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SYSTEMATICALLY. BETTER. TOGETHER.

PROJEKT:

PRESUVNA STANICE 50

Ndvod k montdzi
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1.1

1.2

OBECNE

Vyrobce stroje
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2. BEZPECNOST

2.1 Zamyslené pouziti

Pfesuvnd stanice dopliuje valeckovy dopravni systém Robotunits pro oto&eni pfepravovaného materidlu o
90°. Technické ddaije viz kapitola 3.

Jelikoz je pfesuvna stanice doddvana bez ovladani, jednd se ve smyslu smérnice o strojnich zafizenich
2006/42/ES o ,nelplny stroj”.
Prohld3eni o zabudovéni viz pfiloha.

Pfesuvnd stanice je navrzena s vhodnymi kryty.

Kryt zvedaci
jednotky

Kryt zékladni
jednotky

2.2 Bezpednostni pokyny pro prepravu
* Neskladujte venku

Pfi zveddni dbeijte na polohu t&zisté
Zbkaz zdrzovani se pod biemenem

* Pouziti vhodnych dopravnich prostredkd

ROBOTUNITS



3. TECHNICKE UDAJE

3.1 Mechanické

* Hmotnost pfepravovaného materidlu: kg (max. 50 kg)

* Hmotnost pfesuvné stanice: max. 30 kg (v zdvislosti na provedeni)
* Rozte valegki: mm

* Délka zdvihu: 14 mm

* Sitka pasového modulu: 24 mm

* Sitka pasu: 16 mm

* Rychlost*: <20 kg: 48 m/min

<40 kg: 33 m/min
<50 kg: 26 m/min
* Emise hluku sifeného vzduchem: 67 dBA

* ...nastavte rychlost motorovych vélcd o 25 % niZdi nez u predchoziho nebo nésledujiciho valeckového
dopravniku. Ddvod: VEtsi primér rozteéné kruznice kladky ozubeného femene

3.2 Dopravovany materidl

* Rozméry: mm
* Materidl:

3.3 Okolni podminky

* Okolni teplota: +2°C az +40°C

(vyvarujte se teplotnim $okdm)
* Rozsah vlhkosti: <90 %
* Offesy: <05g¢g

ROBOTUNITS



4. MECHANICKA KONSTRUKCE

Pasovy modul \

Z4kladni
jednotka

ROBOTUNITS®

Zvedaci

l/ jednotka



5. FUNKCE

5.1 Zvedacijednotka

Zdvih presuvné jednotky probihd elekiricky pomoci 24V motoru pies excentr. Horni a dolni mrtvy

bod jsou sledovény 2 kontrolnimi senzory.

Senzor (nahore)

Motor s excentrickym

Senzor (dole) o
ndbojem

5.2 Pasovy modul

Napinaci ramena jsou pohdnéna elekiricky 24V motorovym valcem pres kladky

ozubeného femene.

Motorovy vélec s excentrickym ndbojem

ROBOTUNITS



5.3 Nastaveni motoru

Udaie o pfipojeni piesuvné stanice (bez napéjeni)

* Ridici napéti: 24 VDC

Udaie o pfipojeni presuvné stanice (s napdjenim)

* Pfipojeni: Zastreka CEE (16 A) / zdstrcka Schuko
* Napdjeci napéti: 400V AC / 230V AC
* Sifovd frekvence: 50 Hz

Pfi pouziti napdjeciho zdroje s napdijeci jednotkou 20 A Ize pohdnét maximéIné 12 motorovych valcg; s

napdjeci jednotkou 40 A Ize pohdnét maximdlné 24 motorovych vélco.

Skuteény poéet motorovych valcd zavisi na rychlosti, zrychleni, hmotnosti a souéasném spusténi nékolika

motorovych vélcd.

Udaije o vykonu napinaciho rament

Elektricky proud [A]

Speed Mod Rychlost pésu Pfepravni hmotnost
Code [m/min] kgl Doba o steni
trvani
35 Boost 48 <20 8,9 5,0
25 Boost 33 <40 &5 5,0
20 Boost 26 <50 &9 5,0
hl inacih
* Softwarovy vstup Rychlost = Rre osmc:m:; o famene
Udaje o vykonu zvedaci jednotky
Boost (50 W)
Prevodovy
pomér Doba trvéni Otaeky Zrychleni Zpozdéni
zdvihu [s] [ot/min] [Puls] [Puls]
67 :1 0,6 40 120 120

ROBOTUNITS®



5.4 Zakladniprovoz

Aby byla zajisténa optimdlni spolehlivost procesu, musi byt presuvnd stanice fizena nésleduijicim
zpUsobem:

Spusténi napinaciho Senzor dolni Senzor horni

ramene dolU L CECI LT koncové polohy | koncové polohy

Dolni mezni poloha STOP

(vychozi bod) (servo brzda) STOP ZAP VYp
Zdvih nahoru " Rotace STOP VYP VYP
Horni mezni poloha (serviT(L'?era)) STOP VYP ZAP
Horni mezni poloha (ser\i—irpzdu) Rotace VYP ZAP
Zdvih smérem dold Rotace STOP VYP VYP

1 Zvedaci pohyb se mize uskuteénit pouze tehdy, kdyz je zéna za presuvnou stanici volnd.

Senzor dolni Senzor horni

Spusténi napinaciho

Délka zdvihu
ramene nahoru

koncové polohy | koncové polohy

Horni mezni poloha STOP

(vychozi bod) (servo brzda) SO MR e
Zdvih smérem dol 2! Rotace STOP VYP VYP
Dolni mezni poloha STOP STOP ZAP VYP

(servo brzda)
Preddani Al Rotace ZAP VYP

(servo brzda)
Zdvih smérem nahoru Rotace STOP VYP VYP

2 Zvedaci pohyb musi probihat bezprostfedné po vstupu prepravovaného zboZi do presuvné stanice.

Horni a dolni poloha musi byt udrzovény dynamickou brzdou motoru.

ROBOTUNITS®



6. UDRZBA, SERVIS, CISTENI

Spravnd péce o stroj je predpokladem bezporuchového provozu a dlouhé Zivotnosti.

Prace provadéné pracovniky obsluhy:

* Zastaveni stroje

¢ Cistéte suchymi nebo mimné navlhéenymi mékkymi hadiiky
(Polykarbonétové skla jsou citlivd na poskrabani)

V piipadé vétitho znegisténi vysajte

V pfipadé potieby vycistéte senzory

Zkontrolujte sprévné napnuti ozubeného femene

Vizudlni kontrola poskozeni, pfip. zadeijte opravu Gdrzbé ve vyrobnim zavodé.

ROBOTUNITS



7. UDRZBA, OPRAVY, ODSTRANOVANI ZAVAD

Seznam néhradnich dill naleznete v pfiloze.
Prace, které musi provadét vyskoleny odborny personal z oddéleni udrzby zavodu:

Tabulka udrzby

Stredisko udrzby/¢innost Interval udrzby

o2 A L Vizudlni kontrola
Elektrické instalace 2% roéné - PR
poskozeni a t&snéni

Vizudlné zkontrolujte, zda neni

Ozubeny femen 1x za &tvrt roku poskozeny (napf. praskliny
nebo pérovitost)

Sroubové spoje po prvnim 1 mésic po prvnim .
*Pole po p cpop kontrola pevnosti
uvedeni do provozu uvedeni do provozu
Sroubovych spojo 1% roéné kontrola pevnosti
Sensory podle potfeby odstrarite pfipadné nedistoty

ROBOTUNITS®



7.1 Dopravni pds / motorovy valec (napinaci rameno)

Vyména femene / vyména motorového valce

2.

Odstrarite vélce v oblasti
pfesuvné stanice

Povolte srouby a sejméte kryty

Odstraiite 4 spojovaci srouby

Vyjméte zvedaci jednotku

Oznatte polohu napinacich ramen,

Vyjméte napinaci rameno a moto-

povolte spojovaci srouby a moto- rovy vdlec
rovy vélec
7. 8. 9.

Uplné uvolnste dopravni pas

Uvolnéte napinaci krouzky a vyiméte
stary moforovy vdlec

Odstraifte boeni panel a vyméiite
femen

Umistéte novy motorovy vdlec

Umistéte napinaci rameno a moto-
rovy vdlec

ROBOTUNITS

Umistéte napinaci rameno,
utéhnéte spojovact drouby a upevnéte
motorovy vélec
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Dopravni pds napnéte silou 50 N

Umistéte zvedac jednotku

OO
OO

Umistéte a upevnéte kryty

Vlozte valeeky do oblasti
presuvné stanice

ROBOTUNITS®

Utahnéte 4 spojovaci srouby



7.3 Zvedaci jednotka motoru

Vyména motoru (spodni strana)

2.

Odstraiite srouby a kryt

Odstrarite 4 spojovaci srouby

Vyjméte excentricky naboj a vyméiite
mofor

Pro montdz provedte kroky 5. az 1.

Vyména motoru (horni strana)

Vyjméte motor

1.

Odstrarite vélce v oblasti
pfesuvné stanice

Povolte srouby a sejméte kryty

Odstraiite 4 spojovaci srouby

4.

Vyjméte zvedaci jednotku

Uvolnéte spojovaci $roub motoru

Vyjméte excentricky néboj a vyméiite
motor

Pro montdz provedte kroky 6. - 1.

ROBOTUNITS

Vyjméte motor



8. POUZITE KOMPONENTY

8.1 Motorovy valec

Motorovy valec pro pohon Femene

Cislo dilu: Motorovy vdlec

Napinaci rameno
SC m \" C. pol.
20 <50kg 26 m/min 373731
25 <40kg 33 m/min 383870
35 <20 kg 48 m/min 383871

Motor pro zdvih

Cislo dilu: 306258

8.2 Ovladace motoru

Ovladaée motoru pro valeéek motoru

Cislo dilu: Conveylinx Ai2 297340 MotionLinx Ai 297341

ROBOTUNITS®



8.3 Zoénovy senzor valeckového dopravniku

Senzor zény vdleckového dopravniku v z6né presuvné stanice

M8 x 1;
4 kolikovy

Typ:

Funkce:

Rozsah:

Primér svételného bodu
Napdieci napéti
Spotfeba energie

Cislo dilu

Vyrobek ve sprévné poloze

Detekce vyrobku v zéné pfesuvné stanice

Tlagitko Teach-in

Laser (infracerveny)
Otevira¢ / Zavirad
1500 mm

14 mm - 42 mm
10V-30V
<15mA

319497

8.4 Monitorovaci senzor

Senzor horni a dolni polohy pfesuvné stanice

M8 x 1; 3 kolikovy

Typ:

Funkce:

Spinaci vzddlenost:
Napdjeci napéti:
Spotieba energie:

Cislo dilu:

Induktivni
Zaviraé

2 mm
10V-30V
9 mA
380896

ROBOTUNITS



8.5 Ozubeny femen

Pdsy pro pfepravu vyrobkd

Cislo dilu: COL1651SNN

ROBOTUNITS
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SYSTEMATICALLY 35>
»> BETTER TOGETHER:

Vyhrazujeme si pravo kdykoli provést technické zmény.
Nepiebirdme Zddnou odpovédnost za chyby v sazbé nebo tisku.
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