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Jegliche Weitergabe oder Vervielfaltigung dieses Dokumentes in irgendeiner Art und Weise oder
jegliche Verwertung oder Weiterleitung seines Inhalts an Dritte bedarf der ausdricklichen schriftlichen
Zustimmung von SAMES Technologies.

Die in diesem Dokument enthaltenen Beschreibungen und technischen Daten kénnen ohne vorherige
Ankindigung geandert werden.

© SAMES Technologies 2009

VORSICHT : SAS Sames Technologies verfigt Uber ein staatlich anerkanntes Schulungs- und
Ausbildungszentrum.
In Schulungen kdnnen hier ganzjahrig die zur Einrichtung und Instandhaltung Ihrer
Ausristungen erforderlichen Kenntnisse erworben werden.
Auf Anfrage stellen wir Ihnen gerne einen Katalog zu. Wéhlen Sie aus dem breit
gefacherten Ausbildungsprogramm den von lhnen gewiinschten Schulungstyp
oder die Ihren Bedurfnissen und Produktionszielen entsprechenden Lehrinhalte.
Die Lehrgdnge koénnen in lhrem Unternehmen oder in unserem
Ausbildungszentrum in Meylan stattfinden.

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

SAS Sames Technologies verfasst alle Handbiicher und Leitfaden in franzésischer Sprache und lasst davon Ubersetzungen in
englischer, deutscher, spanischer, italienischer und portugiesischer Sprache anfertigen.

Die Firma Ubernimmt keine Gewahr fir die Richtigkeit der Ubersetzungen in andere Sprachen und kann in keiner Form fiir
eventuell entstehende Probleme haftbar gemacht werden.
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1. Sicherheits- und Arbeitsschutzbestimmung

VORSICHT : Diese Anweisung enthélt Links zu folgenden Bedienungsanleitungen:
» Siehe RT Nr. 6316 fur die Installationsanleitung des REV 600 (Steuermodul).
o Siehe RT Nr. 6317 fur die Bedienungsanleitung des REV 600 (Steuermodul).
» Siehe RT Nr. 6364 fur die Bedienungsanleitung der elektrischen Systeme.
« Siehe RT Nr. 7025 fir die Bedienungsanleitung des Schablonenpositionierers fur RFV 2000.

1.1. Konfiguration der zertifizierten Ausriistung
Diese Bedienungsanleitungen definieren die Konfiguration der ATEX-zertifizierten Ausristung.

1.2. Kennzeichnung des Roboters RFV Europa und USA

(ﬁ" BP 86 38243 (ﬁ" BP 86 38243
Meylan Cedex Meylan Cedex
Sames France Sames France
O O O
CE 13 Dc T125°C CE 12 GcliBT4
Type : RFV 910006929 Type : RFV 910006928
Dagssier technique : RFV Dagssier technique : RFV
N de SERIE N de SERIE
Europa: Pulver Europa: Flussigkeit

(ﬁ" BP 86 38243
Sames Meylan Cedex

France
O Motor CI. 1 Il Div.1 ©
GROUPD-F8 T38
o
Type : RFV 8
N de SERIE @
a

USA

1.3. Bedienungsvorschriften

Dieses Dokument enthélt Informationen, die jeder Bediener vor der Benutzung dieser Einrichtung ken-
nen und verstehen muss. Sie enthalten Hinweise auf Situationen, die schwere Beschadigungen verur-
sachen kénnen und Angaben zu den MafRhahmen, um diese Schaden zu verhindern. Die Ausristung
darf nur durch von SAMES Technologies geschultem Personal verwendet werden.
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1.4. Warnungen

VORSICHT : Die Nichteinhaltung der Anwendungs-, Ein- und Ausbauvorschriften dieser Anlei-
tung sowie der zutreffenden Europaischen Normen und nationalen Vorschriften
kann zu Gefahrensituationen bei der Nutzung dieser Ausristung fuihren.

VORSICHT : Der ordnungsgemale Betrieb des Materials kann nur garantiert werden, wenn die
von SAMES Technologies vertriebenen Originalersatzteile verwendet werden.

VORSICHT :

Diese Einrichtung darf nur in Spritzplatzen gemanR den Normen EN 50176, EN 50177, EN 50223 oder
unter gleichwertigen Liftungsbedingungen benutzt werden. Die Einrichtung darf nur in einem gut gelif-
teten Bereich benutzt werden, um Gesundheits-, Brand- und Explosionsgefahren zu reduzieren. Die
Wirksamkeit des Luftungs- und Abzugssystems muss taglich Gberpriift werden.

In der explosiven Atmosphéare, die vom Sprihvorgang erzeugt wird, dirfen nur explosionsgeschitzte
Elektrogerate und nicht elektrische Geréate benutzt werden.

Vor dem Reinigen oder anderen Arbeiten im Spriihbereich muss der Hochspannungsgenerator
von der Stromversorgung getrennt und der HS-Stromkreis (Zerstauber) Giber die Erde entladen
werden.

Das unter Druck stehende Beschichtungsprodukt oder die Druckluft darf nicht auf Personen oder Tiere
gehalten werden.

Es miissen angemessene MalRnahmen ergriffen werden, damit wahrend der Zeit, in der das Geréat nicht
benutzt wird und/oder aul3er Betrieb ist, keine potenzielle Energie im Geréat vorhanden ist.

Die Einrichtung muss regelmafig unter Einhaltung der Angaben und Anweisungen von SAMES Tech-
nologies gewartet werden.

Die Reinigung muss entweder an Orten mit zuldssiger mechanischer Luftung oder mit Reinigungsfliis-
sigkeiten mit einem Flammpunkt von mindestens 5° C liber der Raumtemperatur erfolgen.

Fur die Reinigungsflussigkeiten dirfen nur Metallbehélter benutzt werden. Sie miissen sicher geerdet
werden.

Die Benutzung von offenen Flammen, gliihenden Gegenstanden, Geraten oder Gegenstanden, die Fun-
ken erzeugen kdnnen, ist innerhalb der Kabine verboten.
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Es ist auRerdem verboten, in der Nahe der Kabine und vor den Tlren entziindliche Produkte oder Behal-
ter mit solchen Produkten zu lagern.

Der Umgebungsbereich muss frei und sauber gehalten werden.

Es muss unbedingt sichergestellt sein, dass jedes leitfahige oder halbleitende Teil, das sich in einem
Abstand unter 2,5 m von allen Zerstaubern befindet, korrekt geerdet ist.

Andernfalls kdnnen diese elektrische Ladungen aufnehmen und Funken erzeugen. Dasselbe gilt fur Per-
sonen. Durch das Tragen von antistatischen Schuhen und Handschuhen wird diese Gefahr verringert.

Alle leitenden Hillen von Elektrogeraten und alle leitenden Teile missen in explosiver Atmosphare Uber
eine leitende Verbindung an die Erdungsklemme angeschlossen werden.

Aus denselben Griinden muss im Spritzbereich ein antistatischer Boden wie z.B. roher Beton, Metallgit-
ter usw. vorhanden sein.

Die Spritzkabinen missen zwingend korrekt geliftet werden, damit sich keine entziindlichen Dampfe
ansammeln kénnen.

Das dazugehtrende Gerat muss sich aul3erhalb der gefahrlichen Stellen befinden. Seine Inbetrieb-
nahme muss Uber den Betrieb des Abzugsgeblases der Kabine geregelt werden. Einmal pro Woche
muss Uberprift werden, ob die Regelung korrekt funktioniert.

1.5. Wichtige Hinweise

VORSICHT : Die Einrichtung muss unbedingt mit der Erde verbunden werden. (Der Anschluss
ist auf der Anschlussplatte des RFV vorgesehen).

1.5.1. Verwendungsbereiche der Roboter RFV 2000
Es gibt drei verschiedene Falle:

* RFV ausgestattet mit einem Motor mit Markierung [13D: Der Roboter darf nur fiir Anlagen mit
nicht leitendem, entziindlichem Pulver in Zone 22 gemal den europaischen Vorschriften benutzt
werden.

* RFV ausgestattet mit einem Motor mit Markierung 112G: Der Roboter darf nur fir Anlagen mit
entzindlichem Anstrichstoff in Zone 1 oder 2 gemaR den européischen Vorschriften benutzt wer-
den.

¢ RFV ausgestattet mit einem USA-Motor mit Markierung Motor | Il Div.1; Groupe D. F8. T38:
Der Roboter kann fur Anlagen mit Pulver und flissigem Anstrichstoff in explosionsfahiger Atmo-
sphére (Zone Division 1) in den USA benutzt werden.

VORSICHT : Jede andere Verwendung, die nicht die oben genannten Regeln einhélt, ist verbo-
ten.
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1.5.2. Installation der Roboter
Die Roboter miissen auf einem ebenen Boden mit einer Festigkeit von 40 daN/cm? installiert werden.

Die Lasten sollten vorzugsweise gleichmafig auf beiden Seiten des Roboters angebracht werden; falls
dies nicht moglich ist, darf der zulassige Uberhang nicht groRer als 35 cm ab der Roboterachse sein.

Falls die Last einen Uberhang zur Vorderseite des Roboters aufweist, darf der Abstand zwischen dem
Schwerpunkt der Last und dem Befestigungsrohr auf keinen Fall 10 cm tberschreiten.

Die zuléassigen Lasten sind 25 kg bei einer Geschwindigkeit von 60 m/min fir Roboter fir Anlagen mit
flussigem Anstrichstoff und HG-Pulver und 50 kg bei einer Geschwindigkeit von 25 m/min fir Roboter
fur Anlagen mit Pulver.

VORSICHT : Wenn der RFV in Betrieb ist, muss seine hintere Verkleidung unbedingt installiert
und korrekt befestigt sein.

1.5.3. Hdochstgeschwindigkeit des Roboters

Die Roboter RFV die fur Pulver verwendet werden, mit Ausnahme der Roboter RFV HG-Pulver,
haben eine Geschwindigkeit von 25 m/min bei 50 Hz.

Die Roboter RFV, die fur Flissigkeit verwendet werden, RFV, die fur die USA bestimmt sind, RFV
HG-Pulver haben eine Geschwindigkeit von 60 m/min bei 50 Hz.

VORSICHT : Wenn ein RFV HG-Pulver verwendet wird, muss der Zugang zum Arbeitsbereich mit-
tels einer Gitterabsperrung mit genormtem Schutz reglementiert und/oder begrenzt werden.

VORSICHT : Die Garantie deckt keine Schaden aufgrund einer héheren Abtastgeschwindigkeit
ab.

1.5.4. Schwingungen des Roboters
Wenn der Roboter ungewoéhnlich stark schwingt, ist dies im Allgemeinen auf Folgendes zurtickzufiihren:

« Defekte oder falsch eingestellte Rollen
e Zu lockere oder abgenutzte Antriebsketten
« Zu groRe und/oder zu exzentrische Lasten (zu groRer Uberhang)

VORSICHT : Die Garantie deckt keine Schaden aufgrund von Lasten, die die empfohlenen Werte
tiberschreiten und/oder einen Uberhang haben, der den empfohlenen Wert iiberschreitet, ab.

1.5.5. Liftung

Mit dem Roboter RFV erst dann mit dem Farbspritzen beginnen, wenn die Liftung der Spritzkabine ein-
geschaltet wurde. Wenn die Liuftung ausgeschaltet ist, kdnnen toxische Stoffe, wie etwa organische
Lésungsmittel oder Ozon, in der Spritzkabine verbleiben und zu Brandgefahr, Vergiftung oder Reizun-
gen fihren.
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1.5.6. Sicherheitsvorrichtungen
Die Roboter RFV, die fir flussige Anstrichstoffe verwendet werden (Europa und USA), missen in einen
Bereich mit Gitterabsperrung oder in eine Kabine mit Zugangskontrolle gestellt werden.

1.5.7. Schéaden durch mechanische Einwirkungen
Die Garantie erstreckt sich nicht auf umgebungsbedingte Schaden (Beispiel: Zusammenstol3 mit der
Kabine oder mit Teilen...).

1.5.8. Raumtemperatur
Die Einrichtung ist fuir einen Normalbetrieb bei einer Umgebungstemperatur zwischen 0 °C und +40 °C
ausgelegt.

1.5.9. Schallpegel

Der bewertete Dauerschallpegel betragt héchstens 70 dBA.

Messbedingungen:

Die Messungen wurden an einem Roboter im Labor fir Pulverbeschichtung von Sames Technologies
am Standort von Meylan in Frankreich ausgefihrt.

Messverfahren:

Die unter maximalen Nutzungsbedingungen gemessenen Werte wurden in einem Abstand von 1 Meter
zum Roboter und in einer Hohe von 1,6 m in ZeitrAumen von 30 Sekunden gemessen.

1.5.10. Spezielle Wartungsvorschriften

Der Zugang in die Kabine, in die N&dhe des Roboters im Betrieb, muss durch eine aktive Vorrichtung ver-
boten werden, die die Einrichtung im Falle des Eindringens von Personen in die Zone stoppen muss.
Diese Vorrichtungen kénnen aber so eingerichtet werden, dass bestimmte zu Wartungszwecken (von
durch Sames Technologies geschulte und zugelassene Personen) durchgefiihrte Operationen und Kon-
trollen durchgefiihrt werden kénnen.
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1.6. Garantie

SAMES Technologies verpflichtet sich nur gegeniiber dem Kaufer, Fehlfunktionen, die aus einem Feh-
ler der Konstruktion, des Materials oder der Herstellung herriihren, in den Grenzen der nachstehenden
Bestimmungen zu beheben.

Im Garantieantrag muss die fragliche Betriebsstérung genau und in schriftlicher Form definiert werden.
SAMES Technologies gewahrt in keinem Fall eine Garantie auf Material, dass nicht gemaR seiner eige-
nen Vorschriften fachgerecht gereinigt und gewartet wurde, das mit nicht von ihm zugelassenen Ersatz-
teilen ausgestattet oder durch den Kunden verandert wurde.

Von der Garantie ausgeschlossen sind insbesondere Schaden infolge:

+ von Nachlassigkeit oder mangelnder Uberwachung durch den Kunden,

¢ unsachgemaler Benutzung,

< unzureichender Beachtung der Verfahren,

 der Nichteinhaltung der empfohlenen Wartung,

< der Verwendung eines nicht von SAMES Technologies entwickelten Steuersystems oder eines
Steuersystems von SAMES Technologies, das ohne schriftiche Genehmigung durch einen von
SAMES Technologies zugelassenen Techniker von einem Dritten gedndert wurde,

< von Unféllen: Zusammenstdle mit externen Gegenstanden oder @hnliche Zwischenfélle,

« von Uberschwemmungen, Erdbeben, Brand oder &hnlichen Ereignissen,

« einer Uberschreitung der empfohlenen Hochstgeschwindigkeit je nach Robotertyp.

Der Roboter von SAMES Technologies, Typ RFV ist durch eine Garantie von 12 Monaten zur Verwen-
dung in zwei Schichten von 8 Stunden unter normalen Gebrauchsbedingungen abgedeckt.

Der Beginn der Garantie ist wirksam vom Datum der Erstinbetriebnahme oder des vorlaufigen Abnah-
meprotokolls an. Falls kein Dokument vorhanden ist, gelten die allgemeinen Verkaufsbedingungen.

Sowohl innerhalb als auch auRerhalb des Rahmens der vorliegenden Garantie haftet SAMES Techno-
logies in keinem Fall fiir direkt von seinen Produkten herriihrende physische oder nicht physische Scha-
den, Schadigungen des Markenimages und Produktionsverluste.
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2. Verwendungsbereich und Moéglichkeiten
Der elektronisch gesteuerte Roboter RFV ist als Ausstattung fur automatische Beschichtungsanlagen
mit Pulver oder elektrostatischem Anstrichstoff vorgesehen. Mit diesem Roboter knnen Pulverzerstau-
ber oder Farbspritzvorrichtungen vertikal hin und her bewegt werden, z. B.:

e 10 Pulverzerstauber Auto Mach-Jet,

e 4 Pulverzerstauber Inobell (Roboter RFV HG-Pulver fur Pulveranlage),

e 2 Pulverzerstauber PPH 607,

e 4 Pulverzerstauber PPH 308,

e 4 Pulverzerstauber TRP 501, 502, PIV 660, PRT 101.

Um eine Einstellung der Dicke der Pulver- oder Farbschicht, die auf der gesamten Hohe des zu
beschichtenden Objekts aufgetragen wird, zu erméglichen, wurde eine Geschwindigkeitsmodulation
entlang des Hubwegs vorgesehen, wobei die Abtastgeschwindigkeit in der Nahe der Enden des Hub-
wegs getrennt von der im Zentralteil eingestellt wird. Die Position der beiden Geschwindigkeitswechsel-
punkten kann getrennt zwischen der Mitte des Hubwegs und dem Umkehrpunkt eingestellt werden.
Naturlich besteht auch die Mdglichkeit, die Geschwindigkeit auf einen konstanten Wert fir den gesam-
ten Hubweg einzustellen. (Die Geschwindigkeit kann je nach Typ der Steuerelektronik angepasst wer-
den.)

Im Fall einer Nutzung mit Kabine miissen zum Schutz des Korpers (Finger, Hande usw.) gegen Quet-
schung zwischen den Spritzvorrichtungen und der Kabine unbedingt die Endanschlége im oberen und
unteren Teil des Hubwegs installiert und eingestellt werden.

Die Geschwindigkeit des Roboters fur Pulver ist auf 25 m/min begrenzt und stellt daher keine Stof3ge-
fahr fur Personen dar, aber bei Robotern fiir Anlagen mit flissigem Anstrichstoff (60 m/min) ist diese
Gefahr hoch. Die Installationsvorschriften miissen unbedingt eingehalten werden.
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3. Beschreibung

Der RFV besteht aus einem Mechanismus, der durch einen in einem gesonderten Gehéuse oder in
einem Schaltschrank angebrachten REV 600 ferngesteuert wird. Das System kann auch durch eine
SPS gesteuert werden. Die Kabel werden standardmaflig mit einer Lange von 15 m geliefert. Auf
Anfrage kdnnen wir eine an die spezifische Anlage angepasste Lange liefern.

Der Mechanismus (1) besteht aus einem Gestell (11) aus einem vertikalen Kasten und einem horizon-
talen Sockel mit Rollen, der entlang von zwei optionalen Fiihrungsschienen (12) am Boden bewegt wer-
den kann. Das Ganze wird durch eine Frontplatte (13) und einer hinteren Verkleidung (14) geschlossen.
Der Kasten stellt einen Rollweg dar, auf dem der Wagen (15), der die Spritzvorrichtungen tragt, sowie
das Gegengewicht (16) fahren konnen. Der Wagen wird dank einer Ubertragungskette (17) durch einen
asynchronen Drehstrom-Elektromotor und ein Untersetzungsgetriebe (18) in Bewegung gesetzt. Mit
einem Potentiometer (19) kann die Abtastbewegung an die Steuerorgane gekoppelt werden.

Die mechanischen Anschlage, mit denen der Hubweg begrenzt werden kann, kénnen entweder
auf dem Hohenwagen (Begrenzung des unteren Hubwegs) oder auf dem Gegengewichtswagen
(Begrenzung des oberen Hubwegs) oder auf beiden montiert werden.
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4. Kenndaten und Abmessungen

Einstellung des Hubwegs* 0,6 bis2m
Abtastgeschwindigkeit bei 50 Hz stufenlos einstellbar
Pulver max. 25 m/min
Flussiger Anstrichstoff Europa, Modell USA und )
Modell HG-Pulver Europa max. 60 m/min
Zulassige Last
Roboter fur Pulver 50 kg
Roboter fir flissigen Anstrichstoff und HG-Pul- 25 kg
ver
Zulassiger seitlicher Uberhang 0,30 m
Bewegung am Boden 09m
Leistung je nach verwendetem Getriebemotor
Getriebemotor Europa fir Pulver 0,375 kW
Getriebemotor Europa fur Flussigkeiten 0,75 kw
Getriebemotor Europa fir HG-Pulver 0,75 kW
Getriebemotor USA 0,75 kw
Stromversorgung: einphasig 220V
Frequenz 50 oder 60 Hz
Durchmesser der Tragerstange @ 50 mm
Transportdsen @ 28 mm

* Andere Werte bei Spezialausfuhrung.

4.1. Abmessungen
Mechanismus

Hubweg 2000 Hubweg 2900
Gesamthdhe 3,03 m + Transportdse + (*). 3,93 m + Transportdse + (*)
Flache am Boden 0,55 x 0,70 m. 0,75x0,85m
Leergewicht ca. 230 kg
Gewicht des (zum Leergewicht hinzuzuftgen)
Getriebemotors
Pulver Version Europa 14 kg
HG-Pulver Version Europa 20 kg
Flissigkeit Version Europa 19 kg
Version USA 47 kg

* 0,14 m fUr den Positioniererwagen hinzufligen (2. Achse).

5. Auspacken
« Die Verbindungen trennen, die den Wagen in unterer Position halten.
« Die Keile entfernen, die die Frontplatte auf Abstand zum Kasten halten.
« Die Holme der Stangenhalterungen verbolzen.
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6. Installation

Wenn der Aufstellungsort fir den Mechanismus und den Steuerkasten definiert wurden, kénnen die
Fihrungsschienen (optional, mit 6 Schrauben 8 a 10 mm und Dibeln) am Boden befestigt und der
Kasten auf eine Halterung gesetzt werden. Nach Mdglichkeit sollte die elektrische Verbindung zwischen
dem Mechanismus und dem Kasten nicht mehr als 15 Meter betragen.

Der Kasten muss in horizontaler Position in einem Abstand von mehr als 1 Meter vom Spritzbereich
(Zone 21 fur Pulver, Zone 1 fur Anstrichstoff und kundendefinierte Zonen) und nach Mdéglichkeit staub-
geschutzt angebracht werden: nicht abdecken, da bestimmte Teile Warme abgeben.

Nicht in der Nahe von Geréaten installieren, die elektrische Funken produzieren (starker Schutzschalter,
Punkt- oder Bogenschweil3gerate usw.).

Der Mechanismus kann mit den 4 Schrauben M12, die sich vorne und hinten an der Basis (20) befinden,
entlang seiner Fihrungsschienen befestigt werden.

6.1. Elektrische Verbindungen Robotermechanismus - Steuermodul
Anmerkung: Fur den elektrischen Anschluss der Motoren wird auf die Anleitung der Hersteller verwiesen.

Die elektrischen Verbindungen werden wie folgt ausgefihrt:
* Durch eine Steckdose fur den Potentiometer
¢ Durch zwei Kabelverschraubungen fur den Motor (Stromversorgung und Temperaturfiihler)
¢ Durch eine Messingschraube fir die Erde

6.1.1. Motorverbindung

Die Stromversorgung des Motors erfolgt mit einem biegsamen, abgeschirmten Kabel, 4G 1,5 mm? und
Mindestspannung 750 V. Die Anschliisse werden im Motorgehause durch die Kabelverschraubung an
den Klemmen U, V, W und Erde ausgefihrt. Die Motorkupplung muss in Dreieck geschaltet sein (Werks-
konfiguration).

Die Verbindung mit dem Temperaturfiihler wird mit einem biegsamen, nicht abgeschirmten Kabel mit
einem Querschnitt von 1 mm? ausgefihrt.

Die Anschlisse werden im Motorgeh&ause durch die Kabelverschraubung an den Klemmen ausgefiihrt.

6.1.2. Verbindung mit dem Potentiometer
Die Verbindung wird mit einem biegsamen, abgeschirmten Kabel mit einem Querschnitt von 0,75 mm?2
ausgefihrt und die Anschliisse werden an der dafiir vorgesehen Steckdose ausgefiihrt.

6.1.3. Verbindung mit der Erde

Mit dem griin-gelben Schutzleiter des Motorkabels, der mit der Erde des Motors verbunden wird. Die
Erde wird mit der Erdungsschiene des Schaltschranks oder mit der Erdungsschraube des Steuermoduls
verbunden.

VORSICHT : Der Schaltschrank oder das Modul muss mit einer hochqualitativen Erde verbunden werden.

6.1.4. Potentialausgleich

Mit einem griin-gelben Leiter mit einem Querschnitt von mindestens 4 mm? die Erdungsklemme des
Robotermechanismus (Messingschraube M6, die sich am Roboter neben den Kabelverschraubungen
fur den Kabeldurchgang befinden) mit der Erdungsklemme des Schaltschranks oder mit der Erdungs-
schraube des Steuermoduls verbinden.

VORSICHT : Der Potentialausgleich zwischen dem Steuermodul und dem Roboter muss unbe-
dingt mit dem empfohlenen Querschnitt verkabelt werden. Durch eine Nichteinhaltung dieser
Verkabelung kann das Gerat beschadigt werden.
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6.2. Einstellung der Anschlage

Die oberen Anschlage begrenzen den Hubweg des
Hohenwagens.

Verfahren fir die Einstellung der beiden oberen
Anschlage, mit denen der untere Hubweg des Robo-
ters begrenzt werden kann:

e Schritt 1: Die beiden unteren Seitenplatten ent-
fernen.

e Schritt 2: Die beiden Schrauben des ersten
Anschlags mit einem 5 mm Inbusschlussel
[6sen.

e Schritt 3: Den Anschlag in die gewlinschte Hohe
bringen, die beiden Schrauben wieder festzie-
hen.

In gleicher Weise fir den zweiten Anschlag vor-
gehen.

« Schritt 4: Die Seitenplatten wieder anbringen.

Die unteren Anschlage begrenzen den Hubweg des
Gegengewichtswagens.

Verfahren fur die Einstellung der beiden unteren
Anschlage, mit denen der obere Hubweg des Roboters
begrenzt werden kann:

e Schritt 1: Die Motorverkleidung abnehmen.

e Schritt 2: Die beiden Muttern des ersten
Anschlags mit einem 14 mm Maulschlussel
[6sen.

e Schritt 3: Den Anschlag in die gewiinschte Héhe bringen, die beiden Muttern wieder festziehen.
In gleicher Weise fur den zweiten Anschlag vorgehen.

e Schritt 4: Die Motorverkleidung wieder anbringen.

VORSICHT : Die beiden unteren Anschlage mussen in derselben Hohe platziert werden, ebenso
die beiden oberen Anschléage.

7. Laden des Roboters

Die Pulver- oder Farbspritzgerate missen mit geeigneten Befestigungsmuffen an der Stange befestigt
werden, die vom Wagen des Roboters getragen wird. Diese Stange kann auf dem Wagen zwei Positio-
nen einnehmen, die einen Hohenabstand von 250 mm haben. Um zwischen den Positionen zu wech-
seln, muss die Frontplatte (nach oben) abgenommen (4 Schrauben MS8) und die beiden
Stangenhalterungen (2 Bolzen M12) verschoben werden. Diese missen beim erneuten Anbringen wie-
der gut blockiert werden. Fur einen einwandfreien Betrieb des Mechanismus ist Folgendes wiinschens-
wert:

+ Einhaltung der Verteilung und des Uberhangs der zulassigen Lasten (Siehe § 1.5.2 Seite 8).

« Gleichgewicht zwischen dem Gewicht des mit den verkabelten und verrohrten Spritzgeréten aus-
gestatteten Wagens und dem mit Gewichtsstiicken ausgestatteten Gegengewicht. Dieses Gleich-
gewicht wird herstellt, indem Gewichtsstiicke, die nach dem Entfernen der Frontplatte zuganglich
sind, entfernt oder hinzugefugt werden. Jedes Gewichtsstiick wiegt etwa 3 kg. Die beiden Befesti-
gungsmuttern (M12) wieder gut blockieren. Fur den Transport werden die Gewichtsstiicke auf der
Seite des Mechanismus verbolzt. Die nicht verwendeten Gewichtsstiicke ebenso lagern.
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8. RegelméalRige Instandhaltung

8.1. Mechanismus
Die hintere Verkleidung 14 und die Frontplatte 13 entfernen.
Nach den ersten 100 und 200 Stunden, dann alle 1 000 Stunden (oder 2-mal im Jahr):

¢ Die Spannung der Ketten prufen und ggf. korrigieren:

« Hauptkette: Die Pufferfedern miissen um etwa 4 mm in Bezug auf ihre freie Lange komprimiert
werden. Die Spannung wird mithilfe der Muttern M12 der Kettenspanner, die sich im oberen
Teil des Wagens und des Gegengewichts befinden, geéndert (einzuhaltendes Mal} 42 mm
Siehe § 12.7 Seite 25). Die Anderung ungefahr gleichmaRig auf die Spanner verteilen.

« Antriebskette des Potentiometers: Wenn der Pfeil zwischen den beiden Ritzeln mehr als 5 mm
betragt, durch Spannen der am Sockel des Roboters befestigten Potentiometereinheit korrigie-
ren. Die Spannung wird durch Verschieben dieser Abdeckung auf dem Sockel des Mechanis-
mus geandert (2 Schrauben M8).

* Die Gleitfreiheit der Rollen prifen:

* Rollen des Wagens: Die Rollen, die sich vorne unten und hinten oben befinden, tragen eine
Kraft, die sich aus dem Uberhang der Spritzgeréte ergibt. Sie diirfen sich nicht frei drehen kon-
nen. Die entgegengesetzten Rollen, also hinten unten und vorne oben, missen sich jedoch
leicht, aber ohne Ubermaliges Spiel drehen kdnnen. Dies muss an mehreren Punkten des
Hubwegs des Wagens geprift werden (denn es kdnnen leichte Rollwegverformungen durch
die Schweil3arbeiten entstanden sein).

« Wenn nétig, die Position der Rollen &ndern. Dazu die Schraube M12 zur Blockierung der Rol-
lenachse leicht |I6sen, indem die exzentrische Mutter mit einem Maulschlissel 27 festgehalten
wird, diese Mutter drehen, bis die gewiinschte Einstellung erreicht ist, bei Bedarf korrigieren.

* Gegengewichtsrollen: Sie missen sich alle auf dem gesamten Hubweg leicht, aber ohne tber-
mafiges Spiel drehen kénnen. Das Verfahren fir die Einstellung ist dieselbe wie fir die
Wagenrollen.

¢ Instandhaltung des Getriebemotors:
¢ Siehe Anleitung des Herstellers.

« Die Ketten z. B. mit einem Tuch, das eventuell mit Ol getrankt ist, reinigen, wenn die Ablagerungen
trocken sind, und mit einem diinnfliissigen OI (SAE 10 bis 30) reichlich dlen. Auch die beiden Ket-
tenbefestigungen, die durch die Pufferfedern gehen, und ihre Bronzefliihrungen sowie die Bronze-
ringe, die die Achse des Ritzels fir den Antrieb des Potentiometers halten, élen (Pos. 26 Siehe §
12 Seite 20). Einige Stunden laufen lassen, damit die Reinigung der Ketten durch das tberschis-
sige Ol verbessert wird. Erneut abwischen, auch die Teile des Mechanismus, die durch das
schmutzige Ol verschmutzt sind (insbesondere die Rollwege der Rollen des Wagens und des
Gegengewichts). Die Ketten erneut leicht mit demselben Ol schmieren.

« Die Motorrippen und die Verkleidung der Motorliftungsturbine z. B. mit einem leicht mit Lésungs-
mittel getrankten Tuch und einem Schraubendreher reinigen. Bei Bedarf die Verkleidung entfer-
nen, um den Innenraum und die Turbine zu reinigen.

« Die Lager der Rollen und des oberen Ritzels sind im Prinzip fir mehr als 10 000 Stunden
geschmiert und benotigen aulRer einer Aul3enreinigung keine Instandhaltung.
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VORSICHT : Vor jeder Demontage der Kette muss das Gegengewicht blockiert werden.
Dazu die am Roboter montierten Spritzvorrichtungen von der Kabine entfernen und
« den Spritzvorrichtungswagen in die mittlere Position bringen,

« einen Schraubendreher oder einen Gegenstand mit einem Durchmesser von 4 bis 5 mm und einer
Lange von 100 mm einfiihren, um das Gegengewicht zu blockieren, und einen Klotz (100 x 100
und Hohe ca. 700 mm) zwischen den Gegengewichtswagen und den Robotersockel setzen.

Die Antriebskette kann nun gelockert und entfernt werden.

« Fur die Montage in umgekehrter Reihenfolge vorgehen.

9. Stoérungsbehebung

Stoérungen Ursache Stérungsbehebung
Die Hauptkette ist locker und die Die Kette wieder span-
Kettenbefestigung stof3t auf das P
; g . nen.
. . Gewichtsstlick des Gegengewichts.
Der Roboter funktioniert, aber beim . .
Die Muttern zur Blockierung der
Umkehren der Bewegung entsteht . N . .
. N Gewichtsstlicke des Diese Muttern wieder
ein kurzes Gerausch. : .
Gegengewichts oder der festziehen.
Stangenhalterungen sind gelést.
Die Pufferfedern sind kaputt. Auswechseln.

10. Austausch des Potentiometers

Nach 3 bis 5 000 Betriebsstunden oder im Fall einer Beschadigung kann es notwendig sein, das Regel-
potentiometer (Pos. 1 Siehe 8§ 12.8 Seite 26) auszutauschen. Achtung: Es ist sehr zerbrechlich, insbe-
sondere die Anschlussklemmen.

10.1. Beschreibung

Das Potentiometer wird durch seine Achse mittels einem Aufnahmeritzel gehalten, dessen gebohrte
Achse das Potentiometer aufnimmt, auf der es durch zwei radiale Schrauben blockiert wird. Durch seine
Halterung wird das Gehause des Potentiometers mit einem Haltefinger am Rotieren gehindert, wenn
sich der Schieber in Bezug auf die Bahn bewegt.

Drei Schrauben CHc dienen zur Befestigung des Gehauses an seiner Halterung.

Die drei Klemmen des Potentiometers sind durch die drei Zahlen 11, 12, 13 auf dem Gehause gekenn-
zeichnet. Die 12 ist mit dem Schieber verbunden.
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10.2.

Austausch des Potentiometers
Den Anschluss, mit dem das Potentiometer verbunden ist, trennen.

Die 2 radialen Schrauben, die sich am nachsten beim Potentiometer befinden und seine Achse
blockieren, |6sen. Die Achse kann entfernt werden.

Achtung: Die 2 Schrauben BTR, die sich am nachsten am Antriebsritzel befinden, dirfen nicht
gelost werden.

Die 3 Befestigungsschrauben CHc I6sen, um das Potentiometer von seiner Halterung zu trennen.

Das neue Potentiometer auf die Halterung montieren. Auf den Verwechslungssicherungsstift ach-
ten.

Das neue Potentiometer am Mechanismus anbringen. Darauf achten, dass der Suchstift korrekt in
der Nut der Halterung eingesetzt ist. Die Achse mit den 2 radialen Schrauben blockieren.

Den neuen Anschluss anschlieRen.

10.2.1. Winkeleinstellung des Potentiometers

Die Winkeleinstellung des Potentiometers wird im Werk vorgenommen.

Sie dient dazu, die Winkelbewegung des Schiebers in Bezug auf die Enden der Kreisbahn des Poten-
tiometers einzugrenzen. Im Fall einer versehentlichen Anderung der Einstellung wie folgt vorgehen.

L]

Den Hohenwagen in die obere Position bringen.

Einen Stift oder einen Schraubendreher (Durchmesser 4 bis 5 mm) in einen der beiden Lécher an
den Seiten des RFV stecken.

Den Hohenwagen auf dem Schraubendreher absttitzen.

Die 2 Schrauben BTR, die sich am nachsten am Antriebsritzel befinden, l6sen.

Den exzentrischen Stift der Achse des Potentiometers nach unten richten.

Mithilfe einer Wasserwaage die Kupplung wie folgt einstellen:

« Die Wasserwaage auf die Flache der Kupplung gegentber dem Stift des Potentiometers legen.
¢ Horizontal ausrichten.

Die 2 Schrauben BTR wieder festziehen.

Den Anschluss wieder anschlieRen.

VORSICHT : Das Potentiometer kann durch zu starke Strome (max. 10 mA) beschéadigt werden.
Bestimme Ohmmeter kdnnen aber solche Stréme bei der Widerstandsmessung durchgehen las-

sen.
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11. Option 2. Achse

Diese Option wird verwendet, wenn eine Bewegung senkrecht zur Achse der Forderanlage mittels einer
SPS gewiinscht wird.

Siehe RT Nr. 7025 Bedienungsanleitung des Positionierers.

DES00123
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12. Ersatzteile

12.1. Mechanismus RFV

2 Transportésen

Montage des Freilaufrads (oben)

Montage der Wagenrolle

Montage der Pufferfeder

Montage der Gegengewichtsrolle

Montage des Kettenspanners

2A 1 2B/ 2C /
2D

Montage des Potentiometers

DES02732
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Ver- Ersatz-
Pos. Art.-Nr. Bezeichnung Anz. kaufs- teilebene
einheit *)
%8?9?928_ RFV 2000 Flussigkeit Version Europa 1 1 -
%8?06929' RFV 2000 Pulver Version Europa 1 1 -
910007410- :
XXX RFV 2000 Version USA 1 1 -
%&009354_ RFV 2000 HG-Pulver Version Europa 1 1 -
E013243 Gewichtsstlick von 3 kg aus Stahl Dicke: 6 mm 8 1 -
900006166 Gewichtsstlick von 6,2 kg aus Blei Dicke: 8 Option 1 )
mm (max. 8)
2A 900005141AT | Getriebemotor Version Europa Pulver 1 1 2
2B 900008642AT | Getriebemotor Version Europa Flissigkeit 1 1 2
2C | 900001158 Getriebemotor Version USA 1 1 2
2D 900006752AT | Getriebemotor Version Europa HG-Pulver 1 1 2
3*** | KACSRP737 Hauptkette Teilung 12,7 Ig. = 5,20 m 1 1 1
(*) Ebene 1: Vorbeugende Wartung
Ebene 2: Korrigierende Wartung
Ebene 3: AulRerordentliche Wartung
** XXX: entspricht dem Hubweg des Roboters
*** Menge 2, wenn der Hubweg groRRer als 2000 ist.
12.2. Montage der Wagenrolle
1 2 3 4 5 6 7 8
%1 ﬁi -
& 3
[}
o]
Ver- Ersatz-
Pos. Art.-Nr. Bezeichnung Anz kaufs- teilebene
einheit *)
1 250000002 Schraube H M 12 x 60 Stahl 8/8 1 1 3
2 250000010 Unterlegscheibe 13x17x2 1 1 3
3 K6RKBR103 Lager 6201-27 2 1 2
4 446513 Zylindrischer Abstandshalter 1 1 3
5 C446511 Wagenrolle 1 1 1
6 900000505 Abstandshalter fur Rolle 1 1 3
7 E013182 Frontplatte 1 1 3
8 900000540 Exzentrische Mutter Wagenrad 1 1 3
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Anmerkung: Die oben angegebenen Mengen gelten fir eine Wagenrolleneinheit. Ein RFV 2000
enthélt acht Wagenrolleneinheiten.

12.3. Montage der Gegengewichtsrolle

1 2 4 7 8
N
2
AN el
Ver- Ersatz-
Pos. Art.-Nr. Bezeichnung Anz. kaufs- teilebene

einheit *)
1 900000540 Exzentrische Mutter Wagenrad 1 1 3
2 E013183 Gegengewichtswagen 1 1 3
3 900000505 Abstandshalter fir Rolle 1 1 3
4 C446512 Gegengewichtswagenrolle 1 1 2
5 446508 Zylindrischer Abstandshalter 1 1 3
6 K6RKBR103 | Lager 6201-2Z 2 1 1
7 250000010 Unterlegscheibe 1 1 3
8 250000002 Schraube H M 12 x 60 1 1 3

Anmerkung: Die oben angegebenen Mengen gelten fur eine Gegengewichtsrolleneinheit. Ein
RFV enthélt vier Gegengewichtsrolleneinheiten.

*)

Ebene 1: Vorbeugende Wartung
Ebene 2: Korrigierende Wartung
Ebene 3: AuBRerordentliche Wartung
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12.4. Montage des Freilaufzahnrads (oben)

DES02733

Ver- Ersatz-
Pos. Art.-Nr. Bezeichnung Anz. kaufs- teilebene
einheit *)
1 446507 Freilaufzahnrad (oben) 1 1 2
2 446508 Zylindrischer Abstandshalter 1 1 3
12.5. Montage des Antriebszahnrads (unten)
[a]
Ver- Ersatz-
Pos. Art.-Nr. Bezeichnung Anz. kaufs- teilebene
einheit *)
1 444185 Antriebszahnrad (unten) 1 1 2
2* | 900006725 Antriebsritzel (des Potentiometers) 1 1 2
*)
Ebene 1: Vorbeugende Wartung
Ebene 2: Korrigierende Wartung
Ebene 3: AuRRerordentliche Wartung
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* Anpassung fur spezielle Hubwege:
Anzahl

Hubweg Antriebsri der Zwischen- Wellcfne Schrauben Muf[ter
tzel - nabe ndstick HM 10 selbstsichernd
Zéhne

800

900 900006734 32

1000

1100

1500 900006733 26

1300 900006732 22

1400 900006731 21 447270 - X2BVHA332 -

1500 900006730 20
1600 900006729 19
1700 900006728 18
1800 900006727 17
1900 900006726 16
2000 900006725 15
2100
2200
2300
2400
2500
2600
2700
2800
2900
3000
3100
3200
3300
3400

Fur andere Hubwege wenden Sie sich bitte an Sames Technologies.

900006724 13

900006723 12

900006722 11 447798 447799 - X2BEHS008

900006721 10
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12.6. Montage des Kettenspanners

2
(L 9
[a)
ver- Ersatz-
Pos. Art.-Nr. Bezeichnung Anz. kaufs- .
. : teilebene (¥)
einheit
1 446517 Kettenspanner 2 1 2
2 K4CATR738 | Anschlusskettenglied fur Kette Teilung 12,7 2 2 2
Anmerkung: Die oben angegebenen Mengen gelten fir eine Kettenspannereinheit. Ein RFV ent-
halt zwei Kettenspannereinheiten.
*)
Ebene 1: Vorbeugende Wartung
Ebene 2: Korrigierende Wartung
Ebene 3: AulRerordentliche Wartung
12.7. Montage der Pufferfeder
1
4 (]
7
[a)]
ver- Ersatz-
Pos. Art.-Nr. Bezeichnung Anz. kaufs- .
) . teilebene (*)
einheit
1 446780 Pufferfeder 2 1 3
2 446557 Kettenbefestigung 2 1 3
3 K6CABCO033 | Bronzering 1+1 8 2
4 K4CATR738 | Anschlusskettenglied fur Kette Teilung 12,7 2 2 2

Anmerkung: Die oben angegebenen Mengen gelten fir eine Pufferfedereinheit. Ein RFV enthélt
zwei Pufferfedereinheiten.
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12.8. Montage des Potentiometers

11

6/7

il

s

B T RRR R KRR KRR RN RN

‘\Vl

DES02737

. ver- Ersatz-
Pos. Art.-Nr. Bezeichnung Anz. k_aufs_- teilebene (¥)
einheit
1 743678 Potentiometer + Anschluss 1 1 1
2 446510 Potentiometerhalterung 1 1 3
3 446561 Potentiometerarretierung 1 1 3
4 446527 Abdeckung 1 1 3
5 900006720 Aufnahmeritzel (des Potentiometers) 1 1 2
6 K4CSRP810 | Einfache Kette Teilung 6,35 mm 1 1 2
7 K4CATR217 | Anschlusskettenglied fir Kette 6,35mm 1 2 2
8 743855 Einstellring 1 1 3
9 K6CABCO033 | Bronzering 1+1 8 2
10 | 446751 Zylindrischer Abstandshalter 1 1 3
11 | 446504 Achse 1 1 3
*)

Ebene 1: Vorbeugende Wartung
Ebene 2: Korrigierende Wartung
Ebene 3: AulRerordentliche Wartung
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