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1. Instrucdes de Seguranca

1.1. Geral

Antes de instalar e comecar a operar este indice, por favor leia
as instrugdes de seguranca e operacdo com cuidado. Também
devera ler todos os sinais de alerta sobre os dispositivos e ter
em mente que ndo podem ser danificados nem podem ser re-
movidos. A instalacdo, operacéo inicial, e a manutencdo sé po-
dem ser realizadas por pessoal técnico qualificado. De acordo
com estas instrucdes de seguranca, as pessoas qualificadas
sdo aquelas que estejam familiarizadas com a instalacdo, mon-
tagem, arranque, operacdo e manutencéo de sistemas automa-
tizados e possuam as qualificacdes adequadas. A operagdo
segura destes dispositivos depende da correta aplicacdo.
Mantenha as instrucdes de operacdes num local de facil aces-
SO e seguranca, e disponibilize-as a todas as pessoas que ten-
ham qualquer tipo de acesso aos dispositivos. O desrespeito
desta e de outras instru¢des contidas neste livro pode fazer
com que o operador e o sistema sejam expostos ao perigo, e
isso pode constituir um perigo para o equipamento, ferimen-
tos graves, ou mesmo a morte.

A tabela de indice s6 pode ser colocada em operacdo
depois de todo o sistema em que se integra, bem como o si
stema de controlo e seguranca estarem em conformidade
com as diretrizes da maquina e os padrdes internos adequa
dos no local de instalacdo e operagéo.

Risco de esmagamento. Mantenha a distancia de seguranca
adequada dos elementos moéveis!

Cumpra as normas apropriadas de prevencdo de acidentes,
bem como as normas de salde e segurancga ocupacional
geralmente reconhecidas. As alteracdes inadmissiveis e a uti
lizacdo de pecas de reposicdo e equipamento auxiliar que
ndo sejam recomendados pelo fabricante podem resultar

i

em ferimentos ou danos materiais.

Antes de ser feito qualquer trabalho em cima da tabela de ro
tatividade e dos seus componentes, a unidade deve ser desli
gada e travada para evitar o reinicio independente!

Instrucdes: Este manual foi publicado em Abril de 2013. A infor-
macdo contida nesta documentacdo é propriedade da Moti-
on Index Drives (MID), e ndo pode ser copiada, reproduzida
ou transmitida a terceiros sem expressa autorizacdo por escri-
to. No que diz respeito a utilizacdo das informagdes aqui con-
tidas, nenhuma responsabilidade serd aceite. Além disso, as
informacdes contidas nesta documentacdo podem ser al-
teradas sem aviso prévio, uma vez que a MID esta constante-
mente a desenvolver os seus produtos de alta qualidade e a
ganhar novas percepcdes. Este manual foi elaborado com to-
do o rigor necessario. A MID n&o aceita qualquer responsabi-
lidade por quaisquer erros ou omissdes, nem sera aceite qual-
quer responsabilidade relacionada com os danos que
resultem da aplicacdo das informagdes contidas nesta publi-
cacdo.

A certificacdo CE é baseada nas seguintes normas:
e Diretriz 98/37/CE da maquina EG

e Diretriz 93/68/EWG de baixa voltage EG

e Diretriz ER 89/336/CEE para compatibilidade
eletromagnética

1.2. Validade desta documentacao

Este manual de instrucdes é valido para todas as tabelas de
indice de rotatividade produzidas pela Motion

Index Drives, Inc.

1.3. Utilizacao prevista

Os dimensionamentos da tabela de rotatividade devem ser
realizados de acordo com as tabelas e calculos apresentados
neste manual, e devem ser realizados por pessoal técnico de
vendas da MID.

As tabelas de indice de rotatividade aqui descritas desti
nam-se a utilizacdo em instalagdes industriais normais. Elas
ndo podem ser instaladas em maquinas e equipamentos,
cuja falha poderia colocar vidas humanas diretamente em
risco ou causar grandes perdas.

As unidades padrdo ndo sdo para ser usadas num ambiente
explosivo. Ndo é permitida a utilizacdo de uma tabela de in
dice de rotatividade onde a seguranca possa estar em duvi
da! Entre em contato com a Motion Index Drives antes de
usar a tabela de indice em tal ambiente a fim de garantir
que os componentes elétricos sdo adequados para os am

bientes especificos.




1.4. Instalacdo

As tabelas de indice de rotatividade devem ser in-
staladas de acordo com as normas descritas na do-
cumentacdo. A posicdo de instalacdo é definida pe-
lo utilizador e deve ser divulgada a MID quando
encomendar a tabela de indice de rotatividade.
Verifique antes da instalacdo se a entrega estd com-
pleta e correta.

Por favor, verifique se a tabela de indice de rotativi-
dade estd correta, verificando a placa de identifi-
cacdo, consulte a Figura 2.

Figura 1
1.5. Transporte e armazenamento gura

Geralmente, as tabela de indice de rotatividade devem
ser armazenadas e instaladas num ambiente limpo e se-
co. Ao transportar, utilize apenas meios de transporte e
equipamentos de elevacdo que forem aprovados para
o peso da tabela de indice de rotatividade em questé&o.
A fim de levantar a tabela de indice de rotatividade, uti-
lize trés ou mais parafusos de olho. Furos com rosca
fornecidos. (Veja a tabela 1.1 para o tamanho adequa-
do)

1.6. Placa de identificacdo
A seguinte informac&o pode ser encontrada na placa
de ID:

Fabricante ---___
Modelo -.

No. Serie

Ordem Compra No. -._ el

1.7. Ligagao elétrica

(aplica-se apenas se a unidade estiver incluida)

O trabalho na instalagdo eléctrica sé pode ser realizado por
especialistas treinados. Por favor, siga todas as normas e pa-
drdes técnicos e especificos de cada pais durante a instalacdo.
As nossas tabelas de indice de rotatividade sdo movidas por
motores trifdsicos de travdo de série como padrdo. Ligue o
motor e o travdo sé para o fornecimento de energia, conforme
especificado na placa de identificacdo. Os motores devem ser
protegidos contra sobrecargas por meio de interruptores de
sobrecarga do motor ou outros dispositivos de protecdo ade-
quados.

Figura 2

MODEL [
SERIAL NO. S
so. ST



1.8. Elevacao e Lubrificacdo e Tabelas de tipos de Oleo e Lubrificante
Quadro 1.1 Elevagéo e Lubrificagdo

MODELO PESO APROX. | PESO APROX. | TAMANHO DA N.o DE OUANTIDADE
(LBS) (KG) CAVILHA CAVILHAS MAX. DE OLEO
(L)
RT100 95 43 M8-15 4 0.3
RT160 150 70 M8-15 4 0.6
RT200 250 13 M8-15 4 0.75
RT250 320 145 M10-18 4 1.0
RT400 1300 590 M16-30 4 9.5
RT500 2500 1136 M20-30 4 18.5
RT630 4550 2068 M20-30 4 30
RT900 6500 2950 M24-40 4 50
TSR600 506 230 M16-30 2 1
M8-15 8
TSR1000 1188 540 M16-30 2 9,5
M10-18 12
TSR1600 1815 825 M24-25 2 17
M10-18 14
TT075 26.4 12 Mé-12 4 0,45
TT125 52.8 24 Mé-10 8 0,45
TT250 176 80 M10x20 4 1,1
TT315 411.4 187 M12x21 4 4,5
TMF2000 748 340 M12x20 12 4,5
TMF3000 1034 470 M12x18 8 7,5
TMF5000 2816 1280 M12x16 36 "
TMF8000 7656 3480 M36x55 3 40
Quadro 1.2 (Tipos de Oleo e Lubrificante)
FABRICANTE OLEO DE LUBRIFICANTE DE LUBRIFICANTE
TRANSMISSAO TRANSMISSAO PARA
POUCO ROLAMENTO DE
VISCOSO ESFERAS
Oleo Mineral Ba- | Oleo Sintético Oleo Mineral Ba- | Oleo Sintético Lithium Saponi
sicoBasico BasicoBasico sicoBasico BasicoBasico ed
BP Energol GR-XP Enersyn SG-XP Energrase EP O | Biogrease EP O | Energrease LS2
460 460
DEA Falcon CLP 460 Polydea PGLP Glissando 6833 N/A Glissando FT2
460 EP OO
ESSO Spartan EP 460 Umlaufol S 460 ESSO Fliebfett S 420 Beacon 2
Getriebefliefett
Fuchs Renolin CLP 460 | Renolin PG 460 Renosod GFB Renax GLS 00 Renolit FEP2
Kluber Kluberoil GEM Syntheso D 460 | Microlube GB 00 | Klubersyn GE 46- | Microlube GL
1-460 EP 1200 262
Mobil Mobilgear 634 Glygoyle 460 HE | Mobilex 44 Glygoyle Gre- Mobilux 2
ase 00
Shell Omaha Ol 460 Tivela OLSD Spez-Getriebe- | Tivela Com- Alvania R2
fett H pound A
Mudanca do Oleo Na generalidade os 6leos da Série RT ndo necessitam de mudanca.
Contacte a Motion Index Drives para obter informacdo detalhada sobre os requisitos de
mudanca do 6leO
Lubrificante Intervalve- | Todas as séries acima da RT250 necessitam de lubrificacdo mensal.
sintervélvulas A manutencdo é totalmente gratuita para todos os modelos RT250 e gamas inferiores.




2. Montagem e modo de operacao

2.1. Unidades de indice Programaveis

A tabela de indice de rotatividade transforma um movimen-
to de unidade de entrada constante num movimento de uni-
dade de saida constante. O movimento da unidade ocorre
através de uma chama ou endurecido por inducdo e de
uma cadmara de barril de chumbo moido de alta precisdo. O
uso de leis matematicas do movimento, juntamente com um
perfil de motor devidamente programado (ver secdo 3.1)
garantem um movimento suave, a prova de choque e de
livre circulacdo que foi bem concebido para a sua finalida-
de. O conjunto projetado permite uma montagem precisa
e segura para a marcacao de saida, que é também livre

de folgas. Ndo é necessario qualquer ajuste adicional da
marcacdo de saida. Qualquer modificacdo adicional para

a unidade de accionamento do indice pode resultar em
danos para o dispositivo de indexacéo.

A energia para girar o disco de indice é fornecida quer por
meio de um motor de CA trifdsico com codificador, acopla-
do a um redutor de engrenagens, ou um motor acoplado a
um redutor de engrenagens.

O redutor de engrenagens esté ligado ao eixo de entrada
que estd firmemente ligado a cdmara de barril interno com
outra engrenagem interna. O barril de cdmara, por sua vez,
gira a marcagdo do através dos seguidores da cAmara com
um design interno de folga zero. A ligacdo de saida esta
montada num conjunto de rolamento de arame (4 pontos
de contacto do rolamento ), que é pré-carregado para
eliminar qualquer desvio. A unidade de indice é completa-
mente selada para eliminar a intrusdo de particulas estran-
has e fluidos.

2.2. Unidades indice fixas

A mesa giratéria indexada transforma uma entrada constan-
te de movimento numa unidade de saida de movimento in-
termitente. O movimento da unidade intermitente ocorre
por meio de uma chama, ou indutivamente endurecido fresa
de alta precisdo. A utilizacdo das leis de movimento da ma-
tematica garantem uma suave, anti-choque e circulagdo livre
de pénico que tenham sido concebidas da melhor forma
para o fim a que se destina. O conjunto projetado permite
precisdo e fixacdo segura para o controlo de saida que é
também de folga livre. Ndo é necessdrio qualquer ajusta-
mento adicional da saida. Qualquer modificacdo da unidade
do indice pode resultar em danos para o posicionador (ver
secdo 3.2)

A poténcia é fornecida por meio de trés-fases do travdo mo-
tor através de um redutor de velocidade ou por meio de
uma cadeia de roda ou correia-roda do eixo de acionamen-
to rotativo de tabela de indice, o que é conectado com fir-
meza ao senfim, sem qualquer outra engrenagem interna de-
fine, e vira a seguidores de came e, posteriormente, a flange
de saida. A flange de saida é montada dentro de um fio con-
junto de rolamento livre de folga (no anel de ago - ndo na
peca fundida). A unidade de indice é completamente selada
para eliminar invasdes de particulas e fluidos. (Consulte a
secdo 3 para utilizacdo adequada do indice fixo unidades)

Suporte do Braco
Deslizante da Camara

Camara Cilindrica
(Unidade de
Indexaco Fixa)

—
w

Fase de Repouso \' ) /
(Unidade de e
e — - o
_ |
4 ‘ T\‘
T

Fase de Indexacao
(Unidade de
Indexacao Fixa)



3. Modos de Funcionamento

3.1. Indices de funcionamento de unidades programaveis

Todas as unidades de indices programdaveis devem ser executadas num VFD/Amplificador. As condi¢des a seguir
devem garantir um funcionamento adequado e evitar danos imediatos e irreversiveis para a unidade de indice.
3.1.1. Funcionamento Normal.

O funcionamento normal é definido como iniciar e parar a unidade de indice de dois pontos fixos, ou de posicdo
para posicdo. A operacdo normal é a operacdo principal em que a unidade de indice funcionara.

Em funcionamento normal, a unidade de indice tera trés velocidades exclusivas durante um ciclo. Os periodos uni-
cos, sdo os seguintes:

ACELERACAOQ: Esta é a hora em que o motor e unidade de indice andam de velocidade zero, 0 Hz, com um pico de
velocidade, o tempo de aceleracdo nunca deve ser inferior a 0,5 segundos para uma unidade de indice pro-
graméavel. Motion Index Drives fornecem o tempo de aceleracdo recomendado para os seus pardmetros VFD/Am-
plificador. O pico de velocidade para acelerar também serd fornecido para a sua aplicacdo, tradicionalmente defi-
nido como 60 HZ MAX!

VELOCIDADE CONSTANTE: Este é o tempo que o motor estd a funcionar a uma velocidade constante, depois da
aceleracdo estar completa. Este tempo é determinado com uma aplicagdo por um aplicativo base. Em alguns casos,
ha 0 segundos de velocidade constante, por favor verifique com Motion Index DrivesMotion Index Drives, Inc. para
a sua aplicacdo. indice Total de Tempo menos aceleracéo e tempo de desaceleracdo é igual ao tempo de veloci-
dade constante.

DESACELERACAOQ: E neste momento que o motor e unidade de indice vdo do pico de velocidade (60HZ normal),
até 0 Hz, ou zero de velocidade. Este periodo de tempo é determinado por uma aplicacdo de aplicacdo base. O
tempo de desaceleracdo nunca deve ser inferior a 0,6 segundos.

PARAMETROS DE OPERACAO NORMAL:

Aceleragdo: 0,5 segundos ou mais - Aplicacdo Dependente

Desaceleragéo: 0,6 segundos ou mais - Aplicacdo Dependente

Frequéncia: Com base na aplicacdo do cliente. Nunca exceder 60Hz max. de frequéncia de motor a menos que in-
struido por outra forma pela Motion Index Drives, Inc.

EXCEDER A FREQUENCIA RECOMENDADA PELA MOTION INDEX DRIVES E/OU SALTAR AS FREQUENCIAS DURANTE A
OPERACAO NORMAL ANULARA IMEDIATAMENTE A GARANTIA .

3.1.2. Operacdo Jogging.

Jogging é definido como o girar a unidade de indice de forma lenta, modo manual, o que é normalmente feito na
configuracdo inicial.

Para fazer jogging, € recomendavel executar a unidade de indice numa frequéncia muito mais lenta (ou seja 20HZ),
e aceleracdo/ desaceleracdo das taxas sdo sugeridas em 0,5 segundos.

3.1.3. Operacdo de paragem/parar fora da posicdo

As condicdes de Paragem de Emergéncia sdo definidas como a paragem imediata da unidade de indice devido a
um de muitos factores, incluindo o ecré de operador de luz ou tapete a ser ativado, erros de robot, ou botdes de
paragem de emergéncia a serem ativados e envolver a exigéncia da unidade de indice de paragem de uma po-
sicdo programada. Operar a unidade de indice corretamente com um VFD/Amplificador durante a paragem, ou
parar fora de posicdo é critico para assegurar o funcionamento dos indexadores. Durante a paragem de emergén-
cia, se a travagem dindmica estiver a ser utilizada pelo VFD/amplificador, certifique-se de que o tempo de travagem
dindmica n&o é inferior a 0,6 segundos. Mais tempo de travagem & aceitdvel. Durante a paragem, é fundamental
garantir que o travdo dindmico ndo estd a dirigir através do travdo do motor, se o motor estiver equipado com um.
O circuito de travagem deve ser aplicado apds o tempo de travagem dindmica. Para reiniciar de uma paragem de
emergéncia ou fora de posicdo de paragem, é sugerido acelerar o motor para a frequéncia pico do motor se apli-
cavel com o mesmo tempo de aceleracdo previsto. Em condigdes normais de funcionamento, o mesmo tempo de
desaceleracao também deve ser seguido quando se aproxima a préxima posicado conhecida no modo de ope-
racdo normal.

Parametros da Paragem de emergéncia/Parar fora de posicéo:

Aceleracdo: 0,5 segundos ou mais - Aplicacdo Dependente

Desaceleragdo: 0,6 segundos ou mais - Aplicacdo Dependente

Frequéncia: Com base na aplicacdo do cliente e nunca exceder 60HZ max. frequéncia de motor a menos que in-
struido de outra forma pela Motion Index Drives, Inc.

Tempo de travao Dindmico /tempo de desacelaracdo durante a paragem >0,6 segundos



3.2. Funcionamento de unidades
fixas de indice

3.2.1. Funcionamento Normal.

Deve-se entender por funcionamento normal , © movi-
mento da flange de saida numa dire¢do a partir de uma
posicdo de espera para o proximo. O sentido de ro-
tacdo da flange de saida é determinado pelo sentido
de rotacdo da unidade. Com um motor trifésico pode
ser facilmente invertido, trocando duas fases da tensao
de alimentagdo.

3.2.2. Funcionamento Intermitente.

O eixo de transmiss&o para na fase de permanéncia. O
tempo de indexacgédo é fixo. O tempo de permanéncia
é variavel.

Este modo de operacao é usado em fébricas com mui-
to mais tempo de processamento de rotagdo e é o mo-
do mais comum de funcionamento.

3.2.3. Funcionamento Continuo.

A mesa rotativa funciona continuamente sem que o
motor pare. O indice e os tempos de espera estdo fi-
xos e sdo executados continuamente. O motor de ac-
cionamento tem apenas um sentido de rotag&o.

Este modo de operacgdo é frequentemente utilizado
em aplicacdes que exigem alta producdo e que re-
querem um processamento num curto espaco de
tempo, a tabela de indice rotativo é sincronizada com
o restante sistema mecanicamente por meio de um
eixo de transmissdo. A relagdo entre tempo de indice
pode ser ajustada dentro de certos limites da Motion
Index Drives, Inc. para a producédo do came.

3.2.4. Operacao de Inversdo Continua
(oscilando)

A unidade do indice é sempre revertida na monofase.
Com este tipo de operagdo, a flange de acionamento
altera para tras e para a frente entre as duas posicdes.
Com angulos de rotagdo inferiores a 90° para a flange
de acionamento, o cames pode ser construido de tal
forma que a continua operagao de marcha-atras é
possivel, sem o sentido de unidade ser revertido.

3.2.5. Operacdo Jogging/passo-a-passo
Com operagdes gradativas, a flange de acionamento
move-se em pequenos passos entre as duas posicdes
de espera. Nestas condicdes, o senfim ndo consegue
acelerar e desacelerar suavemente a carga, o que colo-
ca os componentes internos em situacdes de stress,
uma vez que a aceleracdo que ocorre durante a ope-
racdo passo-a-passo ultrapassa de longe as forcas rea-
lizadas no decurso de operacdes normais, sem tabela
de indice rotativa adequada aos controlos, o que per-
mite que uma ligeira aceleracdo e travagem da carga
fora da fase operacdo gradual ndo seja permitida.

3.2.6. Paragem de Emergéncia.

Paragem de Emergéncia é comparavel com a paragem
em operagao passo-a-passo. Aqui, também, a paragem
e o re-arranque da carga construida ocorre fora da fase
paragem. As situacdes de paragem de emergéncia fre-
guentes devem ser evitadas tanto quanto possivel. O
excesso de paragens de emergéncia invalidam a ga-
rantia!

Se estiver a usar a unidade de indice fixa NFD, consulte a segdo 6

para a configuracao correta.



4. Indexadores Fixos do Comissionamento de Maquinas

4.1. Resumo

A maioria das maquinas de indexagdo funciona numa légica passo a passo. Nesta configuragdo, o tempo de para-
gem é varidvel e independente do tempo de rotacdo. Para uma actuacdo passo a passo, escolhemos o angulo de
indexacdo mais amplo para alcancar o menor dngulo de pressdo. O angulo de paragem localizado no interior da
unidade de indexagéo esta diretamente ligado ao tempo de travagem do travdo do motor. A paragem do motor é
acionada por um came de controlo localizado fora da unidade de indexacdo, que emite um sinal de fim de ciclo,
ou por um sensor, estando o eixo de saida em fase estacionéria (elementos seguidores de came na area de trava-

gem (paragem) do came).

Aviso: Controlar sempre a paragem do motor com uma so
lucdo hardware.

4.2. Configuracéo

Gire o eixo de entrada até que os orificios de monta-
gem dos eixos de saida estejam no eixo da plataforma
de indexacdo. O mesmo principio se aplica a ranhura
de chaveta no eixo de saida.

Antes de perfurar o balcdo da plataforma de saida, o
braco ou outras partes do eixo de saida, certifique-se
de que a plataforma, o manipulador e a unidade de in-
dexacdo estdo em periodo estacionario - o indicador
de seta colorido estara a apontar para o sector colori-
do.

Aviso: Nunca controlar a paragem do travdo do mo
tor por um sensor de final de ciclo localizado na pla
taforma de saida de indexacao (drea de eixo de sai
da ou de ferramenta). Em qualquer caso, o Unico
controlo de paragem a ser acionado pelo sensor de
fim de ciclo esté localizado no eixo de entrada
(Figura 3).

As nossas unidades de indexacdo sdo entregues com
os cames fora do motor e interruptores de limite que
ndo sdo pré-definidos para quaisquer condi¢des de car-
ga. Esses cames fora dos motores podem precisar de
ser ajustados pelo cliente em fungdo do tempo de res-
posta da unidade de indexagdo assim que a unidade
esteja totalmente modelada e operando em alta veloci-
dade. Isto deve ser definido na fonte de integracdo pa-
ra assegurar que a unidade pdra no meio da zona de
paragem, como indicado na Figura 4.

O came sem motor pode precisar de ser minuciosa-
mente ajustado varias vezes a fim de conseguir que a
unidade pare no meio da zona estacionaria. Isto s po-
de ser feito por tentativa e erro. Isto € devido ao facto
de o ponto de paragem da unidade de indexacédo ser
induzido pela inércia do indexador, que o leva a imobi-
lizar-se.

Aviso: Antes do arranque do motor, certifique-se de que
ninguém nem nenhuma ferramenta estd na area perigosa.

4.3. Verificacao Final

Certifique-se de que os pesos e as medidas obtidos
com as suas ferramentas fisicas correspondem aos que
foram fornecidos a Motion Index Drives e que néo fo-
ram alterados desde que a ultima informacdo carrega-
da foi fornecida. Além disso, verifique o seguinte du-
rante o primeiro arranque do seu indexador:

1. O interruptor da zona de paragem estd a funcionar
corretamente.

2. Ligacoes elétricas do motor e retificacdo de travao
3. Libertagdo do travédo quando o motor é ligado
(Consulte a secdo 11 para configuracdo do controlo do
travao)

Figure 3

NO

Figure 4
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5. Controlo do Sistema (Unidades de Indexacédo Fixa)

De forma a controlar a plataforma de indexacgéo rotativa, a unidade came é montada com um came de posi¢do. O
comprimento da zona de paragem corresponde ao comprimento da fase de paragem na unidade de came. A flange
de acionamento estd numa posicdo travada de seguranca quando o sensor estd algures na zona de paragem. A fim
de sincronizar a plataforma de indexacao rotativa, o travdo e a voltagem do motor tém de ser aplicadas. A flange gira
e a bandeira de comutacdo do came de posicdo sai da drea do sensor.

Se o sensor for ativado novamente, a flange de acionamento, dependendo do &ngulo da plataforma de indexagéo
rotativa, ird mover-se para a préxima posicdo de paragem e o motor e o travdo serdo desligados. (Corrente do tra-

vao desligada = Travao ativo; Travao é acionado mecanicamente, eletricamente libertado)

Deve ir verificandose o came de paragem se imobiliza dentro da drea do sensor e se fica na zona onde é detetado

pelo interruptor.

Contractores de motor defeituosos (bloqueio mecéanico ou ligacdes eletronicas queimadas) impedem que
o motor de acionamento seja desligado. Isso pode levar a graves lesdes pessoais ou danos a propriedade.
Iniciar uma paragem de emergéncia imediatamente.

5.1. Ajustar o came de posicao (Se Aplicavel

com Sensor de Proximidade)

O came de posicdo é preso por dois parafusos frontais

no eixo de acionamento. Estd corretamente ajustado

quando a ranhura da chaveta do eixo de acionamento

mostra a posi¢do zero no adesivo e o meio do comuta-

dor cam esté posicionado no sensor. (Consulte a Figura -
7) )

A area cinzenta do adesivo é apenas simbdlica e ndo é
indicativa do comprimento da fase de paragem.

Came de posicdo corretamente ajustado. A posicdo zero do
adesivo e a lingueta apontam uma para a outra e 0 meio do co-
mutador do came de posicdo estd no centro.

Se o adesivo estiver ausente, a lingueta aponta para cima para
o flange de acionamento quando a plataforma circular estd em
posicdo de semi-repouso.

Figure 7

& Nao mude a localizagdo do came de posicdo. O came de
posicdo em rotacdo pode levar a paragens fora de po
sicdo, que irdo anular a garantia. O came de posicdo estd
pré-ajustado na Motion Index Drives para verificagcdo da
exata posicdo de paragem.



Configuragdo de Interruptor de Limite (Se
Aplicavel)
5.2. Operacdo Continua - sentido Unico
(1) Interruptor de limite tipo alavanca (LSI):
Fornecido para paragem do motor a alta velocidade.
Este interruptor tem um came de atuacdo com interrup-
tor ajustavel.
(1) Interruptor de limite tipo alavanca (LS2):
Fornecido para paragem do motor a baixa velocidade.
Este interruptor tem um came de atuacdo com interrup-
tor ajustavel.
(1) Interruptor de limite tipo pistdo (LS3):
Fornecido para confirmacdo de paragem. Este € um in-
terruptor ndo ajustavel, com um came de acionamento
nao ajustavel acoplado ao interruptor de limite do eixo
da unidade de indexacgédo.
Aviso: As Unidades de Indexacdo de Movimento Rotativo
(Motion Rotary Index Drives) sdo projetadas para executar
a produgdo em alta velocidade em todos os momentos.
NAO passe para baixa velocidade quando a ferramenta
estiver a ser posicionada. Utilize baixa velocidade apenas
para configuracdo e recuperacdo.
QUALQUER ALTERACAO AS COMPONENTES DE MONTA
GEM DO INTERRUPTOR DE LIMITE SEM APROVACAO DA
MOTION INDEX DRIVES, INC. ANULARA TODAS AS
GARANTIAS.

5.3. Operacdo em Duas ou Quatro Estacdes
(180° ou 90° respectivamente)

(1) Interruptor de limite tipo alavanca (LS1):

Fornecido para a paragem do motor em alta velocida-
de no sentido horéario. Este interruptor deve ativar
somente numa direcdo e tem um came de atuacdo com
interruptor ajustavel.

(1) Interruptor de limite tipo alavanca (LS2):

Fornecido para a paragem do motor em alta velocida-
de no sentido contrario ao dos ponteiros do relégio.
Este interruptor deve ativar somente numa direcdo e
tem um came de atuagdo com interruptor ajustavel.

(1) Interruptor de limite tipo pistdo (LS3):

Fornecido para desaceleracdo do motor, bem como
configuracdo de paragem. Este € um interruptor ndo
ajustdvel, com um interruptor de came de acionamento
ndo ajustavel acoplado ao interruptor de limite do eixo
da unidade de indexagédo.

5.4. Indicador Visual

Existem vérios formatos diferentes de indicadores de
paragem nos indexadores. Estas formas incluem uma
linha no eixo de entrada do indexador e pino indicador
aparafusado no eixo de entrada, ou uma placa com
ponteiro indicador aparafusada ao eixo de entrada.
Qualquer que seja o método de indicacdo, é imperati-
vo que o indexador pare na posicdo que estd assinala-
da pela marca do indicador na unidade. A localizacdo
da posicdo correcta das unidades padrdo de inde-
xacdo rotativa € as 12:00h, ou virada para cima (para
montagem horizontal).
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O came de acionamento com interruptor de limite tipo
alavanca tem um parafuso que pode ser desapertado
para permitir que seja girado manualmente até que o
pino indicador pare na linha de centro da posicdo ver-
melha inicial (zero do came) da placa de marcagéo, re-
fletindo o centro interno de paragem do came da uni-
dade de Movimento de Indexagéo. (Ver figura ao lado
por exemplo)

5.5. Ajustes ao Interruptor de Limite*

Rotacdo no Sentido Horério da Ferramenta:
Quando a ferramenta estd a rodar no sentido dos
ponteiros do relégio, o eixo de saida estd a girar no
sentido contrdrio. Se o pino indicador estiver a parar a
esquerda do ,,zero” significa que o came que esta a le-
var o interruptor para a frente para parar esta a fazé-lo
demasiado tarde, esté a girar demais. Solte este came e
gire-o no sentido anti-hordrio para que dispare o inter-
ruptor mais cedo. Se o pino indicador estiver a parar a
direita do ,,zero” significa que ele estd a deslocar-se
menos. Desaperte o came e gire-o no sentido horério
para que dispare o interruptor mais tarde.

Rotacdo no Sentido Anti-horario da Ferramenta:
Quando a ferramenta esté a rodar no sentido anti-
horario, o eixo roda no sentido horario. Se o pin indica-
dor estd a parar a esquerda de “zero” significa que a
came que esta a alterar o interruptor para paragem fron-
tal estd a fazé-lo demasiado cedo, va a rodar/desa-
pertar este came e rode-o na diregdo CCW para que al-
tere o interruptor mais tarde. Se o pin indicador estd a
parar a direita de “zero” significa que se estd a mover
demasiado. Desaperte o came de paragem frontal e ro-
de-o para CW para que altere o interruptor mais cedo.

*Apenas para modelos standard

A rotacdo da ferramenta e do eixo podera ser diferente se o
indexador foi feito propositatamente para a sua aplicacdo.

Home Pasition (0°)

Dwell
Angle Tag
Area

Indicater Pir

Home Position
Limit Switch
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6. Funcionamento da Unidade de Indice Fixo com VFD (Inversor de Fre-
quéncia)

O funcionamento de uma unidade de indice pode benefeciar muito se for corrida num VFD/Amplificador. No enta-
nto, os seguintes passos TEM de ser seguidos para garantir um funcionamento adequada e para prevenir dano
imediato e irreversivel a unidade de indice.

6.1. Funcionamento Normal

O Funcionamento Normal é definido como o iniciar e o parar da unidade de indice de pausa para pausa, ou de po-
sicdo para posicdo. O Funcionamento Normal é a operacdo principal na qual a unidade de indice vai funcionar.

Em Funcionamento Normal, a unidade de indice devera correr numa velocidade constante durante o ciclo inteiro.
Isto significa que assim que a frequéncia definida é atingida (i.e. 45HZ, 60HZ, et), esta frequéncia devera ser mantida
até ao final do ciclo. A FREQUENCIA NAO DEVE DESACELERAR OU SALTAR DE UMA FREQUENCIA ALTA PARA UMA
FREQUENCIA BAIXA antes de chegar a uma posicao! Fazer tal coisa VAI danificar a unidade de indice. A unidade de
indice deveré correr a frequéncia constante e a desaleceracdo devera ser o mais curta possivel (i.e. 0.1 seg). Tem-
pos de desaceleracdo mais extensos (i.e. 1.0 seg, 1.5 seg, etc.) e alterar a velocidade do motor (i.e. 50 para 25HZ)
em funcionamento normal fazem com que o motor tente desacelerar o came interno a uma taxa diferente aceitdvel
pela mecénica do came. Isto causa vibracdo extrema e cargas infinitas nos seguidores do came. O came na unida-
de de indice vai suavemente parar a massa rotativa assim que chegar a pausa, e apds, o motor terd apenas de
parar por si so.

Pardmetros de Funcionamento Normal:

Aceleracdo: 0.1 segundos

Desaceleragdo: 0.1 segundos

Frequéncia: Dependente da aplicacdo do cliente

EXCEDER A FREQUENCIA RECOMENDADA E/OU SALTAR FREQUENCIAS NA UNIDADE DE INDICE DE MOVIMENTO
DURANTE O FUNCIONAMENTO NORMAL ANULA IMEDIATAMENTE A GARANTIA

6.2. Funcionamento Rotativo

O Funcionamento Rotativo &€ definido como rodar lentamente e manualmente a unidade de indice. Isto &€ normal-
mente feito no setup inicial.

Para o funcionamento rotativo, € recomendado correr a unidade de indice numa frequéncia muito mais lenta (i.e.
20HZ), e as taxas de aceleracdo/desaceleracdo sugeridas sdo de 0.5 segundos. Durante o funcionamento rotativo,
€ necessario trazer a unidade de indice a um periodo de pausa ou uma posicdo anterior & de correr a unidade de
indice em Funcionamento Normal.

6.3. Funcionamento E-Stop/Paragem fora de Posicdo

As condicdes E-Stop sdo definidas como a paragem imediata da unidade de indice devido a um de muitos fac-
tores, incluindo a activacdo da luz de funcionamento ou do tapete de seguranca, erros de autdbmato, ou a activacdo
dos botdes de e-stop e requerem que a unidade de indice pare fora de posicéo.

Operar a unidade de indice apropriadamente com um VFD/Amplificador durante e-stops, ou parar fora de posicdo
é fundamental para garantir o funcionamento dos indexadores.

Durante e-stop, se a travagem dindmica estiver a ser utilizada no VFD/Amplificador, garanta que o tempo de trava-
gem dindmica ndo é menos de 0.6 segundos. Tempo de travagem mais longo que este é aceitavel. Durante e-stop,
é fundamental garantir que o travdo dindmico ndo estd a passar pelo travdo ou pelo motor, se o motor estiver equi-
pado com um. O circuito de frenagem deve ser aplicado depois do tempo de travagem dinédmica.

Para recomecar a partir de um e-stop ou de uma paragem fora de posi¢édo, € sugerido que se acelere o motor pa-
ra uma frequéncia mais lenta, (i.e. 20-25Hz), até que a préxima posicdo de pausa seja atingida. Também é reco-
mendado que quando se comeca fora de posicdo a ter um tempo de aceleracdo de 0.5-1.0 segundos.

Assim que a tabela de indice tenha chegado a pausa ou esteja em posicdo, poderdo entdo ser reaplicados os pro-
cedimentos de funcionamento normal.

Parédmetros de E-stop/Paragem Fora de Posicéo:

Aceleracédo depois de e-stop: 0.5-1.0 segundos

Desaceleracdo depois de e-stop: 0.5-1.0 segundos

Frequéncia depois de e-stop: 20-25HZ.

Tempo de Travagem Dindmica/Tempo de Desaceleracdo durante e-stop: >0.6 segundos

Atencéo: E imperativo que os controladores compreendam esta operacdo antes do comissionamento de uma unidade de in
dice. Para qualquer questdo, por favor contacte Motion Index Drives, Inc. antes de comissionar uma unidade de indice para
prevenir danos irreversiveis a unidade de indice provenientes de operacdo indevida. A operagdo indevida da unidade de in
dice com unidade de frequéncia variavel ird anular a garantia imediatamente!
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7. Duracdo dos Ciclos

Um ciclo completo da tabela de indice rotativo é definida como a indexa¢do da flange da unidade de uma po-
sicdo de pausa para a proxima. A duracdo do ciclo consiste na soma do tempo de indice e do tempo de pausa.
O tempo de indice corresponde ao adngulo indice da came e o tempo de pausa corresponde ao dngulo sem o
gradiente da came.

Velocidades
A velocidade maxima da flange da unidade , ou o tempo indice mais curto da tabela de indice rotativo, depen-
de da carga de acumulagéo resultante (momento de inércia de massa).

Exemplo: Carregar a Tabela RT100 Coluna #
Velocidade 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 [n 12 |13
Rotacao
J 038 |057 |076 |1,07 |152 |187 213 |237 |29 |332 |427
" [t 022 |056 |11 24 |54 |86 |M7 |149 |237 |32 57
@ , 2 025 |036 |054 |071 |1 143|175 |2 222 |272 311 |4
s t 013 |038 |097 |19 4,1 93 148 202 |257 |41 56 99
% 3|3 022 |032 048 [064 |09 [1,29 |158 [1,8 2 245 (28 |36
% t 026 |047 |125 |24 |53 |14 |18 248 325 |50 69 122
o) 4 (3 022 |032 |048 |064 |09 129 |158 |18 2 245 |28 |36
7*:/ . t 032 |066 |17 33 |7 16 26 35 44 71 97 173
[ J 019 022 |032 |048 |064 |09 129 [158 |18 2 245 |28 |36
e ¢ It 039 (048 |09 225 |43 |93 |2 34 46 58 93 127|226
é J 019 |022 |032 |[048 |064 (09 [129 [158 [18 2 245 (28 |36
» g [t 052 |064 |13 33 |64 138 |315 |50 68 87 138|183 | 297
- J 019 022 |032 |048 |064 |09 129 |158 |1,8 2 2,45 |28
% 10 [t 065 |082 |172 |44 |86 |185 |42 67 92 15  |171 | 225
a J 032 |048 |064 |09 129 |158 |18 2 2,45 |28
1213 216 |55 |106 |23 52 83 13 |145 |210 |276
@ 6 016 |[024 |032 |[045 |064 [079 |09 |1 1,23 |14
© t 095 |24 |46 |9 19 29 38 46 70 91
L 207 016 024 |032 |045 |064 079 |09 |1 1,23 |14
£ t 1,28 |32 |6 1,8 |24 36 47 58 88 15
'8 24 |3 016 (024 |032 |045 |[064 |0,79 |09 1 1,23 |14
23 t 16 |41 |7 14 |29 [43 |57 |70 [105 [138
D g 0703 016 |024 |032 [045 |064 (079 |09 |1 1,23 |14
j'] 2 [t 17 45 |86 |16 32 48 62 79 19  |155
- 016 |021 |03 |043 |053 |06 |067 |082 |0,93
2,46 432 |86 |17 29 38 47 63 83

O menor tempo possivel de indexacdo, em que exista qualquer momento massivo de inércia, garante uma dura-
bilidade de, pelo menos, 30 000

O tempo de indice mais curto possivel com qualquer momento de inércia de massa existente garante uma vida util
de pelo menos 30,000 horas de operacao de ciclo-fixo pura. Isto significa que uma tabela de indice rotativo com
um indice de 0.5s, pode ser calculado um tempo de funcionamento de 120 ciclos por minuto (ndo obstante do in-
tervalo de tempo especificado pela utilizacdo). Se for escolhido um tempo de indice mais longo do que aquele
especificado na tabela de tempo indice logo a vida util da tabela de indice rotativo € aumentada drasticamente.
Duplicar o tempo indice aumenta a vida Gtil por um factor de 200 a 500. A velocidade pode ser alterada tanto em
estadios fixos como pode ser alterada continuadamente.

Estddios Fixos:
Existem 4, 6, ou 8 pélos nos motores e redutores de engrenagem com varios racios de redugdo de engrenagem
disponiveis. A combinac&o dos dois dd-nos uma gradacéo sensivel de tempos indice.
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9. Manutencao
Maintenance includes inspections, servicing and overhauling. Maintenance work may only be undertaken by an ex-
perienced specialists.

Before working on the rotary index table and related tooling, switch the drive off electrically and make sure it cannot restart by its-
elf. Proper lockout procedures must be followed.

9.1. Manutencao
Durante a sua vida util em ambientes e aplicacdes normais de funcionamento as tabelas de indice e o redutor de
engrenagem na unidade ndo precisam de ser atestadas com 6leo regularmente. Se por algum motivo o éleo for
drenado, as quantidades de dleo necessdrias podem ser encontradas no manual de operacdo da unidade. O tipo
de 6leo a ser utilizado é Mobilgear XP460.
A tabela indice deve ser lubrificada durante o seu funcionamento. Isto pode apenas ser feito aplicando linhas de lubrificante
na cerca ou utilizando um sistema de lubrificacdo manual.

Por favor lubrifique todos os meses utilizando as cavidades incluidas em todas as séries TMF e em todos os modelos RT400 e
acima. Os indices RT100 até TT315 ndo necessitam manutengdo (ndo precisam de lubrificacdo). Por favor lubrifique as cavidades
com lubrificante EP2. (Ver tabela de lubrificacéo)

N&o misture lubrificantes minerais com lubrificantes sintéticos.

9.2. Inspecgao
Os intervalos especificados devem ser ajustados para que satisfacam as condicdes necessérias.

Desligue a unidade eletricamente e certifique-se que n&o se pode reiniciar por si mesma.

Inspeccione visualmente a possivel existéncia de dano a cada seis meses. Remova qualquer depdsito de po (es-
pecialmente na grelha de ventilacdo do motor) e examine os cabos eléctricos.

Verifique a tabela de indice rotativo a cada seis meses no caso de alteragdes na posicdo de pausa.

9.3. Inspecgdo

Se a mesa giratéria estiver danificada, por favor
contacte a

Motion Index Drives, Inc. S6 as reparagdes realizadas
por um técnico certificado da MID garantem o funciona-
mento adequado e uma S6ptima performance. Se a
abertura da caixa for efetuada por uma pessoa ndo au-
torizada a garantia é anulada.

Deve ser verificado o funcionamento da mesa giratdria.
Se uma ou mais estagdes estiverem a funcionar os rola-
mentos da cdmara devem ser substituidos.

Todos os bragos deslizantes podem ter de ser substituidos.
Verifique se os furos de montagem dos bragos deslizantes
no anel de protecdo do disco de saida mantém a forma re
donda e a dimensdo certa.

Se os furos ndo tiverem a forma redonda o anel de pro
tecdo do disco de saida devera ser substituido.



10. Pecas de substituicdo
e desgaste

As mesas giratérias Motion index Drives, Inc. t¢m manu-
tengdo praticamente gratuita quando corretamente comissi-
onadas e o ambiente de carga e de funcionamento s&o cla-
ramente definidos pelo cliente a MID. Os bracos deslizantes
ndo produzem nenhum desgaste ou quebra nas linhas
endurecidas da cdmara; todos os rolamentos tém o taman-
ho acima e passam por um banho de éleo. Por razées de se-
guranca s6 podem ser utilizadas pegas de substituicdo com

a mesma qualidade das pegas originais.

Quando fizer uma encomenda forneca os seguintes dados:

® Modelo e nimero da ordem de compra, veja a placa de identificagdo

® Nome

® Quantidade

As pecas de desgaste estdo marcadas com (x). Encomende
conjuntos de pecas de substituicdo. A quantidade ou o pre-
¢o dos bracos deslizantes e dos lubrificantes depende do
modelo e do desenho da mesa giratdria.
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Numero | Quantidade | Nome
01 1 Protetor
02 1 Eixo de entrada
05 (x) 2 Selo do eixo
06 (x) 2 Porca do eixo de entrada
07 (x) 2 Rolamentos cénicos
08 (x) 1 Porca da Camara
09 1 Céamara Cilindrica
10 1 Coluna Central
12 (x) 1 Anel Exterior
13 1 Anel de Saida / Anel de disco
14 (x) 1 Selo do disco Superior Interno
15 (x) n* Rolamento
16 (x) 1 Selo do disco Superior Exter-
no
18 (x) 1 Rolamento de Contacto de 4
Pontos
19 (x) 1 Anel de Ajuste para Rolamen-
to de Contacto de 4 Pontos
20 (x) 1 Anel Exterior
21 (x) 1 Anel Exterior
22 (x) 1 Anel Central para Rolamento
de Contacto de 4 Pontos
23 (x) 1 Selo do eixo
26 1 Cobertura de Protecdo
n* Dependendo do nimero de

indicadores
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11. Motor Comum SEW Euro-Drive e

Conexoes de rectificacdo

dos travoes
Aviso: Certifique-se que o motor fornecido com a mesa da
Motion Index é SEW. Se néo for, por favor leia as instrugdes
relativas ao esquema de montagem dos fios da marca es
pecifica do seu motor, que se encontram na caixa de deri
vacao.

BUR Controlo de travao (Se Aplicavel)

O BUR n&o & um alternador. E, sim, uma embalagem

que consiste num alternador BGE e num transmissor UR

para utilizacdes que requerem rdpida reacdo

e desbloqueio.

BUR = transmissor UR + alternador BGE

O transmissor UR é fixado na caixa terminal, mas a cor-
rente voltaica é distribuida pelo painel de controlo. E
especialmente indicado para motores de duas veloci-
dades ou motores de indugdo AC que operam a partir
de um inversor, ja que ambas as utilizagdes exigem uma
fonte de voltagem em separado, para o travao.

Bur é recomendado quando um inversor ou um motor
de duas velocidades ¢é utilizado em aplicagdes que exi-
jam um dos seguintes:

e Ciclos Frequentes
e Disténcia de paragem minima com a maxima correcdo

R76 Llow\Voltage High Voltage

e £ B Sl o T b (I et o B B
| waisl uz(T4| vams | J.':P-! ::EEFJ
| ©___ 9o 9 | o] o

Terini] WATTE WA
| unimy ViTz) wira | T W13
S 1 F-1
[5] L1 L2 L3 [5] L1 L2 L3
R72 Low Voltage High Voltage

VAT

W3 u3
T3} m
w2 uz2
(TE} [T4]

m

"'} Wi
ikl ma mol
l U] ..'1 E Wi
L T R e
Bl 1 12 13 Bl 1 2 13
Evamnla: 22M/ Fvamnla: ARN\/
R13 Low Voltage High Voltage
E _u & : _-.';'-I (4] | 's':rbu _I,'r'l: ;m:— 14
L (O (A (|1 g o |
|
| Ut Vi .Ml wmm ovign Wi |
I_-_n:_:l .l;z:_I I_T_%_T_‘
Bl v 12 13 Bl 1 12 13

Diagramas de Conecgdo do Motor (Em Cima)
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Diagramas de Conecgdo do Travoes (Em Cima)






