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1. OBECNE

1.1  VYROBCE ZARIZENI

Robotunits GmbH

Dr. Walter Zumtobel Str. 2
A-6850 Dornbirn

Tel.: +43 5572 22000 200
E-mail: info@robotunits.com

1.2 VERZE
Verze Typ Datum
01 Znovuvytvoreni 25.05.2024

ROBOTUNITS'



2. BEZPECNOST

2.1 ZAMYSLENE POUZITi

Pfesuvnd stanice doplAuje valeckovy dopravnikovy systém Robotunits pro otogeni dopravovaného mate-
riglu o 90°. Technické Gdaje viz kapitola 3.

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

Prohl&3eni o zabudovéni viz kapitola 11.

Pfesuvnou stanici |ze pouZit pouze ve spojeni s vdleckovym dopravnikem Robotunits.

2.2 POZADAVKY NA PERSONAL

Veskeré prdace na stroji smi provadét pouze kvalifikovani a povéfeni odbornici.

2.3 BEZPECNOSTNI PRVKY

Pfesuvnd stanice je navrzena s ndsledujicimi kryty:

Kryt zvedaci
jednotky

Kryt zakladni

Nebezpeéné misto je jednotky

uzavieno rdmem
véle¢kového dopravniku
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2.4 BEZPECNOSTNi POKYNY PRO PREPRAVU A SKLADOVANI

Podminky skladovéni/pfepravy

/i\ VAROVANI

Nebezpedi poranéni pfi prenaseni presuvné stanice
Riziko zranéni rozdrcenim nebo pofezdanim hornich a dolnich kon&etin

— Noste bezpeé&nostni obuv

NAPOVEDA

Vécné skody v dusledku nespravného skladovani

Vniknuti vlhkosti miZe stroj poskodit.

— neskladujte venku

PoZadavky na dopravni prostiedek

NEBEZPECi

Smrt nebo vainé zranéni zpusobené zvednutym biremenem

Pfi pfepravé hrozi nebezpeéi ohroZeni Zivota v disledku padu biemene.

— Pouziti vhodnych dopravnich prostfedkd
— pfi zveddni dbejte na polohu tézisté
— Zdakaz zdrZovani se pod bfemenem
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2.5 ZBYTKOVA RIZIKA

Pfi instalaci pfesuvné stanice do valeckového dopravnikového systému mohou vzniknout nova

nebezpeénd mista.

Féze Zivota Riziko a vyhybani se mu

Zatazen| prstd nebo rukou pfi otd&eni valeckd nebo pfi
spousténi pdsového modulu.

<

Uvedeni do

provozu, provoz \

¢ B&hem provozu nezasahujte

 Pripevnéte kryci desku

¢ Nainstalujte vhodné ochranné zafizeni
(napf. pohyblivy ochranny kryt)

Zranéni zpUsobené padaijicim materidlem: V piipadé
poruchy (napf. nesprévny smér dopravy) nebo poruchy
fidici jednotky mize dopravovany material spadnout na
podlahu!

Uvedeni do /

provozu, provoz

* Pfipevnéte zardzku nebo vhodné boéni voditko
¢ Vyhrazeni oblasti
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3. TECHNICKE UDAJE

3.1 MECHANICKE

— Hmotnost pfepravovaného materidlu:
- Hmotnost pfesuvné stanice:

— Rozte¢ vdalecko:

— Délka zdvihu:

- Sitka pasového modulu:

— Sitka pasu:

— Doba cyklu (L300xW400):

— Rychlost*:

— Emise hluku sifeného vzduchem:

3.2 ELEKTRINA

— Motorizovand zvedaci jednotka:
- Ozubeny femen motoru:

— Kontrolni signdly:

3.3 DOPRAVOVANY MATERIAL

— Rozméry:

— Materidl:

3.4 OKOLNi PODMINKY
— Okolni teplota:

— Rozsah vlhkosti:

- Offesy:

kg (max. 100 kg, v zavislosti na provedeni)
max. 70 kg (v z&vislosti na provedeni)
mm (min. 105 mm)
20 mm
50 mm
32 mm
min. 3,5 s pfi hmotnosti 30 kg
max. 36 m/min (do 35 kg)
max. 13 m/min (do 100 kg)
67 dBA

P=272W,U=48V
P=356 W,U=48V
24V

mm (max. 1 000 x 1 000 x 1 000 mm)

+2°C a+40°C

(vyvaruijte se teplotnim 3okdm)
<90 %

<05¢g
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4. MECHANICKA KONSTRUKCE

Zvedaci jednotka
Pasovy modul

TZékladni jednotka

Referenéni senzor
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5. PRISLUSENSTVI

V nésledujici tabulce je uvedeno prislusenstvi SEW pro kompaktni pohon s velmi nizkym napétim. S timto

pfisluenstvim |ze parametry konfigurovat prostiednictvim technického softwaru DCA-Shell.

Pokud neni k dispozici zadny technicky adaptér, Ize kabel rozhrani RJ10 (viz bod 10.6)
pfipojit pfimo k PIN 11 a PIN 12 podle tabulky 6.4 a tabulky 6.6.

Moznost Popis Typ Cislo polozky

Technicky adaptér typu DCZ-048P-DBC-09

o . R Cislo
slouzi k uvedeni do provozu, parametrizaci a SEW-:
servisu kompakiniho pohonu s velmi nizkym i
- - 25655884
Technicky napétim.
Adaptér DCZ-048P-DBC-09 «,
. JE. . . Cislo
Technicky adaptér je pfechodovy adaptér, Robofunits:
ktery je docasné pfipojen mezi motor a systém '
. r 145323
zdkaznika.
USM21A se pfipojuje k pocéitadi
prostfednictvim USB typu B. Pfipojuje pocitac k
. , technickému adaptéru DCZ-048P-DBC-09. Cislo
Prevodnik SEW:
oA 2 7 Data jsou prendsena v souladu se 28231449
USB na RS485 starldc’xrdem USB 2.0. Provoz na USB 3.0 je USM21 A .
mozny. Cislo
Inferni - Robotunits:
niernt NAPAIENT g zsah doddvky: 193642

e J5 ¢ Prevodnik rozhrani USM21A

* Pfipojovaci kabel USB
¢ Kabel rozhrani se 2 zéstrékami RJ10

Technicky software:

https: / /www.sew-eurodrive.at/os/dud/2tab=software&country=CZ&language=cs_cz&search=dca
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6.1

6.2

FUNKCE

MOTORIZOVANA ZVEDACI JEDNOTKA (ABSOLUTNi POLOHOVANI)
Motor je prednastaven spoleénosti Robotunits. Horni a dolni poloha je uloZena lok&In& v pohonu.
REFERENCNi CHOD

Referenéni b&h musi byt naprogramovan pomoci PLC. Provozni fizeni je kédovéno pomoci 2
bindrnich vstupd (viz tabulka nize).

Stav termindlu

funkce Popis
INA (PIN 1) IN'B (PIN 2)
0 0 Uzaméené stranky  Vystupni stupen je uzaméen. Tato funkce je
aktivni u pohonU s pfidrznou brzdou.
0—1 0 Zahdjeni Povoleni rychlosti navadéni, kladny nebo
1 referenéniho chodu  z&porny smér otdéeni
1 0—1 Nastaveni Pfi vzestupné hran& na IN B se aktudlni poloha
referencni hodnoty  nastavi jako referenéni hodnota.
1 Polohovénina PX  Po referenénim chodu se polohovani do
zvolené cilové polohy provédi podle IN 1 /
IN2.
6.3 MOTORIZOVANA ZVEDACI JEDNOTKA (POLOHOVANI DO CiLOVE
POLOHY)
Stav termindlu
funkce Popis
INA(PIN 1)
0 Uzaméené strdnky  Vystupni stuperi je uzaméen.Tato funkce je aktivni u
pohon s pfidrznou brzdou.
1 Uvolnéni / poloho-  Polohovéni do zvolené cilové polohy podle IN 1 /
véni / upevnéni IN 2
Stav termindlu
funkce Popis
IN 1 (PIN 3) IN 2 (PIN 4)
0 0 Cilové poloha P1 Poloha P1 je aktivovana nebo drzena.
1 0 Cilovéa poloha P2 Poloha P2 je aktivovéna nebo drzena.
0 1 Cilové poloha P3 Poloha P3 je aktivovéna nebo drzena.

1 Cilové poloha P4 Poloha P4 je aktivovéna nebo drzena.
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6.4 PRIPOJENi A OVLADANi MOTOROVE ZVEDACi JEDNOTKY

Chcete-li pouzivat pfednastavené parametry, je tieba pfipojit 15kolikovy propojovaci kabel nésledujicim

zpUsobem.

K Fidici jednotce musi byt pfipojen referenéni senzor (viz kapitola 4).

Konektor na strané motoru, M 16

Pfipojovaci kabel s 15kolikovym konektorem M16, 5 m

PIN pficny  Barva  Pfipojeni Identifikdtor Kabe- 24V 24V 24V Kabel
prifez  jadra laz signal Signdl  Signdl rozhrani
kabelu pro pro pro RJITO
mm? referenéni  horni  podni  se dstrékou

chod olohu olohu USM21A
A 1,5 GY Brzdny odpor Brzdny odpor -
B 1,5 BN U DC 48V Napdijeni x
C 1,5 BK GND Napdjeni/signal GND X
1 0,25 WH IN A DigitdlIni vstup DC 24 V X
viz tabulka
2 0,25 BN IN B DigitélIni vstup DC 24 V X 62
3 025 GN NI Digitdlni vstup DC 24 V x Refeh'egé"" 0 1
cho
4 0,25 YE IN 2 Digitdlni vstup DC 24 V X 0 0
5 0,25 GY OouT1 Digitdlni vstup DC 24 V -
6 0,25 PK ouT2 Dosazend poloha DC 24 V x
7 0,25 BU OouT3 pfipraven DC 24 V X
8 0,25 RD Analogovy vstup 0...10 V (diferencidlni) -
IN'1
9 0,25 BK Analogové GND GND pro analogovy vstup -
IN'1 (dif.)
10 0,25 VT RS485 A (+) Technickd sbérnice vol. BN
n 0,25 GY/BK RS 485 (-) Technickd sbérnice vol. GN
12 0,25 RD/BU U 24V DC Ridici napéti DC 24 V X

Ke zmé&né parametrd je zapotebi software DCA Shell a prislusenstvi popsané v kapitole 5. V pfipadé

chyby musi byt oba vstupy (IN A a IN B) nastaveny na ,0”. Potvrzeni se pak provede vzestupnou hranou

na jednom ze dvou vstup¥ (IN' A nebo IN B).
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6.5 REGULACE OTACEK NA PASOVEM MODULU

Motor je prednastaven spoleénosti Robotunits na pozadované otacky.

6.6 PRIPOJENi A OVLADANiIi OZUBENEHO REMENE MOTORU

Pfipojovaci kabel s 15 koliky musi byt pfipojen nésledujicim zpdsobem:

Konektor na strané motoru, M 16

Pripojovaci kabel s 15kolikovym konektorem M 16, 5 m

PIN pficny  Barva  Pfipojeni Identifikator Kabe- 24V 24V Kabel
prifez  jadra laz signal signal rozhrani
kabelu Spusténi  Spudténi  RJ10
mm?2 motoru motoru se

ve sméru  profi zéstrekou
hodi- sméru USM21A
novych hodi-
rucicek novych
rucicek
A 1,5 GY Brzdny odpor Brzdny odpor -
B 15 BN  UDC 48V Napdient X
C 1,5 BK GND Napdieni/signal GND X
1 0,25 WH INA Digitalni vstup DC 24 V x 1 0
2 0,25 BN INB Digitdlni vstup DC 24 V X 0 1
3 0,25 GN IN1 Digitdlni vstup DC 24 V x 0 0
4 0,25 YE IN 2 Digitdlni vstup DC 24 V x 0 0
5 0,25 GY OouT1 Digitdlni vstup DC 24 V -
6 0,25 PK OuT 2 Dosazend poloha DC 24 V -
7 0,25 BU OuUT 3 pfipraven DC 24 V -
8 0,25 RD Analogovy vstup 0..10 V (diferencidlni) -
IN1
9 0,25 BK Analogové GND GND pro analogovy vstup -
IN 1 (dif)

10 0,25 VT RS485 A (+) Technickd sbérnice vol. BN

n 0,25 GY/BK RS 485 (-) Technickd sbérnice vol. GN

12 0,25 RD/BU U 24V DC Ridici napéti DC 24 V X

Ke zméné parametrd je zapottebi software DCA Shell (online) a prisluSenstvi popsané v kapitole 5.
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7. POZNAMKY K PROGRAMOVANI PRESUVNE STANICE

Akce

Popis

Referenéni chod

Zdakladni pozice

NalozZeni pfepravovaného materidlu

Délka zdvihu

Vykladka prepravovaného materidlu

Z4kladni pozice

POZOR:

Motorizovand zvedaci jednotka

Viz tabulka 6.2 / 6.4

Spusténi motorizované zvedaci jednotky

Viz tabulka 6.2 / 6.4 (PIN 6 = dosazend poloha)

Ozubeny femen motoru
Viz tabulka 6.6

Motorizovand zvedaci jednotka
Viz tabulka 6.4 (PIN 6 = dosazend poloha)

Spuiténi ozubeného femenu motoru

Viz tabulka 6.6

Motorizované zvedaci jednotka
Viz tabulka 6.2 / 6.4

Pokud je Fidici napéti (24 V) vypnuto, je nutné znovu provést referenci.

Dal3i podrobnosti naleznete v ndvodu k obsluze kompaktnich pohond s velmi nizkym
napétim SEW:
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8. UDRZBA, SERVIS, CISTENI

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

Nebezpedi zpisobené rotujicimi valecky a spousténim
pasového modulu!

Nebezpeci poranéni rozdrcenim rukou a prstd

— Stroj pfed ddrzbou vypnéte

Prace provadéné pracovniky obsluhy:
— Cistéte suchymi nebo mirné navlhéenymi mékkymi hadfiky
Polykarbondtové skla jsou citlivé na poskrabani

— V pfipadé vétsiho znedisténi vysaite

V piipadé potieby vy&istéte senzory

Zkontrolujte spravné napnuti ozubeného femene

— Vizudlni kontrola poskozeni, pfip. zadejte opravu 4drzbé ve vyrobnim zavodé
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9. UDRZBA, OPRAVY, ODSTRANOVANI ZAVAD

Nebezpedi zpusobené rotujicimi valecky a spousténim
pasového modulu

Nebezpedi poranéni rozdrcenim rukou a prstd

— Stroj pfed Gdrzbou vypnéte

Seznam ndhradnich dilo naleznete v pfiloze.

Prace, které musi provadét vyskoleny odborny persondl z oddéleni ddrzby zavodu:

Tabulka 4drzby

Stredisko Gdrzby/&innost

Interval ddrzby Informace

Elektrické instalace

Ozubeny femen

Sroubové spoje po prvnim
uvedeni do provozu

Sroubovych spoijt

Sensory

- Vizudlni kontrola poskozeni a

2% roéné S

tesneni

Vizudlné zkontrolujte, zda neni

1x za étvrt roku poskozeny (napf. praskliny nebo
pérovitost)

1 mésic po prvnim uvedeni do

Kontrola pevnosti
provozu

1% roéné Kontrola pevnosti

Odéstrarite pripadné

podle potreby necistoty
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9.1 PREPRAVNI PASY

1. 2. 3.
Odstrafte valecky Povolte upeviiovaci srouby ™}  Vyjméte pésovy modul, kryt W
dopravniku umisténé nad pdsového moduly, krytu a a spojovaci hfidel

pfesuvnou stanici spojovaciho hfidele

Uvolnéte upeviiovaci Srouby

boéniho panelu a sejméte
boéni panel

piipadné i kotouce

Vymérite femeny a w

Znovu nasadte vélecky

Umistéte a pfisroubujte W
dopravniku

pasovy modul, spojovaci
hridel a kryt

ROBOTUNITS

Nasadte zpét boéni panel a ™

napnéte femen




9.2 PASOVY MODUL MOTORU

1.

2.

motorem

femen

krouzek a vyjméte hridel s

Odstrarite valecky Povolte upeviiovaci srouby Vyjméte pésovy modul, kryt W
vélegkového dopravniku pdsového moduly, krytu a a spojovaci hfidel
umisténé nad presuvnou spojovaciho hfidele
stanici
4. 5. 6.
Demontujte pdsovy modul s 'I Uvolnéte Srouby a povolte W Odstrarite pojistny W

ozubenym kotoucem

Demontujte a vyménte motor w

Znovu nasadte pojistny
krouZek a hfidel s
ozubenym kotouéem

Umistéte a pfisroubujte '

pasovy modul, spojovaci
hfidel a kryt

Znovu nasadte vdlecky
dopravniku

ROBOTUNITS
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9.3 MOTORIZOVANA ZVEDACI JEDNOTKA

Vyména motorizovaného / napinaciho véale¢ku

1.

2.

Odstrafite spodni kryt

]

Odstrante $roub na konci
tyée a upeviovaci Srouby na
desce motoru.

Znovu nasadte $roub na
konci ty¢e a upeviovaci

3rouby na desce motoru.

]

Znovu nasadte kryt ve spodni

Easti

ROBOTUNITS
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10. POUZITE KOMPONENTY

10.1 MOTORIZOVANA ZVEDACI JEDNOTKA

Vyrobce: SEW

Typ: Pohon s velmi nizkym
napétim

Cislo dilu: WAO3DCA63M,
i=48

10.2 OZUBENY REMEN MOTORU

Vyrobce: SEW

Typ: Pohon s velmi nizkym

. napétim

Cislo dilu: WAO3DCAG63L

az 13 m/min: i=48

az 36 m/min: i=275

az 61 m/min: i=16,5

10.3 SENZOR ZONY VALECKOVEHO DOPRAVNIKU V ZONE PRESUVNE

STANICE

Vyrobce:
Typ:
é)i’slo dilu:

Wenglor
P1KY102
313262

ROBOTUNITS'
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10.4 INDUKCNi SENZOR

— Senzor horni a dolni polohy presuvné stanice

Vyrobce: Wenglor
Typ: 108HOO1
Cislo dilu: 368392
10.5 OZUBENY REMEN
— Pdsy pro pfepravu vyrobkd
Vyrobce: Optibelt
Typ: ALFA LINEAR V
AT5K6 - ST
Polyuretan 92A bila
Cislo dilu: COL4101SNN
10.6 KABEL ROZHRANI RJ10
— Voliteln& pro zapojeni (viz kapitola 6.4/6.6)
Vyrobce: SEW
Typ: TAE 3M
368392
Cislo dilu: 1241502
Cislo SEW: 8146993
10.7 PREVODNIK ROZHRANi USM21A VCETNE KABELU
~ Voliteln& pro zménu parametrd pomoci softwaru DCA Shell
Vyrobce: SEW
Typ: USM21A
Cislo dilu: 193642
Cislo SEW: 28231449
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ROBOTUNITS®

SYSTEMATICALLY 2>>>
2> BETTER TOGETHER.

Vyhrazujeme si pravo kdykoli provést technické zmény.
Nepfebirdme Zadnou odpovédnost za chyby v sazbé nebo tisku..

Rakousko ® Némecko ® Svycarsko ¢ ltdlie » Francie ® Spanélsko ® Cesko ® USA ¢ Austrdlie

www.robotunits.com
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