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1- SISTEM OZELLIKLERIi

OMEGA-RPC-05 Robot Kontrol Sistemi bir boyama tesisinde ihtiya¢ duyulan biitiin gereksinimleri
karsilayacak sekilde dizayn edilmistir.

Biitiin sistem kontrolleri tek bir panelden yapilabilmektedir.Bu sebepten ayni zamanda kullanict
dostudur.

OMEGA-RPC-05 Robot Kontrol Sistemi ile tek bir liniteden 2 adet robot kumanda edebilmenin yaninda
biitiin cihazlarimzi tek bir tusla agip kapayabilir,konveyorden ve kabin fanindan referans sinyali alarak
konveyorde veya fanda bir problem olustugunda boya atimin1 otomatik olarak kesebilirsiniz.

NOT: Cihaz kontrolii,konveyor ve fandan referans sinyali alma 6zellikleri OMEGA-RPC-05 Robot
Kontrol Sisteminde standart olarak bulunur fakat bu 6zelliklerin tesiste uygulanmasi opsiyonel bir iglemdir.

OMEGA-RPC-05 Robot Kontrol Unitesi Teknik Ozellikleri:

Besleme gerilimi : 220V / 50Hz

Calisma akimi 11 A

Caligsma sicakligi :-10/+50 °C

Koruma sinifi : IP 55

Minimum ¢aligma araligi : 400mm

Maksimum ¢alisma araligi : 1800mm (Miisteri ihtiyacina gore degistirilebilir.)
Ayarlanabilir max. ve min. hiz : 0—30 m/dk.

Toplam agirlik : 160 kg

Kaldirma agirlhig : 15 kg. (max.)



PLC CIiHAZ ON GORUNUM

PLC CIHAZ iC GORUNUM
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NO STOK NO MALZEME CIiNSi ADET

1 M-01-GK-20006 SINYAL LAMBASI 220V 1
2 M-01-GK-20004 ACMA - KAPAMA SALTERI 1
3 M-01-GK-20092 ARIZA BUZZER 1
4 M-YS-40204 ACIL STOP 1
5 M-YS-10121 GUC KAYNAGI (24 V) 1
6 M-01-GK-20132 PLC 1
7 M-01-GK-20145 ROBOT INVERTER 2
8 M-01-GK-20161 LCD DOKUNMATIK EKRAN 1




PLC CIiHAZ ARKADAN GORUNUM

11

10

12

12

13 15

14 16

NO STOK NO MALZEME CIiNSi ADET
9 M-09-R-20034 ROBOT SOKET 2
10 M-01-GK-20022-2 MONITOR SIGORTASI (500 Ma) 1
11 M-01-GK-20022 PLC SIGORTASI (1A) 1
12 M-01-GK-20022-1 ROBOT INVERTER SIGORTASI (6A) 2
13 M-YS-10233 FAN 1
14 M-01-GK20017 CIHAZ TOPRAKLAMA SOMUNU 1
15 M-01-KB-20188 HARICI GIRIS — CIKIS KLEMENSLERI 9
16 M-01-GK-20075 220 V BESLEME SOKETI 1




2- DOKUNMATIK KONTROL PANELI OZELLIKLERI

OMEGA-RPC-05 Robot Kontrol Sisteminde 5,7 monochrome dokunmatik LCD ekran
kullanilmistir.Sistemde bulunan biitiin kontroller bu panel iizerinden saglanir.
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DIKKAT:Panel dokunmaya duyarl ve hassas yapidadir.Panele sert cisimlerle miidahale edilmemelidir.Panel
temizligi sistem enerjisi kesildikten sonra 1slak olmayan bir bezle bastirmadan yapilmalidir.Panel temizliginde
kesinlikle solvent bazli temizleyiciler kullanilmamalidir.

3-UYGULAMA SAYFASI

Cihaza ilk enerji verildiginde ekrana gelen sayfadir.Bu sayfadan meniilere gecis yapilir.

CALISMA SERVIS
SAYFASI SAYFAS

BILGI ENGLISH TURKGE

| ESTA-OMEGA OMEGA RPC-05 (V8.00}
TR ARIA e KONTROL-PANEL} -



Panel Uzerindeki Butonlar:

].

SAYFASI

3.1 - s=========-0 Bu buton robot ayarlarinin limitlendigi sifre ile girig yapilabilen 6zel ayar sayfasina ge¢is
icin kullanilir.

Butona basildiginda ekrana yandaki gibi bir sifre klavyesi
gelmektedir.Sifre bu klavye kullamlarak girilir, ENT tusuna basilarak
onaylanir.
7 8 9
ENT
4 5 6
1 e 3 CLR
[—
‘; 0 Back

Sifre dogru girilip onaylandiginda asagidaki servis ayar sayfasi ekrana gelir.

~ SERVIS SAYFASI

- | butonu kullanilarak ayn1 anda Ingilizce
ENGLISH

| veya Tiirkce ¢aligma ekrani ¢agirlabilir.
BASLAMA HIZ|  butonu ile robotun ilk sifirlama

sirasindaki hizi girilir.

ENGLISH

ROBOT-1 ROBOT-2
BASLAMAHIZI 10 34 Hzl EASLAMAHIZI 1234 Hz

DURMA HIZI 12.34 Hz| DURMAHIZI 12.34 Hz sonlandirildigindaki sifir noktasina giden hizi girilir.

CALSMAHZI 1234 Hz|causmanz 1234 Hz
ACC. 123.4 sn.|Acc. 1234 sn. CALISMA HIZ| butonu ile robotun sifirlamadan

DEE 123.4 sn.| OEC. 123.4 sn. sonraki maksimum hizi girilir.Robotun ulasabilecegi
UsTmesarE 1234  |UsTmesarE 1234

ALT MESAFE 1934 ALT MESAFE 1934 maksimum hiz burada girilen hizdir.

DURMA HIZI  butonu ile robotun programi

ACC butonu ile robot kalkis yumusatmasi “sn.” cinsinden ayarlanir.

DEC.

butonu ile robot durus yumusatmast “sn.” cinsinden ayarlanir.

NOT: Kalkis ve durus yumusatmalari robotun yumusak doniisler yaparak tabancalart sallamamasi i¢in
kullanilir.0,5 sn. den daha yiiksek siirelere ayarlanmamasi tavsiye edilir.



UST MESAFE butonu kullanilarak robota girilebilecek minimum iist deger belirlenir.

ALT MESAFE  vutonu kullanilarak robota girilebilecek minimum alt deger belirlenir.
Her iki robot i¢in ayni1 iglemler uygulanir.

Biitlin ayar butonlarina dokunuldugunda ekrana ayn1 numerik klavye gelmektedir.

s | O
| 4 5 6 g
. T | 2 3

0 -

| + < En

______________ Bu klavyeden ayarlanmak istenen deger girilir ve ENTER butonuna basilarak
deger onaylanir.

ANA MENU butonuna basilarak menii sayfasina doniis yapilir.

CALISMA
SAYFASI
3.2 - P :

= butonuna basildiginda ekrana asagidaki robot caligsma sayfasi gelmektedir.

e AT TAR AN @A E AT T Bu sayfada robot robot ¢alisma ayarlan girilebilir ve her

CAL' S MA SAYFASI iirlin i¢in ayarlar ayr1 ayr kaydedilebilir.

| ‘ ( maksimum 12 kay1t yapilabilir.)
‘ RECETE I l I ‘ I
LISTES] KAYDET ANA MENU

RECETE ADI: ABCDEFGH RECETE NO

123 << ROBOTHIZI >> 123
1234 << USTDONUS >> 1234
1234 << ALTDONUS >> 1234

a| |TABANCA
AC




<< ROBOTHIZ| >>

Ekranin sol tarafinda robot 1, sag tarafinda robot 2 ayarlar1 bulunur.Robot hizi kisminda robotun c¢aligmasi
istenen hiz degeri numerik klavye kullanilarak girilir.

<< USTDONUS >>

Robot 1 ve Robot 2 {ist doniis degerleri numerik klavye kullanilarak girilir.

<< ALT DONUS >>

Robot 1 ve Robot 2 alt doniis degerleri numerik klavye kullanilarak girilir.

Degerler girildikten sonra RECETE ADI butonu kullanilarak ekrana gelen harf klavyesinden girilen
degerlere calisilan parca ismi verilir.

ENTER butonu kullanilarak girilen isim onaylanir.

RECETE NO : butonuna tiklanarak regete numarast

verilir.

Entet

KAYDET butonuna basildiginda girilen degerler RECETE NO kisminda gériilen numaraya

kaydedilir.
LISTESI
= butonuna dokunulur.

Ekrana gelen pencerede kayitl programlarin listesi gortilebilir.

Kayith programlart gérmek i¢in

RECETE LISTESI

Calisilmak istenen programin {izerine
dokunuldugunda robot secilen program
degerlerinde ¢alismaya baslar.

NOT: Robotlar ¢alisirken degerler degistirildiginde butonuna basilmadig siirece robot

ayarlanan degerlerde ¢alismaz.




| START i STOP ! o
butonlar1 robotu ¢alistimak ve durdurmak icin kullanilir.

Robot sifirlama islemini yaptiktan sonra durdurulursa kaldigi mesafeyi hatizasinda tutar ve yeniden
calistirilldiginda kaldig1 yerden devam eder.

Cihaz enerjisi kesilir veya robotlardan herhangi biri ariza verirse, yeniden ¢alistirmada her iki robot da sifirlama
islemini tekrarlar.

TAB);?‘S 2 butonuna basildiginda cihaz arkasindaki 1 ve 2 nolu klemensler 24V DC ¢ikis verir.Butona
Jd| tekrar basildiginda ¢ikistaki gerilim kesilir.

1 ve 2 no’lu ¢ikiglara bir role kart1 baglanarak biitiin tabancalar bu buton yardimiyla acilip kapatilabilir.

ANA MENU) butonu kullanilarak menii sayfasina gecis yapilir.

: = butonuna basildiginda ekrana firma iletisim bilgilerini ve cihaz seri numarasini gosteren
bilgi sayfas1 gelmektedir.

ey
ANA MENU

_ OMEGA RPC-05
HALIL RIFAT PASA MAH. AYDINLIKTEPE SOK. NO: 14
OKMEYDANI / ISTANBUL / TURKIYE
TEL: +90 212 222 71 75 (PBX)
+90 212 222 40 06 (PBX)
FAX: +90 212 220 24 07 (PBX)
WEB: www.estaomega.com.tr

SERIAL NUMBER: ABCDEFGHIJ
ESTA DMESA TEKNIK MAKINA

butonu kullanilarak menti sayfasina doniis yapilir.

ENGLISH TURKCE

=l butonu kullanilarak ve ingilizce ve tiirk¢e dilleri arasinda gegis yapilir.

10



4 - BAGLANTI SEMASI
4.1 - ROBOT SOKETI BAGLANTI SEMASI

MOTOR ENKODER
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4.2-ROBOT KUMANDA KUTUSU KLEMENS BAGLANTI DiYAGRAMI

ile calisir. (+24V)

#lbutonu ile calisir. (-24V)

3- Konveyor aktif girisi icin besleme voltaji. (+24V)
4- Konveyor aktif girisi.(PLC input POA)

5- Fan aktif girisi igin besleme voltaji. (+24V)

6- Fan aktif girisi .(PLC input POB)

7- Harici cihaz icin besleme voltaji .(+24V)

8- Harici cihaz icin besleme voltaji . (-24V)

9- Harici cihaz girisi. (PLC input P09)
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4.3 YENi PLC HABERLESME KABLOSU BAGLANTI SEKLI

|||(
EKRAN
1 ?3 I |
j il_@_@_( [ (_
1: YESIL
2: SARI
3 : KIRMIZI HABERLESME
KABLOSU
_\ /_

PLC
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4.4 - ELEKTRIK BAGLANTI SEMASI VE KONNEKTOR BAGLANTI DiYAGRAMI
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ESTA \ OMEGA

5.1-OMR-2000 BOYA ROBOTUNUN

MEKANIK GORUNUSU
M08
M 06
/ MO07
N\ | | .
i

N2

M14

M14

M 09 o % I ———
R — M10
M 03 El - g
— | +7=IF/ M o1
M2 | /
k:' M1l /

RESIMNO| STOK NO MALZEME CINSi ADET
M0l — SABIT TASIYICI TEKERLEK 2
M 02 E— DONER TASIYICI TEKERLEK 2
M 03 M-09-R-20018 REDUKTOR 1
M 04 M-09-R-20023 STROK DAYAMA TAKOZU 4
M 05 M-09-R-20024 ROBOT ZINCIRI 2
M 06 M-09-R-20028 ROBOT YATAKLAMA TEKERLEGI  (Kiigik) 4
M 07 M-09-R-20029 ROBOT YATAKLAMA TEKERLEGI  (Biiyiik ) 4
M08 M-09-R-20026 UST RULMAN YATAGI 2
M 09 M-09-R-20027 REDUKTOR DiSLIiSI 1
M 10 M-09-R-20019-4 ENKODER 1
M1l M-YS - 10307 KAPLIN 1
M 12 M-09-R-20060 ENDUKTIF $WITCH 2
M13 M-09-R-20056 GERGi TAKOZU 4
M 14 M-09-R-20061 ENDUKTIF SWITCH TUTUCU 2
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6 - ARIZA VE SORUN GIDERME

OMEGA-RPC-05 Kontrol Modiilii ariza teshis sistemiyle donatilmistir.Calisma esnasinda herhangi bir ariza
olustugunda ekranda direkt ariza sayfasi1 goziikmekte ve buzzer 6tmeye baglamaktadir.Ekranda arizanin ¢esidi
ve ¢oziim yollar1 hakkinda bilgiler bulunmaktadir.Ariza sayfasinda bulunan “inverter reset” butonu ile ariza
stfirlanabilir.

ARIZA
- Agma kapama anahtar1 acildig1 halde
cihaza enerji gelmiyor.
- Cihaza enerji geliyor fakat monitor

acilmryor.

- Cihaza enerji geliyor.Monitor aciliyor
fakat robotlar ekrandan ¢aligmiyor.

- Robot siirekli olarak limit hatasi
veriyor.

- Robot agir1 sarsintili ¢aligtyorsa ;

22
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- Cihaz enerji kablosunu kontrol edin.
- Teknik Servisi arayin.

- Kumanda cihaz1 arkasindaki display
(500mA) sigortasini kontrol edin.
- Teknik Servisi arayin.

- Robot soketlerini kontrol edin.
- Cihaz arkasindaki PLC (1A),
Robotl (6A) ve Robot2 (6A)
sigortalarini kontrol edin

- Teknik Servisi arayin.

- Robot enkoder kaplinini kontrol edin.
- Teknik Servisi arayin.

- Robot yataklama tekerleklerinin
gevsek olup olmadigini kontrol ediniz.
- Zincir gerginligini kontrol ediniz.

- Rulman tekerleklerinin ve rulman
yataklarinin temizligini kontrol ediniz.
- Teknik servisi arayiniz.



7 — PERIYODIK KONTROLLER

- Genel dis kontr ol

- Robot zincir kontrolii

- Strok tekerleklerinin kontrolii
- Enkoder kaplin kontrolii

- Titresim kontrolii

Isletme esnasinda ( Gevsemis baglant: kollar ,
dis elbise , kablolar)
Hafta da
Hafta da
Hafta da
Isletme esnasinda ( Ariza — Coziim boliimiine

bakin )
- Robot tasiyici tekerleklerinin kontrolii 1 Ay
- Rediiktor disli kontrolii 3 Ay
- Rediiktdr yag kontrolii 12 Ay
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