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SISTEMA DE TRANSFERENCIA
PERPENDICULAR 50

Instrucciones de uso
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1. GENERALIDADES
1.1 FABRICANTE DEL SISTEMA
Robotunits GmbH
Dr. Walter Zumtobel Str. 2
A-6850 Dornbirn
Tel. +43 5572 22000 200
Fax +43 5572 22000 9200
www.robotunits.com
1.2 VERSION
Versién Tipo Fecha
01 Creacién del documento 2022-09-16
02 Actualizacién 2025-04-25
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SEGURIDAD

2.1 USO PREVISTO
La unidad de transferencia perpendicular complementa el sistema de transportador de
rodillos Robotunits para transferir las mercancias transportadas en angulo recto. Puede
consultar las caracteristicas técnicas en el capitulo 3.
Dado que el sistema de transferencia perpendicular se entrega con el sistema de control incluido,
se frata de una «mdaquina completa» en el sentido de la Directiva de maquinas 2006,/42 /CE.
Declaracién de conformidad: véase el anexo.
El sistema de transferencia perpendicular esta disefiado y construido para
> transportar cargas sueltas o liquidos sin presién de acumulacién en contenedores
cerrados.
> su uso en la industria y el comercio.
/\ PRECAUCION
Peligro por personas no instruidas
*  Elsistema de transferencia perpendicular debe manejarse
Unicamente por personal formado
2.2 USO INDEBIDO RAZONABLEMENTE PREVISIBLE

No se permite:

el funcionamiento sin dispositivos de seguridad

manipular, puentear o inutilizar los dispositivos de seguridad

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

dafios debidos a una instalacién incorrecta

la utilizacién en atmésferas potencialmente explosivas

vV V V V V V V V V.V

el uso en atmésferas corrosivas
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2.4

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD PARA EL FUNCIONAMIENTO NORMAL

Llevar ropa de trabajo ajustada

Utilizar una redecilla para el pelo largo

Llevar calzado de seguridad y casco

Respetar las leyes y los reglamentos nacionales sobre seguridad y proteccién de la salud

Comprobar el funcionamiento y el buen estado del sistema de transferencia

vV V V VvV V

perpendicular

> Leer y comprender las instrucciones del sistema de transferencia perpendicular

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD MECANICA

/\ PELIGRO

Peligro por uso indebido

No se permite:

e subirse a o caminar sobre el sistema de transferencia
perpendicular y la subestructura

e introducir las manos entre dos rodillos durante el
funcionamiento

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

El sistema de transferencia perpendicular solo puede utilizarse en su estado original de
entrega (con todos los dispositivos de seguridad). Todos los componentes de seguridad

suministrados deben estar instalados y cumplir perfectamente la funcién de seguridad.
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Cubierta
de la unidad

de elevacién

Cubierta de la base

Al instalar la méquina como parte de 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.

2.5 INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD ELECTRICA

Peligro debido a una fuente de alimentacién mal dimensio-
nada

*  Conectar el sistema de transferencia perpendicular con una fuente de
alimentacién adecuada.

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

Consulte el disefio en el apéndice.
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3.1

3.2

3.3

3.4

CARACTERISTICAS TECNICAS

MECANICAS
> Peso del producto transportado: kg (max. 50 kg)
> Peso del sistema de transferencia perpendicular: méx. 30 kg (segin el modelo)
> Separacién entre los rodillos: mm
> Carrera (elevacién): 14 mm
> Ancho de la correa: 16 mm
> Velocidad*: <20 kg: 48 m/min
<40 kg: 33 m/min
<50 kg: 26 m/min
> Emisién de sonido a través del aire: 67 dBA

* Ajustar la velocidad del rodillo motorizado para que sea un 25% mas baja que la del

transportador de rodillos anterior o posterior. Razén: mayor didmetro primitivo de la polea

MATERIAL TRANSPORTADO

> Dimensiones: mm
> Material:

DISENO

Consulte el disefio en el apéndice.

ELECTRICAS

Datos de conexién (sin fuente de alimentacién)

> Tensién de control: 24 VCC
> Corriente continua por rodillo motorizado: 3,5A
> Corriente de arranque por rodillo motorizado 50A

Datos de conexién con la fuente de alimentacién de Robotunits
> Tensidn: 400 VAC / 230 VAC
> Conexién: Enchufe CEE (16 A) / enchufe Schuko

Las posiciones deben ser mantenidas por el freno dindmico del motor.
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3.5 CONDICIONES AMBIENTALES

> Temperatura ambiente:

> Rango de humedad:
> Vibraciones:

ROBOTUNITS®

+2°Ca+40°C

(evitar choques térmicos)
<90 %

<0,5g



4. ESTRUCTURA MECANICA

Soporte elevable d¢ —————> °

correa

Unidad de

elevacién

— >
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5. MODOS DE FUNCIONAMIENTO

5.1 ARRANQUE CON SOPORTE ELEVABLE EN POSICION SUPERIOR

N

V. N
L4

il

Proceso:
> El producto se transporta a la zona del
sistema de transferencia perpendicular
si ésta se encuentra libre
> El producto se para, el soporte elevable
estd en posicién inferior
> El sistema de transferencia perpendicular sube el
producto a la posicién superior
> Las correas de los soportes elevables
transportan el producto a la siguiente zona si ésta

se encuentra libre

5.2 ARRANQUE CON SOPORTE ELEVABLE EN POSICION INFERIOR

Lid

—

Proceso:

> El producto se transporta a la zona del
sistema de transferencia perpendicular
si ésta se encuentra libre

> El producto pasa al soporte elevable, el
cual se encuentra en la posicién superior

> El sistema de transferencia perpendicular baja el
producto a la posicién inferior

> El transportador de rodillos transporta el producto
a la siguiente zona si ésta se

encuentra libre
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5.3 VARIANTE PERSONALIZADA

Proceso:

< > El producto se transporta a la zona del sistema
gﬁ -> de transferencia perpendicular si ésta se

encuentra libre

v

El sistema de transferencia perpendicular espera a recibir

la sefial del sistema del cliente

> Opciédn 1: El producto se transporta hacia la

izquierda

Opcién 2: El producto se transporta hacia la

derecha

Opcién 3: El producto se transporta en linea recta

[T T 1] (]

> Para las opciones 1+2: El sistema de transferencia perpen-

dicular sube el producto a la posicién superior y la correa
del soporte elevable transporta el producto hacia la

3 izquierda o a la derecha

> Para la opcién 3: El transportador de rodillos transporta el

producto en linea recta

ROBOTUNITS®



6. TRANSPORTE

6.1 CONDICIONES DE ALMACENAMIENTO Y TRANSPORTE

Peligro debido a un almacenamiento incorrecto

*  Asegure la mdquina para que no vuelque durante el
transporte y el almacenamiento.
*  No almacenar al aire libre

> P>

6.2 REQUISITOS DE LOS MEDIOS DE TRANSPORTE

/A PELIGRO

Peligro por carga suspendida

e Utilizar medios de transporte adecuados

e Allevantar la méquina, prestar atencién a la posicién del
centro de gravedad.

Se prohibe permanecer bajo carga

B> [>
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7.1

7.2

PUESTA EN SERVICIO

CUALIFICACION DEL PERSONAL

Todos los trabajos en la méquina deben ser realizados exclusivamente por personal cualificado y

autorizado.

CONEXION DE LA MAQUINA

/A PELIGRO

Peligro por uso incorrecto

*  Fijacién al bastidor del transportador de rodillos Robotunits
*  Respetar las medidas relativas a la compatibilidad
electromagnética (CEM)

*  Garantizar una conexién equipotencial continua

Los trabajos de conexién deben ser realizados Gnicamente por electricistas cualificados.

Seguir el esquema de conexiones (consultar el anexo)

>

>

> Conectar la subestructura a tierra

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

Al instalar la méquina cerca de un lugar de trabajo, debe instalarse un dispositivo para descon-

ectarla de la red en caso de emergencia.

ROBOTUNITS®



7.3 PUESTA EN SERVICIO INICIAL

Peligro por uso incorrecto

Comprobar antes del primer uso:

1. Llainstalacién correcta de todos los dispositivos de seguridad y
cubiertas. Si existe un riesgo elevado de caida del material trans-
portado, deberdn instalarse dispositivos de proteccién suplemen-
tarios.

2. La conexién correcta del sistema de transferencia perpendicular al
transportador.

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

ROBOTUNITS®



8. OPERACION

El sistema de transferencia perpendicular esté listo para funcionar inmediatamente después de la

conexién y se encuentra en la posicién indicada en el capitulo 5.

ROBOTUNITS®



MANTENIMIENTO, REVISION, LIMPIEZA

El mantenimiento correcto de la mdquina es imprescindible para un funcionamiento sin

problemas y una larga vida 0til.

Trabajo a realizar por el personal de operacién:
> Detener la maquina
> Limpiar con pafios suaves secos o ligeramente himedos
(tomando en cuenta que los paneles de policarbonato se rayan con facilidad)
> 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
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10. MANTENIMIENTO, REPARACION,

SOLUCION DE PROBLEMAS

La lista de piezas de repuesto figura en el apéndice.

Los trabajos enlistados a continuacién deben ser realizados por personal especializado y formado

del departamento de mantenimiento en fabrica.

Tabla de mantenimiento

Componentes

Intervalo de
mantenimiento

Informacién

Instalaciones eléctricas

Correa dentada

Uniones atornilladas tras la
primera puesta en servicio

Conexiones roscadas

Sensor

2 veces al afio

Cada 3 meses

1 mes después de la puesta
en servicio inicial

1 vez al afio

segUn sea necesario

ROBOTUNITS®

Comprobacién visual de dafios y
ajuste

Compruebe visualmente si hay

dafos (por ejemplo, grietas o poro-

sidad).

Comprobar la resistencia

Comprobar la resistencia

Eliminar la suciedad que pueda
haber



10.1 CORREA DE TRANSPORTE

Cambio de correa

Retirar los rodillos en la zona del
sistema de transferencia perpen-
dicular

Aflojar los tornillos y refirar las
cubiertas

Retirar los 4 tornillos de conexién

Sacar la unidad de elevacion

Marear la posicién de los
soportes elevables, aflojar los
tornillos y desconectar el rodillo
motorizado

Sacar los soportes elevables y el
rodillo motorizado

8.

&
"

A

Aflojar la correa de transporte

Aflojar los anillos tensores y
retirar el rodillo motorizado

Retirar el panel lateral y cambiar
la correa

Colocar el rodillo motorizado
nuevo

Colocar los soportes elevables y

el rodillo motorizado

ROBOTUNITS®

Colocar los soportes elevables,
aprefar los tornillos y fijar el
rodillo motorizado




15.
Tensar la correa de transporte Colocar la unidad de elevacion Aprefar los 4 tomnillos de
con 50N conexién

Colocar y fijar las cubiertas Colocar los rodillos en la zona
del sistema de transferencia
perpendicular
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10.2 MOTOR DE LA UNIDAD DE ELEVACION

Cambiar el rodillo motorizado (desde abajo)

2

.

'

Quitar los tornillos y la cubierta

Retirar los 4 tornillos de conexion

Refirar el cubo excéntrico y
cambiar el motor

Repetir los pasos 5 a 1

Cambiar el motor (desde arriba)

Sacar el motor

'
Retirar los rodillos en la zona del
sistema de fransferencia
erpendicular

Aflojar los tornillos y refirar las
cubiertas

Sacar la unidad de elevacion

Aflojar el tornillo de conexién
del motor

7.
¥

'

8.
B ——

Refirar el cubo excénfrico y
cambiar el motor

Repetir los pasos 6 a 1

ROBOTUNITS®
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GESTION DE RESIDUOS

Este producto contiene materiales valiosos (metales, plésticos, médulos eléctricos) que

pueden reciclarse por separado.

Al final de su vida 0til, lleve la mdquina a un centro de gestién de residuos especializado.

CABLEADO / ESQUEMA ELECTRICO

Consulte el apéndice.

ROBOTUNITS®
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SYSTEMATICALLY >
22> BETTER TOGETHER

Nos reservamos el derecho a cambiar los datos técnicos en cualquier momento.
No asumimos responsabilidad alguna por errores de composicién o impresidn.

Austria * Alemania ¢ Suiza © Italia * Francia * Espafia ® RepUblica Checa ® Estados Unidos ® Australia

www.robotunits.com
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