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LES ROBOTS ANTHROPOMORPHES DE LA SERIE "GREEN" SE MARQUENT POUR LEUR ECLECTISME
ET POUR LA SIMPLICITE DE JOUISSANCE. PEUVENT AVOIR CINQ OU SIX AXES ET ILS SONT APTES A
LA PEINTURE AUTOMATIQUE ET LA PULVERISATION EN GENERALE DE BEAUCOUP D'OBJETS DE
PETITES OU GRANDES DIMENSIONS, SOIT AU LIQUIDE SOIT AUX POUDRES.

LES ROBOTS A CINQ AXES SONT UTILISES SURTOUT AVEC PISTOLETS ELECTROSTATIQUES OU EN
APPLICATIONS OU LA ROTATION DU JET DE LA PEINTURE N’EST PAS NECESSAIRE.
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LOS ROBOTS ANTROPOMORFOS DE LA SERIE “GREEN” SE DISTINGUEN POR SU POLIVALENCIA
Y POR SU FACILIDAD DE USO. PUEDEN TENER CINCO O SEIS GRADOS DE LIBERTAD Y SON
ADAPTOS PARA LA PINTURA AUTOMATICA Y LA PULVERIZACION EN GENERAL DE MUCHOS
OBJETOS DE TAMARO PEQUERNO O GRANDE, TANTO CON LIQUIDO COMO CON POLVO.

LOS ROBOTS DE CINCO EJES SE UTILIZAN PRINCIPALMENTE CON PISTOLAS ELECTROSTATICAS
O EN APLICACIONES DONDE NO ES NECESARIO GIRAR EL CHORRO DE PINTURA.

/I POR

0S ROBOTS ANTROPOMORFOS DA SERIE “GREEN” DISTINGUEM-SE PELA SUA VERSATILIDADE E
PELA SIMPLICIDADE DE UTILIZAGAO. PODEM POSSUIR CINCO OU SEIS GRAUS DE LIBERDADE E SAO
APROPRIADOS PARA A PINTURA AUTOMATICA E EM GERAL PARA A PULVERIZAGCAO DE MUITISSIMOS
OBJECTOS DE PEQUENAS OU GRANDES DIMENSOES, QUER COM LiQUIDO QUER COM POS.

0S ROBOTS DE CINCO EIXOS SAO UTILIZADOS SOBRETUDO COM PISTOLAS ELECTROSTATICAS OU
EM APLICACOES EM QUE NAO E NECESSARIO GIRAR O JACTO DE TINTA.
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VERSION STANDARD. ROBOT ANTHROPOMORPHE AVEC CINQ AXES, APTE POUR PEINTURES EN
LIGNE OU ILS EXISTENT DES CONVOYEURS AU SOL OU AERIEN; SI NECESSAIRE IL PEUT ETRE
SYNCHRONISE AU CONVOYEUR POUR LE TRAGAGE DES PIECES.

LE ROBOT EST CONSTRUIT STANDARD AVEC LA PROTECTION ANTIDEFLAGRANTE (EXP).

SA STRUCTURE ET LE SYSTEME DE CONTROLE LE RENDENT UN DES PLUS RAPIDES ET PRECIS
ROBOTS A CINQ AXES, AU-DELA D’ETRE EXTREMEMENT MANIABLE, QUALITE INDISPENSABLE POUR
LA PROGRAMMATION.
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VERSION STANDARD. ROBOT ANTROPOMORFO CON CINCO GRADOS DE LIBERTAD, INDICADO PARA
LA PINTURA EN LINEA DONDE EXISTEN SISTEMAS DE TRANSPORTE AEREOS O DE PISO; SI ES
NECESARIO SE LO SINCRONIZA CON EL TRANSPORTADOR PARA EL SEGUIMIENTO DE LAS PIEZAS.
EL ROBOT SE CONSTRUYE DE SERIE EN VERSION ANTIDEFLAGRANTE.

POR SU ESTRUCTURA Y SU SISTEMA DE CONTROL ES UNO DE LOS MAS RAPIDOS Y PRECISOS
ROBOTS DE CINCO EJES, ADEMAS DE SER MUY MANIOBRABLE, QUE ES UNA CUALIDAD
INDISPENSABLE PARA LA PROGRAMACION.

/I POR

VERSION STANDARD. ROBOT ANTROPOMORFO COM CINCO GRAUS DE LIBERDADE, INDICADO PARA
A PINTURA EM LINHA ONDE EXISTEM SISTEMAS DE TRANSPORTE AEREO OU DE PAVIMENTO; SE
NECESSARIO, E SINCRONIZADO COM O TRANSPORTADOR PARA O SEGUIMENTO DAS PECAS.

0 ROBOT E CONSTRUIDO DE SERIE NA VERSAO ANTIDEFLAGRANTE.

A SUA ESTRUTURA E O SISTEMA DE CONTROLO TORNAM-NO UM DOS MAIS RAPIDOS E PRECISOS
ROBOTS DE CINCO EIXOS, ALEM DE SER EXTREMAMENTE MANUSEAVEL, QUALIDADE
INDISPENSAVEL PARA A PROGRAMACAO.
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VERSION AVEC CARROUSEL. ROBOT COMPLET DE CARROUSEL A TROIS OU PLUS BRAS. LES
PIECES PEUVENT ETRE CHARGEES MANUELLEMENT OU DE MANIERE AUTOMATIQUE EN
ZONE SURE, LE CARROUSEL POURVOIT A LEUR POSITIONNEMENT DANS LA PARTIE
FRONTALE POUR L'USINAGE, ET IL LES REPORTE EN ZONE DE DECHARGEMENT.

LES BRAS, GRACE A LEUR CONFIGURATION ILS PERMETTENT D’EXECUTER LA
PROGRAMMATION DE MANIERE TRES FACILE; ILS SONT POURVUS DE GROUPE DE ROTATION
SYNCHRONISE AVEC LE ROBOT ET ILS PEUVENT ETRE PREPARES AVEC SUPPORTS PIECES
DIFFERENTS SELON L'EXIGENCE.

LA ROTATION DU CARROUSEL EST EFFECTUEE AU MOYEN D’UN AXE CONTROLE AVEC
REGULATION DE LA VITESSE

/I ESP

VERSION CON CARRUSEL. ROBOT DOTADO DE CARRUSEL DE TRES O MAS BRAZOS. LAS PIEZAS
PUEDEN CARGARSE MANUAL O AUTOMATICAMENTE EN UNA ZONA SEGURA, EL CARRUSEL LAS SITUA
EN LA PARTE FRONTAL PARA EL PROCESO, Y DESPUES LAS TRASLADA A LA ZONA DE DESCARGA.

LOS BRAZOS, GRACIAS A SU CONFIGURACION, PERMITEN EFECTUAR LA PROGRAMACION DE MANERA
MUY AGIL, ESTAN DOTADOS DE UN GRUPO DE ROTACION SINCRONIZADO CON EL ROBOT Y PUEDEN
EQUIPARSE CON DIFERENTES SOPORTES PARA ARTICULOS, SEGUN LAS EXIGENCIAS.

EL CARRUSEL GIRA MEDIANTE UN EJE CONTROLADO CON REGULACION DE LA VELOCIDAD.

/I POR

VERSION CON CARROSSEL. ROBOT COMPLETO DE CARROSSEL DE TRES OU MAIS BRAGOS. AS
PECAS PODEM SER CARREGADAS MANUALMENTE OU AUTOMATICAMENTE NUMA ZONA SEGURA
E, O CARROSSEL EFECTUA O RELATIVO POSICIONAMENTO NA PARTE FRONTAL PARA A
LABORAGAO, E LEVA-OS PARA A ZONA DE DESCARGA.

0S BRAGOS, GRAGAS A SUA CONFIGURAGAO PERMITEM DE EXECUTAR A PROGRAMAGAO MUITO
FACILMENTE, ESTAO EQUIPADOS DE GRUPO DE ROTAGAO SINCRONIZADO COM O ROBOT, E
PODEM SER APETRECHADOS COM VARIOS SUPORTES DE PECAS EM FUNGAO DAS EXIGENCIAS.
A ROTAGAO DO CARROSSEL EFECTUA-SE ATRAVES DE EIXO CONTROLADO COM REGULAGAO DA
VELOCIDADE.

GR 530 G
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UNITE DE CONTROLE AVEC INTERFACE
AU MOYEN DE PC INDUSTRIEL, SYSTEME
OPERATIONNEL: WINDOWS NT4.

/I ESP

UNIDAD DE CONTROL CON INTERFAZ
MEDIANTE PC INDUSTRIAL, SISTEMA
OPERATIVO: WINDOWS NTA4.

/I POR

UNIDADE DE CONTROLO COM INTERFACE
POR MEIO DE PC INDUSTRIAL, SISTEMA
OPERATIVO: WINDOWS NT4.
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CONTROLE AUTOMATIQUE DES PARAMETRES DE PULVERISATION.

LE SYSTEME PEUT CONTROLER JUSQU'A SIX DIFFERENTES VALEURS
ANALOGIQUES PAR EXEMPLE: QUANTITE DE FLUIDE, DIMENSION DU
JET, QUANTITE AIR DE MELANGE, COURANT ELECTROSTATIQUE.

/I ESP

CONTROLADOR AUTOMATICO DE LOS PARAMETROS DE PULVERIZACION.
SE PUEDEN CONTROLAR HASTA SEIS VALORES ANALOGICOS
DIFERENTES, POR EJEMPLO: CANTIDAD FLUIDO, DIMENSION ABANICO,
CANTIDAD AIRE PARA MEZCLA, CORRIENTE ELECTROSTATICA.

/I POR

CONTROLO AUTOMATICO DOS PARAMETROS DE PULVERIZAGAO.
PODEM-SE CONTROLAR ATE SEIS DIFERENTES VALORES ANALOGICOS
POR EXEMPLO: QUANTIDADE DE FLUIDO, DIMENSAO DO LEQUE,
QUANTIDADE DE AR DE MISTURA, CORRENTE ELECTROSTATICA.



DATA FILE PROGRAMS PROPERTIES
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LES PROGRAMMES SONT EMMAGASINES SUR Sm— g - = i CHAQUE PROGRAMME MEMORISE
HARD-DISK AVEC MEMOIRE ILLIMITEE, ET peisr i CONTIENT SES CARACTERISTIQUES ET
JOINTS AUX COMMENTAIRES ET IMAGES. — et SES PARAMETRES QUI PEUVENT ETRE
e BACK-UP EXTERNE SUR FLOPPY-DISK OU —_— T . [F VISUALISES, MODIFIES ET COPIES.
ETHERNET. = — T
CESN T 1/ ESP = — ——r ) I ESP
= .=~ CADA PROGRAMA MEMORIZADO
LOS PROGRAMAS SE ALMACENAN EN UN CONTIENE SUS CARACTERISTICAS
HARD-DISK CON CAPACIDAD ILIMITADA, Y Y SUS PARAMETROS, LOS QUE
ESTAN ASOCIADOS A COMENTARIOS E PUEDEN VISUALIZARSE,
IMAGENES. BACK-UP EXTERNO EN FLOPPY- MODIFICARSE Y COPIARSE.
DISK O ETHERNET.
/I POR
/I POR
~ CADA PROGRAMA MEMORIZADO TEM AS
0OS PROGRAMAS SAO ARMAZENADOS NO SUAS CARACTERISTICAS E OS SEUS
DISCO RIGIDO COM CAPACIDADE ILIMITADA, E PARAMETROS, QUE PODEM SER
ASSOCIADOS A COMENTARIOS E IMAGENS. VISUALIZADOS, MODIFICADOS E
COPIA DE SEGURANGA EXTERNA EM COPIADOS.

DISQUETE OU ETHERNET.

CONTROL PANEL GR 530

DIAGNOSTIC MENU
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! :; LE CONTROLE EST POURVU D'UN SYSTEME DIAGNOSTIQUE, QU'IL PERMET DE VERIFIER

L'ETAT DE FONCTIONNEMENT DU ROBOT EN TEMPS REEL.

DANS LE MENU "ENREGISTREMENTS CHRONOLOGIQUES" ON PEUT CONTROLER TOUTES
LES OPERATIONS EXECUTEES, LES ALARMES OU LES ANOMALIES RELEVEES.

LES DONNEES SONT ENREGISTREES CHRONOLOGIQUEMENT ET POUR CATEGORIE.

/I ESP

EL CONTROLADOR ESTA EQUIPADO CON UN SISTEMA DE DIAGNOSTICO QUE PERMITE
VERIFICAR EL ESTADO DE FUNCIONAMIENTO DEL ROBOT EN TIEMPO REAL.

EN EL MENU “REGISTROS HISTORICOS” SE PUEDEN CONTROLAR TODAS LAS OPERACIONES
EJECUTADAS, LAS ALARMAS Y LOS DESPERFECTOS DETECTADOS.

LOS DATOS SE REGISTRAN CRONOLOGICAMENTE Y POR CATEGORIA.

/I POR

O CONTROLO ESTA DOTADO DE UM SISTEMA DIAGNOSTICO, QUE PERMITE DE VERIFICAR O
ESTADO DE FUNCIONAMENTO DO ROBOT EM TEMPO REAL.

NO MENU “REGISTROS CRONOLOGICOS” PODEM-SE CONTROLAR TODAS AS OPERAGOES
EXECUTADAS, OS ALARMES, OU AS ANOMALIAS RELEVADAS.

0S DADOS SAO REGISTRADOS CRONOLOGICAMENTE E POR CATEGORIA.
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VERSION STANDARD. ROBOT VERSION STANDARD. ROBOT ANTROPOMORFO VERSION STANDARD. ROBOT
ANTHROPOMORPHE AVEC CINQ AXES, APTE CON CINCO GRADOS DE LIBERTAD, ADAPTO PARA ANTROPOMORFO COM CINCO GRAUS DE
POUR PEINTURES EN LIGNE. PINTURA EN LINEA. LIBERDADE APROPRIADO PARA

IL A ETE CONGU POUR OPERER DANS DES DISENADO PARA TRABAJAR EN ENTORNOS DONDE PINTURA EM LINHA.

MILIEUX OU ON UTILISE POUDRE ET PEINTURE SE UTILIZAN PINTURAS AL AGUA O EN POLVO. CONCEBIDO PARA OPERAR EM

A LEAU. SU PROGRAMACION Y UTILIZACION SON AMBIENTES ONDE SE UTILIZAM

LA PROGRAMMATION ET L'UTILISATION SONT SUMAMENTE SENCILLOS GRACIAS A SU PINTURAS DE AGUA OU DE POS.
EXTREMEMENT SEMPLES GRACE A SA CONFIGURACION. A PROGRAMAGAO E A UTILIZAGAO SAO
CONFIGURATION. EXTREMAMENTE SIMPLES GRAGAS A

SUA CONFIGURAGAO.

)
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VERSION AVEC CARROUSEL. ROBOT COMPLET
DE CARROUSEL A TROIS BRAS. LES PIECES
PEUVENT ETRE CHARGEES MANUELLEMENT OU
DE MANIERE AUTOMATIQUE EN ZONE SURE, LE
CARROUSEL POURVOIT A LEUR
POSITIONNEMENT DANS LA PARTIE FRONTALE
POUR L'USINAGE, ET IL LES REPORTE EN ZONE
DE DECHARGEMENT.

LES BRAS SONT POURVUS DE GROUPE DE
ROTATION SYNCHRONISE AVEC LE ROBOT ET
ILS PEUVENT ETRE PREPARES AVEC SUPPORTS
PIECES DIFFERENTS SELON L'EXIGENCE.

GR 520 G

/I ESP

VERSION CON CARRUSEL. ROBOT DOTADO DE
CARRUSEL DE TRES BRAZOS. LAS PIEZAS
PUEDEN CARGARSE MANUAL O
AUTOMATICAMENTE EN UNA ZONA SEGURA, EL
CARRUSEL LAS SITUA EN LA PARTE FRONTAL
PARA EL PROCESO, Y DESPUES LAS TRASLADA
A LA ZONA DE DESCARGA.

LOS BRAZOS ESTAN DOTADOS DE UN GRUPO
DE ROTACION SINCRONIZADO CON EL ROBOT Y
PUEDEN EQUIPARSE CON DIFERENTES
SOPORTES PARA ARTICULOS, SEGUN LAS
EXIGENCIAS.

/I POR

VERSION CON CARROSSEL. ROBOT COMPLETO DE
CARROSSEL DE TRES BRACOS. AS PEGCAS PODEM
SER CARREGADAS MANUALMENTE OU
AUTOMATICAMENTE NUMA ZONA SEGURA E,

O CARROSSEL EFECTUA O RELATIVO
POSICIONAMENTO NA PARTE FRONTAL PARA

A LABORACAO, E LEVA-OS PARA A ZONA

DE DESCARGA.

0S BRACOS ESTAO EQUIPADOS DE GRUPO DE
ROTACAO SINCRONIZADO COM O ROBOT, E
PODEM SER APETRECHADOS COM VARIOS
SUPORTES DE PECAS EM FUNGAO DAS
EXIGENCIAS.
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AUTOAPPRENTISSAGE DIRECT:

EN GUIDANT LE ROBOT MANUELLEMENT, L'OPERATEUR AU MOYEN DU
JOYSTICK, EXECUTE UN CYCLE COMPLET DE PEINTURE SUR UNE PIECE
ECHANTILLON ; L'ORDINATEUR DE CONTROLE MEMORISERA TOUTES LES
TRAJECTOIRES ET LES COMMANDES EFFECTUEES POUR POUVOIR LES
REPETER EN SUITE FIDELEMENT.

LA VITESSE D'EXECUTION PEUT ETRE MODIFIEE. CE SYSTEME PERMET DE
CONTROLER LE PROGRAMME QUI EST MEMORISE DURANT LA PHASE EN
COURS ET REND LE ROBOT EXTREMEMENT SIMPLE A L’UTILISER.

IL EST POSSIBLE CORRIGER FAUTES EVENTUELLES FACILEMENT, DONC
L’AUTO APPRENTISSAGE DIRECT EST TRES UTILE QUAND LES PIECES A
PEINDRE ONT UNE FORME COMPLEXE.

LEARNING
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AUTOAPRENDIZAJE DIRECTO:

EL OPERADOR, CONDUCIENDO EL ROBOT MANUALMENTE, POR MEDIO
DEL JOYSTICK, EFECTUA UN CICLO COMPLETO DE PULVERIZACION
SOBRE UNA PIEZA DE MUESTRA, EL ORDENADOR DE CONTROL
MEMORIZARA TODAS LAS TRAYECTORIAS Y LOS MANDOS DADOS, PARA
REPETIRLES FIELMENTE.

LA VELOCIDAD DE EJECUCION PUEDE MODIFICARSE. DICHO METODO DE
PROGRAMACION FACILITA MUCHO LA UTILIZACION DEL ROBOT, PORQUE
DURANTE EL MISMO PROCESO SE PUEDE CONTROLAR EL PROGRAMA
QUE SE MEMORIZA.

LOS ERRORES SE PUEDEN CORREGIR CON FACILIDAD, POR LO QUE ES
MUY UTIL CUANDO LAS PIEZAS QUE SE HAN DE PINTAR TIENEN UNA
FORMA COMPLEJA.

/I POR

AUTO-APRENDIZAGEM DIRECTA:

O OPERADOR CONDUZINDO O ROBOT MANUALMENTE, POR MEIO DO
JOYSTICK, EXECUTA UM CICLO COMPLETO DE PULVERIZAGAO NUMA
PECA DE AMOSTRA; O COMPUTADOR DE CONTROLO MEMORIZARA TODAS
AS TRAJECTORIAS E OS COMANDOS EXECUTADOS, PARA DEPOIS REPETI-
LOS FIELMENTE.

A VELOCIDADE DE EXECUGAO PODE SER MODIFICADA. ESTE METODO DE
PROGRAMAGAO TORNA A UTILIZAGAO DO ROBOT EXTREMAMENTE
SIMPLES, DADO QUE DURANTE A LABORAGAO, TEM-SE A VANTAGEM DE
CONTROLAR O PROGRAMA QUE E MEMORIZADO.

PODE-SE CORRIGIR EVENTUAIS ERROS COM FACILIDADE, POR ISSO E
MUITO UTIL QUANDO AS PECAS A PINTAR TEM UMA FORMA COMPLEXA.
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