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Informazioni generali

Produttore dell'impianto

Robotunits GmbH

Dr. Walter Zumtobel Str. 2
A-6850 Dornbirn

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

Versione

Prima edizione
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2.1  Utilizzo previsto

L'unita di trasferimento a 90° si integra nel sistema di rulliere motorizzate di Robotunits per
traslare di 90° il materiale trasportato. Consultare il capitolo 3 per i dati tecnici.

Poiché I'unita di trasferimento a 90° viene fornita senza unita di comando, si tratta di una
"quasi-macchina" ai sensi della Direttiva Macchine 2006/42/CE.

Per la dichiarazione di incorporazione si veda il capitolo 11.

L'unita di trasferimento a 90° deve essere utilizzata solo in combinazione con una rulliera
Robotunits.

2.2 Requisiti del personale

Tutti gli interventi alla macchina devono essere effettuati solo da specialisti qualificati e
autorizzati.

2.3 Componenti di sicurezza

L'unita di trasferimento a 90° & stata progettata con le seguenti coperture:

Coperchio
dell'unita di sol-
levamento

Protezione unita
fissa
Il punto di pericolo &

chiuso dal telaio della rul-

liera motorizzata

ROBOT
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2.4 Istruzioni di sicurezza per il trasporto e lo stoccaggio

Condizioni di immagazzinaggio/trasporto

AVVERTENZA

Rischio di lesioni durante il trasporto
dell'unita di trasferimento 100

Pericolo di lesioni da schiacciamento e da cesoiamento agli arti
superiori e inferiori

* Indossare scarpe di sicurezza

SUGGERIMENTO

Pericolo dovuto al immagazzinamento inadeguato

La penetrazione di umidita pud danneggiare la macchina.

* non stoccare all'aperto

Requisiti dei mezzi di trasporto

/A PERICOLO

Morte o lesioni gravi per caduta di un carico sollevato

Durante il trasporto sussiste il pericolo di morte per la caduta del
carico.

* utilizzare mezzi di trasporto adeguati

* quando si solleva la macchina, fare attenzione alla posizione
del baricentro

* vietato sostare sotto i carichi sospesi

ROBOTUNITS



2.5 Rischiresidui

Quando si installa I'unita di trasferimento 100 in un sistema di trasporto a rulli, possono pre-
sentarsi nuovi punti di pericolo.

Ritrarre le dita o le mani ruotando i rulli o abbassan-
do il supporto per cinghia

<

Messa in

funzione, \
funzionamento

+ non intervenire durante il funzionamento

+ Fissare la copertura

+ installare un dispositivo di protezione adeguato
(ad esempio, una protezione di sicurezza mobile)

Lesioni dovute alla caduta della merce trasportata:
in caso di malfunzionamento (ad es. direzione di
trasporto errata) o di guasto dell'unita di controllo,
la merce trasportata pud cadere a terra!

/

Messa in
funzione,
funzionamento

- Fissare la battuta o le guide laterali adatte
+ Isolare l'area

ROBOTUNITS



3.1 Specifiche meccaniche

* Peso del materiale trasportato:

kg (max 100 kg, a seconda della versione)

* Peso dell'unita di trasferimento a 90°: max. 70 kg (a seconda della versione)

* Interasse rulli:

* Corsa:

* Larghezza supporto per cinghia:
* Larghezza della cinghia:

* Tempo ciclo (L 300 x | 400):

* Velocita*:

* Livello sonoro in aria:

3.2 Specifiche elettriche

* Motore dell'unita di sollevamento:

* Motore della cinghia dentata:
* Segnali di controllo:
3.3 Materiale trasportato

* Dimensioni:
* Materiale:

3.4 Condizioni ambientali
* Temperatura ambiente:

* Umidita:
* Vibrazioni:

mm (min. 105 mm)

20mm

50mm

32mm

min. 3,5 s con 30 kg

max. 36 m/min (fino a 35 kg)
max. 13 m/min (con 100 kg)
67 dBA

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

mm (max 1000 x 1000 x 1000 mm)

da+2°Ca+40°C
(evitare gli shock termici)
<90 %

<05¢g
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4. Struttura meccanica

Supporto per cinghia

Sensore di
riferimento

ROBOTUNITS

S~

Unita di
sollevamento

Unita fissa



5. Accessori

La tabella seguente mostra gli accessori SEW per I'azionamento compatto a bassa tensione.
Con questo accessorio, i parametri possono essere configurati tramite il software di proget-
tazione DCA-Shell.

Se non & disponibile un adattatore tecnico, il cavo di interfaccia RJ10 (v. punto 10.6) pud
essere collegato direttamente al PIN 11 e al PIN 12 secondo la Tabella 6.4 e la Tabella 6.6.

Opzione Descrizione Tipo Cod. arti-
colo

Adattatore L'adattatore tecnico DCZ-048P-DBC-09 DCZ-048P- Numero di
tecnico e utilizzato per la messa in servizio, la DBC-09 SEW:
parametrizzazione e l'assistenza dell’a- 25655884
zionamento compatto a bassa tensione.
Numero di
L'adattatore tecnico & un adattatore Robotunits:
intermedio che viene collegato tempo- 145323
raneamente tra il motore e il sistema del
cliente.
Convertitore di LUSM21A viene collegato al PC USM21A Numero
interfaccia mediante una presa USB di tipo B. Col- SEW:
lega il PC all'adattatore tecnico DCZ- 28231449
Da USB a 048P-DBC-09.
RS485 Numero di
| dati vengono trasferiti in conformita Robotunits:
Alimentazione allo standard USB 2.0. E possibile il fun- 193642

interna dall'in-  zionamento su una porta USB 3.0.
terfaccia USB
Dettagli fornitura:
+ Convertitore di interfaccia USM21A
+ Cavo di collegamento USB
+ Cavo di interfaccia con 2 spine RJ10

Software di progettazione:

https://www.sew-eurodrive.at/os/dud/?tab=software&country=IT&language=it_it&search=-
dca

| 10
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https://www.sew-eurodrive.at/os/dud/?tab=software&country=IT&language=it_it&search=dca
https://www.sew-eurodrive.at/os/dud/?tab=software&country=IT&language=it_it&search=dca

6. Funzioni

6.1 Motore dell'unita di sollevamento (posizionamento assoluto)

I motore & preimpostato da Robotunits. Le posizioni superiore e inferiore sono memo-

rizzate localmente nell'azionamento.

6.2 Corsa diriferimento

La corsa di riferimento deve essere programmata con un PLC. Il controllo operativo
codificato tramite 2 ingressi binari (v. tabella seguente).

Condizione della
morsettiera Funzione

INAPIN1) | INB(PIN2)
0 0

bloccato

1 0-1 Impostazione del
valore di riferi-
mento

1 Posizionamento
su PX

Inizio della corsa
1 di riferimento

Descrizione

Lo stadio di uscita & bloccato. E attivo sugli
azionamenti con freno di stazionamento.

Abilitazione con velocita della corsa di riferi-
mento, senso di rotazione positivo o negativo

Con un fronte di salita su IN B, la posi-
zione corrente viene impostata come
valore di riferimento.

Dopo la corsa di riferimento, il posizio-
namento nella posizione di destinazione
selezionata avviene in base a IN 1/ IN2

6.3 Motore dell'unita di sollevamento (posizionamento in posizione di destinazione)

Condizione della
morsettlera Funzione

INA (PIN 1)
0 bloccato
1 Rilascio / Posizio-

namento / Mante-
nimento

Descrizione

Lo stadio di uscita & bloccato. E attivo sugli aziona-
menti con freno di stazionamento.

Posizionamento sulla posizione di destinazione
selezionata in baseaIN 1 /IN 2

Condizione della morsettiera

Funzione Descrizione
IN1T(PIN3) | IN2(PIN 4)
0 0

Posizione di
destinazione P1
Posizione di
destinazione P2

Posizione di
destinazione P3
Posizione di
destinazione P4

La posizione P1 viene attivata o mante-
nuta.
La posizione P2 viene attivata o mante-
nuta.
La posizione P3 viene attivata o mante-
nuta.

La posizione P4 viene attivata o mante-
nuta.

ROBOTUNITS
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6.4 Collegamento e controllo del motore dell'unita di sollevamento

Per utilizzare i parametri preimpostati, il cavo di collegamento a 15 pin deve essere collegato
come segue.
Il sensore di riferimento (v. capitolo 4) deve essere collegato all'unita di controllo.

Connettore a spina lato motore, Cavo di collegamento con connettore a spina M16,
M16 15 pin, 5 m

Colore | Connessione | Identificatore Segnale
del filo da24V |da24V
per la
posizione| posi-
corsa di zione
riferimentol inferiore
A 15 GY Resistenza di Resistenza di frenatura =
frenatura
B 1.5 BN U DC 48V Alimentazione X
C 1.5 BK GND Potenza/segnale GND X
1 0.25 WH INA Ingresso digitale 24 V DC X
. v. tabella
2 0.25 BN INB Ingresso digitale 24 V DC X 6.2
3 0.25 GN IN1 Ingresso digitale 24 V DC X 'Co.rsa di 0 1
riferimento
4 025 Si IN 2 Ingresso digitale 24 V DC X 0 0
5 0.25 GY OouT1 Ingresso digitale 24 V DC -
6 0.25 PK ouT 2 Posizione raggiunta 24 X
VvV DC
7 0.25 BU ouT 3 pronto 24V DC X
8 025 RD Ingresso ana-  0...10 V (differenziale) -
logico 1
9 0.25 BK GND analogico GND per IN 1 analogico -
(dif.)
10 0.25 VT RS485 A (+) Bus di progettazione opz. BN
11 0.25 GY/BK RS 485 (-) Bus di progettazione opz. GN
12 0.25 RD/BU U DC 24V Tensione di controllo 24 X
VDC

Per la modifica dei parametri sono necessari il software DCA Shell e gli accessori descritti
nel capitolo 5. In caso di errore, entrambi gli ingressi (IN A e IN B) devono essere impostati
su "0". Il riconoscimento viene quindi eseguito da un fronte di salita su uno dei due ingressi

INAolINB).
( ) [ 12
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6.5 Controllo della velocita del motore del supporto per cinghia
Il motore & preimpostato da Robotunits con la velocita desiderata.
6.6 Collegamento e controllo del motore della cinghia dentata

Il cavo di collegamento a 15 pin deve essere collegato come segue:

Connettore a spina lato motore, Cavo di collegamento con connettore a spina M16,
M16 15 pin, 5 m

sezione| Colore | Allacciamento Identificatore
del filo

Avvio del
motore | motore
in senso | in senso | USM21A
orario antiorario

A 15 GY Resistenza di fre- Resistenza di frenatura =
natura
1.5 BN uDC 48V Alimentazione X

C 1.5 BK GND Potenza/segnale GND X
1 0.25 WH INA Ingresso digitale 24 V DC X 1 0
2 0.25 BN INB Ingresso digitale 24 V DC X 0 1
3 0.25 GN IN1 Ingresso digitale 24 V DC X 0 0
4 025 Si IN2 Ingresso digitale 24 V DC X 0 0
5 0.25 GY ouT1 Ingresso digitale 24 V DC -
6 0.25 PK ouT 2 Posizione raggiunta 24 -

VvV DC
7 0.25 BU ouT3 pronto 24V DC -
8 0.25 RD Ingresso analo-  0...10 V (differenziale) -

gico 1

9 0.25 BK GND analogico GND per IN 1 analogico -

(dif.)
10 025 VT RS485 A (+) Bus di progettazione opz. BN
11 0.25 GY/BK RS 485 (-) Bus di progettazione opz. GN
12 0.25 RD/BU U DC 24V Tensione di controllo 24 X

VDC

per la modifica dei parametri sono necessari il software DCA Shell (online) e gli accessori

descritti nel capitolo 5.
| 13
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7. Note sulla programmazione dell'unita di trasferimento a
90°

Corsa di riferimento Motore dell’unita di sollevamento
Vedere tabella 6.2/ 6.4
Posizione di partenza Avvio del motore dell'unita di sollevamento

Vedere tabella 6.2 / 6.4
(PIN 6 = posizione raggiunta)

Carico della merce trasportata Cinghia dentata del motore
Vedere tabella 6.6
Corsa di sollevamento Motore dell’unita di sollevamento

Vedere tabella 6.4
(PIN 6 = posizione raggiunta)

Scarico della merce trasportata Avviare il motore della cinghia dentata
Vedere tabella 6.6
Posizione di partenza Motore dell’unita di sollevamento

Vedere tabella 6.2 / 6.4

ATTENZIONE:
Se la tensione di controllo (24 volt) viene disinserita, & necessario creare un nuovo riferi-
mento.

Per ulteriori dettagli, vedere le istruzioni per 'uso SEW per azionamenti compatti a bassa
tensione:

https://www.sew-eurodrive.at/os/dud/?tab=documents&country=IT&language-=it_it&doc_lan-
g=it-IT.en-DE&doc_type=D,V,DD,H,FG,APL,E,CD&gid=PEDB

ROBOTUNITS
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ATTENZIONE:%20Se%20la%20tensione%20di%20controllo%20(24%20volt)%20viene%20disinserita,%20è%20necessario%20creare%20un%20nuovo%20riferimento.%20%20Per%20ulteriori%20dettagli,%20vedere%20le%20istruzioni%20per%20l’uso%20SEW%20per%20azionamenti%20compatti%20a%20bassa%20tensione:
ATTENZIONE:%20Se%20la%20tensione%20di%20controllo%20(24%20volt)%20viene%20disinserita,%20è%20necessario%20creare%20un%20nuovo%20riferimento.%20%20Per%20ulteriori%20dettagli,%20vedere%20le%20istruzioni%20per%20l’uso%20SEW%20per%20azionamenti%20compatti%20a%20bassa%20tensione:

8. Ispezione, manutenzione ordinaria, pulizia

La corretta manutenzione della macchina e un prerequisito per un funzionamento senza
problemi e per una lunga durata.

AVVERTENZA

Pericolo dovuto ai rulli rotanti e all'abbassamento del supporto
per cinghia!

Pericolo di lesioni da schiacciamento a mani e dita

* Spegnere la macchina prima di effettuare gli interventi di
manutenzione

Interventi che deve eseguire il personale operativo:

* Pulizia con panni morbidi asciutti o leggermente umidi
I rulli in policarbonato sono sensibili ai graffi

* Aspirazione, in caso di impurita piu grandi

* Pulire i sensori, se necessario

* Controllare la corretta tensione della cinghia dentata

* Ispezione visiva per verificare la presenza di eventuali danni; se necessario, contattare il
fabbricante per la riparazione

| 15

ROBOTUNITS



9. Manutenzione, riparazione, risoluzione dei problemi

AVVERTENZA

Pericolo dovuto ai rulli rotanti e all'abbassamento del supporto
per cinghia

Pericolo di lesioni da schiacciamento a mani e dita

* Spegnere la macchina prima di effettuare gli interventi di
manutenzione

Lelenco delle parti di ricambio & riportato negli allegati.
Gli interventi seguenti devono essere eseguiti da personale specializzato formato del reparto
di manutenzione dell'impianto:

Tabella di manutenzione

Piano di manutenzione/ . : o
attivita Intervallo di manutenzione Informazioni

Installazioni elettriche 2 volte I'anno ispezione visiva per danni e
tenuta stagna

Cinghia dentata 1 volta ogni 3 mesi ispezione visiva per danni
(per esempio crepe o poro-
sita)

Collegamenti a vite dopola 1 mese dopo la messa in ser- controllare la tenuta

messa in servizio iniziale vizio iniziale

Connessioni bullonate 1 volte I'anno controllare |a tenuta

Sensore all'occorrenza rimuovere l'eventuale sporco
presente

| 16
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9.1 Cinghia di trasporto

1.

Rimuovere i rulli di tra-
sporto situati sopra I'u-
nita di trasferimento 100

Allentare le viti di fissaggio™

del supporto per cinghia,
del coperchio e dell'albero
di collegamento

Rimuovere il supporto
per cinghia, il coperchio
e l'albero di collegamento

¥

Allentare le viti di fissag- ™
gio del pannello laterale,
quindi rimuoverlo

Sostituire la cinghia e, se w
necessario, le pulegge

7. 8.
Posizionare e avvitare il W Rimontare i rulli della -
supporto per cinghia, rulliera

l'albero di collegamento
e il coperchio

ROBOT

Rimontare il pannello
laterale e tendere la
cinghia
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9.2 Motore del supporto per cinghia

1.

2.

Rimuovere i rulli della
rulliera situati sopra
I'unita di trasferimento 100

]

Allentare le viti di
fissaggio del supporto

per cinghia, del coperchio

Rimuovere il supporto
per cinghia, il coperchio
e l'albero di collega-

¥

e dell'albero di collega- mento.
mento
4. 5. 6.

Estrarre il supporto per
cinghia con il motore

]

Allentare le viti e
allentare la cinghia

W

Rimuovere l'anello di
sicurezza ed estrarre l'al-
bero con il disco dentato.

Estrarre e sostituire il

W

Rimontare l'anello di sicu- ™

motore rezza e l'albero con il disco
dentato
10. 11.

Posizionare e avvitare il
supporto per cinghia,
I'albero di collegamento e
il coperchio

Rimontare i rulli della
rulliera

ROBOT

Tendere la cinghia e "

serrare le viti.
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9.3 Motore dell’'unita di sollevamento

Sostituzione rullo motorizzato/rullo portante

1. 2. 3.

Rimuovere il coperchio 'I Rimuovere la vite sull'e- ™  Rimuovere I'anello di sicu-

inferiore stremita dell'asta e le viti rezza, estrarre e sostituire
di fissaggio sulla piastra il motore
del motore
4. 5

vite sull'estremita dell'a- nella parte inferiore
sta e le viti di fissaggio
sulla piastra del motore

Fissare nuovamente la 'I Rimontare il coperchio

[ 19
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10. Componenti utilizzati

10.1 Motore dell'unita di sollevamento

Produttore: SEW

Tipo: Azionamento a bassa
tensione

Codice articolo: WAOQ3DCA63M,
i=48

10.2 Motore della cinghia dentata

Produttore: SEW

Tipo: Azionamento a bassa
tensione

Codice articolo: WAO03DCA63L

fino a 13 m/min: i=48

fino a 36 m/min: i=275

fino a 61 m/min: i=16,5

10.3 Sensore di zona della rulliera nell’area dell'unita di trasferimento 100

Produttore:
Tipo:
Codice articolo:

Wenglor
P1KY102
313262

ROBOTUNITS
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10.4 Sensore induttivo

* Sensore per la posizione superiore e inferiore dell'unita di trasferimento 100

Produttore: Wenglor
Tipo: 108HO01
Codice articolo: 368392
10.5 Cinghia dentata
* Cinghia per il trasporto dei prodotti
Produttore: Optibelt
Tipo: ALPHA LINEAR V
AT5K6 - ST
Poliuretano 92A
bianco
Codice articolo: COL4101SNN
10.6 Cavo di interfaccia RJ10
* Opzionale per il cablaggio (v. capitolo 6.4/6.6)
< Produttore: SEW
e ‘_,.-"/ Tipo: TAE 3M
.g... ) 368392
S Codice articolo: 1241502
. Numero SEW: 8146993
10.7 Convertitore d'interfaccia USM21A incl. cavo
* Opzionale per la modifica dei parametri con il software DCA Shell
Produttore: SEW
Tipo: USM21A
Codice articolo: 193642
Numero SEW: 28231449

ROBOTUNITS
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(ai sensi della direttiva 2006/42/CE datata 09/06/20086, allegato VII parte B per l'instal-
lazione di quasi-macchine)

Noi, in qualita di produttori della quasi-macchina, dichiariamo sotto la nostra esclusiva respon-

sabilita che per la quasi-macchina sotto indicata:

* sono applicati e rispettati i requisiti essenziali della normativa di armonizzazione 2006/42/
CE elencati di seguito

* la documentazione tecnica specifica € stata preparata in conformita all'Allegato VII, parte B

* Tale documentazione tecnica pertinente e fornita in conformita all'allegato VII, parte B e, su

richiesta motivata, verra trasmessa alle autorita nazionali in documenti stampati o in formato

elettronico (pdf)

Produttore: Robotunits GmbH
Dr. Walter Zumtobel Strasse 2
6850 Dornbirn, AUSTRIA

r al
Prodotto:

L _I

Norma armonizzata (direttiva):

2006/42/CE (09.06.2006), requisiti essenziali applicati e rispettati:
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/UE Direttiva bassa tensione

2014/30/UE Direttiva EMC

Rappresentante autorizzato per la documentazione tecnica: Robotunits GmbH
Dr. Walter Zumtobel Stralle 2
6850 Dornbirn, AUSTRIA

E fatto divieto di mettere in servizio la presente quasi-macchina prima che la macchina in cui
sara incorporata sia stata dichiarata conforme alle disposizioni della direttiva 2006/42/CE.

Firmato in nome e per conto di: Robotunits GmbH

Christian Beer
Dornbirn, 29/05/2024 Amministratore delegato

| 22
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ROBOTUNITS

Ci riserviamo il diritto di apportare modifiche tecniche in qualsiasi momento.
Non ci assumiamo alcuna responsabilita per gli errori di battitura e di stampa.

Austria « Germania * Svizzera - Italia « Francia « Spagna * Repubblica Ceca * USA - Australia

www.robotunits.com
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