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1.1

1.2

Obecné

Vyrobce zafizeni

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

Verze

Typ

Preklad origindlniho dokumentu
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2.1 Zamyslené pouziti

Otocéna stanice dopliuje valeckovy dopravni systém Robotunits a slouzi k oto¢eni dopravova-
ného zbozi do spravné polohy. Technické udaje viz kapitola 3.

Jelikoz je oto€na stanice dodavéana bez ovladani, jedna se ve smyslu smérnice o strojnich
zafizenich 2006/42/ES o ,neuplny stroj“. Prohlaseni o zabudovani viz pfiloha.

Otocna stanice je navrzena s vhodnymi kryty.

Ochrana proti hornimu
zachyceni

Ochrana proti doInimu
zachyceni

Pfi montazi nebo kompletaci zafizeni je tfeba brat v ivahu ,integraci bezpeénosti“.
Integrator nebo provozovatel musi zajistit, aby byla zavedena dal$i vhodna ochranna a
bezpecnostni zafizeni.

ROBOT

Ochranna kruhova obru¢
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2.2 Bezpecnostni pokyny pro prepravu

NEBEZPECI

Smrt nebo vaZné zranéni zplisobené zvednutym bfemenem

Pfi pfepravé oto€né stanice hrozi nebezpeci ohrozeni Zivota v
dusledku padu biemene.

* pouziti vhodnych dopravnich prostiedki

* zakaz zdrzovani se pod bfemenem

ROBOTUNITS



3.

3.1

Technické udaje

Mechanické

Hmotnost prepravovaného materidlu:

Hmotnost oto¢né stanice:

Rozte¢ valecku:

Cas cyklu:

Doba jizdy otoceni 0 90°:
Rychlost valeckového dopravniku:
Emise hluku Sifeného vzduchem:

3.2 Dopravovany material

33

Rozméry:
Material:

Okolni podminky
Okolni teplota:

Rozsah vihkosti:
Otresy:

kg (max. 50 kg)

max. 100 kg (v zavislosti na provedent)
mm

min. 10,3 s

>25s
m/min

67 dBA

+2°C az +40°C (

vyvarujte se teplotnim Sokdm)
<90 %

<05¢g
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4. Mechanicka konstrukce

Otocna stanice

Profil valeckového /

dopravniku pro
montaz ovladace

ROBOTUNITS

Véleckové dopravniky

Nosna konstrukce



5. Montaz

Otocna stanice se dodava kompletné sestavena a pfipravena k pouziti, jak je popsano v
kapitole 4.

VAROVANI

Nebezpeci zranéni v disledku pfevraceni otoéné stanice

Riziko zranéni rozdrcenim nebo porezanim hornich a dolnich
koncetin

* pfri vSech pracich zajistéte stroj proti prevraceni

5.1 Pozadavky na personal

Veskeré prace na stroji smi provadét pouze kvalifikovani a povéreni odbornici.
5.2 Pfipevnéni k ramu valeckového dopravniku Robotunits

Pfipevnéni oto¢né stanice k rdmu vale¢kového dopravniku Robotunits pomoci spojky
Robotunits GUS 4501 a pfipadné profilu pro vyskové nastaveni.

Upevnovaci body

Upevnovaci body > Upevnovaci body

— - m—
o
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5. Montaz

5.3 Upevnéni k zemi

Otoc€na stanice je navrZzena s nastavitelnymi patkami BAS4800 s kotvicim okem a Ize ji
pfipevnit k podlaze pomoci kotevniho Sroubu Robotunits BAP2900.

llustrace:
llustrace: Nastavitelna patka BAS4800 Kotevni patka BAP4500

llustrace: Kotevni Sroub BAP2900
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6. Funkce

6.1 Rotace
Pohon je bezkartacovy 24V pfevodovy motor, ktery Ize pouzit jako servomotor. Pfestupni

body jsou monitorovény 2 kontrolnimi senzory. Pokud je jeden z kontrolnich senzor(i obsa-
zen, nesmi se oto¢na stanice otacet.

Hnaci deska
= ii { i__} '_ﬂj i ii Referenéni plech
Ochrana proti hornimu za- N ‘\L{ B | /
chyceni o r
i
i N H

» , Referencni senzor

Ozubena femenice
(hnana)

Ozubena rfemenic Zakladni ram

(hnaci

Ozubeny femen
Ochrana proti dolnimu zachyceni

| r
|
, | /
2. Kontrolni senzor 1. Kontrolni senzor
%
- -

/ F
Z6novy senzor

Motor
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6. Funkce

6.2 Referencni chod

Poloha pohonu

Start Oo

180°

Mrtvé zéna
(mech. pevna zarazka)

@

Impulsy motoru
Délka strany oto¢né stanice = 590 mm = 10232 impulsti / 360°
Délka strany oto¢né stanice = 790 mm = 17541 impulst / 360°

Postup
1. Presun do nulové polohy.
2. Do pole "ServoControlCommandRight" zapiste celoéiselnou hodnotu "1".
v Je definovéana nulova poloha. Od tohoto okamziku se vSechny vzdalenosti, které
mohou byt kladné i zaporné, vztahuiji k této poloze.
v" Modul potvrdi pfijeti nulové polohy nastavenim bitu 1 v "ServoStatus-Right".
3. Do pole ServoControlCommandRight zapiste celociselnou hodnotu "0".
v’ Pfipravenost modulu je potvrzena vymazanim v$ech bitd v "ServoStatusRight".
4. Zapiste ujetou vzdalenost jako celociselnou hodnotu do pole "ServocontrolDistanceRight.

ROBOTUNITS
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Priklad: Zapisem ¢Ciselné hodnoty "2" se pfesune na nastavenou pozici. Bit 2 v polozce
"ServoStatusRight" je nastaven béhem jizdy. Dosazeni polohy je potvrzeno nastavenim bit(i 0
a 2 v "ServoStatusRight".

Novy pfikaz pro presun / nové nulové polohovani

Zéapisem celociselné hodnoty "0" do pole "ServoControlCommandRight" je modul opét pfipra-
ven pfijmout novy pfikaz k pohybu nebo nové nulové polohovani. Pfipravenost je indikovana
vymazanim v§ech bitli v "ServoStatusRight".

Pfi vSech operacich se aktudlni poloha zobrazuje v polozZce "DistanceRight". Stejny postup
plati i pro levy motor.

ROBOT
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7. Udrzba: Cisténi a kontrola

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

Préce provadéné pracovniky obsluhy:

* Zastaveni stroje

* Cistéte suchymi nebo mirné navih&enymi mékkymi hadfiky

* V pripadé vétsiho znecisténi vysajte

* V pripadé potreby vycCistéte senzory

* Vizudlni kontrola poskozeni, pfip. zadejte opravu udrzbé ve vyrobnim zavodé.

ROBOTUNITS
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8. Udrzba: opravy, odstrafiovani zavad

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

8.1 Tabulka udrzby

Misto udrzby Interval udrzby

Elektrické instalace

Ozubeny femen

Lozisko

Sroubovych spojl

po prvnim uvedeni do
provozu

Sroubovych spojl

Sensory

2x roéné

2x roéné

2x rocné

1 za mésic po prvnim
uvedeni do provozu

1x ro€né

podle potreby

ROBOTUNITS

vizudlni kontrola poskozeni a
tésnéni

vizudlné zkontrolujte, zda neni
poskozeny (napf. praskliny nebo
pérovitost)

kontrola pevného uchyceni

kontrola pevnosti

kontrola pevnosti

odstrante pfipadné necistoty
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8. Udrzba, opravy, odstrafovani zavad

8.2 Vymeéna ozubeného remene

1.

o O—

Odstrante vale¢kovy
dopravnik véetné
kabelaze

Sejméte ochranu proti
zachyceni a pohonny
kotou¢

Uvolnéte ozubeny femen

i'?'!n

Upevnéte a pfipojte
valeckovy dopravnik

ROBOTUNITS

Namontujte ochranu
proti zachyceni a
pohonny kotou¢
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8. Udrzba, opravy, odstrafovani zavad

8.3 Vymeéna motoru

1. 2. 3. T i
; o}
- O O-— =
18 -
<>
Zx ‘
Demontujte ochranu " Uvolnéte ozubeny femena ™ Odmontujte femenici "

proti zachyceni na strané
motoru

odmontujte motor

ozubeného a motorovou
desku z motoru

4. 5. ¢ 6.
I-. s
| i O O
L | N
i
Vyménte motor W Pripevnéte femenici " Namontujte motor a "
ozubeného femene a napnéte ozubeny femen
motorovou desku k
motoru
7.

Namontujte ochranu
proti zachyceni
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9. Pouzité komponenty

9.1 Valec motoru

Valec motoru pro valeckovy dopravnik

Vyrobce: Pulseroller
) Typ: Synergie Ai
: Cislo dilu: 127045 (SC 15)
(v zavislosti na 127046 (SC 20)
provedeni) 127047 (SC 35)
9.2 Prevodovy motor
Motor pro oto¢né stanice
Vyrobce: Pulseroller
Typ: PGD-Ai
PGD024-SE2-67AAA
Speedcode 15
Cislo dilu: 306258
9.3 Ozubeny femen
Ozubeny femen pro oto¢né stanice
Vyrobce: Megadyne
Typ: 1120-SLV2-8-20
1800-SLV2-8-20
Cislo dilu: 313184 (590)

(v zavislosti na
provedeni)

311871 (790)

ROBOTUNITS
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9. Pouzité komponenty

9.4 Ovladace motoru

Ovladace motoru pro véleéek motoru

Vyrobce: Pulseroller

Typ: ConveyLinx Ai2 /
MotionLinx Ai

Cislo dilu: 297340/

(v zavislosti na 297341

provedeni)

9.5 Zonovy a kontrolni senzor valeckového dopravniku na oto¢né stanici

* Detekce vyrobku v zéné otoc¢né stanice
* Kontrola spravné polohy vyrobku (kontrolni senzory)

Vyrobce: Wenglor
Typ: P1KY102
Cislo dilu: 313262
9.6 Zonovy senzor valeckového dopravniku
* Senzor pro referenéni chod
Vyrobce: Sick
Typ: IME12-04BPSZCO0S
Cislo dilu: 145392

| 18
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(podle smérnice o strojnich zafizenich 2006/42/ES ze dne 09.06.20086, pfiloha IIB pro zabudovani
neuplného strojniho zafizeni)

My, jako vyrobce nelplného strojniho zafizeni, prohlasujeme na svou vyhradni odpovédnost,

Ze pro nize uvedeny stroj:

* plati a jsou dodrZeny nize uvedené zékladni pozadavky harmonizacnich pravnich predpist
2006/42/ES

* specialni technickd dokumentace byla vypracovéna v souladu s pfilohou VII ¢asti B

* tato specialni technickd dokumentace se poskytuje v souladu s pfilohou VII ¢asti B a na
odlvodnénou Zadost vnitrostatnim organtim v tisténé nebo elektronické podobé (pdf)

Vyrobce: Robotunits GmbH
Dr. Walter Zumtobel Strasse 2
6850 Dornbirn, RAKOUSKO

r m
Produkt:

L J

Harmonizac¢ni pravni predpisy (smérnice):

2006/42/ES (09.06.2006) Pouzity a splnény zékladni pozadavek:
1.1.2,11.3,1.1.5,1.3.1,1.3.2,1.5.8,1.5.9,1.5.13

2014/35/EU Smérnice o nizkém napéti

2014/30/EU Smérnice o elektromagnetické kompatibilité

Osoba povérena sestavenim technické dokumentace: Robotunits GmbH
Dr. Walter Zumtobel StralRe 2
6850 Dornbirn, RAKOUSKO

Toto nelplné strojni zafizeni nesmi byt uvedeno do provozu, dokud nebude zjisténo, Ze stroj-
ni zafizeni, do kterého ma byt zabudovéno, splfiuje ustanoveni smérnice 2006/42/ES.

Podepsal za a jménem spolecnosti: Robotunits GmbH

Christian Beer
Dornbirn, 29.04.2023 Jednaci spole¢nik spolecnosti
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ROBOTUNITS

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

Rakousko * Némecko + Svycarsko * Itélie « Francie « Spanélsko * Cesko * USA + Austrélie

www.robotunits.com
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