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Rozpowszechnianie lub powielanie dokumentu w jakiejkolwiek formie oraz wszelkie wykorzysty-
wanie lub rozpowszechnianie jego tresci wymaga uprzedniej pisemne] zgody
SAMES KREMLIN.

Opisy i dane zawarte w dokumencie mogq ulec zmianie bez uprzedniego zawiadomienia.

© SAMES KREMLIN 2007

IMPORTANT : UWAGA: Firma SAMES KREMLIN SAS jest zarejestrowana jako podmiot szkole-
niowy w Ministerstwie Pracy.
Przez caly rok nasza firma prowadzi szkolenia umozliwiajgce zdobycie
niezbednej wiedzy i umiejetnosci w zakresie funkcjonowania i utrzymania
naszych urzqdzen.
Dostepny na zaméwienie katalog umoiliwia wybér programu szkolenia
poczgtkowego lub doskonalgcego w zaleinosci od potrzeb i wymogéw
produkcyjnych. Szkolenia mogq byé prowadzone w zaktadzie produkcyjnym
lub w osrodku szkoleniowym w naszej siedzibie w Meylan.

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

SAMES KREMLIN SAS sporzqgdza instrukcje obstugi w jezyku francuskim i dokonuje ftumaczenia na jezyk angielski, nie-
miecki, hiszpanhski, wtoski i portugalski, nie ponoszgc odpowiedzialnoéci za ttumaczenie na inne jezyki.

Aktualizacja : F - Kwiecien 2018 2 6403




Modut sterowania MCR
Moduft przektadni VCR

Podrecznik montazu

1.ZaleceniaBHP-----------cmmmm 4
2. PrezentaCja------- - - oo 5
K Tel gl (o r A e 7
G 2 B ] o1 7

3.2. Modut sterowania MCR . ... ... . 7

3.3. Modut przektadni VCR . ... ... . 1%

3.4. Dane techniczne . .......... . . . . ... 10
3.4.1.DAne ogoIne . .. ... .. 10

3.4.2. Paramefry mechaniczne . ........... ... . 10

3.4.3. Parametry elektryczne . ........ ... .. . . . . i 11

4, Poditgczenie - --------- - - s e 12
4.1. Uziemienie modutdw . ...... .. ... . . . 12

4.2. Podtgczenie napiecia zasilania modutdow . ........... 12
4.2.1. Modutsterowania MCR . . . ... 12

4.2.2. Modut przektadni VCR . . ..o oo 13

4.3. Podtgczenie robotdw RFV do modutu przektadni VCR .. 14
4.4. Podtgczenie modutdw rozpylania do modutu sterowania

MR e 17
4.5. Potqczenie miedzy modutem sterowania MCR i modutami
przektadni VCR . . . 18
4.6. Podtgczenie interfejsu z otoczeniem do modutdw
sterowaniaiprzektadni . ... .. 21
4.6.1. Modut sterowania MCR - interfejs z otoczeniem . ........ 21
4.6.2. Modut sterowania MCR - Detekcja przedmiotow. .. ... ... 26
4.6.3. Modut przektadni VCR - interfejs z otfoczeniem . ......... 34
5.Czescizamienne- - - - - - - - - - cc e e - 35

Aktualizacja : 3




1. Zalecenia BHP

IMPORTANT : UWAGA: Wszelkie czynnosci pod napieciem wykonywane w modutach MCR i
VCR powinny byé przeprowadzane wylqcznie przez przeszkolonych pracownikow
posiadajgcych odpowiednie uprawnienia elekiryczne.

IMPORTANT : UWAGA: Urzqdzenie, kiore nie jes uzywane zgodnie z zasadami BHP okreslonymi
w instrukcji moze stanowié¢ zagrozenie:

Moduty MCR i VCR sqg przeznaczone do montazu w szafie elektrycznej produkciji

SAMES KREMLIN, ktéra gwarantuje minimalny stopien izolaciji produktu w stosunku do
otoczenia (rozpylanie wody, zanieczyszczenie substancjami proszkowymi i pytami,...).
Uzytkownik ponosi odpowiedzialno$¢ za wszelkie inne zastosowania (poza szafg lub w sza-
fie innej produkciji niz SAMES KREMLIN).

Moduty MCR i VCR powinny zosta¢ umieszczone poza strefq ATEX.

Moduty MCR i VCR powinny zosta¢ umieszczone poza strefqg zanieczyszczenia substanc-
jami proszkowymi.

Moduty MCR i VCR nie powinny by¢ montowane na zewnaqtrz.

Temperatura otoczenia w poblizu modutéw MCR i VCR nie moze przekraczac 40°C.
Moduty MCR i VCR powinny by¢ oddzielnie uziemione fabrycznie przy uzyciu przewodu
zielonego/zéttego o przekroju min. 6mm?2.

Moduty MCR i VCR nie mogq dziata¢ bez pokrywy.

Moduty MCR i VCR nie mogq by¢ modyfikowane.

Warunkiem bezpieczehstwa modutdw MCR i VCR sg czesci zamienne SAMES KREMLIN
oraz naprawy dokonywane przez serwis SAMES KREMLIN.

Wytgczy¢ zasilanie elekiryczne modutdw MCR i VCR przed odtqczeniem potgczen
modutdw.

Informacja wskazujgca, ze wentylacja kabiny dziata musi by¢ bezwzglednie podtgczona
do modutu MCR warunkujgc uruchomienie malowania natryskowego. Uzytkownik ponosi
odpowiedzialno$¢ za uzytkowanie modutu w przypadku braku lub nie podtgczenia tej
informacii.

Ekran modutu MCR powinien by¢ obstugiwany czystymi rekami lub w rekawiczkach. Ist-
nieje powtoka ochronna do zamontowania na ekranie.Gwarancja nie obejmuje
zanieczyszczenh ekranu dotykowego modutu MCR spowodowanych farbg proszkowq
Moduty MCR i VCR sqg przeznaczone wytgcznie do dziatania z robotem RFV

SAMES KREMLIN, ktéry powinien zosta¢ umieszczony w strefie ATEX.

Inne zastosowania robota podlegajg odpowiedzialnosci uzytkownika.

Moduty MCR i VCR sqg przeznaczone wytgcznie do dziatania z potencjometrami

SAMES KREMLIN stanowigcymi wyposazenie robotéw RFV. Atestowany system
elektryczny SAMES KREMLIN gwarantuje, ze potencjometr moze dziatac w strefie
ATEX.

Czujnik termiczny siinika RFV powinien by¢ bezwzglednie podtgczony do modutu VCR
zapewniajgc uzytkowanie robota RFV w strefie ATEX.
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2. Prezentacja

Modut MCR umozliwia obstuge réznych funkciji urzgdzenia do malowania farbqg proszkowa.
Modut moze kierowa¢ dwoma robotami SAMES KREMLIN RFV w wersji do farby proszkowej
(maks. predko$¢. 25m/min).

Mozliwosci konfiguracii osi:
* Bezrobota
¢ 1 robot RFV z osig wysokosci.
¢ 1 robot RFV z osig wysokosci i z osig wzornika.
e 2roboty RFV z osiami wysokosci.
e 2 roboty RFV z osiami wysokosci i osiami wzornika.

Modut umozliwia wykonywanie ruchu oscylacyjnego w osi wysokosci oraz pozycjonowanie wzor-
nika zaprogramowane dla kazdego z robotéw w zaleznosci od rodzaju malowanego przedmiotu.
Ruch w osi wysokosci moze byc¢ rézny dla poszczegdlnych robotdw.

Modut zapewnia réwniez kierowanie w potgczeniu szeregowym dwudziestu czterech rozpy-
laczy proszkowych (Auto Mach-Jet lub rozpylacz Inobell).

Modut zarzgdza centralnym sterowaniem maksymalnie 24 modutdw CRN457 w TCR w
potgczeniu szeregowym dla wersji RFV i 4 moduty dla wersji robotyczne;.

Modut moze by¢ wtgczony do przemystowej linii produkcyjnej dzieki nastepujgcym,
dostepnym funkcjom:

¢ zautomatyzowane malowanie natryskowe dzieki detekcji przedmiotéw do malowania za
pomocgq czujnika, komorki fotoelektrycznej lub bariery komorek fotoelekirycznych.

e Detekcja przedmiotdbw w osi wysokosci umozliwiajgca automatyczne uruchomienie
malowania nafryskowego (6 stref).

¢ Detekcja przedmiotédw w osi wzornika umozliwiajgca automatyczne pozycjonowanie osi.
(4 strefy z lewej strony przenosnika + 4 strefy z prawej strony przeno$nika)

* Wejscie dla wytgcznika awaryjnego (kategria 3).

* Wejscie dla usterki zewnetrznej.

* Wejscie dla usterki.

* Wejscie dla pracujgcej wentylacii.

¢ Wejscie dla pracujgcego przenosnika.

¢ Wejscie dla dopuszczenia przenosnika do pracy.
Moduty MCR sqg przeznaczone do montazu stojakowego 19-calowego w modutowej szafie
SAMES KREMLIN FCR, w potgczeniu z innymi modutami 19-calowymi do malowania natrys-
kowego SAMES KREMLIN.
Modut MCR sktada sie z:

* co najmniej jednego modutu sterowania umozliwiajgcego obstuge urzgdzenia do malo-

wania farbg proszkowq.

¢ jednego lub dwdéch modutéw przektadni VCR w zaleznosci od liczby obstugiwanych osi
robota.
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Schemat dziatania systemu

Wersja RFV

1+2

1+2 1+2
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Wersja z robotem

x4 maxi e

@-szy robot typu RFV2000 ® Modut VCR (obstuga do 2 osi)
© 2-gi robot typu RFV2000 ® Modut VCR (obstuga 4 osi)
@ Ruch w osi wys.. @ @ Przyktad planow rozpylania
) Ruch w osi wzor. (orzdd /tyt) -1 Wejscie/wyjscie praca przenosnik i dopuszcze-

ﬁ/unie
@ Modut MCR :&:Wejécie Iwyjscie usterka zewn.
© Moduty CRN 457 lub TCR Wejscie detekcji przedmiotu
@ maks. 12 rozpylaczy /robot o=

@,Wejécie awaryjnego wytgczenia
@ Szafa modutowa FCR =
@ Sterowanie on/off spustem & Wejscie pracujgcej wentylacii
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3. Montaz

3.1. Opis
Podstawg budowy modutu MCR jest programowany przemystowy sterowany automat
wspotpracujgey z dotykowym ekranem operatora.

Wejscia / wyjscia cyfrowe umozliwiajg w szczegdlnosci:
* obstuge potgczenia z systemem przemystowym i z modutami przektadni VCR.
» sterowanie pracqg/ wytgczeniem urzgdzen do rozpylania.

* zarzqdzanie informacjami wtasnymi modutu.

Wejscia/ wyjscia analogowe zarzqgdzajg informacjami pozycjonowania/ predkosci w
potgczeniu z modutami przektadni VCR.

Potgczenie sieciowe RS485 umozliwia sterowanie modulami rozpylania SAMES KREMLIN
(CRN457/ TCR).

Graficzny, dotykowy ekran potgczony z programowanym automatem przemystowym stanowi
interfejs cztowiek/maszyna modutu.

3.2. Modut sterowania MCR
Widok z przodu

Pulpit dotykowy operatora 7 cali /kolorowy
65535 kolorowy, 800x 480 pixels
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Widok z tytu

Potgczenie uziemiajgce modutu z urzgdzeniem i uziemienie jezeli nie zostato wykonane

Potgczenie uziemiajgce modutu przy uzyciu zottego przewodu o min. srednicy 6 mm2.

* XO: ztgcze zasilania modutu.
e X1:ztgcze interfejsowe z otoczeniem.

* X2:ztgcze detekcji przedmiotdw w osi wysokosci i wzornika RFV -- Wtqczanie / wytgczanie
oprysku z wykorzystaniem robotdw.

* X3: Ztgcze interfejsowe z modutem przektadni Nr1.
* X4: Itgcze interfejsowe z modutem przektadni Nr 2.

* X&: Itgcze szeregowe do sterowania modutami.

X6: Itqcze zdalnego tgcza kodowego do wersji z robotem.

Potgczenie z systemem jest wykonane za pomocq ztqczy z zaciskami sprezynowymi.

IMPORTANT : UWAGA: Nie nalezy stosowaé koncéwek do przewodéw, dzieki czemu system
polgczen jest pewniejszy pod wzgledem drgan.

System potgczen jest wyposazony w tatwe w obstudze zapadki, bez potrzeby uzywania
narzedszi. Ztgcza sg zabezpieczone indywidualnie przed inwersjqg.

Ponadto kazde ztgcze zehskie posiada ptytke umozliwiajgcq grupowanie kilku kabli na jednym
ztqczu bez koniecznosci przeciggania kabli.
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3.3. Modut przektadni VCR
Widok z przodu:
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wytgcznik gtéwny
Wytgcznik umozliwia odciecie mocy elekirycznej w robotach RFV w czasie prac konserwa-
cyjnych.
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@ Potgczenie uziemiajgce modutu z urzgdzeniem i uziemienie jezeli nie zostato wykonane
v

Potgczenie uziemiajgce modutu przy uzyciu zéttego przewodu o min. srednicy 6

me.

e XO: Ztgcze zasilania modutu i przeniesienie zasilania do innego ewentualnego modutu.

e X1: Itgcze interfejsowe z otoczeniem i czujniki termiczne silnikdw robotéw RFV.

X2: Itqcze interfejsowe z silnikiami robotdw RFV.
¢ X3: Itgcze interfejsowe z potencjometrami robotdw RFV.
e X4: Itgcze interfejsowe z modutem sterowania.

Schemat ostony kabli RFV.

1 silnik 2 silniki

=
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D Silnik 1 ( D Silnik 1
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Silnik 2
Potencjometr 1
Potencjometr 2

~

3 Potencjometr 1 (
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3.4. Dane techniczne

3.4.1. Dane ogdine

Temperatura otoczenia

<40°C

WilgotnosSc¢ otoczenia

< 85% bez skraplania

Strefa

nie wybuchowa (moze sterowac robotem RFV ATEX w
strefie wybuchowej bez dodatkowego sprzetu)

3.4.2. Parametry mechaniczne

3.4.2.1. Ogdlne parametry modutdw

Modut sterowania MCR

Montaz stojakowy 19 -calowy

Wysokos$c 4U

Klasa ochrony IP 20

Ciezar 10,8 kg

Modut przektadni VCR

Montaz stojakowy 19 pouces

Wysokos$c 2U

Klasa ochrony IP 20

Cigzar 8.8 kg
3.4.2.2. Wymiary modutow

Modut sterowania MCR

Wysokos$é 177 mm

Szerokosc 483 mm

Dtugose 330 mm

Modut przektadni VCR

Wysoko$c 86 mm

Szerokosé 483 mm

Dtugosc 330 mm
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3.4.3. Parametry elekiryczne

3.4.3.1. Ogdlne parametry modutdw

Napiecie wejsciowe

230 Vmono (+/- 10%) Modut sterowania

230 V tréj. (+/- 10%) Modut przektadni

Zakres czestotliwosci na wejsciu

47 - 63 Hz

Natezenie wejsciowe maks.

1A Modut sterowania

10 A Modut przektadni

3.4.3.2. Zasilanie 24 VDC

Napiecie wyjsciowe 24 VDC

Dopuszczalne odchylenie +/- 1%

Maksymalne natezenie 2,5 A
3.4.3.3. Uktad potgczeh

Modut sterowania MCR

Skok ztgczy 7.5 mm

Maksymalne napiecie 300V

Maksymalne natezenie 15 A

Nominalny przekrdj przewododw

0,08 do 2,5 mm?

Modut przektadni VCR

Skok ztgczy Smm
Maksymalne napiecie 300V
Maksymalne natezenie 10 A

Nominalny przekrdj przewodow

0,08 do 2,5 mm?

3.4.3.4. Wyjscia soustowe

Suchy styk
Napiecie nominalne / maks. komu- | 250/250 V AC
towane
Natezenie nominalne/ maksymalne | 7A / 15A
tadunek nominalny 1750 VA
tadunek nominalny (230VAC) 350 VA

Zdolno$¢ wytgczania DCI

30/110/220V:7/0,25/0,12 A

Min. tadunek komutowany

300 mW (5V / 5mA)

Materiat stykow AgNi

Trwato$¢ mechaniczna AC/DC 20 000 000 / 50 000 000 cycles
Trwatose¢ elektryczna z petnym

tadunkiem ACI1 150 000 cycles

Czas reqkql na wzbudzenie / odwz- 9/3ms

budzenie

Sztywnos¢ dielektryczna otwartych | 1000 V AC

stykow
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3.4.3.5. Wejscia cyfrowe

Nominalne napiecie wejsciowe 24 VDC (min -3VDC maks 30 VDC)

Nominaine natezenie wejéciowe 3 mMA min (18VDC) / 3.9mA (24VDC) / 4.5mA
(30vDC)

Napiecie progowe - niski poziom UL maks <5V

Napiecie progowe - wysoki poziom | UHmin> 15V

4. Podtqgczenie

4.1. Uziemienie modulow

IMPORTANT : UWAGA: Urzqdzenie musi by¢ bezwzglednie uziemione! Brak uziemienia moze
by¢ przyczyng powazinego zagrozenia.

Uziemiajgcy przewdd zielony/zétty o wystarczajgcym przekroju powinien by¢ podtgczony do
odpowiedniej ptytki stykowej i oznaczony na tylnej Scianie kazdego z modutéw Kazdy z
modutdw powinien by¢ zasilany z odejscia uziemiajgcego w skrzynce zasilajgcej (uktad typu
gwiazda).

Zalecany minimalny przekrdj wynosi é mm2.

4.2. Podlgczenie napiecia zasilania modutéw

4.2.1. Modut sterowania MCR

Napiecie zasilania powinno wynosi¢ 230 V dla prgdu jednofazowego +/- 10%.
Czestotliwo$¢ powinna by¢ zawarta w przedziale od 47 do 63 Hertz.
Dostepne natezenie powinno by¢ wyzsze od 1 A.

Zasilanie tego modutu odbywa sie za posrednictwem modutu elektrycznego szafy FRC.
Kabel zalecany przez SAMES KREMLIN: 3 G 1 mm?2 nr katalogowy.: E2LAAC100.

Szczegdlny przypadek zastosowania:

jezeli modut musi zosta¢ podtgczony do gniazda sieciowego, zastosowad przewdd sieciowy
dtugosci 2,5 m (nr katalogowy.: E4PCAL580).

ot
“ (3G1mm2 | B ol
BE 7 | L=
L 1 | FE

Ptytka zaciskowa X0 Zasilanie elekiryczne
Styk 1 LT/N

Styk 2 L2

Styk 3 Ziemia (zielony / z6tty)
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4.2.2. Modut przektadni VCR

Napiecie zasilania powinno wynosi¢ 230 V dla prgdu tréjfazowego +/- 10%.
Czestotliwose powinna by¢ zawarta w przedziale od 47 do 63 Hertz.
Dostepne natezenie powinno by¢ wyzsze od 10 A

Zasilanie tego modutu odbywa sie za posrednictwem modutu elektrycznego szafy FRC
Kabel zalecany przez SAMES KREMLIN: 4 G 1,5 mm? (nr katalogowy.: E2CDKR004).

Zasilanie elektryczne

;

TGI15mmz ik

&

Modut przektadni

Przeniesienie  zasilania
elektrycznego do dru-

i il i L LY
BR

WA

qG 15 mme et

&

giego modutu
przektadni

Sszczegodlny przypadek:

| S £l AN AL
BE

L=l ¥ m el AL ) [N (RN T B

VAl

L1
L2
L3
PE
L1
L2
L3
PE

jezeli modut musi zosta¢ podtgczony do gniazda sieciowego, zastosowad przewdd sieciowy
dtugosci 2,5 m (nr katalogowy: E4PCALS580).

W przypadku, gdy modut jest zasilany napieciem 230 V jendofazowym, nalezy zmostkowac

zaciski 11 2:

Zasilanie elekiryczne

.

SG1smm2 mal

Modut przektadni +

Przeniesienie  zasilania

| S LU |
BR

WA

&

elektrycznego do dru-
giego modutu
przektadni

T 515 mme Bl
BR

VAl

M=~ |m|n | LR =

fiza
La
L3
PE
L1
La
L3
PE

IMPORTANT : W przypadku podigczenia do zabezpieczonego gniazda sieciowego, utrzymanie
dyferencjatu 30mA nie jest zapewnione.

Ptytka zaciskowa X0 Zasilanie elekiryczne

Styk 1 L1/N

Styk 2 L2

Styk 3 L3

Styk 4 ziemia (zielony / z6tty)

Styk 5 Przeniesienie zasilania L1/N

Styk 6 Przeniesienie zasilania L2

Styk 7 Przeniesienie zasilania L3

Styk 8 Przeniesienie zasilania uziemienia (zielony / zotty)
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4.3. Podlgczenie robotéw RFV do modutu przekiadni VCR
Podtqgczenie silnika

Moc W2
Silnik robot 0§ 1lub 3 ACTEmmT] 1 1] U
-
2 2 | w
3 3 | w
Moc ) 4 | PE
Silnik Robot 0§ 21Ub 4 [Fo15mnz] 1 s | U
= 5 | v
b 7 | w
L B |rE
Podtgczenie czujnika termicznego
1
>
2
3
Czujnik termiczny : 4
- . - TR
Silnik Robot 0§ 1 lub 3 [ 2xTmm2 ] I 5 | =4
- . z E |188
Czujnik fermiczny = S mma 1 244t
Silnik Robot 0§ 2lub 4~ ™ L] 2 P

IMPORTANT : UWAGA: Podtqgczenie czujnika termicznego silnika robota RFV jest obowigzkowe
zgodnie z certyfikacjqg ATEX. Modut obsluguje jedynie czujnik termiczny typu PTO (suchy styk).
Podtgczenie potencjometru

H3
Potencjometr ’
Robotos 1lub3  * ESeRuh i, - 1 [188 (10v)
2 189
Potencjometr 13 3190 [0V
Roboto§2lub 4 40,75 mm 2} 4 |204 (100
< a3 205
3 B 206 (0]

IMPORTANT : UWAGA: Tylko stosowanie potencjometru SAMES KREMLIN dostarczanego
wraz z robotem zapewnia certyfikacje ATEX.

IMPORTANT : UWAGA: Opaski opancerzenia kabli silnika i potencjometru powinny byé
podigczone na specjalnych opaskach resorowych (por. §3.3 strona 9).
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Zalecane kable:

Element Przekrdj Nr katalogowy
Silnik 4G 1,5 mm? opancerzony E2BAAD150
Czujnik termiczny 2x 1 mm? E2LAAB100
Potencomentr 4G0,75 mm?2 opancerzony E2BAADO75

Dostepne sqg réwniez kable dtugosci 30 m:

Element Nazwa Nr katalogowy
Silnik Kabel siinika MCR 1411222
Czujnik termiczny Kabel czujnika termicznego MCR 1411223
Potencjometr Kabel potencjometru MCR 1409971

Ptytka zaciskowa X2

Potgczenie silnika

Styk 1 Faza silnika U 0§ 1 lub 3
Styk 2 Faza silnika V 0§ 1 lub 3
Styk 3 Faza silnika W 0§ 1 lub 3
Styk 4 Ziemia 0§ 1lub 3

Styk 5 Faza silnika U 0§ 2 lub 4
Styk 6 Faza silnika V 0§ 2 lub 4
Styk 7 Faza silnika W 0§ 2 lub 4
Styk 8 Ziemia 0§ 2 lub 4

Ptytka zaciskowa X1 Potgczenie czujnika termicznego
Styk 1

Styk 2

Styk 3

Styk 4

Styk 5 Czujnik termiczny 0§ 1 lub 3
Styk 6 Czujnik termiczny 0§ 1 lub 3
Styk 7 Czujnik termiczny 0§ 2 lub 4
Styk 8 Czujnik termiczny 0§ 2 lub 4

Ptytka zaciskowa X3

Potgczenie potencjometru

Styk 1 Zasilanie potencjometru 10V

Styk 2 Wartos¢ powrotu potencjometru 0 -
0V

Styk 3 Zasilanie potencjometru OV

Styk 4 Zasilanie potencjometru 10V

Styk 5 Warto$¢ powrotu potencjometru 0 —
v

Styk 6 Zasilanie potencjometru OV

Przektadnia jest konfigurowana fabrycznie dla silnika 0,75 kW / 230 V.

W2 u2 V2
U1 Al W1

L1 ¢ L2 L3¢

Napiecie wyj.
przektadni
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Silnik powinien zostac¢ skonfigurowany w tréjkgcie w nastepujgcy sposdb:

Parametry silnika zaprogramowane w przektadni sg nastepujgce:

Napiecie wskaznikowe silnika 230V
Natezenie nominalne silnika 3,55 A
Moc wskaznikowa silnika 0,75 kW
Warto$¢ zadana Cos Phi silnika 0,75
Czestotliwose wskaznikowa silnika 50 Hz
Predko$¢ nominalna silnika 1355 min~!
Czas ruchu do gory 0,55

Czas ruchu do dotu 0,5s
Czestotliwose¢ przerywania 4 KHz

Szczegdbtowy schemat podigczenia potencjometru robota:

f"

aggl— 1

-

«
189 , o
K

(VS S (9]

780 |
X

=
e

ROBOT RFY I

ATEX

(RFV ptynny)

™ i
152

MCR"

Poza strefq

Strefa 21, Strefa 22
(RFV proszkowy)

|
|
|
strefa 1, strefa 2 |
|
|
|
1

Aktualizacja : F - Kwiecien 2018

16

6403




4.4. Podlgczenie modutdéw rozpylania do modutu sterowania MCR
Modut rozpylania z potgczeniem szeregowym

Moduty sqg sterowane przez potgczenie szeregowe za posrednictwem ztgcza X5.

%]

RxD+
RxD-

|
:

WO |00 [~ | O fh | | B | R —

Wszystkie moduty rozpylania kompatybilne z potgczeniem szeregowym sg podtgczone do tej
sieci.

Maksymalna liczba modutdéw sterowanych potgczeniem szeregowym wynosi dwadziescia
cztery.

Predko$¢ komunikacji potgczenia szeregowego MCR wynosi 19200 Baudow.

Na ostatnim module powinien zosta¢ zamontowany opornik 150 Ohm (+ 5%).

§i
!
!

D

! O 150 Q

Zapoznac sie z szczegdtowym opisem podtgczenia z modutem rozpylania w instrukcji obstugi
oraz na podstawie schematu elektrycznego.

Zalecany kabel przez SAMES KREMLIN: kabel z pdowdjng opaskg opancerzenia (nr katalo-
gowy.: 110000029).

Itgcze X5 w module: stopka SUB-D 9-punktowa zehska metalowa.

IMPORTANT : UWAGA: Opaska opancerzenia kabla powinna by¢ podtqczona do metalowej
pokrywy ztgczki SUB-D 9-punkiowej meskiej.
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4.5. Polgczenie miedzy modutem sterowania MCR i modutami przektadni VCR

Modut sterowania MCR moze obstugiwaé do dwdch modutdw przektadni VCR za

posrednictwem ztgcz X3 i X4.

Itgcze X3 steruje osiami 112, a ztgcze X4 osiami 3 i 4.

|

%]

1 1
2 2
3 3
4 4
2 5
5 B
£ 7
B 5
=] g
10 e
11 =
12 =
13 =
14 o
15 =
15 =
17 =
18 =
19 5
20 =
21 =
2 5
s -

4
25 =

IZtgcza X3 i X4 w module: stopka SUB-D 25-punktowa zerska metalowa.

24
o
B2
i
70

140

144
B3
BS
72

142

143

144

145

146
&2
&3
g
85

M.

M.

M.C.
MLiC.
MLiZ.

MLiC.

Kabel zalecany przez SAMES KREMLIN: przedtuzacz SUB-D 25 meski (nr katalogowy:

110000524).
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X4
- : 1| 24v
2 2 o
3 3 B
4 4 | &8
2 5 | 7
- 5 | 147
L 7 | 148
: g | &7
] g | ea
10 0 | 73
! 11 | 148
5 12 | 150
13 13 | 151
i 14 | 152
1s 15 | 153
12 16 | @6
17 17 | &7
18 15 | o8
it 19 | sa
20 20 | M.
21 21| Ne.
33 22 | nc
23 | Mo
=4 24 | ME
22 25 | N
Ptytka Ptytka
zacis- Nazwa zacis- Nazwa
kowa X3 kowa X4
Styk 1 Zasilanie state 24V Styk1 Zasilanie state 24V
Styk 2 wspdlny OV Styk 2 wspolny OV
Styk 3 kierunek 1 0§ 1 Styk 3 kierunek 1 0§ 3
Styk 4 kierunek 2 0§ 1 Styk 4 kierunek 2 0§ 3
Styk 5 R’ese‘rowame usterki przektadni Styk 5 R,esefowome usterki prektadni
0§ 1 0§ 3
Styk 6 Przektadnia o§ 1 OK Styk 6 Przektadnia 0§ 3 OK
Styk 7 Modut przektadni 1 OK Styk 7 Modut przektadni 3 OK
Styk 8 kierunek 1 0§ 2 Styk 8 kierunek 1 0§ 4
Styk 9 kierunek 2 0§ 2 Styk 9 kierunek 2 0§ 4
Styk10 R,ese‘rowc:me usterki przektadni Styk 10 R,ese‘rowome usterki przektadni
0§ 2 0§ 4
Styk 11 Przektadnia o§ 2 OK Styk 11 Przektadnia o§ 4 OK
Styk 12 Powrdt pot. 0-10V 0§ 1 dodatni | Styk 12 Powrdt pot. 0-10V 0§ 3 dodatni
Styk 13 Powrdt pot. 0-10V 0§ 1 ujemny Styk 13 Powrdt pot. 0-10V 0§ 3 ujemny
Styk 14 Powrdt pot. 0-10V 0§ 2 dodatni | Styk 14 Powrdt pot. 0-10V 0§ 4 dodatni
Styk 15 Powrdt pot. 0-10V 0§ 2 ujiemny Styk 15 Powrdt pot. 0-10V 0§ 4 ujiemny
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Ptytka Ptytka
zacis- Nazwa zacis- Nazwa
kowa X3 kowa X4
Wartos¢ zadana predkosci 0- Wartos¢ zadana predkosci 0-
SVKT6 110V 08 1 dodatni SYKT6 110V 04 3 dodatni
Warto$¢ zadana predkosci O- Warto$¢ zadana predkosci O-
Styk 17 10V 0§ 1 ujemny Styk 17 10V 0§ 3 ujemny
Warto$¢ zadana predkosci O- Warto$¢ zadana predkosci O-
SVKT8 110V 0§ 2 dodatni SVKT8 110V 0% 4 dodatni
Wartos¢ zadana predkosci 0- Wartos¢ zadana predkosci 0-
Styk 19 10V 05 2 ujemny Styk 19 10V 0§ 4 ujemny
Styk 20 Nie potgczony Styk 20 Nie potgczony
Styk 21 Nie potgczony Styk 20 Nie potgczony
Styk 22 Nie potgczony Styk 20 Nie potgczony
Styk 23 Nie potgczony Styk 20 Nie potgczony
Styk 24 Nie potgczony Styk 20 Nie potgczony
Styk 25 Nie potgczony Styk 20 Nie potgczony
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4.6. Podlgczenie interfejsu z otoczeniem do modutéw sterowania i przektadni

4.6.1. Modut sterowania MCR - interfejs z otoczeniem

— Kok -Q1.6/0.2
)

—,KCV-Q1.6/0.3
=

X1
Impuls przenos. e : 1| 24w
2 2 o
3 3 | 1.3/06
, . 5
Przenosnik pracvje  4— ] t ; |21%\:::/o_7
i : 1
EOTbIZO gotowa -— [ ] 1 f— S Izg/ o
rka zewn. — 1
T B S
Przedmuchzewn.R1/R2 4#— [ ] 1 ! 10| Q1.6/0.0
Przedmuch. wewn.R1/R2 o f 1; QETG/ 0.1
Lz 5o
1 18 |24V
Powderlevel>lowlevel [ 2 75 |11.1/1.1
MCR OK 1 3'" e
+—f = 1] 1 17
Dopuszczenie przenos f .
I e M 19
[ & -
Kable zalecane przez SAMES KREMLIN :
-3G1 mm? (nr katalogowy.: E2LAAC100)
- 4G1 mm?2 (nr katalogowy.: E2LAAD100)
Wyijscia uruchamiajqg suchy styk.
Plytka zaciskowa X1 Nazwa Interfejs wejscia/wyjscia
Styk 1 Zasilanie state 24V
Styk 2 wspdlny OV
Styk 3 Wejscie: informacja o impulsie przenosnika - 11.3 / 0.6
Styk 4 Zasilanie state 24V
Styk 5 Wejscie: informacja prznosnik pracuje - 11.3 /0.7
Styk 6 Zasilanie state 24V
Styk 7 Wejscie: informacja kabina gotowa -11.3/1.0
Styk 8 Zasilanie state 24V
Styk 9 Wejscie usterki zewnetrznej-11.3 /1.1
Styk 10 Wyijscie przedmuchiwania zewn. R1/R2-Q 1.6 / 0.0
Styk 11 wspdlny OV
Styk 12 Wyijscie przedmuchowania wewn. R1/R2-Q 1.6/ 0.1
Styk 13 wspolny OV
Styk 14 Zasilanie 24V
Styk 15 Powder level upper to the low level - 11.1/1.1
Styk 16 wspolny OV
Styk 17 wyjscie MCR OK
Styk 18 wyjscie MCR OK
Styk 19 Wyijscie dopuszczenia przenosnika do pracy - Q 1.6 /0.2
Styk 20 Wyijscie dopuszczenia przenoénika do pracy - Q 1.6 /0.3
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Impuls przenosnika (styki 1,2 i 3)
Styki 1i 2 stuzg do zasilania kodera lub detektora indukcyjnego.
Styk 3 (wejscia MCR) otrzymuje sygnat pulsacyjny przenosénika.

Przykiady:
Przypadek nr 1: Koder przyrostowy
TTTTTTTTTTTmm T T T MCR
: X1
— 24V | 1[2av
@— —————— R== OV_| : [ 2
AJ i 3|y
I 8
O Poza strefg ATEX | 2
_______________________ I a
Przypadek nr 2: Udostepnienie sygnatu kodera w szafie przenosnika
MCR
X1
Rozdzielacz puls. 1124V
lub 2
optosterownik A 3 P
Szafa przenosn. §
Przypadek nr 3: Czujnik indukcyjny
TTTTTTTTTTTmm T T T MCR
: X1
— 24V | 1[24v
@ —————— R== OV_| ; [ 2
AJ i 3|
|
|
|
1

DES04606

O Poza strefg ATEX

Uwaga: Zaleca sie stosowanie czujnika w technologii trojprzewodowej aby unikngé awarii w
czasie dziatania.

Przenosnik pracuije:

Styk 4 stuzy do zasilania suchego styku informacii”Przenosnik pracujen. Styk 5 (wejscie MCR)
ofrzymuje informacije «Przenoénik pracujen jezeli kontakt jest drozny. Uktad logiczny wejscia
moze zosta¢ odwrdcony za pomocq pulpitu operatora MCR (menu parametrowanie).

MCR
X1
Kontakt "Przenoénik 4124V
pracuje” ( 5] 155
Szafa przenosnika g

Dzieki tej informacji oraz informaciji z systemu posacyjnego przenosnikdw, modut sterowania
MCR wie, ze przenosnik fizycznie pracuje.
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Kabina gotowa:

Styk 6 stuzy do zaslania suchego styku informacji "Kabina gotowa”. Styk 7 (wejscie MCR)
otrzymuje informacje "Kabina gotowa" jezeli kontakt jest drozny. Uktad logiczny wejscia moze
zosta¢ odwrdcony za pomocq pulpitu operatora MCR (menu parametrowanie).

MCR
" . X1
Kontakt "Kabina goto- 5
wa” | 24V
( 71156
Szafa Kabina g

Dzieki tej inoformacji modut sterowania MCR wie, czy wentylacja kabiny pracuje i wydaje
pozwolenie na malowanie proszkowe, a w przeciwnym przypadku pojawia sie komunikat o
usterce

Usterka zewnetrzna:

Styk 8 stuzy do zaslania suchego styku informaciji "Usterka zewnetrzna”. Styk 9 (wejscie MCR)
otrzymuje informacje "Usterka zewnetrzna” jezeli kontakt jest drozny. Uktad logiczny wejscia
moze zosta¢ odwrdcony za pomocq pulpitu operatora MCR (menu parametrowanie).

MCR
X1
Kontakt "Usterka | 824V
zewn." / 157
Szafa wyposaz. zewn. ( np. §

FCR)

Jezeli kontakt jest drozny, nastepuje aktywacja usterki MCR.
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Przedmuchiwanie zewnetrzne (1) /wewnetrzne (2):
Styk 10 (lub 12) (wyjscia MCR) wysyta napiecie 24V gdy przedmuchiwanie zewnetrzne zostaje
wtqczone, styk 11 (lub 13) jest potgczony do (0V). Uktad logiczny wyj$s¢ moze zosta¢ odwrdcony
za pomocq pulpitu operatora MCR (menu parametrowanie).

Przedmuchiwanie zewnetrzne (1):

Dysza
AN

A
Przedmuch. zewn. rozp\ylocz

proszkowy

Przedmuchiwanie wewnetrzne (2):

Centrala farby

DES04610

L) JiRe

Pow. MCR
ﬁ) X1
—~ 110
11
-
Elektrozawor
MCR
X1
12
13

\/ Elektrozawor

Funkcja przedmuchiwania zewnetrznego/ wewnetrznego jest wspdlna dlia robotow R1/R2.

DES04784

Przedmuchiwanie (1) i/lub (2) jest aktywowane za pomocq pulpitu operatora lub MCR (menu czyszcze-

nie).
Powder level sensor

————————————

oR m—

MCR

Styki 11 2 stuzg do zasilania of the level sensor. Styk15 (wejScie MCR) otrzymuje informacije of

the sensor.

MCR OK:

[ 1

X1

1424 V
15| Signal
16| 0 V

DES05799

Styki 17 i 18 przesytajqg informacje "MCR OK"” za pomocg suchego styku, ktéry jest normalnie
otwarty (wyjscie MCR). Wyijscie jest aktywowane gdy modut sterowania MCR wykazuje usterke.
Uktad logiczny moze zosta¢ odwrdcony za pomocq pulpitu operatora MCR (menu parame-

frowanie).

Napiecie zasilania

4

MCR

X1

17

=

18

Sygnat do autom. lub przekaz.
Sprzet zewn.

A

|/

DES04611
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Dopuszczenie przenosnika do pracy:

Styki 191 20 przesytajg informacje "Dopuszczenie przenosnika do pracy” za pomocg suchego styku, ktory
jest normalnie otwarty (wyjscie MCR). Uktad logiczny wyjscia moze zosta¢ odwrdcony za pomocq
pulpitu operatora MCR (menu parametrowanie).

MCR
X1
Napiecie zasilania > 19 —
Sygnat do autom. lub przekaz. < 20 J
Szafa przenosnika

DES04611

Wersja z robotem: jesli modut CRN 457 lub TCR jest uszkodzony, sygnat autoryzaciji przenosnika
zostanie wytgczony.

Robot bedzie musiat zatrzymad swojq trajektorie.

Trajektoria i oprysk zostang ponownie uruchomione po przywrdceniu sygnatu awarii do stanu
poczgtkowego.
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4.6.2. Modut sterowania MCR - Detekcja przedmiotéow

Komorka detekciji
wysokoscinr 1

Komorka detekgiji
wysokosci nr é

Komorka detekgiji
wzornika lewanr 11

Komorka detekgiji
wzornika lewa nr 14

Komorka detekciji
wzornika prawa 21

Komorka detekciji
wzornika lewa nr 24

MCR

X2

ov

11

13

15

17

19

21

OO N[OOI B WIN|F-

=
o

ov

|
-

29

[EN
N

31

=
w

33

[N
IS

35

(BN
a1

(BN
(op}

oV

Nadajnik Odbiornik

24V 24V
§ ov

ov PNP
Nadajnik Odbiornik

24V 24V
§ ov

L e S PNP
Nadajnik Odbiornik

24V 24V
§ ov

ov PNP
Nadajnik Odbiornik

24V 24V
§ ov

ov PNP
Nadajnik Odbiornik

24V 24V
? ov

ov PNP
Nadajnik Odbiornik

24V 24V
§ ov

oV PNP

-
\‘

45

=
o

47

=
©

49

20

51

24V

24V

24V

DES04612

Wejscia detekcji wzornika sg uzywane przez modut MCR do automatycznego pezesuwania osi
wzornika robotéw RFV w zaleznosci od dtugosci przedmiotu do malowania proszkowego.

Wejscia detekciji wysokosci sqg uzywane do automatycznego uruchamiania malowania prosz-
kowego przedmiotdéw w zaleznosci od wysokosci przedmiotdw.

Wejscie detekcji wysokosci Nr 1 jest uzywane do detekcji przedmiotéw Uktad logiczny wejse
detekcyjnych moze zosta¢ odwrdcony za pomocg pulpitu operatora MCR (menu parametro-

wania).
Plytka zacis- Nazwa
kowa X2 Wersja RFV Wersja z robotem
Styk 1 Zasilanie state 24V Zasilanie state 24V
Styk 2 ov -
Styk 3 Wejscie detekcji wysokoscinr 1 Kod waga 1
Styk 4 Weijscie detekcji wysokosci nr 2 Kod waga 2
Styk 5 Wejscie detekcji wysokoscinr 3 Kod waga 3
Styk 6 Wejscie detekcji wysokosci nr 4 Kod waga 4
Styk 7 Wejscie detekcji wysokoscinr 5 -
Styk 8 Wejscie detekcji wysokoscinr 6 -
Styk 9 Zasilanie state 24 V -
Styk 10 ov -
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Ptytka zacis-
kowa X2

Nazwa

Wersja RFV

Wersja z robotem

Styk 11

Wejscie detekcji wzornika z lewej strony nr 11

Styk 12

Wejscie detekcji wzornika z lewej strony nr 12

Styk 13

Wejscie detekcji wzornika z lewej strony nr 13

Styk 14

Wejscie detekcji wzornika z lewej strony nr 14

Styk 15

Zasilanie state 24V

Styk 16

ov

Styk 17

Styk 18

Wejscie detekcji wzornika z prawej strony nr 21
Wejscie detekcji wzornika z prawej strony nr 22

Styk 19

Wejscie detekcji wzornika z prawej strony nr 23

Sfyk 20

Wejscie detekcji wzornika z prawej strony nr 24

4.6.2.1. Detekcja przedmiotdw (Styki 1,2 3)
Ta detekcja zostaje uruchomiona wytgcznie przez wejscie detekciji wysokoscinr 1.
Styki 112 stuzg do zasilania czujnika fotoelektrycznego lub mechanicznego.

Styk 3 (wejscie detekcji wysokosci nr1) ofrzymuje sygnat detekcji przedmiotéw.

Przyktad:
Przypadek nr1: Komérka fotoelektryczna typu "zapora”
MCR
L l X2
24V § 24V 1 | 24v
o —
oV PNP—| 210V g
Nadaijnik Odbiornik 3|1 g
Nr katalogowy Nazwa
110000723 Komérka nadawcza
110000722 Komodrka odbiorcza
E2LDABO75 Kabel 2x0,75 mm? komérki nadawczej
E2LDACO75 Kabel 3x0,75 mm? komérki odbiorczej

Przypadek nr 2: Komérka fotoelekiryczna typu "Reflex”

Odbtysnik Nadajnik/

MCR

X2

1| 24v

24V
§ o —
PNP

N
(@]
<

w
[N
[N

Odbiornik

DES04614
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Przypadek nr 3: Detektor z sztywnqg dzwigniq

MCR
X2
I 1 | 24v
\[::: 22 oV 0
2
3|11 %

Nr katalogowy Nazwa
ESNBFCO026 Korpus czujnika

ESNBFCO067 Gtowica czujnika

ESNBFC068 Dzwignia z sztywnym trzpieniem
E2LAAC100 Kabel 3G 1 mm?

Zaleca sie stosowanie detektora fotoelekirycznego typu «zaporan, gdyz ten system jest mnigj
podatny nazanieczyszczenie lub mgte farby w stosunku do detektora typu "Reflex”. Ponadto
system detekcji z uktadem fotoelekirycznym jest mniej zalezny od wahan systemu zaczepu
przedmiotdw w stosunku do detektora dzwigniowego.

Wersja z robotem:

MCR
X2
Beznapieciowy | |
styk dla spustu —— 1 | 24av

:J
.
w
=
H
DES06968
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4.6.2.2. Rozpoznanie przedmiotdw - wysokos$E
Przez komorki fotoelekiryczne

e N
| |
| | [Cellule émettrice 7‘
| 1 1 ! 1 .
T +—— 20,75 mm2 24V
MCR | e s o Y e |
| e +- s
X2 | e .
1 ! 1 T
24v| 1 \ : e +- o
ov| 2 2 | ol 3 - £ [Cellule émettrice |
3 | 9 —— 1 oxorsmme | v |
11 3 . 2 S . 1.2 [gy N°6 ‘
13| 4 4 12G1 mm27! 2 T L e 1|
T 15 + B ————
— 5 ! 6 1 < [Cellule réceptrice |
1515 | i 2 L 3x075mm2 | #zw v |
— I 3 - | ov
17 6 6 ‘ L 119] 1 ‘ ‘ii I
| i 20| > ! PNP |
197 I \ 4 —n4 I = —
— | 23
2 1
21/ g8 s = .
L— 1
26 ) o
= ' 2 o
.t 7 -
Uziemien. | I fEL j
\ 2 -
MCR | 7 fEL i [Cellule réceptiice |
‘ &2 — o 3x075mm2 e P2 |
‘ 8 34 L 3 -+ 1 |2:0V N°6 |
I 1 I ‘ 3 BN
| E== : e d
I e Il
| 10 39 3 +
Lo ‘
=] |
‘ ‘ <
] | :
- | i

skrzynka zaciskowa 8 par komoérek
(nr katalogowy. : 1308266)

Gdy komorka jest zastonieta, rozpylacze, ktére sq jej przyporzgdkowane (menu konfiguraciji)
zostajg automatycznie dopuszczone do pracy. Modut MCR moze obstugiwac do szesciu infor-

macji w zakresie detekcji wysokosci przedmiotu.
Nr katalogowy kabla 12G1mm?: E2GABB100.

Uwaga: Jezeli iliczba komérek wysokosci wynosi 4 lub ponizej, moina stosowaé plytke
zaciskowq (nr katalogowy:1311999).
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Przez bariere detekcyjng
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Skrzynka zaciskowa bariery detekcyjnej
(nr katalogowy: 1312002)
Bariera detekcyjna umozliwia lepszg detekcje przedmiotdéw w stosunku do komérek fotoe-
lektrycznych, rozdzielczo$¢ detekcii jest mniejsza w barierze detekcyjnej (naogdt 50 mm).

IMPORTANT : UWAGA: konfiguracja stref zastoniecia nie jest sterowana przez modut MCR. Para-
metrowanie odbywa sie przez program bariery detekcji.

Nr katalogowy Nazwa
E2BAAEQ75 Kabel 5G 0,75 mm? opancerzony
E2NDBB025 Kabel 12G 0,25 mm?2 opancerzony
Skontaktowac sie z SAMES KREMLIN Bariera detekciji
Skontaktowac sie z SAMES KREMLIN Kabel programowania bariery
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4.6.2.3. Rozpoznanie przedmiotdw - wzornik
Przez komorki fotoelekiryczne

Podtgczenie z
lewej strony
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= | L ] | L2 e |
s 208 | Skrzynka zaciskowa 4 pary 00000 0— T —
‘ Uziem. MCR | komérek 2
TS - (Ref.: 1311999) :
a

Podlqgczenie z
prawej strony

Zgodnie z obowigzujgcqg zasadg, gdy komodrka jest zastonieta, o§ wzornika przesuwa sie auto-
matycznie do pozyciji okrelonej przez parametr przyporzgdkowany w menu konfiguracii.
Nastepuje automatyczna korekta osi wzornika w zaleznoséci od dtugosci przedmiotu, zarbwno
z prawej jak i z lewej strony.

Modut MCR moze sterowac¢ do dwoch serii po cztery informacje dotyczgce szerokosci przed-
miofu.

Nr katalogowy kabla 7G1mm?: E2LAAG100.
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Przez bariere detekcji
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~ Skrzynka zaciskowa bariery
(Nr kat.: 1312002)

DES04618

Rozdzielczo$¢ barier uzywanych do detekcji wzornika wynosi naogdt 20 mm.

IMPORTANT : konfiguracja stref zastoniecia nie jest obstugiwana przez modut MCR. Parametro-
wanie obydwa sie za pomocq programu bariery detekcji.

Numer katalogowy barier detekcyjnych: skontaktowac sie z SAMES KREMLIN.
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Modut przytqgczeniowy MCR - Szafa z robotem - Plytka zaciskowa Xé
Odbiér kodu binarnego pomiedzy wnekq robota a modutem MCR

MCR
24V X6
R 1
4
5
6
/ 2
8] |
Plytka zacis-
kowa Xé Nazwa
Styk 1 Zasilanie state 24V
Styk 2 -
Styk 3 Kod waga 1
Styk 4 Kod waga 2
Styk 5 Kod waga 4
Styk 6 Kod waga 8
Styk 7 Kod waga 16
Styk 8 Kod waga 32
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4.6.3. Modut przektadni VCR - interfejs z otoczeniem
Modut uwzglednia wbudowanie pomocniczego wytgcznika awaryjnego.

UmoZliwia odciecie mocy w przektadniach predkosci.

IMPORTANT : UWAGA: W przypadku, gdy ta mozliwosé nie zostanie wykorzystana, nalezy

dodaé tasme miedzy stykami 1i 2 oraz miedzy stykami 3 i 4 ztgcza X1

Kontakt nr 1

]

Wytgcz awar.
Kontakt nr 2

Wytqcz. awar.

24V

- = 1
* .. [ 5
 — 1
L [ 5

j 166

165

Lol Bt B Rm ) Ry B VO R Y

W module MCR, dwa kontakty sq szeregowe. Mozna dodac¢ 1 lub 2 kontakty w zaleznosci od
wymaganego poziomu bezpieczenstwa.
Kable zalecane przez SAMES KREMLIN:
-3G1 mm? (nr katalogowy: E2LAAC100)

Plytka zaciskowa X1 Nazwa interfejs wejscia / wyjscia
Styk 1 Wejscie wytgcznika awaryjnego nr 1

Styk 2 Wejscie wytqcznika awaryjnego nr 1

Styk 3 Wejscie wytgcznika awaryjnego nr 2

Styk 4 Wejscie wytqgcznika awaryjnego nr 2

Styk 5

Styk 6

Styk 7

Styk 8
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5. Czesci zamienne

Poziom

Jedn. s

Nr katalo- 2a czesci
Nazwa llosc | sprze .

gowy dazy zamien-

nych (*)
910004516 Modut sterowania MCR - 1 3
910004517 Modut przektadni VCR - 1 3
110000524 Przewdd tgczgecy moduty - 1 3
130001239 Ochrona ekranu dotykowego MCR - 1 2
E4PTRF5%0 Ztqcze 20-punktowe MCR - 1 3
110000966 Itgcze 3-punktowe MCR - 1 3
110000967 Ztgcze 8-punktowe (skok 5Smm) VCR - 1 3
110000968 Ztqcze 8-punktowe (skok 7,5mm) VCR - 1 3

(*)

Poziom 1: Konserwacja zapobiegawcza
Poziom 2: Konserwacja naprawcza
Poziom 3: Konserwacja nadzwyczajna
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