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1.1

1.2

Allgemeines

Hersteller der Anlage
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A-6850 Dornbirn

Tel. +43 5572 22000 200
Fax +43 5572 22000 9200
www.robotunits.com
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Anpassung Riemenwechsel
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2. Sicherheit

2.1 BestimmungsgemaBe Verwendung

Der Heber erganzt das Robotunits Rollenférderersystem um Fordergiiter von einer Ebene in
andere Ebene zu transportieren. Technischen Daten siehe Kapitel 3.

Da der Heber inklusive Steuerung ausgeliefert wird, handelt es sich, im Sinne der Maschi-
nenrichtlinie 2006/42/EG, um eine ,vollstandige Maschine”. Konformitatserklarung siehe An-
hang.

Der Heber ist konzipiert und gebaut um:

* Staudrucklos, Stiickgiiter oder Fliissigkeiten in geschlossenen Behéltern, vertikal zu
fordern.

* inder Industrie und im Gewerbe verwendet zu werden.

/\ VORSICHT

Gefahrdung durch nicht unterwiesene Personen

Heber nur von unterwiesenen Personen bedienen

2.2 Verniinftigerweise vorhersehbare Fehlanwendung

Nicht zulassig sind:

Betrieb ohne Sicherheitseinrichtungen

* vorhandene Sicherheitseinrichtungen manipulieren, umgehen oder unbrauchbar machen
* Verwendung im oder unter Wasser

fordern von Tieren und Menschen

fordern von heillen Stoffen und Gegenstanden > 40°C

* fordern von und Verwenden in Sauren, aggressiven Stoffen, abrasiven Materialien und
Stoffen

fordern mit zu hoher Geschwindigkeit

* beschadigen durch unsachgemafe Installation

* verwenden in explosionsgefahrdeten Bereichen

* verwenden in korrosiven Atmospharen
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2.3 Sicherheitshinweise Normalbetrieb

* Enganliegende Arbeitskleidung tragen

* Beilangen Haaren Haarnetz tragen

* Sicherheitsschuhe mit Schutzkappe tragen

* Nationale Gesetze und Vorschriften zum Sicherheits- und Gesundheitsschutz beachten
* Funktion und den ordnungsgemalen Zustand des Hebers priifen

* Anleitung des Hebers gelesen und verstanden

2.4 Sicherheitshinweise Mechanik

/A GEFAHR

Gefahrdung durch Fehlverhalten
Nicht zuléssig sind:

* Stehen und Gehen auf dem Heber, dem Tunnel
und dem Rahmen

* Hineingreifen durch den Tunnel

* Aufenthalt unter dem Fordergut

Der Heber darf nur im Originalzustand (mit allen Sicherheitseinrichtungen) betrieben werden.

Alle mitgelieferten Sicherheitsbauteile sind anzubringen und miissen einwandfrei die Sicher-
heitsfunktion erfillen.
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Abdeckblech

Tunnel

umlaufende
Polycarbonatscheiben

abschraubbare
Polycarbonatscheibe;
Entfernen nur im sicher
stillgesetzten Zustand fiir
Wartungsarbeiten
(Wartungstiir optional)

Tunnel

Beim Einbauen bzw. beim Komplettieren zu einer Anlage, muss die ,Integration der Sicher-
heit” beachtet werden. Der Integrator ggf. Betreiber hat dafiir zu sorgen, dass weitere geeig-
nete Schutz- und Sicherheitseinrichtungen realisiert werden.

2.5 Sicherheitshinweise Elektrik

WARNUNG

Gefahrdung durch falsch dimensioniertes Netzteil

Heber nur an ausreichend dimensioniertes Netzteil anschlieRen

* Installation durch qualifizierte und befugte elektrotechnische Fachkraft
* Technische Daten unter Kapitel 3 beachten

ROBOTUNITS



2.6 Not-Halt

Der NOT-HALT Knopf schaltet am Heber den Motor stromlos und lasst die Stillstandbremse
am Motor einfallen.

| '___» - |
; : ]
1

2.7 NOT-AUS

Ein NOT-AUS um die Motoren von der Energiezufuhr zu trennen, ist nicht vorgesehen und
muss vom Betreiber gegebenenfalls nachgeriistet werden
(siehe Schaltplan Seite 10 X5:1 und X5:2).
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3.1 Mechanisch

* Hub:

* Einlaufhohe:

* Gewicht Fordergut:
* Gewicht Heber:

* Geschwindigkeit:

* Beschleunigung / Verzogerung:

* Positioniergenauigkeit:
* Drehmoment:
* Luftschallemission:

3.2 Fordergut

* Abmessung:
* Material:

3.3 Layout

Layout siehe Anhang!

3.4 Elektrisch

* Spannung:

* Anschluss:

* Anschlussleistung:

3.5 Umgebungsbedingungen

* Umgebungstemperatur:

* Feuchtigkeitsbereich:
* Erschiitterungen:

mm
mm
kg (max. 50 kg)
max. 500 kg (je nach Ausfiihrung)
max. Tm/s
0,7 m/s?
1 mm
max. 60 Nm
75 dBA

400 VAC
CEE Stecker (16 A)
1,1 kW

+2°C bis + 40°C
(Warmeschocks vermeiden)
<90%

< 0,59

ROBOT



4. Mechanischer Aufbau

4.1 Grundgestell

Reflektoren

Abdeckblech
(optional) . )
Einfahrsicherung oben
(gegen ungewolltes
Einfahren von Fordergiitern)
Lastangriffspunkte
Kabelkanal
Polycarbonatscheiben \
umlaufend (optional)
Wartungsbereich
Energiekettenfiihrung \ /(optional)
Einfahrsicherung unten
(gegen ungewolltes

Einfahren von Fordergiitern) \

Lichtschranken
Bodenbefestigung

ROBOTUNITS



o Gefahrdung durch Fehlverhalten

1 Montagelaschen als Aufbauhilfen verwenden

Rundschlingen
Montagelaschen

| 10
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4.2 Lineareinheit

Endanschlag oben

Induktivsensoren
oben

Lasthaltevorrichtungsblech

Induktivsensoren
unten

Endanschlag unten

Antrieb

[ 11

ROBOTUNITS



4.3 Laufwagen

Mitnehmer oben

Zahnriemenspanner oben

Laufschuh
exzentrisch oben

Laufschuh zentrisch oben

Laufschuh
exzentrisch unten

Mitnehmer unten

Laufschuh
zentrisch unten Zahnriemenspanner
unten

Lasthaltevorrichtung

Energiekettenbefestigung

Schaltfahne

[ 12
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5. Funktionen

5.1 Automatikbetrieb
Das Einfahren des Forderguts in den Heber ist nur maglich, wenn der Zonensensor und beide
Spaltkontrollen frei sind. Nachdem das Férdergut im Heber positioniert ist (der Zonensensor

ist belegt und beide Spaltkontrollen sind frei), bewegt sich der Heber in Richtung Ausfahrt.

Kurz vor der Ausfahrt wird der Heber durch einen Sensor in Schleichfahrt versetzt um an-
schlieBend exakt an der Ausfahrposition stehen zu bleiben (Stopp-Sensor).

Ist die nachgelagerte Zone frei, fahrt das Fordergut aus dem Heber.

AnschlieBend fahrt der Heber in die Einfahrposition zuriick.

Sensor ,STOP” Sensor ,Schleichfahrt”

| 13
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Spaltkontrolle

links Spaltkontrolle
rechts

Zonensensor

5.2 Handbetrieb

Der Laufwagen kann im Handbetrieb bewegt werden. Der Drehtaster fir den Handbetrieb be-
findet sich im Schaltschrank des Hebers.

Im Handbetrieb wird der Laufwagen manuell in Wartungsposition gefahren.
Durch Dauerbetatigung des Drehtaster fahrt der Heber mit langsamer Geschwindigkeit.

Durch kurzes Antippen und Loslassen fahrt der Heber mit schneller Geschwindigkeit in die
angewahlte Endposition.

| 14
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6. Transport

6.1 Lager-/Transportbedingungen

Gefahrdung durch falsche Lagerung

* bei Transport und Lagerung Maschine gegen Umkippen
sichern

* nichtim Freien lagern

6.2 Anforderungen Transportmittel

Gefahrdung durch angehobene Last
* geeignete Transportmittel verwenden

* beim Heben der Maschine auf Lage des Schwerpunktes
achten

* Aufenthalt unter der Last verboten

| 15
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7. Inbetriebnahme

7.1 Anforderungen Personal

Alle Arbeiten an der Maschine diirfen nur durch qualifizierte und befugte Fachkrafte durchge-
flihrt werden.

7.2  Anschluss der Maschine

/A GEFAHR

Gefahrdung durch Fehlverhalten

* Befestigung der Maschine am Boden durch Boden-
befestigungslaschen (siehe Kapitel 4.1)
Empfehlung: Robotunits Ankerbolzen BAP2900
Ggf. gegen Momentbelastung oben zusétzlich sichern

* Malnahmen bzgl. der elektromagnetischen Vertraglichkeit
(EMV) beachten

* Fir einen durchgehenden Potentialausgleich sorgen

* Anschlussarbeiten nur durch ausgebildete Elektro-Fachkraft

* Anschlussplan beachten (siehe Anhang)

* Rahmen mit Schutzerdung verbinden

* 0V des Netzteils mit Schutzerdung verbinden

* Gegebenenfalls in der Zuleitung eine Netztrenneinrichtung zum Ausschalten im Notfall
einbauen

ROBOTUNITS
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7.3 Inbetriebnahme

/i\ WARNUNG

Gefahrdung durch Fehlverhalten
Vor der ersten Inbetriebnahme priifen:

1. Die ordnungsgemaRe Installation aller Sicherheitseinrich
tungen und Abdeckungen. Bei erhohter Gefahr durch
Herabfallen des Forderguts sind ergdanzende Schutzvor
richtung anzubringen.

2. Die ordnungsgemafe Anbindung der Foérdertechnik von
und zum Heber.

3. Die Geschwindigkeit und die Laufrichtung nach dem
ersten Anlaufen des Rollenforderers.

7.4 Heber in Startposition bringen

Die Startposition ist die Position, an der das Fordergut in den Heber einfahrt.
Durch Betétigen (2 Sekunden) des Quittier-Tasters fahrt der Heber in die Startposition.

| 17
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8. Betrieb

* Hauptschalter EIN

* Anlage schaltet sich automatisch ein und ist betriebsbereit. Ggf. den Heber in
Startposition fahren (siehe Kapitel 7.4)

* Zum Stillsetzen Hauptschalter AUS

Im Notfall Not-Halt Taster betéatigen!

| 18
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9. Fehlermatrix

Fehler/Ursache Behebung

Das Fordergut fahrt im Heber zu weit und
|0st damit die Spaltkontrolle aus.

Das kann beim Einfahren und wahrend der
Hubbewegung erfolgen.

Folgendes ist von einer qualifizierten und
befugten Fachkraft durchzufiihren.

1. Hauptschalter AUS

LI~ =

2. Schutzeinrichtung 6ffnen

3. Fordergut vollstéandig auf den Rollen
forderer schieben

4. Schutzeinrichtung schlieRen

Wenn Laufwagen nicht auf Startposition,
Laufwagen mittels Quittier-Taste in Start-
position bringen (siehe Kapitel 7.4)

Hubbewegung erfolgt nicht.
Nach dem Einschalten der Anlage befindet
sich der Laufwagen nicht auf Startposition.

Laufwagen mittels Quittier-Taste in Start-
position bringen (siehe Kapitel 7.4)

Hubbewegung erfolgt nicht.
Laufwagen befindet sich in Startposition
und Fordergut befindet sich ordnungsge-
mal auf dem Rollenférderer.

Zustand der Sensoren visuell priifen.
Folgende LEDs miissen dauerhaft leuch-

ten

Kontakte priifen

O

Sensor ersetzen

ROBOTUNITS
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10. Instandhaltung, Wartung, Reinigung

Eine korrekte Maschinenpflege ist Voraussetzung fiir einen stérungsfreien Betrieb und eine
lange Lebensdauer.

Arbeiten die durch das Bedienpersonal durchzufiihren sind:

* Maschine stillsetzen
* Reinigen mit trockenen oder leicht feuchten, weichen Lappen
(Polycarbonatscheiben sind kratzempfindlich)
* Bei groReren Verunreinigungen absaugen
* Sensoren ggf. reinigen
* Zahnriemen mittels Frequenzmessgerat auf korrekte Spannung priifen
(siehe Kapitel 11.2)
* Sichtpriifung auf Beschadigung, ggf. zur Instandsetzung Werksunterhalt beauftragen

ROBOTUNITS
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11. Instandhaltung, Instandsetzung, Stérungsbehebung

Die Ersatzteilliste ist dem Anhang zu entnehmen.

Arbeiten, die durch ausgebildetes Fachpersonal des Werksunterhalt durchzufiihren sind:

11.1 Laufwagen sichern

GEFAHR

Gefahrdung durch angehobene Last
Laufwagen mit Lasthaltevorrichtung sichern. Vorgehen:
* Heber im Handbetrieb in Wartungsposition bringen
(siehe Kapitel 5.2)
* Sterngriff 16sen
* Lasthaltevorrichtung bis auf Anschlag nach vorne schieben

* Sterngriff anziehen

Sterngriff

Absteckvorrichtungsblech Absteckvorrichtung

Wenn die Wartungsposition aus irgendwelchen Griinden nicht angefahren werden kann, z. B.
Versagen der Steuerung, muss der Laufwagen anderweitig gesichert werden (z.B. Aufhidngen
oder Unterstellen).

[ 21
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11.2 Lineareinheit

Wartungstabelle

Wartungsstelle/Tatigkeit Wartungsintervall _

Riemenspannung nach 1.000 Betriebszyklen einmalig
Schlittenspiel nach 1.000 Betriebszyklen einmalig
Linearfiihrung reinigen alle 600 h

Gleitbahndl nach

Abstreifeinheit schmieren alle 600 h DIN CGLP ISO VG68
(z. B. Mobil Vactra No. 2)

Riemenzustand priifen alle 600 h optisch

Maschine auf"gelockerte alle 2.000 h
Schrauben priifen

Riemenwechsel

1. 2. 3.

/

Laufwagen sichern w Riemenspannsatz oben Riemenspanner oben und
und unten l6sen unten entfernen

Befestigungsschrauben 'I alten Riemen herauszie- W neuen Riemen oben ein- W

der unteren Umlenkung hen fadeln
l6sen
7. 8 9

fadeln der unteren Umlenkung an- unten montieren und be-

neuen Riemen unten ein- W Befestigungsschrauben '| Riemenspanner oben und 'I
ziehen festigen

| 22
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10.

11.

12.

/

alte Schrauben des Rie-
menspannsatzes gleich-
maRig anziehen

11.3 Rollenforderer

Wartungstabelle

Wartungsstelle/Tatigkeit Wartungsintervall _

optisch auf Beschéddigungen
und festen Sitz priifen

Elektroinstallationen

Poly-V-Antriebsriemen

Poly-V Eingriffschutz

Schraubenverbindungen
nach Erstinbetriebnahme

Schraubenverbindungen
Sensor
Uberpriifen der elektrischen

Installationen durch Elektro-
fachkraft

Riemen mit 36 Hz auf Tm
spannen (inkl. Last)

2 x jahrlich
1 x vierteljahrlich
1 x vierteljahrlich

1 Monat nach
Erstinbetriebnahme

1 x jahrlich

nach Bedarf

1 x jahrlich

ROBOTUNITS

'| Laufwagen entsichern W

optisch auf Beschadigungen
(z. B. Risse oder Porositat)

priifen

auf festen Halt priifen
auf Festigkeit priifen

auf Festigkeit priifen

vor evtl. vorhandenem

Schmutz befreien

| 23



Poly-V-Riemenwechsel

Schutzelemente -
entfernen

Abdeckprofile beidseitig
entfernen

und ggf. Drehmoment-
stiitze entfernen
(nur bei Motorrolle)

Sechskantmutter [6sen I

6.

g;na//%

schlag in Richtung Rolle
driicken

Federachse bis zum An- ‘

Rollen aus der
Aufnahme heben

Poly-V-Riemen
wechseln

¥

8.1 8.2

Rollen in die Aufnahme
fiihren

¥

Federachse schnappt in
die Aufnahme ein

¥

Abdeckprofile
montieren

Schutzelemente
einschnappen

ROBOTUNITS

Sechskantmutter und
(ggf. Drehmomentstiitze)
am Kabelauslass
befestigen (50 Nm)



12. Entsorgung

Das Produkt enthalt wertvolle Materialien (Metalle, Kunststoffe, Elektrobaugruppen) welche
gesondert der Wiederverwertung zugefiihrt werden kdnnen.

Maschine am Ende der Lebensdauer einer Entsorgungsfachstelle zufiihren.

12.1 Verkabelung / Anschlussplan

Siehe Anhang!

| 25
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Wir als Hersteller der Maschine erkléren in alleiniger Verantwortung die Ubereinstimmung
der nachfolgend bezeichneten Maschine mit den unten angefiihrten Harmonisierungsrechts-
vorschriften der EU. Die aufgefiihrten einschlagigen harmonisierten Normen der EU und ggf.
weiterer Spezifikationen wurden fiir die Konformitét zugrunde gelegt.

Hersteller: Robotunits GmbH
Dr. Walter Zumtobel Strasse 2
6850 Dornbirn, AUSTRIA

r m
Produkt:

L _I
Einschldgige Harmonisierungsrechtsvorschriften (Richtlinien):
2006/42/EG (09.06.2006) Maschinenrichtlinie
2014/30/EU (29.03.2014) Richtlinie elektromagnetische Vertréaglichkeit

Angewandte harmonisierte Normen:

EN IS0 12100:2010 Sicherheit von Maschinen, Allgemeine Gestaltungsleitsatze,
Risikobeurteilung, Risikominderung;

EN 60204-1:2018 Sicherheit von Maschinen, Elektrische Ausriistung,

Teil 1: Allgemeine Anforderungen;

EN 619+ A1:2010 Stetigforderer und Systeme - Sicherheits- und EMV- Anforde
rungen an mechanische Fordereinrichtungen fiir Stiickgut-
forderer

Bevollmachtigter fiir die technischen Unterlagen: Robotunits GmbH

Dr. Walter Zumtobel StralRe 2
6850 Dornbirn, AUSTRIA

Unterzeichnet fiir und im Namen von: Robotunits GmbH

Christian Beer
Dornbirn, 29.04.2022 Geschéftsfiihrender Gesellschafter

ROBOT
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ROBOTUNITS

Wir behalten uns vor, technische Anderungen jederzeit durchzufiihren.
Fir Satz- und Druckfehler ibernehmen wir keine Haftung.

Osterreich « Deutschland + Schweiz * Italien « Frankreich « Spanien * Tschechien « USA + Australien

www.robotunits.com
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