min.) 15 VCC bei 2,5 mA
Logische 0 (max.) 5VCC bei 1 mA

Filterzeit 0,05 bis 20,0 ms parametrierbar
Stromverbrauch 4 mA / Eingang benutzt
EIelftrische Trennung (Feld zu 500 V CA fiir 1 Minute
Logik)

Isolationsgruppe 1

Maximale Eingangsfrequenz HSC
Logisch 1 =15 bis 26 V fur Eingang | 20 kHz
Kodierer Férderer

Eingange gleichzeitig auf 1 Alle 55 °C horizontal, 45 °C vertikal

Maximale Kabellange

Geschirmt 500 m normale Eingange, 50 m Eingadnge HSC
Nicht geschirmt 300 m normale Eingénge

3.5.3.2. Analoge integrierte Eingdnge

Allgemeines

Typ Spannung einfacher Modus
Bereich Spannung (unipolar) 0 bis 10V

Vollausschlagsbereich (Datenwort) 0 bis 27648

Uberschwingbereich 10,001 bis 11,759 V
Uberschwingbereich (Datenwort) 27649 bis 32511

Uberlaufbereich 11,760 bis 11,852 V
Uberlaufbereich (Datenwort) 32512 bis 32767

Auflésung 10 bits

Maximale Stehspannung 35V

Glattung Keine, schwach, mittel oder stark
Rauschunterdriickung 10, 50 oder 60 Hz

Impedanz > 100 kQ

Elektrische Trennung (Feld zu Logik) Keine

Genauigkeit (25 °C / 0 bis 55 °C) 3,0% / 3,5% des Vollausschlags
Kabellange (Meter) 100 m; verdrilltes, geschirmtes Leiterpaar
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3.5.4. Ausgange

3.5.4.1. Relaisausgénge

Modul mit 8 zusatzlichen Relais (Steuerung der Abziige 3 bis é jedes Roboters)

Allgemeines

Typ

8 Relais, Wechsler

Nennspannung / max. umwandelbar

5 bis 30 V CC oder 5 bis 250 V CA

Maximaler Strom

2A

Maximaler StoRstrom

7 A bei geschlossenen Kontakten

Maximale Lampenlast 30 WCC /200 W CA
Widerstand aktiver Zustand (Kontakt) Max. 0,2 Q im Neuzustand
Gegen Uberlast geschiitzt nein

Elektrische Trennung (Feld zu Logik)

1500 V CA flr 1 Minute
(Spule in Kontakt)

Isolationswiderstand

Min. 100 MQ im Neuzustand

Isolation zwischen offenen Kontakten

750 V CA fir 1 Minute

Isolationsgruppe 8
Schaltverzégerung (max.) 10 ms
Schaltfrequenz (max.) 1Hz

Mechanische Lebensdauer (ohne Last)

10 000 000 Zyklen offen / geschlos-
sen

Lebensdauer bei Nennlast (Kontakt NO)

100 000 Zyklen offen / geschlossen

Ausgange gleichzeitig auf 1

Alle 55 °C horizontal, 45 °C vertikal

Maximale Kabellange
Geschirmt
Nicht geschirmt

500 m
150 m

Relaisblock (Steuerung der AbzUge 1 bis 2 jedes Roboters)

Potentialfreier Kontakt

Spannung max. umwandelbar 250 VAC
Maximaler Strom 6 A
Leistung max. umwandelbar 1500 VA AC
Nennlast (230 V AC) 400 VA

Last min. umwandelbar

10VDC/10mA, 24V DC/1mA

Material der Kontakte

AgNi

Mechanische Lebensdauer

5 000 000 Zyklen

Antwortzeit Erregung / Entregung

8/4 ms

Dielektrische Durchschlagsfestigkeit Kontakte
offen

1000 V AC

Aktualisierungszeichen : B - M&rz 2019 14
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3.5.4.2. Ausgdnge integrierter Transistor-Zweipunkiregler

Allgemeines

24 V-Ausgang

Typ

MOS-Feldeffekttransistor (Modus N)

Spannungsbereich

20,4 bis 28,8 V CC

Maximaler Stof3strom

8 A fir 100 ms

Signal logisch 1 (min.)

20 V CC bei maximalem Strom

Signal logisch 0 (max.)

0,1V CC bei Last von 10 kQ

Maximaler Strom

05A

Leckstrom pro Ausgang (max.) 10 uA
Maximale Lampenlast 5W
Widerstand aktiver Zustand (Kontakt) Max. 0,6 Q
Gegen Uberlast geschiitzt nein

Elektrische Trennung (Feld zu Logik)

500 V CA fir 1 Minute

Isolationsgruppe

1

Schaltverzégerung (max.)
deaktiviert auf aktiviert / aktiviert auf deaktiviert

1/3 ps (Qa.0 bis Qa.3)
50/200 ps (alle ubrigen)

Ausgange gleichzeitig auf 1

Alle 55 °C horizontal, 45 °C vertikal

Maximale Kabellange
Geschirmt
Nicht geschirmt

500 m
150 m
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3.5.4.3. Analoge integrierte Ausgdnge

Allgemeines

Typ Strom
Vollausschlagsbereich 0 bis 20 mA
Vollausschlagsbereich (Datenwort) 0 bis 27648

Uberschwingbereich

20,01 bis 23,52 mA

Uberschwingbereich (Datenwort)

27649 bis 32511

Uberlaufbereich

Uberlaufbereich (Datenwort) 32512 bis 32767
Auflésung 10 bits
Ausgangsimpedanz < Max. 500 Q
Elektrische Trennung (Feld zu Logik) Keine

Genauigkeit (25 °C / 0 bis 55 °C)

3,0% / 3,5% des Vollausschlags

Einstellzeit

2ms

Kabellange (Meter)

100 m; verdrilltes, geschirmtes Leiterpaar

3.5.5. Versorgung 24 V Gleichspannung

Schaltnetzteil, geschitzt gegen Kurzschlisse, Uberladungen und Uberspannungen.

Ausgangsspannung 24V DC
Toleranz 1%
Maximale Stromstarke | 3,2 A
Leistung 76,8 W
Wirkungsgrad 88,5 %
Aktualisierungszeichen : B - M&rz 2019 16 6435
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3.6. Allgemeines Installationsschema
Roboter

3.6.1.

8u0Z-X31V / Yoleleg Jeyeplyelebsuolisojdx]

Xep A G20

19X

17

yolalag Jeyeplyelebsuolsojdxa JyoIN

I X

Aktualisierungszeichen : B - M&rz 2019




3.6.2. Schnittstelle Anlage
Beispiel fur eine Anlage mit Teilerkennung per Lichtschranke und einem Kodierereingang fur
den Forderer.

Versorgungss-
pannung

Externer Schaltschrank

& Sy e e v
X S N ~ i
112]3]4]s5]|6]7]|8]|9]t0]11]12[13[14[15]16[17]18]19]e0
24V la.3 24 0V |1b.0
AN TT-Th Empféanger
1 ! 1 ! fm———— L=
Lo [ N I
Not-Aus Liftung ! 1 | Relais oder
. : Eingang
: 24V XC4 |
Sender OV XC 5 |
24y _ | _
ey
1
Ext:er-n;r_F;hler
24V la.2
|
x| d%
1]2|3[4]5][6]|7]8
[
Potentialfrei-
Potential-
freier | Kodierer Relais oder | Versorgungss-
Kontakt Eingang pannung

Information ,Férderer

in Betrieb®

Schaltschrank Forderer

Freigabe Forderer

DES06288
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4. Anschlisse

4.1. Masseschluss

VORSICHT : Die Anlage muss unbedingt geerdet werden!
Ohne Erdung konnen gefdhrliche Situationen entstehen.

Eine grine / gelbe Masseleitung mit ausreichendem Durchmesser muss mit dem geeigneten
Kontakt verbunden und auf der RUckseite des Moduls ausfindig gemacht werden.  Ein Durch-
messer von mindestens 2,5 mm? wird empfohlen.

4.2. Anschlisse der Versorgungsspannung des Moduls

4.2.1. Schaltpléne

>
U

Sektor
1x230V+T

B
= |

Tn/z2a 1
™~/

DES06289

Die Versorgungsspannung muss 230 Volt einphasig £10% betfragen.
Die Frequenz muss zwischen 47 und 63 Hertz betragen.
Der verfUgbare Strom muss héher als 16 Ampere sein.

Das von SAMES KREMLIN empfohlene Netzkabel (Art.-Nr.: E4PCALS580) hat eine Lange von
2,5 m und besitzt einen franzdsischen Standardstecker.

4.2.2. Steuermodul

)IELemmlelste Leistung 5 G/

L1 L2/N
Pin 1 L1 X1 | JT-
Pin 2 L2/N 1{2]3
Pin 3 Masse (griin / gelb)
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4.3. Anschliusse der Roboter RFV 2000

4.3.1. Schaltpléne

Motor mit integriertem Temperaturmessfihler
Die Informationen, die von den Temperaturmessfihlern gesendet werden, werden nacheinander
an den Eingang eines Sicherheitsrelais gelegt, das im Modul fur die Unterbrechung der Stromversor-

gung integriert ist.

Motor Roboter 1 SILFLEX_N(C)Y Wiz | 0 1
4G15 — vl
| 3
| A

|

Messflihler Motor §ﬁ
ILFLEX_N w11l 1
Roboter 1 §X1 - L w4 ] [
Potentiometer SILFLEX_N(C)Y w1 1 A
Roboter 1 4G0.75 L W15 —t 1] [8] H L(‘ 5
Zener ‘ s
2 4] | Al

S
3 2] 6] 3

XM1

A4

o |lo|lN|lo|loa|lslw| v o

’

DES02389

VORSICHT : (*) Nur beim Temperaturmessfuhler von Motor 2 befindet sich eine Bricke zwischen
den Pins 6 und 7. Diese muss zum Anschluss eines zweiten Motors entfernt werden.

Folgende Kabel werden empfohlen:

Motor 4 G 1,5 mm? geschirmt

Art.-Nr.: 1411222

Temperaturmessfiihler | 2 x 1 mm

Art.-Nr.: 1411223

Potentiometer

4G0,75 mm? geschirmt

Art.-Nr.: 1409971

Verwendung der Kabel in den Schellen fiir die Schirmklemmen auf der Rickseite des Moduls REV 800:

Kabel

RFV1 (Motor)

RFV2 (Motor)

°

Schelle fiir Schirmklemmen

XM1 (Motor)

0
I ) XM2 (Motor)

RFV1 (Potentiometer)
RFV2 (Potentiometer) —]

Zener 1
Zener 2

XM1 (Potentiometer) |
XM2 (Potentiometer) ]

)
I |
) Zener
E—

Zener 2

DES04604
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4.3.2. Steuermodul
4.3.2.1. Roboter RFV 2000 Europa

—
ROEDT-
i 0
>
Nicht explo-
sionsgefahr-
deter Bereich
Explosionsgefahrde- 0 |
ter Bereich / ATEX- 1 2 3 4
Zone i i i
5 4 T3 2
) 12
c >—]I
Pl T i
WAy
u
MREV1 pPTO [ P=5KO |
230 v
0,75 KW Max ]
|
B I
| Q _____ . | RFV 2000 Europa

Klemmleiste XM | Kinematische Achse

Pin 1 Motorphase U

Pin 2 Motorphase V

Pin 3 Motorphase W

Pin 4 Masse

Pin 5 Abschirmung Motorkabel

Pin 6 Temperaturmessfihler

Pin 7 Temperaturmessfihler

Pin 8 Versorgung Potentiometer 10 V
Pin 9 Signal Potentiometer 0 - 10 V
Pin 10 Bezugspotential Potentiometer 0 V
Pin 11 Masse

Pin 12 Abschirmung Potentiometerkabel

DES06291
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Der Drehzahlregler wird werksseitig fur einen Motor mit 0,75 kW / 230 V konfiguriert.
Der Motor muss also in Dreieckschaltung auf folgende Weise konfiguriert werden:

w2 u2 V2
U1 V1 W1
L1 ¢ L2 L3 ¢ Spannung Ausgang

Drehzahlregler

Nach folgenden Merkmalen des Motors ist der Drehzahlregler programmiert:

Nennspannung Motor 230V
Nennstrom Motor 3,6 A
Nennleistung Motor 0,75 kW
Cos Phi (Nennwert) Motor 0,72
Nennfrequenz Motor 50 Hz
Nenngeschwindigkeit Motor 1400 min-!
Anstiegszeit 0,3 sec
Abfallzeit 0,3 sec
Taktfrequenz 4 kHz

VORSICHT : Beim Anschluss an das Potentiometer muss ein Schutz in Form einer Zenerbarriere
zwischengeschaltet werden, die ein zertifiziertes elekirisches System sein muss (POT11).

Diese Zenerbarriere wird auf der Rickseite des Steuermoduls REV 800 in der dafir vorgesehe-
nen Schiene angebracht.

Art.-Nr. Verbindungskabel Zenerbarriere - REV 800: 1411224.

Art.-Nr. Potentiometerkabel: 1409971.

Art.-Nr. Zenerbarriere: 110002447AT.
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4.3.2.2. Roboter RFV 2000 US

=]l
s
>
Nicht explo-
sionsgefahr- Zaner i
deter Bereich il
Explosionsgefahr- ' j_hl
deter Bereich / 4 2 3 4
ATEX-Zone i l i ]
] 4 3 Fa |
i, y ||I

]
I
I
| RFV 2000 US

DES06292
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4.4. Anschliusse der Abzige fir die ZerstGubung

4.4.1. Schaltpléne

Jeder Roboter kann bis zu sechs voneinander unabhdngige AbzUge fUr die ZerstGubung steu-
ern.

Ein Signal (potentialfreier Kontakt), das das Steuern eines ZerstGubungsmoduls erlaubt, nennt
man , Abzug fUr die ZerstGubung".

XG1 A XG1 A XG1 XG1 A XG1 XG1 A&

KA3 I KA4 I Qa0 Qa.1l Qa.2 I Qa.3

XG1 XG1 v XG1 v XG1 XG1 XG1

XG2 A XG2 A XG2 /] XG2 / XG2 XG2 A

KA5 I KAB I Qa4 Qa.i Qa.6 I Qa7

<
DES06295

~
XG2 T XG2 Y XG2 \‘/ XG2 Y XG2 Y XG2
2 4 6 8 10 12

Beispiel Anschlisse fir das Modul CRN 457:

0VDC 24 VDC XGL
Abzug 1 Zerstaubung SILFLEX_N Wi 1 I
2X1 B 2 > 1/
Abzug 2 Zerstdubung SILFLEX N w2 | 1 N T
X1 R [2 L/
Abzug 3 Zerstaubung SILFLEX_N e 1 L
L W3 5 |-
2X1 [2 s 1/
Abzug 4 Zerstadubung SILFLEX N w1 1 I R
o1 L wa 2 5 Il
Abzug 5 Zerstaubun SILFLEX_N 1 —1 9
9 S/ W5 ] B 1 o
Abzug 6 Zerstaubung SILFLEX N  ws | 1 L 11 = §
= L We
X1 PR i
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Beispiel Anschlusse fir die Module TCR:

Abzug 1 Zerstaubung

Abzug 2 Zerstaubung

Abzug 3 Zerstaubung
Abzug 4 Zerstaubung
Abzug 5 Zerstdubung

Abzug 6 Zerstaubung

SILFLEX_N — W
2X1

SILFLEX N Y, —
1 L w2
SILFLEX_N VY S—
X1 L W3
SILFLEX_N  wz |
X1 L w4
SILFLEX N we |
o1 L W5
SILFLEX_N W6

2X1

T

SAMES KREMLIN empfiehlt ein Kabel von 2 x T mm? (Arf.-Nr.: E2LAAB100).
Das Modul schickt ein Signal ,,potentialfreier Kontakt normalerweise offen*, um das Zerst&u-
bungsmodul zu steuern.
Die AbzUge werden unabhdngig voneinander gesteuert, nach den Vorgaben, die mit der
Bedienerschnittstelle definiert werden.

]

]

[T ]

[T ]

DES02393
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4.4.2. Steuermodul

ROBOT 1 /G

|

XG1

ol | il | A ol

il

ROBOTR
-

lE

3145671819110

1112

L1
2L 2

!

Die sechs AbzUge werden unabhdngig voneinander gesteuert, nach den Vorgaben, die mit
der Bedienerschnittstelle definiert werden.

Klemmleiste XG | Steuerung Zerstdubung
Pin 1 Abzug 1
Pin 2 Abzug 1
Pin 3 Abzug 2
Pin 4 Abzug 2
Pin 5 Abzug 3
Pin 6 Abzug 3
Pin 7 Abzug 4
Pin 8 Abzug 4
Pin 9 Abzug 5
Pin 10 Abzug 5
Pin 11 Abzug 6
Pin 12 Abzug 6
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4.5. Anschlisse der Kopplung mit dem Industriesystem

4.5.1. Schaltpléne

SAMES KREMLIN empfiehlt folgende Kabel:

SILFLEX_N w0 |

j

2X1

SILFLEX_N w»m
X1 = W21

SILFLEX_N
2X1

SILFLEX_N  woa |
X1 W23

SILFLEX_N  wa |

©o|lo|N|o|als|w| ]| o

3X0.75

SILFLEX_N  wor |
X1~ L W2

SILFLEX_N  woe |

2X1 L W26

e 2x 1 mm? (Art.-Nr.: E2LAAB100).
e 3x0,75 mm? (Art.-Nr.: E2LDACO075).
Die Ausgdnge betdtigen einen ,potentialfreien Kontakt normalerweise offen”.

0l

©
DES02396

:::Q:nle" Schnittstelle Ein- / Ausginge ;(tI:n)zgllel- Schnittstelle Ein- / Ausginge

Pin 1 Not-Aus Pin 1 24 Volt

Pin 2 Not-Aus Pin 2 0 Volt

Pin 3 24 \olt Forderer in Betrieb Pin 3 Eingang Information Impuls Kodie-
rer la.5

Pin 4 Eingang Forderer in Betrieb la.2 Pin 4 24 Volt

Pin 5 24 Volt Luftung in Betrieb Pin 5 0 Volt

Pin 6 Eingang Luftung in Betrieb 1a.3 Pin 6

Pin 7 24 \olt externer Fehler Pin 7

Pin 8 Eingang externer Fehler la.4 Pin 8

Pin 9 24 Volt Teilerkennung

Pin 10 0 V Teilerkennung

Pin 11 Eingang Teilerkennung Teil 1 Ib.0

Pin 12 Eingang Teilerkennung Teil 2 Ib.1

Pin 13 Eingang Teilerkennung Teil 3 Ib.2

Pin 14 Eingang Teilerkennung Teil 4 Ib.3

Pin 15 Eingang Teilerkennung Teil 5 Ib.4

Pin 16 Eingang Teilerkennung Teil 6 Ib.5

Pin 17 Ausgang Freigabe Forderer Qa.5

Pin 18 Ausgang Freigabe Forderer

Pin 19 Ausgang Modul OK Qa.4

Pin 20 Ausgang Modul OK
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4.5.2. Steuermodul

4.5.2.1. Installation eines Hilfs-Not-Aus.

VORSICHT : Wird diese Moglichkeit nicht wahrgenommen, muss eine Bricke zwischen den
Klemmen 1 und 2 der Klemmleiste XI gesetzt werden.

Das Not-Aus schaltet sich in die Steuerung des Relais fUr die Spannungsversorgung ein.

Somit kann die Stromversorgung des Steuermoduls und der von ihm gesteuerten Roboter unter-
brochen werden.

Ohne Not-Aus

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

DES06297

Briicke

Mit Not-Aus

Das Not-Aus-System sendet im Ruhezustand (solange es nicht ausgeldst ist) ein ,potentialfreier
Kontakt normalerweise geschlossen®.

Wenn das Not-Aus ausgeldst wird, geht das REV 800 auf ,,STOPP*.

&|)|H| = ik v

™

SEJEENEguEyE JT AT

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

DES06298

1
| 1
___21

Not-Aus
Anzeige = ,Stopp" auf dem Anzeigegerdat

4.5.2.2. Information Freigabe Foérderer und Férderer in Betrieb - Eingang Impuls Kodierer
Das Modul kann mit dem Steuersystem des Forderers der Anlage verbunden werden.

Interaktives System:

Im Falle einer Stérung im Modul REV 800 wird der Férderer durch das Modul angehalten bis der
Fehler quittiert ist.

Wenn der Férderer angehalten wird, wird das Modul REV 800 in den Wartezustand versetzt und
zeigt die Fehlermeldung ,,Fehler Férderer" an, bis der Férderer automatisch neu startet.
Protokoll:

Wenn das REV 800 bereit ist, sendet es die Information ,,Freigabe Forderer" - Klemmen 17 und
18 - an das Steuersystem des Forderers mittels eines potentialfreien Kontakis.

Der Foérderer kann sich nun in Betrieb sefzen, das Steuersystem sendet dann die Information
,Forderer in Betrieb" an das REV 800 - Klemmen 3 und 4 - mittels eines potentialfreien Kontakis.
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s zlszIs 7S ~ = 1CAC
112]3[4]|5]|6|7]8]|9]10]1L|12]13|14[15[16]17[18]19]20
Potentialfreier Kontakt
[
o (UL (o
> QE
1]2[3[4[s[6]|7]8
24\/50\:/ N las
Poteptial- r\:z l;l/_ _i_ .
o | | Koderer | il i

Information Forderer in Freigabe Forderer

Betri
etrieb Schaltschrank Forderer

DES06299

Es ist méglich, die reelle Geschwindigkeit des Férderers miteinzubeziehen, indem an einen
Eingang die Information Impuls Férderer auf den Pins 1 - 2 und 3 der Klemmleiste XC gelegt
wird.

Die Pins 1 und 2 dienen der Versorgung eines Kodierers oder eines induktiven Detektors.
Pin 3 (Eingang REV) erhdlt das Signal ,,Férderer erhdlt Impulse*.

Anmerkung:

Wenn das REV 800 im Automatikbetrieb nicht die Information ,,Férderer in Betrieb" erhdlt, zeigt
es die Fehlermeldung ,,Fehler Férderer" an.

Dann wird die ZerstGubung unterbrochen und die Abtastung durch die Roboter angehalten.
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4.5.2.3. Information LUftung in Betrieb
Das Steuermodul kann mit dem LUftungssystem der Anlage verbunden werden.

Die Freigabe zur ZerstGubung wird also nur erteilt, wenn die Information ,,LUftung Kabine* -
Klemmen 5 und 6 - mittels eines potentialfreien Kontakts anliegt.

Im gegenteiligen Fall wird die Fehlermeldung ,,Fehler Liftung" in der Fehleransicht angezeigt.
Dann wird die ZerstGubung unterbrochen und die Abtastung durch die Roboter ebenfalls
angehalten.

Im Automatikmodus dndert der Ausgang ,,Freigabe Férderer" seinen Zustand, um den Férderer
anzuhalten.

&% Bk o|[v

I e N R s

1]12|3|4[s[e]|7]8]|9]10]11|12[13[14[15]16]17|18]19]20

24V‘\/
(1 ==F
1 —

_——

DES06300

: Potentialfreier Kontakt
Luftung

Anmerkung:
StandardmaBig ist der Eingang so konfiguriert, als I&dge kein LUftungsfehler vor.

4.5.2.4. Information externer Fehler

Das Steuermodul kann eine Information Uber einen externen Fehler erhalten, die von einem
anderen Modul oder Schaltschrank der Anlage gesendet wurde.

Diese Information ,,externer Fehler" - Klemmen 7 und 8 - wird mittels eines potentialfreien Kon-
takts generiert.

Im Falle eines externen Fehlers wird die Fehlermeldung ,externer Fehler" auf der Bediener-
schnittstelle angezeigt.

Die Abtastbewegung der Roboter wird angehalten und im Automatikbetrieb dndert der Aus-
gang ,,Freigabe Férderer” seinen Zustand, um den Forderer zu stoppen. Die ZerstGubung wird
dann unterbrochen.

|18 E i =%
<LLdLL LT JL 19T

1]12|3]4[5]e|7]8]9]10]11|12]13]14[15]16]17]18]19]20

24V
.y _: Potentialfreier Kontakt

L _—_a
Externer Fehler

nAARA

DES06301

Anmerkungen:
Mehrere externe Fehler (potentialfreier Kontakt) von unterschiedlichen Modulen oder Schalt-
schrénken der Anlage kdnnen aufeinander folgen.

StandardmaBig ist der Eingang so konfiguriert, als l&ge kein externer Fehler vor.
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4.5.2.5. Teilerkennung

Per Positionssensor

Die Erkennung geschieht mechanisch durch Kontakt mit dem zu lackierenden Teil oder dem
Trager, auf dem das Tell liegt.

Der Positionssensor schickt die Information ,,Erkennung Teile* auf die Klemmen 9 und 11 mittels
potentialfreiem Kontakt normalerweise offen oder geschlossen.

Der Eingang kann sich so einstellen, dass er der Art des Kontakts angepasst ist (normalerweise
offen oder geschlossen).

&) H||= Gl s <)|v

= s s = A0

— =
>
12|3[4[5]6|7]8]9]10]11]12]13]14[15]16]17[18]19]20

o
c
=1
@
3
f=1
[
=
o,
©
it
X
o
3
=3
&
=
fa
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Positionsschalter

Per Lichtschranke

Die Teilerkennung geschieht photoelekirisch durch Unterbrechung des Lichtstrahls mit dem zu
lackierenden Teil oder dem Trager, auf dem das Teil liegt.

Die Lichtschranke schickt die Information ,,Erkennung Teile" auf die Klemme 11.

Der Eingang kann sich so einstellen, dass er der Art der Information angepasst ist (hoher oder
niedriger Bereich).

2B |= S| v
<P ArAr

1]12[3|4]|5|6|7]|8]9]10[11]12]13]14]15]16[17]18[15]20

T
hann

n

|
Empfanger () “'_J[Z'j
~ < dL
i 1]2[3[4[5[6]|7]8
i 24v| |ov
Sende;
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Per Lichtgitter oder Lichtvorhang

Die Teilerkennung geschieht photoelekirisch durch Unterbrechung des Lichtstrahls mit dem zu
lackierenden Teil oder dem Trager, auf dem das Teil liegt. Das Modul REV 800 kann bis zu sechs
Meldungen ,,Erkennung Teile” (in bestimmter Hohe) auf den Pins 11 bis 16 der Klemmleiste XI
verwalten.

Die Eing&nge kénnen sich so einstellen, dass sie der Art der Information angepasst sind (hoher
oder niedriger Bereich).

Bei Einsatz eines Lichtgitters ist eine bessere Erkennung der Teile als mit einfachen
Lichtschranken moglich, die Auflésung der Erkennung ist beim Lichtgitter héher (50 mm im
Allgemeinen).

VORSICHT : Die Konfigurierung der Verdunkelungsbereiche ist mit dem Modul REV 800 nicht
moglich. Die Parametrierung geschieht Gber die Programmiersoftware des Lichtgitters.

Allerdings muss eine Kopie dieser Konfiguration in das Modul REV 800 Ubertragen werden.

Das Lichtgitter ist in sechs Erkennungsbereiche unterteilbar und sendet sechs Meldungen
»Erkennung Teile" auf die Pins 11 bis 16 der Klemmleiste XI.

_ |28 % SV
HISEILEL LD afalill

-
et
nAAN

112[3[4]|5]|6]|7[8]9]10[11[12]13[14[15]16[17[18[19]20
24V ov
Empfanger O UL (o)
xR
i i i i i 24V ov
ISIendelr — S g
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4.5.2.6. Information Steuermodul OK

Das Steuermodul schickt die Information ,,Modul OK" - Klemmen 19 und 20 - mittels eines poten-
fialfreien Kontakis.

Die Information kann an ein Modul oder einen Schaltschrank der Anlage gegeben werden,
Uber ein Relais oder einen SPS-Eingang.

Wenn das REV 800 in Betrieb ist, sendet der Ausgang einen potentialfreien Kontakt normaler-
weise geschlossen.

& || & | % L =)

& <

< JTITIITIT JT T

1|2[3|4]|5]|6|7]|8]9]10]11]12]13]14]15]16[17]18[19]20

Potentialfreier Kontakt

Relais oder | Versorgungss- !

I Eingang pannung |

DES06305

Schaltschrank oder Modul der Anlage

5. Ersatzteile

e Ersatzteil-
Art.-Nr. Bezeichnung Anz. kaufs- .
- . ebene (*)
einheit

910019970 Steuermodul REV 800 - 1 3
110002447AT Zenerbarriere - 1 1
110000966 Stecker XP - 1 3
E4PTRF590 Stecker Xl - 1 3
110000967 Stecker XC - 1 3
E4PTRF587 Stecker XM1/XM2 - 1 3
E4PTRF588 Stecker XG1/XG2 - 1 3

(*)

Stufe 1: Vorbeugende Wartung
Stufe 2: Korrigierende Wartung
Stufe 3: AuBerordentliche Wartung
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