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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
Fax +43 5572 22000 9200
info@robotunits.com

www.robotunits.com

1.2 VERZE
Verze Typ Datum
01 Preklad origindlniho dokumentu 24-09-2023
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2. BEZPECNOST

2.1 ZAMYSLENE POUZITi

Otoénd stanice doplrivje valeckovy dopravni systém Robotunits a slouzi k otoéeni dopravovaného

zbozi do sprévné polohy. Technické ddaije viz kapitola 3.

JelikoZ je oto&nd stanice doddvdana bez ovlddani, jednd se ve smyslu smérnice o strojnich
zafizenich 2006,/42/ES o ,nelplny stroj”. Prohlé3eni o zabudovéni viz pfiloha.

Otoénd stanice je navrzena s vhodnymi kryty.

Ochrannd kruhovd obrué

Ochrana proti hornimu

zachyceni
Ochrana proti dolnimu
zachyceni

Pfi montdzi nebo kompletaci zafizeni je tfeba brét v dvahu ,integraci bezpe&nosti”.
Integrdtor nebo provozovatel musi zqjistit, aby byla zavedena dal$i vhodnd ochrannd a

bezpe&nostni zafizeni.

ROBOTUNITS’



2.2 BEZPECNOSTNi POKYNY PRO PREPRAVU

Smrt nebo vazné zranéni zpisobené zvednutym bfemenem

Pi pfepravé otocné stanice hrozi nebezpedi ohroZeni Zivota v
disledku padu bemene.

* pouziti vhodnych dopravnich prostfedki

* pfi zveddni stroje dbejte na polohu tézisté

*  zdkaz zdrzovdni se pod biemenem

ROBOTUNITS®



3.1

3.2

3.3

TECHNICKE UDAJE

MECHANICKE

Hmotnost otoéné stanice:

Roztec valecko:

Cas cyklu:

Doba jizdy oto&eni 0 90°:
Rychlost vélegkového dopravniku:

vV V V V V V VvV

Emise hluku $ifeného vzduchem:

DOPRAVOVANY MATERIAL
> Rozméry:

> Materidl:

OKOLNi PODMIiNKY

> Okolni teplota:

> Rozsah vlhkosti:
> Offesy:

Hmotnost pfepravovaného materidlu:

kg (max. 50 kg)

max. 100 kg (v zavislosti na provedeni)
mm

min. 10,3 s

225s
m/min

67 dBA

mm

+2°Caz +40°C (

vyvarujte se teplotnim $okdm)
<90 %

<0,5g

ROBOTUNITS’



4. MECHANICKA KONSTRUKCE

Vélegkové dopravniky

Otoénd stanice

Nosnd konstrukce

Profil véleckového
dopravniku pro
montdz ovladage

ROBOTUNITS’



5. MONTAZ

Otoénd stanice se doddvé kompletné sestavend a pfipravend k pouZiti, jak je popséno v
kapitole 4.

Nebezpedi zranéni v dusledku prevraceni otoéné stanice

Riziko zranéni rozdrcenim nebo pofezdnim hornich a dolnich konéetin
* pfi viech pracich zaijistéte stroj proti pfevraceni

5.1 POZADAVKY NA PERSONAL

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

5.2 PRIPEVNENI K RAMU VALECKOVEHO DOPRAVNIKU ROBOTUNITS

Pfipevnéni oto&né stanice k rému vélegkového dopravniku Robotunits pomoci spojky

Robotunits GUS 4501 a piipadné profilu pro vyskové nastaventi.

o m ‘ | T
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5.3

MONTAZ

UPEVNENI K ZEMI

Otoénd stanice je navrzena s nastavitelnymi patkami BAS4800 s kotvicim okem a lze ji
pripevnit k podlaze pomoci kotevniho sroubu Robotunits BAP2900.

T

-

j L

llustrace:
llustrace: Nastavitelnd patka BAS4800 Kotevni patka BAP4500

llustrace: Kotevni sroub BAP2900
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6. FUNKCE

6.1 ROTACE
Pohon je bezkartaéovy 24V prevodovy motor, ktery Ize pouzit jako servomotor. Pfestupni body
jsou monitorovdny 2 kontrolnimi senzory. Pokud je jeden z kontrolnich senzor obsazen, nesmi se

otoénd stanice otécet.

Hnaci deska

- ‘ ] l:.J I—J I H Referenéni plech
Ochrana proti hornimu zachy- - I , | f [ | l/

ceni

! | ! Referenéni senzor

Axidlni lozisko . )
Ozubend femenice

(hnand)

"

Ozubend femenice
(hnaci)

Motor /

Zékladni rém

Ozubeny femen

Ochrana proti dolnimu zachyceni

2. Kontrolni senzor ,
1. Kontrolni senzor

Zénovy senzor

ROBOTUNITS’



6. FUNKCE

6.2 REFERENCNi CHOD

Poloha pohonu

180°

Starl _ﬂg &

Mrtvé zéna
(mech. pevnd zardzka)

Referenéni plech

Referenéni spina¢ .~

Impulsy motoru
Délka strany otoéné stanice = 590 mm = 10232 impulsd / 360°
Délka strany otoéné stanice = 790 mm = 17541 impulst / 360°

Postup
1. Pfesun do nulové polohy.
2. Do pole "ServoControlCommandRight" zapiste celogiselnou hodnotu "1".
v" Je definovéna nulové poloha. Od tohoto okamziku se viechny vzdalenosti, které
mohou byt kladné i z&dporné, vztahuji k této poloze.
v" Modul potvrdi piijeti nulové polohy nastavenim bitu 1 v "ServoStatus-Right".

e

Do pole ServoControlCommandRight zapiste celociselnou hodnotu "0".
v' Pfipravenost modulu je potvrzena vymazdanim viech bitd v "ServoStatusRight".

4. Zapiste ujetou vzdélenost jako celoéiselnou hodnotu do pole "ServocontrolDistanceRight.

ROBOTUNITS®



FUNKCE

Pfiklad: Z&pisem c&iselné hodnoty "2" se pfesune na nastavenou pozici. Bit 2 v polozce
"ServoStatusRight" je nastaven béhem jizdy. Dosazeni polohy je potvrzeno nastavenim bitd 0 a 2 v
"ServoStatusRight".

Novy prikaz pro pfesun / nové nulové polohovani
Zapisem celociselné hodnoty "0" do pole "ServoControlCommandRight" je modul opét pfipraven
pfijmout novy pfikaz k pohybu nebo nové nulové polohovani. Pfipravenost je indikovéna vyma-

zdnim v3ech bitd v "ServoStatusRight".

Pfi viech operacich se aktudlni poloha zobrazuje v poloZce "DistanceRight". Stejny postup plati i

pro levy motor.

ROBOTUNITS



UDRZBA: CISTENi A KONTROLA

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

Prace provadéné pracovniky obsluhy:

> Zastaveni stroje

> Cistéte suchymi nebo mirn& navlh&enymi mékkymi hadiiky
> V piipadé vétitho zne&isténi vysaijte

> V pfipadé potieby vycistéte senzory

> Vizudlni kontrola poskozeni, pfip. zadejte opravu Gdrzbé ve vyrobnim zévodé.

ROBOTUNITS®



8. UDRZBA: OPRAVY, ODSTRANOVANI ZAVAD

Seznam ndhradnich dili naleznete v pfiloze.

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

8.1 TABULKA UDRZBY

Misto Gdrzby

Interval ddrzby

Cinnost

Elektrické instalace

Ozubeny femen

LozZisko

$roubovych spoji
po prvnim uvedeni do provozu

Sroubovych spoji

Sensory

2x roné

2x roéné

2x roné

1 za mésic po prvnim uvedeni
do provozu

1% roéné

podle potfeby

ROBOTUNITS®

vizudlIni kontrola poskozeni a tésnéni
vizudlné zkontrolujte, zda neni
poskozeny (napf. praskliny nebo
pérovitost)

kontrola pevného uchyceni

kontrola pevnosti

kontrola pevnosti

odstrarite pfipadné nedistoty



8. UDRZBA, OPRAVY, ODSTRANOVANI ZAVAD

8.2 VYMENA OZUBENEHO REMENE

2.

(== I

Wyl

Odstrarite valeckovy W Sejméte ochranu profi "  Uvolnéte ozubeny femen N

dopravnik v&etné zachyceni a pohonny
kabelaze kotou¢

Vymérite ozubeny femen w Napnéte ozubeny femen Namontuijte ochranu
proti zachyceni a

pohonny kotoué

P

Upevnéte a pfipojte W
véleekovy dopravnik

ROBOTUNITS’



8. UDRZBA, OPRAVY, ODSTRANOVANI ZAVAD

8.3 VYMENA MOTORU

Demontujte ochranu
proti zachyceni na strané

Uvolnéte ozubeny femen a
odmontujte motor

Odmontujte femenici
ozubeného a motorovou desku

z motoru

motoru
\‘

Vyménte motor

¥

e

Namontujte ochranu
profi zachyceni

Pfipevnéte femenici
ozubeného femene a
motorovou desku k
motoru

ROBOTUNITS’

Namontujte motor a
napnéte ozubeny femen



9. POUZITE KOMPONENTY

9.1 VALEC MOTORU

Valec motoru pro valeé¢kovy dopravnik

Vyrobce:

Typ:
Cislo dilu:

* (v zavislosti na
provedeni)

Pulseroller
Synergie Ai

127045 (SC 15)
127046 (SC 20)
127047 (SC 35)

9.2 PREVODOVY MOTOR

Motor pro otoéné stanice

Vyrobce:
Typ:

Pulseroller

PGD-Ai
PGD024-SE2-67AAA
Speedcode 15

Cislo dilu: 306258
9.3 OZUBENY REMEN
Ozubeny Femen pro otoéné stanice

Vyrobce: Megadyne

Typ: 1120-51V2-8-20
1800-SLV2-8-20

Cislo dilu: 313184 (590)

(v zavislosti na 311871 (790)

provedeni)

ROBOTUNITS’



9. POUZITE KOMPONENTY

9.4 OVLADACE MOTORU

Ovladaée motoru pro vélecek motoru

Vyrobce:

Cislo dilu:
<
-

(v zavislosti na
provedeni)

Pulseroller
Conveylinx Ai2 /
MotionLinx Ai
297340 /
297341

9.5 ZONOVY A KONTROLNi SENZOR VALECKOVEHO DOPRAVNIKU NA

OTOCNE STANICI

> Detekce vyrobku v zéné& otoéné stanice

> Kontrola sprévné polohy vyrobku (kontrolni senzory)

Vyrobce: Wenglor
Typ: P1KY102
Cislo dilu: 313262

9.6 ZONOVY SENZOR VALECKOVEHO DOPRAVNIKU

> Senzor pro referenéni chod

Vyrobce: Sick
Typ: IME12-04BPSZCOS
Cislo dilu: 145392

ROBOTUNITS’



ROBOTUNITS’

SYSTEMATICALLY >>>>

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

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

www.robotunits.com
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