


 

 

 

 دفترچه راهنما نیدر مورد ا 
 

 و ورود شما را به خانواده بزرگ فن آوران و مصرف کنندگان محصولات  میشما متشکر  د یخر  از

ELCOAT  میینما ی مقدم عرض م ریخ. 

  ن یمطالب مندرج در ا هی لازم است بدقت کل ELCOAT یپودر شپاش  رباتاز شروع بکار با  شیپ

شده که    انیساده ب   ی به زبان  ت،یجامع  نیدفترچه، در ع  نی. مطالب اد ییدفترچه راهنما را مطالعه نما

دستگاه، با    یانداز  ه و مهم جهت را ی دستگاه و موارد ضرور ی اجزا ه یو نحوه عملکرد کل ی شامل معرف

کامل با دستگاه ،    یی دهد پس از آشنا  یباشد که به شما امکان م  ی م  ای گو  ر یکامل و تصاو  حاتیتوض

 .د یآماده کن   هی اول ی راه انداز ی دستگاه را قدم به قدم برا

  ی پودر   شپاش   رباتشده است شما را در استفاده مطلوب از    ان یدفترچه ب  ن یکه در ا ی موارد  ه یکل

قابل   یشود، به راحت  جاد یکار ا نیکه ممکن است در ح  یخواهد کرد و مشکلات   ی اری  کیالکترواستات

تا صحت    ستشده ا  یراهنما سع  نیا  ه یگردد. در ته  یرفع خواهد بود و مانع از توقف کار با دستگاه م

شرکت سازنده حق اعمال    نحال،یشکل منتشر شود، با ا  نیشده و به کاملتر  ییمطالب، راست آزما

 .دارد یخود محفوظ م  یبرا یدفترچه را در هر زمان بدون اطلاع قبل  نیدر مطالب ا  راتییتغ

از    یمجوز کتب  افتیاجازه ندارد بدون در  یسازمان، شرکت و موسسه حقوق   ای  یقی فرد حق  چیه

مقاصد    ی از قالب آن برا  ا ی  ی بردار  ی جزئاً، به هر شکل کپ  ایدفترچه، کلاً    نیشرکت سازنده، از مطالب ا

  .د ی استفاده نما یعلم ا ی یتجار
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 ایمنی  نکات 
اندازی راه  ، ربات پاشش پودری را  برداریبهره  تنها پس از مطالعه دقیق این دستورالعمل 

تواند باعث بروز حادثه، آسیب دیدن  می  در ربات پاششنادرست    اتتنظیماعمال      .کنید

 تجهیزات و عملکرد نادرست دستگاه شود.

با ربات برای افرادی که آشننایی با دسنتگاه ندارند یا آموزا اولیه کار با دسنتگاه را دریافت نکرده اند،    کار -1

 ممنوع است.

متری محوطه پاشنش رنگ قرار دارند ، باید کاملاً بوسنیله سنیم ارت به    5تمام تجهیزاتی که در محدوده   -2

سنیسنتم ارت بسنیار مهم بوده و باعي می شنود که سنیسنتم بصنورت   بهاتصنال  زمین اتصنال داده شنوند. 

 مطلوب عمل کند.  

 بشدت پرهیز کنید. ،از پوشاندن یا دست زدن به اجزای متحرک ربات در حین کار -3

در حین کار دسنتگاه، دسنترسنی به   تر از توان بدنی انسنان اسنت بسنیار قوی ربات همحرکنیروی قدرت    -4

  بنازوهنای ربناتخناموا اسنننت،    ربناتهنگنامی کنه    .بنایند ریرممکن بناشننند    بنازوهنای ربناتمحندوده حرکنت  

ترین نقطه بازگشننت سننقود کندا بنابراین، هرگز زمانی که  ممکن اسننت تحت تیریر وزن خود به پایین

 نایستید.  بازوهای رباتدستگاه خاموا است زیر 

های  های متحرک باید طوری قرار گیرند که تحت بار اضننافی نبوده و به ب شها و کابلتمامی شننیلنگ -5

 در حداکثر ارتفاع کورس )استروک( خود قرار دارد.ربات دیگر گیر نکنند، حتی زمانی که  

کابین  اشنش در  باید همیشنه با توجه به حداکثر ارتفاع شنیارهای پ  رباتمحدودیت حداکثر کورس بالایی   -6

تواند باعي آسنیب به کابین وییا  تنظیم شنود. اگر طول کورس اشنتباه تنظیم شنود )بسنیار بالا(، میرنگ 

 شود. ربات

تنظیمات ربات مطابق ابعاد قطعه، سننرعت خط و سننایر پارامترهای مورر در پاشننش صننورت می گیرد،   -7

هیچگاه تنظیمات دسنتگاه را بدون هماهنگی با سنرپرسنت خط رنگ یا کارشنناس فنی شنرکت سنازنده  

 دستکاری نکنید.

ایش تپنانچنه هنای نصنننب شنننده بر روی بنازوهنای ربنات را بندون در نظر گرفتن حنالنت تعنادل لازم برای آر -8

 حرکت یکنواخت تپانچه ها تغییر ندهید.

برای افزایش عمر دسنننتگاه، بایسنننتی در دوره های مشننن  ، بازدید دوره ای جهت تعمیر و نگهداری   -9

 سیستم در نظر گرفته شود.

فقط باید از قطعات   قطع شننود.دسننتگاه  هنگام تعویض قطعات یدکی یا انجام تعمیرات، باید برق اصننلی    -10

اسنتفاده شنود. اسنتفاده از قطعات یدکی سنایر سنازندگان، شنرایط گارانتی را باطل   ELCOATیدکی اصنلی 

 کند.می
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 رنگ پودری اتوماتیک  خط 

سطوح    در    یکنواختینیز ایجاد  و    کاریسرعت رنگ  ظرفیت تولید و  ، افزایش  به منظور ارتقاء کیفیت رنگ آمیزی

 تصویردر    .رنگ شده ، استفاده از تجهیزات پاشش اتوماتیک برای واحدهای صنعتی گزینه ای مناسب به شمار می رود

 یها  ستمیس  یریبکارگ  تیمزبه طور شماتیک، اجزای اصلی سیستم اتوماتیک پاشش پودری نشان داده شده است.    1

. است  دیتول  تیسرعت و ظرف   شیو پوشش دهی عالی و افزا  کنواختی  تیفیدستیابی به ککانوایری،  ربات در خطود  

کنترل   ،نشده اند   یزیرا که رنگ آم  ینقاط  ،  پاشش  نیکاربر در کاب  کیلازم است    کیاتومات  یها  ستمیحال در س  ن یبا ا

یا سیستمهای ربات چند مفصل در  و  را انجام دهد   یریلکه گ ا یتاچ آپ  اتیعمل  یدستگاه پاشش دست ک ی ا و ب د ینما

 سیستم نصب گردد. 

  

  

 سیستم اتوماتیک پاشش پودری  طرح شماتیک .  1تصویر

 

پاشش، هز اتوماتیک مجهز به ربات  بطور قابل    ی انسان   یرویو ن  یکارگر  ی ها  نهیبه طور کلی، در سیستمهای 

با تجربه و مهارت   یمیپاشش رابطه مستق تیفیک  ،یانسان یرویشود. در صورت بهره گیری از ن ی حذف م یملاحظه ا

 دارد. یکار فتیش یان ی در ساعات پا ی افک  دی عدم د  ای  یخستگ لیکاربر از قب یجسمان تیوضع نیکاربر و همچن
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 ELCOATپاشش پودری سیستم ربات 

رفتن    نیباشد که از بالا و پائ  ی قطعات م  یبر رو  کنواختیپوشش     هیلا  کیبه    ی ابیهدف از استفاده از ربات، دست

شوند و ربات    یربات نصب م   یبازوها  یگردد. تپانچه ها بر رو  یپاشش حاصل م  نیدر داخل محفظه کاب  تپانچهمنظم  

کند. با کاهش    یم   کمک  کنواختیاست به عمل پاشش    میاستروک آن قابل تنظ  زانیکنترولر، سرعت و م   ک یکه توسط  

ربات   یاتیعمل یشود، پارامترها یم یزیآم نگکه ر یو بسته به نوع قطعات وستهیدر خطود پ  ریسرعت کانوا شیافزا ای

پاشش،    نیربات، تپانچه ها و کاب  یو تعمیر و نگهدار  یزکاریاست. در زمان تم  میسرعت و استروک قابل تنظ  لیاز قب

 را به راحتی جابجا نمود.ربات می توان 

 

    ELCOATش پودری  شپاسیستم ربات  .  2  تصویر

 

 ی ربات پاشش سری زیگمامزایا
 

 قطعات تمام  در  یکسان ض امت → حرکت مکانیکی دقیق  یکنواختی پوشش: •

 حذف خطای انسانی و پاشش اضافی  کاهش مصرف پودر: •

 های مکرر بدون خستگیسیکل سرعت بالا:  •

 قابل اتصال به کانوایر آویز سازگاری با خط تولید: •

 نیاز به زیرساخت برق پیچیده ندارد  فاز:برق تک •

 سیستم زنجیر قابل تعمیر در محل  نگهداری آسان: •
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 ویژگی های ربات پاشش سری زیگما

 

بازوهای پاشش، نسبت به دلیل ساختار مستحکم، سیستم محرک جدید و طراحی بهبودیافته  ربات پاشش مدل زیگما  

 همچنین ویژگیهای این ربات عبارتند از:  متمایز است.به سایر مدلهای گذشته 

 

 روی بازوهای ربات کیلوگرم  30ظرفیت حمل  •

 صدا و بدون لرزاکارکرد بی •

 گیری  حداکثر شتاب و  سرعت بالا •

 و نگهداری آسان عملکرد ایمن •

 بازدهی بالا به دلیل مصرف انرژی پایین  •

 ناپذیر طراحی شده برای کارکرد مداوم و مداخله •

 IP 54درجه حفاظتی  •

 

 سانتی متر  310ارتفاع ربات پاشش: 

 سانتی متر 200متغیر تا  :طول کورس

 

   ELCOATربات پاشش پودری  نمای جانبی  .  3تصویر  
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 ربات پاشش سری زیگما  مشخصات

 

 PLC —سیستم کنترل فرمان  

 وظایف زیر را به عهده دارد: و  مغز کنترلی سیستم استاست که  PLCربات پاشش مجهز به 

 

 
 

 کیلووات  75/0  —قدرت موتور  

طراحی شده است. این سطح از توان برای حرکت دقیق و پیوسته بازوی  کیلووات  75/0موتور این ربات با توان 

 دارد. ربات در مسیرهای پاشش کافی بوده و مصرف انرژی را در حد بهینه نگه می

 (هرتز  ۶0–50)  ولت  220  —برق مصرفی  

 هرتز سازگار استا  60یا    50کند و با فرکانس ولت کار می 220فاز دستگاه با برق تک

 متر میلی  2000 — میزان پیمایش )استروک(  

را طی کند. این ویژگی امکان پاشش یکنواخت روی قطعات بلند   متر  2ربات قادر است در هر پاس، مسیری به طول 

 کند. یا سطوح بزرگ را فراهم می

 کیلوگرم   30 —حداکثر وزن روی بازوها  

، شیلنگ و سایر تجهیزات  تپانچه هارا دارند. این ظرفیت شامل وزن    کیلوگرم  30بازوهای ربات توانایی تحمل بار تا  

 شود. شده روی بازو مینصب

 کیلوگرم   1۸0  حدود  —وزن دستگاه  

 است. این عدد برای موارد زیر اهمیت دارد: کیلوگرم  1۸0حدود  وزن کلی دستگاه 

 محاسبه مقاومت کف کارگاه  •

 ریزی برای حمل و نصببرنامه •

 انت اب تجهیزات جابجایی مناسب )مثل لیفتراک( •
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 (Roller Chain Driveسیستم حرکتی غلتک و زنجیر )

 این سیستم در مقایسه با تسمه تایم، مزایای متفاوتی دارد: 

 
 نکات نگهداری

 

 (. کاری ساعت 500–200کاری منظم زنجیر ضروری است )معمولاً هر رورن •

 ای کشش زنجیر برای جلوگیری از لقی یا پارگی. بررسی دوره •

 شود. های دارای پودر )مثل کاربرد این ربات(، محافظت از زنجیر در برابر آلودگی توصیه میدر محیط •

 

از رباتهای پاشش    ، کاربر قادر است با برنامه ریزی دیجیتالی ، نحوه پاشش مطلوب و   ELCOATبا استفاده 

از آنجا که در سیستمهای اتوماتیک همواره از یک   متناسب با قطعه را کنترل نماید و اتلاف پودر را به حداقل برساند.

جفت ربات استفاده می شود، یک ربات ، ربات اصلی و دیگری ربات فرعی است. جهت کنترل عملکرد پاشش  ، سیستم 

PLC   عملکرد اصلی برنامه  نصب می گردد.    روی بدنه ربات اصلیPLC    مدیریت سرعت حرکت رو به بالا و رو به ،

پایین بازوهای ربات و میزان پیمایش ) استروک ( ربات است. در ربات مدل زیگما،   تپانچه ها ، از انتقال نیروی موتور 

ه یک رشته زنجیر و بالا و پایین رفتن ب شی موسوم به آسانسور ، مجهز به چند رلتک که روی ستون مرکزی داخل  ب

و تنظیمات مربوطه در ادامه آورده شده است. اساس    PLCستون ربات ، به حرکت در می آیند. کلیه مراحل کار با  

کار نیز، تعریف استروک، تعیین حد بالا و پایین برای پاشش پودر توسط تپانچه ها و در نهایت سرعت حرکت بازوها  

 به طرف بالا و پایین است که مطابق نیاز کاربر و متناسب با قطعه مقدار دهی می شوند.  
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   ELCOATربات پاشش پودری  نمای داخلی  .  4تصویر 

 

کند. ستون هایی در امتداد ستون مرکزی داخل دستگاه به سمت بالا و پایین حرکت میروی رلتکبازوهای ربات  

به همراه اتصالات الکتریکی در   قسمت موتور و گیربکس  کند.  ها عمل میعمودی به عنوان ریل راهنما برای رلتک

 است. بازوهای رباتتعبیه شده است. موتور مجهز به یک انکودر برای نظارت بر موقعیت دقیق   رباتپایه 

 

 
   ELCOAT ربات پاشش پودری  ها در امتداد ستون مرکزی داخل دستگاهغلتکحرکت  .  5تصویر  
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پس از رسیدن به نقطه   .  باید همیشه بررسی شود  ربات (  Reference Pointنقطه مرجع )  ،اندازی  در هر بار راه

 کند. می PLCدر شده تنظیم برنامهشروع به اجرای  رباتمرجع، 

ربات را نیز به طور ر صورت لزوم، می توان با افزایش یا کاهش سرعت کانوایر، سرعت حرکت تپانچه ها متصل به  د 

  یایاز مزا  متناسب تغییر داد که نقائ  احتمالی در سطوح رنگ آمیزی شده را تا حد چشمگیری کاهش می دهد.  

  دیتول  تیپوشش و بالا بردن ظرف  تیفیک  شیافزادر جهت  آسان سرعت و استروک آن،    می، تنظ  ELCOAT  ربات

     .ابد ی ی استروک کاهش م قیدق ماتیمصرف پودر با تنظ و با بررسی نسبت سرعت و ارتفاع ، باشد،  یم

 

 اقدامات قبل از شروع به کار

 . بررسی کنیدربات موارد زیر را قبل از روشن کردن 

را از   رباترا روشن کند  همیشه ابتدا برق    رباتتواند  کس نمیقبل از شروع کار، مطمئن شوید که هیچ  •

   .کلید اصلی قطع کنید 

 ها. ها و شیلنگ بررسی مسیر صحیح کابل •

 ها مسیر حرکت آزادی داشته باشند و با لبه شیارهای کابین برخورد نکنند. تپانچه بررسی اینکه  •

 ها و قطعات کار. تپانچهبررسی فاصله بین  •

باید طبق مقررات ایمنی به طور مطمئن )فلز به فلز( اتصال زمین داشته باشند.   رباتهای فلزی تمام ب ش •

 متصل شوند. رباتنیز باید به اتصال زمین موجود در پایه  تپانچههای نگهدارنده

های متحرک باید طوری هدایت شوند که حتی در حداکثر کورس، تحت کشش ها و کابلتمامی شیلنگ •

 نبوده و به جای دیگری گیر نکنند.

 

 ( Command Chainزنجیره فرمان )

 

 
   ELCOATربات پاشش پودری  زنجیره فرمان در  .  ۶تصویر  

 

 نقطه شروع فرمان و نظارت انسانی.  (:Operatorاپراتور ) . 1

2 .HMI/Panel: ها و دریافت تنظیمات.واسط بین انسان و ماشین برای نمایش داده 

3 .PLC: کند. مغز متفکر سیستم که منطق برنامه را اجرا می 

 واحد کنترل توان و سرعت برای موتور. (:Motor Driveدرایو موتور ). 4

 تبدیل انرژی الکتریکی به حرکت مکانیکی.  (: Motorموتور ). 5

 مکانیزم انتقال قدرت از موتور به ب ش نهایی.  (:Chainزنجیر ). 6

 نتیجه نهایی و اجرای عملیات مکانیکی.  (:Arm Linear Motionحرکت خطی بازو ) . 7
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 سیستم انتقال قدرت در ربات

 
   ELCOATربات پاشش پودری  نحوه ارتباط اجزای برق و کنترل و سیستم حرکتی  .  7تصویر  

 

گردد. ب شی از آن توسط شود و در همان ابتدا به دو مسیر تقسیم میمی  دستگاهولت متناوب وارد    220برق  ابتدا  

و سنسورها را تغذیه کند، و ب ش اصلی مستقیماً به ورودی   PLCشود تا ولت مستقیم تبدیل می 24منبع تغذیه به 

کند و تنها در صورتی که همه  وضعیت سنسورهای حد را بررسی می  PLCرسد. پیش از هر چیز،  درایو )اینورتر( می

 کند. چیز در شرایط ایمن باشد، سیستم را آماده اعلام می

تواند یک پالس فرکانسی  کند. این سیگنال مییک سیگنال به درایو ارسال می  PLCپس از دریافت فرمان از اپراتور،  

کند. در کنار آن، یک سیگنال دیجیتال جهت یا ولتاژ آنالوگ بین صفر تا ده ولت باشد که سرعت حرکت را تعیین می

گیری و کاهش سرعت را مدیریت کند. درایو همچنین پارامترهای شتاب حرکت )رو به بالا یا رو به پایین( را مش   می

 نرم و بدون ضربه باشد.  بازوهای ربات  کند تا حرکت می

کیلوواتی   0ی75کند و آن را به موتور القایی  ها، ولتاژ و فرکانس خروجی خود را تنظیم میدرایو بر اساس این فرمان 

 چرخد.دور در دقیقه می  1400کند و معمولاً در حدود  دهد. موتور با دریافت این برق، شروع به چرخش میتحویل می

، بازو و تفنگ  بازوهای ربات  اما این سرعت بالا برای کار مستقیم مناسب نیست، چون گشتاور کافی برای جابجا کردن  

  سرعت   —   ده  به   یک مثلاً  —شود. گیربکس با نسبت تبدیل مش    پاشش را ندارد. اینجاست که گیربکس وارد می

 : دهد می افزایش نسبت  همان به را گشتاور عوض  در و دهد می  کاهش را دورانی

𝜏𝑜𝑢𝑡𝑝𝑢𝑡 = 𝜏𝑖𝑛𝑝𝑢𝑡 × 𝑖 

 چرخد.تر اما قدرتی بسیار بیشتر میبه این ترتیب شافت خروجی گیربکس با سرعتی پایین
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پایینی به چرخ زنجیر  این چرخ، دندانه   شافت خروجی گیربکس مستقیماً  با چرخش  های  هایش حلقهمتصل است. 

     آورند. در انتهای بالایی ریل، یک چرخ زنجیر دوم ای به حرکت در میگیرند و زنجیر را در مسیر بسته زنجیر را می

 دارنده کشش زنجیر را دارد و خودا محرک نیست.قرار دارد که فقط نقش راهنما و نگه

  از آسانسور   کند، این نقطهقفل شده است. بنابراین وقتی زنجیر حرکت می  ربات    آسانسوریک نقطه از زنجیر به بدنه  

های راهنمای خطی سوار است، بدون هیچ لرزا یا  که روی ریلبازوهای ربات  کشد.  را با خود می  بازوهای ربات  هم  

می حرکت  بالا  سمت  به  میانحرافی  مسیر  انتهای  به  وقتی  برنامه  رسد،  کند.  به  توجه  بازگشت    PLCبا  فرمان   ،             

 می گیرد . در صورتی که ربات از حد بالایی خود خارج شود، میکروسوییچ عمل می کند و فرمان قطع می دهد.  

به موتور   PLCگونه لغزشی ندارد. هر پالسی که  ترین مزیت این سیستم این است که زنجیر برخلاف تسمه هیچمهم

نیازهای اساسی برای  شود. این ویژگی یکی از پیشتبدیل میبازوهای ربات  دهد، دقیقاً به همان اندازه به حرکت  می

 ماند. پذیر میبینی و کنترلدر هر لحظه کاملاً قابل پیش تپانچهپاشش یکنواخت پودر است، زیرا موقعیت 

 

 نقطه مرجع و استاپ مکانیکی 

کند. با هر بار  نقطه مرجع به عنوان نقطه شروع برای محاسبه نقاد بازگشت بالا و پایین و حداکثر کورس عمل می

ترین  به پایین  بازوهای رباتخواهد تا به نقطه مرجع )نقطه صفر( برود.  می  بازوهای رباتاز    PLCروشن شدن دستگاه،  

شود. واحد کنترل این موقعیت را ربت کرده گیر لاستیکی رفته و در آنجا متوقف میاستاپ مکانیکی یعنی روی ضربه

تا ضربه  بازوهای رباتکند  و مش   می بیاید  بالا  باید  از حالت فشرده خارج شود  چقدر  به منظور   .گیر لاستیکی 

اندازی بررسی و در صورت نیاز  پودر، نقطه مرجع باید قبل از اولین راه  تپانچهجلوگیری از آسیب به کابین یا نگهدارنده 

در جهت عمودی به صورت آرام و   ،تپانچه های نصب شده بر روی رباتها    ا روشن شدن سیستم ،ب  مجدداً تنظیم شود. 

از لرزه    تی داشته باشند و  یکنواخو   میحرکت ملاتپانچه ها    باعي می شود  ربات    سازهیکنواخت به حرکت در می آیند. 

 . شود  ری یحرکت جلوگ نیتپانچه  در ح

 

 

   ELCOATپاشش پودری   اتوماتیکهای  تپانچه  نمونه ای از آرایش  .  ۸  تصویر     
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 راه اندازی سیستم ربات پاشش   

پاشش را به پریزهای تعبیه شده متصل کرده و سپس   ی کابل برق رباتهابرای راه اندازی سیستم ربات پاشش ، ابتدا  

کاربر باید، آرایش قرار گرفتن تپانچه ها در کابین را متناسب با ابعاد قطعه تنظیم  نید.  کلید برق ورودی به ربات را روشن ک

می شود تا پوشش دهی سطوح با بازدهی بالایی صورت پذیرد و اتلاف پودر به حداقل برسد. همچنین   نماید. این کار، باعي 

  سبب افزایش سرعت عملیات رنگ کاری   ، تعیین صحیح فاصله بین تپانچه ها از هم و در نظر گرفتن میزان همپوشانی

   می گردد.  

 

   ELCOATاتوماتیک پاشش پودری    اتصال سوکت های برق سیستم .  9تصویر        

اتوماتیک ، با استفاده از دو رگولاتور هوای اصلی و هوای فلودایز، میزان هوای   برق اصلی رکپس از روشن کردن  

اتوماتیک، میزان تغییرات فشار را نشان می دهند. با روشن    رک اصلی و فلودایز را تنظیم کنید. دو  فشار سنج در جلوی  

 کردن دستگاه، جریان برق وارد مدار دستگاه های پاشش شده و می توانید دستگاه های پاشش را یک به یک روشن کنید. 

 

 
   ELCOATاتوماتیک پاشش پودری   رک.  10تصویر       
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برای اولین راه اندازی دستگاه، بایستی هر دستگاه را جداگانه روشن کرد و پس از تنظیم رگولاتورهای روی کنترل 

الکتریکی   پنوماتیکی و  پنل و تنظیم میزان پاشش تپانچه در فضای کابین، دستگاه را موقتاً خاموا کرد تا تنظیمات 

گ که بدلیل بررسی کیفیت پاشش اجتناب ناپذیر است، به حداقل  دستگاه بعدی انجام شود. بدین ترتیب، میزان اتلاف رن

هوا )میزان پودر ( را در جهت عقربه    ولوم کنترل کنندهپس از نصب دقیق تپانچه ها در داخل محوطه کابین،  می رسد.  

  چرخاندن و   با  ،در صورت خروج پودر به صورت نامنظم از گان  . کنیدمقدار خروجی پودر را تنظیم   ، های ساعت چرخانده 

  کنید پ ش شدن پودر را منظم نموده و یک ابر کامل ایجاد   ، تنظیم ولوم کنترل هوای کمکی در جهت عقربه های ساعت

هنگامی که تنظیمات پاشش پودری به پایان رسید، دیگر نیاز به تنظیم    .  تا از تجمع پودر در سر نازل جلوگیری شود

روشن و پس   راراه اندازی مجدد سیستم، تنها کافی است که کلید اصلی رک اتوماتیک   مجدد دستگاهها نیست. در هر بار

 از اتمام کار، خاموا نمایید.  

نشان داده شده است، با فشار دادن گزینه بازگشت به نقطه مرجع،    PLCاولین صفحه کاربر برای کار با      11در تصویر  

به حالت   گ   ربات  می  باز  را ردخودا  رباتها  رباتها،  روی دگمه تست  با کلیک  است.  برنامه  منتظر دستور شروع  و              د 

می توان به صورت دستی حرکت داد. با کلیک روی دگمه توقف برنامه، رباتها به نقطه مرجع بازگشته و حرکت آنها متوقف 

 می شود و دگمه شروع برنامه  نمایان می شود. برای شروع مجدد کافیست روی دگمه شروع برنامه کلیک کرد.

 

 
    PLC   . صفحه اول11تصویر        

 .است فعال   وضعیت دهنده نشان سبز رنگ. دشومی اجرا شده انت اب برنامه دکمه این فشار با  -  شروع برنامه  دکمه

شود. هر برنامه  بارگذاری و اجرا می  PLCای که در حال حاضر روی  شماره برنامه  —برنامه شماره / در حال اجرا  

 (. ...شامل پارامترهای خاص یک محصول است )سرعت، استروک، 

تنها نمایش داده می شود و برای اعمال تغییرات باید روی دکمه انت اب    2تغییرات طول رباتو    1تغییرات طول ربات  

 برنامه کلیک کرد.  

  تعریف  پایینی  حد  سنسور  که  اینقطه)  صفر  موقعیت به  ربات   دو   هر  دکمه،   این  زدن  با   -  بازگشت به نقطه مرجع  دکمه

 م تصات دقیق داشته باشد.  PLCتا  این دکمه باید قبل از شروع هر شیفت کاری فشار داده شود. گردندبازمی( کرده

 تنظیم  حرکتی،  مکانیزم  بررسی  برای  —سازی سیستم پاشش  ها بدون فعالحرکت آزمایشی ربات  -  هاتست رباتدکمه  

 . تولید از پیش  مکانیکی  سلامت از اطمینان و حرکت حدود
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  قطعه،  شماره)  موردنظر  محصول  به  مربود  برنامه  اینجا  از  اپراتور  —ها  ورود به منوی لیست برنامه   -  انتخاب برنامه دکمه  

 . کندمی انت اب را( پوشش نوع

 

 برای اولین بار و اعمال تنظیمات  ترتیب صحیح استفاده از این صفحه
 

 هبرنام شروع. 3 ← برنامه انت اب.  2 ←. بازگشت به نقطه مرجع 1

 

 
  صفحه تست ربات ها  .  12تصویر     

این صفحه مربود به  می شوید.  12، وارد صفحه کاربری مطابق تصویر  11با کلیک روی دکمه تست ربات ها در تصویر

هر ربات به   بررسی صحت حرکتبرای   کاربرد این صفحه  دو ربات پاشش است. (Manual Testتست دستی )

 است.  زنجیر مجدد  تنظیم یا تعمیر از بعد   مثلاً —صورت مستقل، پیش از اجرای برنامه خودکار 

 نکات فنی

 . است در حال تغییر / فعال دهنده مقدار روی مقدار موقعیت: نشان زمینه زرد •

 نسبت به نقطه مرجع   بازوی رباتموقعیت   داخل باکس زرد:  عدد   •

 . کند که درایو و موتور آن ربات در مدار هستندتییید می ربات فعال •

 HMIبازگشت به صفحه اصلی : بازگشتدکمه  •

 

فرمان اپراتور را دریافت می کند، ربات را در حالت فعال قرار می دهیم و دکمه بالا را فشار   PLCبرای اطمینان از اینکه 

ها  می دهیم و انگشت را روی آن نگه می داریم. عدد در باکس زرد شروع به تغییر می کند و مطمئن می شویم که ربات 

( به صورت دستی کار می کند. همین کار را برای حرکت رو به پایین بازوهای ربات نیز می توانیم انجام  2و    1) شماره  

 برگردیم.  11دهیم. بعد از تست عملکرد ربات، دکمه بازگشت را کلیک می کنیم تا به صفحه تصویر شماره 
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 اطلاعات هر برنامه  صفحه نمایش.  13تصویر      

    

  2و ربات فرعی با شماره    1که ربات اصلی با شماره    نشان داده می شود ، پارامترهای هر کدام از رباتها  13در تصویر  

مش   شده است. با کلیک روی گزینه تنظیم پارامترها، می توان هر کدام از گزینه های حد بالا ) میزان بالا رفتن بازوی  

  ربات(، حد پایین ) میزان پایین آمدن بازوی ربات(  ، سرعت حرکت به سمت بالا ) سرعت رفت( و سرعت حرکت به 

 (14)تصویر سمت پایین ) سرعت برگشت( را به دل واه و مطابق ابعاد قطعه تعریف نمود. 

 

 ( mmبر حسب  minو  maxهر ربات )موقعیت   بازویمحدوده استروک   حد بالایی / پایینی: •

 هنگام پاشش )رو به پایین یا بالا(  بازوی رباتسرعت حرکت  سرعت رفت: •

 تر از رفت(سرعت بازگشت به نقطه شروع )معمولاً سریع سرعت برگشت: •

 

 
  اطلاعات هر برنامه    تغییرات و ثبتاعمال  صفحه  .  14تصویر      
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 ، ظاهر می شود.15، صفحه نمایش وارد کردن عدد مطابق تصویر  14با کلیک روی هر باکس در تصویر  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 صفحه وارد کردن اطلاعات هر بخش از برنامه .  15تصویر      

،   Entبا وارد کردن عدد مورد نظر برای هر ب ش از جمله ) حد بالای ربات، حد پایین ربات و .... ( و فشار دادن دکمه 

بر می گردید تا با کلیک روی   14صفحه تصویر به بعد از ذخیره هر مقدار، مقدار جدید برای هر ب ش ذخیره می شود. 

 گزینه تایید تنظیمات ، اطلاعات ذخیره شود. این کار برای همه پارامترها باید طی شود. 

 

 اقدامات نگهداری 

قبل از انجام هرگونه عملیات تعمیر و نگهداری، حتماً کلید اصلی برق را قطع و قفل کنید. به دلایل ایمنی، کارهای تعمیر 

 انجام شود   دو نفرو نگهداری زیر باید همیشه توسط 

 بار در هفته با هوای فشرده باد بگیرید یا با پارچه نرم تمیز کنید.بدنه بیرونی دستگاه را حداقل یک •

شود و نیاز به نگهداری ندارد، اما بدنه موتور را از تجمع گرد و ربار تمیز کاری میگیربکس موتور خودکار روان  •

 نگه دارید تا دمای آن بالا نرود. 

بار موتور را از نظر نشتی رورن بررسی کنید. در صورت نیاز به تعویض گیربکس، کل واحد محرک ماهی یک •

 باید تعویض شود. 

 س بگیرید. در صورت بروز مشکل و از کار افتادن ربات پاشش با شرکت فن آوران تما
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