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1. GENERAL
1.1 FABRICANT DE L'INSTALLATION
Robotunits GmbH
Dr. Walter Zumtobel Str. 2
A-6850 Dornbirn
Tél. : +43 5572 22000 200
Fax : +43 5572 22000 9200
www.robotunits.com
1.2 VERSION
Version Type Date
01 Nouvelle création 29/04/2022
02 Adaptation Remplacement de la courroie 13/05/2024
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2. SECURITE

2.1 UTILISATION CONFORME A L’USAGE PREVU

L'élévateur compléte le systtme de convoyeur & rouleaux motorisés de Robotunits pour transporter des

marchandises d'un niveau & un autre. Pour les données techniques, voir le chapitre 3.

Comme |'élévateur est livré avec son contréle commandes, il s'agit, au sens de la directive machines

2006/42/CE, d'une « machine compléte ». Déclaration de conformité voir annexe.

L’élévateur est concu et construit pour :

> Transport vertical sans pression d’accumulation de marchandises & la piece ou de
liquides dans des conteneurs fermés.

> Utilisation dans I'industrie et dans le commerce.

/\ ATTENTION

Risques liés aux personnes non formées

Ne confier I'utilisation de I'élévateur qu'a des personnes formées & cet
effet

2.2 MAUVAIS USAGE RAISONNABLEMENT PREVISIBLE
Ne sont pas autorisés :

Fonctionnement sans dispositifs de sécurité

Manipuler, contourner ou rendre inutilisables les dispositifs de sécurité existants.
Utilisation dans ou sous I'eau

Transport d‘animaux et de personnes

Transport de substances et d'objets chauds > 40 °C

vV V V V VvV V

Le transport et I'utilisation dans des acides, des substances agressives, des matériaux
et des substances abrasives

Transport & une vitesse trop élevée

Dommages par une installation incorrecte

Utilisation dans des zones & risque d’explosion

vV V VvV VvV

Utilisation dans des atmosphéres corrosives
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2.3 CONSIGNES DE SECURITE EN FONCTIONNEMENT NORMAL

Porter des vétements de travail ajustés

Porter un filet & cheveux en cas de cheveux longs

Porter des chaussures de sécurité avec un embout de protection

Respecter les lois et réglementations nationales en matiére de sécurité et de protection de la santé

Contréler le fonctionnement et le bon état de I'élévateur

vV V V V VvV VvV

Lire et comprendre le mode d’emploi de I'élévateur

2.4 CONSIGNES DE SECURITE POUR LES COMPOSANTS MECANIQUES

/A DANGER

Mise en danger par un mauvais comportement

Ne sont pas autorisés :

> Se tenir debout et marcher sur I'élévateur, le tunnel et le cadre
> Mettre la main dans le tunnel
> Stationner sous le produit fransporté

®P

L'élévateur ne doit étre utilisé que dans son état d'origine (avec tous les dispositifs de
sécurité). Tous les éléments de sécurité fournis doivent étre montés et remplir parfaitement leur fonction de

sécurité.
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Téle de protection

|

Tunnel

Verres en polycarbonate
sur le pourtour

Verre en polycarbonate
dévissable ;

Retirer uniquement lorsqu'il est
a l'arrét en toute sécurité pour
des travaux de maintenance
(porte de maintenance en
option)

Lors de 'assemblage ou de I'extension d'une installation, il convient de tenir compte de
« 'intégration de la sécurité ». L'intégrateur, ou le cas échéant I'exploitant, doit veiller & ce que d'autres

dispositifs de protection et de sécurité appropriés soient mis en place.

2.5 CONSIGNES DE SECURITE POUR L’EQUIPEMENT ELECTRIQUE

/i\ AVERTISSEMENT

Danger di a un bloc d’alimentation mal dimensionné

Ne raccorder |'élévateur qu'a un bloc d'alimentation suffisamment dimen-

sionné

> Installation par un spécialiste électrotechnique qualifié et autorisé

> Observer les données techniques au chapitre 3
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2.6 ARRET D’'URGENCE

Le bouton d’ARRET D’URGENCE met le moteur hors tension sur I'élévateur et fait intervenir le frein d'arrét

sur le moteur.

2.7 COUPUE D'URGENCE DE L'ALIMENTATION

Une coupure d'urgence pour séparer les moteurs de |'alimentation en énergie n'est pas prévu et doit étre
installé par I'exploitant le cas échéant
(voir schéma de cablage X5:1 et X5:2).
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3. DONNEES TECHNIQUES

3.1 MECANIQUE

Course :

Hauteur de passage & l'entrée :
Poids du produit transporté :
Poids de I'élévateur :

Vitesse :

Accélération / décélération :
Précision de positionnement :

Couple :

VvV V V V V V V V.V

Emission du bruit aérien :

3.2 PRODUIT TRANSPORTE

> Dimensions :

> Matériau :

3.3 SCHEMA

Pour le schéma, voir l'annexe !

3.4 ELECTRIQUE

> Tension :
> Connexion :

> Puissance connectée :

3.5 CONDITIONS ENVIRONNEMENTALES

> Température ambiante :

> Plage d’humidité :
> Vibrations :

mm
mm
kg (max. 50 kg)

max. 500 kg (selon le modéle)

max. 1m/s

0,7 m/s?

+ 1 mm

max. 60 Nm

75 dBA

400 VAC
Prise CEE (16 A)
1,1 kW

+2°Ca+40°C

(éviter les chocs thermiques)
<90 %

<0,5g
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4. CONSTRUCTION MECANIQUE

4.1 BASE

Réflecteurs

Téle de protection
(en option)

Points d'application de la charge

Protection d'entrée

supérieure

(contre I'accés involontaire des
produits transportés)

Chemin de cables

Vitres en polycarbonate
sur le pourtour (en option)

Zone de maintenance

(en option)
Chaine guide-cable

Protection d'entrée inférieure
(contre I'accés involontaire
des produits transportés)

Elément de fixation au sol

Capteurs lumineux
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REMARQUE

) Mise en danger par un mauvais comportement

1 Utiliser les languettes de montage comme aides au montage

Elingues rondes
Languettes de montage
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4.2 UNITE LINEAIRE

Capteurs inductifs
supérieurs

€ Butée supérieure

I% Téle du dispositif de retenue de la charge

Capteurs inductifs
inférieurs

< Butée inférieure

Entrainement
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4.3 CHARIOTS

Entraineur supérieur

Tendeur de courroie crantée supérieure

Chariot de guidage ——

excentrique supérieur . Rail de guidage centré supérieur
| I
I
|
b A o
Chariot de guidage ; % - Entraineur inférieur
excentrique inférieur i\ =

Chariot de guidage
centré inférieur Tendeur de courroie
crantée inférieur

Fixation de la chaine Dispositif de retenue de charge

guide-cable

Plaque de commutation
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5. FONCTIONS

5.1 MODE AUTOMATIQUE

L'entrée du produit transporté dans I'élévateur n'est possible que si le capteur de zone et les deux contréles
de fente sont libres. Une fois que le produit fransporté est positionné dans I'élévateur (le capteur de zone
est activé et les deux contréles de I'écart sont libres),

|'élévateur se déplace en direction de la sortie.

Juste avant la sortie, I'élévateur passe en vitesse lente par |'action d'un capteur pour I'arréter ensuite exac-

tement & la position de sortie (capteur d'arrét).
Sila zone en aval est libre, le produit transporté sort de I'élévateur.

L'élévateur revient ensuite en position d’entrée.

T

=

Capteur « STOP » Capteur « vitesse lente »

=
i :

K

— |
-t
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Contréle de l'écart
gauche

Controle de |'écart
fonctionnel
droite

Capteur de zone

5.2 MODE MANUEL

Le chariot peut étre déplacé en mode manuel. Le bouton rotatif pour le mode manuel se trouve dans
I'armoire de commande de |'élévateur.

En mode manuel, le chariot est amené manuellement en position de maintenance.

En actionnant en permanence le bouton rotatif, I'élévateur se déplace & vitesse réduite. En tapotant briéve-
ment et en relachant, I'élévateur se déplace & grande vitesse vers la position finale sélectionnée.
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6. TRANSPORT

6.1 CONDITIONS DE STOCKAGE / TRANSPORT

/) DANGER

Risques liés @ un mauvais stockage

> Lors du transport et du stockage, sécuriser la machine contre le bascu-
lement
> Ne pas stocker & |'air libre

6.2 EXIGENCES CONCERNANT LES MOYENS DE TRANSPORT

/A DANGER

Risque lié a la charge soulevée

> Utiliser des moyens de transport appropriés

> Lors du levage de la machine, tenir compte de la position du centre de
gravité

> Il est interdit de stationner sous la charge
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7. MISEEN SERVICE

71 EXIGENCES POUR LE PERSONNEL

Tous les travaux sur la machine doivent étre effectués uniquement par des professionnels qualifiés et auto-

risés.

7.2 RACCORDEMENT DE LA MACHINE

/A DANGER

Mise en danger par un mauvais comportement

> Fixation de la machine au sol par des languettes de fixation (voir
chapitre 4.1)
Recommandation : Cheville de fixation Robotunits BAP2900
Le cas échéant, sécuriser également en partie supérieure contre la
charge de couple

> Respecter les mesures concernant la compatibilité
électromagnétique (EMV)

> Garantir une liaison équipotentielle

> Travaux de raccordement uniquement par un électricien qualifié

> Respecter le schéma de raccordement (voir annexe)

> Relier le cadre & la terre

> Relier le O V du bloc d'alimentation & la terre

> Le cas échéant, installer un dispositif de déconnexion dans la conduite d'alimentation pour permettre un

arrét en cas d'urgence
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7.3 MISEEN SERVICE

AVERTISSEMENT

Mise en danger par un mauvais comportement
Vérifier avant la premiére mise en service :
1. L'installation conforme de tous les dispositifs de sécurité

et carters. En cas de risque accru de chute du produit transporté,
des dispositifs de protection complémentaires doivent étre installés.

2. La conformité du raccordement du systéme de transport de et vers
I'élévateur.
3. La vitesse et le sens de marche aprés le premier

démarrage du convoyeur & rouleaux motorisés.

7.4 METTRE L’ELEVATEUR EN POSITION DE DEPART

La position de départ est la position & partir de laquelle le produit transporté entre dans |'élévateur.
En appuyant (2 secondes) sur le bouton d'acquittement, I'élévateur se met en position de départ.
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8. EXPLOITATION

> Interrupteur principal ON
> L'installation s'allume automatiquement, préte & fonctionner, le cas échéant, amener
I'élévateur en position de départ (voir chapitre 7.4)

> Pour l'arrét, interrupteur principal ON

En cas d'urgence, appuyer sur le bouton d'arrét d'urgence !
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9. CARTE D’ERREURS

Erreur/cause Correction

Le produit transporté va trop loin dans |'élévateur  Ce qui suit doit étre réalisé par un professionnel

et déclenche ainsi le contréle de I'écart. qualifié et autorisé.
Cela peut se produire lors de |'entrée et
pendant le mouvement de levage. 1. Interrupteur principal OFF

2. Ouvrir le dispositif de protection

3. Pousser complétement le produit & transporter
sur le convoyeur & rouleaux motorisés

4. Fermer le dispositif de protection

Si le chariot n'est pas en position de départ, amener
le chariot en position de départ & I'aide du bouton
d'acquittement (voir chapitre 7.4)

Le mouvement de levage n'a pas lieu.
Aprés la mise en marche de l'installation, le Mettre le chariot en position de départ & I'aide du
chariot n'est pas en position de départ. bouton d'acquittement (voir chapitre 7.4)

Vérifier visuellement |'état des capteurs.
Les LED suivantes doivent étre allumées en
permanence

Le mouvement de levage n'a pas lieu.
Le chariot est en position de départ et le produit

transporté est correctement placé sur le convoyeur O

& rouleaux motorisés.

Vérifier les contacts

Remplacer le capteur
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10. MAINTENANCE, ENTRETIEN, NETTOYAGE

L'entretien correct de la machine est une condition préalable & un fonctionnement sans

défaillance et une longue durée de vie.
Travaux a effectuer par le personnel de service :

> Arréter la machine

> Nettoyer avec un chiffon sec ou légérement humide et doux (les vitres en polycarbonate sont sensibles
aux rayures)

> Aspirer en cas d'impuretés importantes

> Nettoyer les capteurs si nécessaire

> Vérifier la tension correcte de la courroie crantée au moyen d'un fréquencemétre
(voir chapitre 11.2)

> Contréler visuellement les dommages, le cas échéant, faire appel & la maintenance de 'usine pour la

remise en état

ROBOTUNITS
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11. ENTRETIEN, REPARATION, DEPANNAGE

La liste des piéces de rechange figure en annexe.

Travaux a effectuer par du personnel qualifié et formé de la maintenance de I'usine :

11.1 SECURISER LE CHARIOT

Risque lié a la charge soulevée

Sécuriser le chariot avec le dispositif de retenue de charge, en procédant

comme suit :

> Amener |'élévateur en position de maintenance en mode
manuel (voir chapitre 5.2)

> Desserrer la poignée en étoile

> Pousser le dispositif de retenue de charge vers I'avant aussi loin que
possible

> Serrer la poignée en étoile

N

Dispositif d'alignement

A\ 4

Poignée en étoile

Téle du dispositif d'alignement

Si, pour une raison quelconque, la position de maintenance ne peut pas étre atteinte, par exemple en cas
de défaillance des commandes, le chariot doit étre sécurisé d'une autre

maniére (par exemple en le sécurisant /fixant ou en le placant sur un support).
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11.2 UNITE LINEAIRE

Tableau de maintenance

Emplacement de maintenance/
activité

Intervalle de maintenance

Activité

Tension de la courroie

Jeu du chariot

Nettoyer le guidage linéaire

Lubrifier le racleur-graisseur

aprés 1 000 cycles de
fonctionnement

aprés 1 000 cycles de
fonctionnement

toutes les 600 h

toutes les 600 h

Une seule fois

Une seule fois

Huile pour glissiéres selon la

norme DIN CGLP ISO VG68
(par ex. Mobil Vactra No. 2)

Vérifier |'état de la courroie toutes les 600 h visuellement
Vériﬁér le serrage des vis de la toutes les 2 000 h
machine
Remplacement de la courroie
2. 3.

P

Desserrer le tendeur de la
courroie en haut et en bas

Retirer le tendeur de
courroie en haut et en bas

Desserrer les vis de fixation
du rouleau de renvoi inférieur

. ]
.

Retirer I'ancienne
courroie

V¥

Insérer la nouvelle courroie
par le haut

¥

7.

8. '

Insérer la nouvelle courroie
par le bas

¥

rouleau de renvoi inférieur

Serrer les vis de fixation du 'I

ROBOTUNITS
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de courroie en haut et en bas



Serrer uniformément les
vis du tendeur de la courroie

1. | E

ITm

B

Tendre la courroie & 36 Hz
sur 1 m (charge comprise)

11.3 Convoyeur a rouleaux motorisés

Tableau de maintenance

Point de maintenance/activité

Intervalle de maintenance

12.
Débloquer le chariot W
Activité

Installations électriques

Courroie d'entrainement Poly-V

Protection contre les insertions
Poly-V

Assemblage vissé apreés la
premiére mise en service

Assemblages vissés

Le cas échéant,

Vérification des installations élec-
triques par un électricien qualifié

2 x par an

1 x par trimestre

1 x par trimestre

1 mois aprés la premiére mise en
service

1 x par an

dégager I'éventuelle

1 x par an

ROBOTUNITS

Vérifier visuellement la présence
éventuelle de dommages et la
bonne fixation

Vérifier visuellement la présence
de dommages (par ex. de
fissures ou de porosité)

Vérifier la bonne fixation

Vérifier la fixation

Vérifier la fixation

poussiére présente sur le capteur
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Remplacement de courroie Poly-V

Retirer les éléments de protec- '|

tion recouvrement des deux cotés

Retirer les profilés de ‘

Desserrer les écrous hexa-
gonaux et retirer les bras

de couple le cas échéant
(uniquement pour les rouleaux
moteurs)

4] 5.
‘ | —
» 3

Lever les rouleaux hors de
leur logement

Pousser l'axe & ressort en
direction du rouleau jusqu'a
la butée

-

Remplacer les W

courroies Poly-V

L'axe a ressort s’enclenche
dans le logement

Guider les rouleaux dans le w

logement

Monter les profilés de

recouvrement protection

ROBOTUNITS

W Verrouiller les éléments de W

(et, le cas échéant, les raccords
de couple) sur la sortie de
cable (50 Nm)

Fixer les écrous hexagonaux I
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12. ELIMINATION

Le produit contient des matériaux précieux (métaux, plastiques, composants électriques) qui peuvent étre

recyclés séparément.

Déposer la machine en fin de vie dans un centre de traitement des déchets.

12.1 CABLAGE/SCHEMA DE RACCORDEMENT

Voir I'annexe !

ROBOTUNITS
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Nous nous réservons le droit de procéder & tout moment & des modifications techniques.
Nous déclinons toute responsabilité pour toutes coquilles et erreurs d'impression.
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www.robotunits.com
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