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2. SEGURIDAD

2.1 USO PREVISTO

El sistema de rotacién complementa el sistema de transportadores de rodillos Robotunits y se utiliza
para girar las mercancias transportadas hasta la posicién correcta. Puede consultar las caracteri-

sticas técnicas en el capitulo 3.

Dado que el sistema de rotacién se entrega con el sistema de control incluido, se trata de una
"mdaquina completa" en el sentido de la Directiva sobre méaquinas 2006,/42 /CE. Declaracién de

conformidad: véase el anexo.

El sistema de rotacion esta disefiado y construido para
> transportar cargas unitarias o liquidos sin presién de acumulacién en contenedores
cerrados.

> su uso en la industria y el comercio.

/\ PRECAUCION

Peligro por personas sin formacion

El sistema de rotacién solo debe ser manejado por personas con forma-

cién.

2.2 USO INDEBIDO RAZONABLEMENTE PREVISIBLE
No se permite:

el funcionamiento sin dispositivos de seguridad

manipular, puentear o inutilizar los dispositivos de seguridad existentes.

el uso dentro o debajo del agua

el transporte de animales y personas

el transporte de sustancias y objetos calientes > 40°C

el transporte y el uso en dcidos, sustancias agresivas, materiales y sustancias abrasivas
el transporte a una velocidad demasiado alta

la instalacién incorrecta

la utilizacién en atmésferas potencialmente explosivas

VvV V V V V V V V V.V

el uso en atmésferas corrosivas
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2. SEGURIDAD

2.3 INSTRUCCIONES GENERALES DE SEGURIDAD

> Respetar las leyes y los reglamentos nacionales sobre seguridad y proteccién de la salud
> Instrucciones para el sistema de rotacién leidas y comprendidas

/A PELIGRO

Peligro debido a rodillos giratorios

Riesgo de lesiones por aplastamiento y cizallamiento en las extremidades
superiores e inferiores

No se permite:

> subirse a o caminar bre el sistema de rotacién y el montante

> introducir las manos entre dos rodillos durante el funcionamiento

> introducir las manos entre el transportador de rodillos y el anillo de
proteccién durante el funcionamiento

> introducir las manos entre la correa de transmisién y el cabezal de la
correa de transmisién durante el funcionamiento

2.4 DISPOSITIVOS DE SEGURIDAD
El sistema de rotacién solo puede utilizarse en su estado original (con todos los dispositivos de seguridad).

Todos los componentes de seguridad suministrados deben estar instalados y cumplir perfectamente la

funcién de seguridad.

ROBOTUNITS’



2. SEGURIDAD

Anillo de proteccién

Proteccién contra
atrapamiento superior

Proteccién contra
atrapamiento inferior

Al'instalar o completar un sistema, hay que tener en cuenta la "integracién de la seguridad". El integrador
o el operador deben asegurarse de que se apliquen dispositivos de proteccién y seguridad adicionales
en caso de que sea necesario.

Peligro por conexién incorrecta

Conecte el sistema de rotacién solo a través de una fuente de alimenta-

cién adecuada.

> Instalacién por un especialista electrotécnico cualificado y autorizado
> Tenga en cuenta las caracteristicas técnicas del capitulo 3
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3. CARACTERISTICAS TECNICAS

3.1 MECANICA

* Peso del producto transportado: kg (méx. 50 kg)

* Peso del sistema de rotacién: méx. 100 kg (segin el modelo)
* Separacién entre los rodillos: mm

*  Duracién del ciclo: min. 10,3 s

* Tiempo de recorrido para rotacién de 90°: 22,55

* Velocidad del transportador de rodillos: m/min

* Emisién de sonido a través del aire: 67 dBA

3.2 MATERIAL TRANSPORTADO

Para los datos especificos del cliente, consulte el "Documento del cliente" suministrado.

* Dimensiones: mm

*  Material:

3.3 DISENO

Consulte el disefio en el apéndice.

3.4 ELECTRICIDAD

Datos de conexién del sistema de rotacién (sin fuente de alimentacién)

* Tensién de control: 24 VCC
* Corriente continua por rodillo motorizado: méx. 3,5 A
Corriente de arranque por rodillo motorizado: maéx. 5 A

Datos de conexién con la fuente de alimentacién de Robotunits

Tensidn: 400 VCA
*  Conexidn: Enchufe CEE (16 A)

3.5 CONDICIONES AMBIENTALES

* Temperatura ambiente: +2°Ca+40°C

(evitar choques térmicos)
* Rango de humedad: <90 %
* Vibraciones: <05¢g
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4. ESTRUCTURA MECANICA

Transportador de rodillos

Sistema de rotacién

Subestructura

Perfil del transportador de
rodillospara montaje del
controlador
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5. MODOS DE FUNCIONAMIENTO

5.1 TRANSPORTE HACIA LA IZQUIERDA

El producto se transporta hacia adelante en la posicién correcta:
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5. MODOS DE FUNCIONAMIENTO

5.2 TRANSPORTE HACIA LA DERECHA

El producto se transporta hacia adelante en la posicién correcta:

ROBOTUNITS



6. TRANSPORTEY ALMACENAMIENTO

6.1 CONDICIONES DE ALMACENAMIENTO Y TRANSPORTE

Riesgo de lesiones por vuelco del sistema de rotacién

Riesgo de lesiones por aplastamiento y cizallamiento en las extremidades

superiores e inferiores

> Asegure la maquina para que no vuelque durante el transporte y el
almacenamiento.

Daios materiales debidos a un almacenamiento incorrecto

La penetracién de humedad puede dafiar la méquina.

> No almacenar al aire libre

6.2 REQUISITOS DE LOS MEDIOS DE TRANSPORTE

/) PELIGRO

Muerte o lesiones graves por carga levantada

Al transportar el sistema de rotacién existe peligro de muerte por caida
de cargas.

> Utilizar medios de transporte adecuados
> Al levantar la maquina, prestar atencién a la posicién del centro de
gravedad.

> Se prohibe permanecer bajo carga

ROBOTUNITS’



7. PUESTAEN SERVICIO

7.1 CUALIFICACION DEL PERSONAL

Todos los trabajos en la méquina deben ser realizados exclusivamente por personal cudlificado y auto-

rizado.

7.2 MONTAJE DE LA MAQUINA

Siga las instrucciones de montaje.

Fije la maquina al bastidor del transportador de rodillos Robotunits.

7.3 CONEXION DE LA MAQUINA

La méquina debe ser conectada por un electricista cualificado.

/A PELIGRO

Muerte o lesiones graves por descarga eléctrica

Existe riesgo de descarga eléctrica si la conexién es defectuosa y la
puesta a tierra es inadecuada.

> Respetar las medidas relativas a la compatibilidad electromagnética
(CEM)

> Garantizar una conexién equipotencial continua

> Comprobar el funcionamiento y el buen estado del sistema de rotacién.

> Seguir el esquema de conexiones (consultar el anexo)

> Conectar el bastidor a la puesta a tierra

> Conectar los 0 V de la fuente de alimentacién a la puesta a tierra

> Cuando se instale cerca de ul lugar de trabajo, instale un dispositivo de desconexién de la red en la

linea de alimentacién para desconectarla en caso de emergencia.
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7. PUESTAEN SERVICIO

7.4 RANGO DE ROTACION

Posicién del motor

Start 0.;.

180°

Zona muerta

(tope fijo mecénico )

7.5 PUESTA EN SERVICIO INICIAL
Comprobar antes del primer uso:

1. Lainstalacién correcta de todos los dispositivos de seguridad y cubiertas. Si existe un riesgo elevado
de caida del material transportado, deberdn instalarse dispositivos de proteccién suplementarios.

2. La conexién correcta del sistema de rotacién al sistema transportador.

3. Llavelocidad y el sentido de la marcha tras la primera puesta en marcha del transportador de

rodillos.
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8. OPERACION

El sistema de rotacién estd listo para funcionar inmediatamente después de la conexién y se encuentra en

la posicién de arranque, tal como se indica en el punto 7.3.

/\ PELIGRO

Peligro debido a rodillos giratorios y caida de objetos trans-
portados

Riesgo de lesiones por aplastamiento y cizallamiento en todo el cuerpo

> Llevar ropa de trabajo ajustada
> Utilizar una redecilla para el pelo largo
> Llevar calzado de seguridad y casco

9. MANTENIMIENTO: LIMPIEZA E INSPECCION

El mantenimiento correcto de la maquina es un requisito previo para un funcionamiento sin problemas y

una larga vida 0fil.

Peligro debido a rodillos giratorios

> Peligro de aplastamiento de manos y dedos
> Apague la mdquina antes de realizar los trabajos de limpieza

Trabajo a realizar por el personal de operacién:

> Detener la mé&quina

> Limpiar con pafios suaves secos o ligeramente himedos

> Quitar impurezas mayores con una aspiradora

> Limpiar los sensores si es necesario

> Inspeccién visual para detectar dafios; en caso necesario, encargar la reparacién a mantenimiento en

fdbrica

ROBOTUNITS’



10. MANTENIMIENTO CORRECTIVO Y RESOLUCION
DE PROBLEMAS

La lista de piezas de repuesto figura en el apéndice.

Los trabaijos listados a continuacién deben ser realizados por personal especializado y

formado del departamento de mantenimiento een fébrica.

Peligro debido a rodillos giratorios

Peligro de aplastamiento de manos y dedos

> Apagar la maquina antes de realizar trabajos de
mantenimiento

Tabla de mantenimiento

Objeto de mantenimiento

Intervalo de mantenimiento

Actividad

Instalaciones eléctricas

Cinta dentada

Rodamientos

Uniones atornilladas tras la
primera puesta en servicio

Conexiones roscadas

Sensor

2 veces al afio

2 veces al afio

2 veces al afio

1 mes después de la puesta
en servicio inicial

1 vez al afio

En caso de averia

ROBOTUNITS’

Comprobacién visual de dafios y ajuste

Compruebe visualmente si hay dafios
(por ejemplo, grietas o porosidad).

comprobar si la sujecién es firme

comprobar la resistencia

comprobar la resistencia

Elimine la suciedad que pueda haber.



10. MANTENIMIENTO, REPARACION, SOLUCION

DE PROBLEMAS

10.1 CAMBIO DE LA CINTA DENTADA

Retirar el transportador de w
rodillos incluido el
cableado

Fijar y cablear el trans- W

portador de rodillos

Retirar la proteccién contra el

atrapamiento y la placa del
conductor

I

Tensar la cinta dentada

ROBOTUNITS’

Montar la proteccién contra
el atrapamiento y la placa
del conductor




10. MANTENIMIENTO, REPARACION, SOLUCION

DE PROBLEMAS

10.2 CAMBIAR EL MOTOR

1.
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Desmontar la proteccién
contra el atrapamiento del
lado del motor

Aflojar la cinta dentada y
desmontar el motor

]

Retirar el tensor de la -

cinta dentada y la placa del
motor

il
T ¥

e

E
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Cambiar el motor

¥

N

Colocar la proteccién contra ™
el atrapamiento

Fijar el tensor de la
cinta dentada y la placa del
motor al motor
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Montar el motor y tensar la
cinta dentada



11. GESTION DE RESIDUOS

Este producto contiene materiales valiosos (metales, plasticos, médulos eléctricos) que pueden reciclarse
por separado.
Al final de su vida 0til, lleve la méquina a un centro de eliminacién especializado.

11.1 CABLEADO / ESQUEMA ELECTRICO

Consulte el apéndice.
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