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SISTEMA DE TRANSFERENCIA
PERPENDICULAR 50

Instrucciones de montaje
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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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2.1

2.2

SEGURIDAD

USO PREVISTO

La unidad de transferencia perpendicular complementa el sistema de transportadores de rodillos
Robotunits para transferir los productos transportados en dngulo recto. Puede

consultar las caracteristicas técnicas en el capitulo 3.

Dado que el sistema de transferencia perpendicular se entrega sin sistema de control, se trata de
una "cuasi méquina” en el sentido de la Directiva sobre méaquinas 2006,/42/CE.

Declaracién de incorporacién: véase el anexo.

El sistema de transferencia perpendicular estd disefiado con las cubiertas y protecciones adecu-
adas.

Cubierta
de la unidad

de elevacién

Cubierta de la base

INSTRUCCIONES DE SEGURIDAD PARA EL TRANSPORTE

> No almacenar al aire libre

> Allevantar la cuasi mdquina, prestar atencién a la posicién del centro de gravedad.
> Se prohibe permanecer bajo carga

> Utilizar medios de transporte adecuados
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3.1

3.2

3.3

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 del soporte elevable de cinta: 24 mm

> Ancho de la cinta: 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 de los rodillos motorizados para que sea un 25% mds baja que la del trans-
portador de rodillos anterior o posterior. Razén: mayor didmetro del circulo primitivo de la polea

MATERIAL TRANSPORTADO

> Dimensiones: mm
> Material:

CONDICIONES AMBIENTALES

> Temperatura ambiente: +2°Ca+40°C

(evitar choques térmicos)
> Rango de humedad: <90 %
> Vibraciones: <05g
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ESTRUCTURA MECANICA
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5. FUNCIONES

5.1 UNIDAD DE ELEVACION

La elevacién del sistema de transferencia es accionada mediante un motor de 24 V a través de

una excéntrica. La posicién superior e inferior se controlan mediante 2 sensores de control.

Sensor de posicién
superior

Sensor de posicién Motor con
inferior cubo excéntrico

5.2 SOPORTE ELEVABLE DE CORREA

Los soportes elevables de correa se accionan mediante un rodillo motorizado de 24 V a través de
poleas.

Rodillo motorizado con cubo excéntrico
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53

AJUSTES DEL MOTOR

Datos de conexién del sistema de transferencia perpendicular (sin fuente de alimentacién)
> Tensién de control: 24 VCC

Datos de conexién del sistema de transferencia perpendicular (con fuente de alimentacién)
> Conexién: Enchufe CEE (16 A) / enchufe Schuko

> Tensidn de conexién: 400 VAC / 230 VAC

> Frecuencia de red: 50 Hz

Cuando se utiliza una fuente de alimentacién de 20 A, se pueden accionar un méximo de 12
rodillos motorizados; con una fuente de alimentacién de 40 A, se pueden accionar un méximo de
24 rodillos motorizados.

La cantidad de rodillos motorizados depende de la velocidad, la aceleracién, el peso y el nimero

de rodillos que arrancan simultaneamente.

Especificaciones técnicas del soporte elevable de correa

. Corriente [A]
2p:ec| Modo Velocidad de, Ic* Peso de transporte [kg]
ode correa [m,/min] Continua Arranque
35 Boost 48 <20 3,5 5,0
25 Boost 33 <40 3,5 5,0
20 Boost 26 <50 &5 5,0
Velocidad del d
* Velocidad a infroducir en el software = —— o ° ]so;;orte ¢ cores
Especificaciones técnicas de la unidad de elevacién
Boost (50 W)
Relacién de trans-
misién Tiempo de eleva-  Revoluciones Aceleracién Deceleracién
cién [s] [rpm] [Impulsos] [Impulsos]
67 :1 0,6 40 120 120
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5.4 FUNCIONAMIENTO BASICO

Para garantizar una fiabilidad éptima del proceso, el sistema de transferencia perpendicular debe

controlarse del siguiente modo:

Arranque con soporte Sensor de Sensor de
Carrera s s

elevable 9y Correa posicién final  posicién final

Co g (elevacién) pesE !

en posicién inferior inferior superior

Posmop !II’TIIfe inferior STOP STOP ON OFF

(punto inicial) (servofreno)

Movimiento hacia arriba'  Rotacién STOP OFF OFF

P05|C|'on limite STOP STOP OFF ON

superior (servofreno)

Entrega STOP Rotacién OFF ON
(servofreno)

Movimiento hacia abajo  Rotacién STOP OFF OFF

' El movimiento de elevacién sélo se puede ejecutar cuando la zona después del sistema de transferencia

perpendicular estd libre.

Arranque con soporte Sensor de Sensor de
Carrera (eleva- ., L

elevable i6n) Correa posicién final - posicién final

en posicién inferior con inferior superior

P05|C|or1 !u’fute superior STOP STOP OFF ON

(punto inicial) (servofreno)

Movimiento hacia abaio g 11 ign STOP OFF OFF

APosu.:lon limite STOP STOP ON OFF

inferior (servofreno)

Entrega SToP Rotacién ON OFF
(servofreno)

Movimiento hacia arriba  Rotacién STOP OFF OFF

2 El movimiento de elevacién se debe ejecutar una vez que el material transportado haya llegado al

sistema de transferencia perpendicular.

La posicién superior y la posicién inferior deben ser mantenidas por el freno dindmico del motor.

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:

>
>

VvV V VvV V

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

Comprobar la tensién correcta de la correa dentada

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

ROBOTUNITS



7. 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

nstalaciones 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 dafios
(por ejemplo, grietas o porosidad)

Comprobar la resistencia

Comprobar la resistencia

Eliminar la suciedad que
pueda haber



7.1 CORREA / RODILLO MOTORIZADO (SOPORTE ELEVABLE)

Cambio de la correa / del rodillo motorizado

1.

Retirar los rodillos en la zona del

sistema de fransferencia
perpendicular

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.

&
"

N

Aflojar la correa de transporte

Aflojar los anillos tensores y refirar
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

ROBOTUNITS®
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7.3 MOTOR DE LA UNIDAD DE ELEVACION

Cambiar el motor (desde abajo)

'

'

Quitar los tornillos y la cubierta Refirar los 4 tornillos de conexién Sacar el motor

4.
\’
Retirar el cubo excéntrico y Repetir los pasos 5. a 1.

cambiar el motor

Cambiar el motor (desde arriba)

[e—
Retirar los rodillos en la zona del Aflojar los tornillos vy refirar las Refirar los 4 tornillos de conexién
sistema de fransferencia cubiertas

perpendicular

6.
8
Sacar la unidad de elevacion Aflojar el tornillo de conexién Sacar el motor
del motor
4. 5.
M

y

Retirar el cubo excéntrico y Repetir los pasos 6. a 1.
cambiar el motor
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8. COMPONENTES UTILIZADOS

8.1 RODILLO MOTORIZADO
Rodillo motorizado para transmisién por correa

Numero de articulo: Rodillo motorizado
del soporte elevable de correa

SC m \% Nro. de art.
20 <50kg 26 m/min 373731

25 <40 kg 33 m/min 383870
35 <20 kg 48 m/min 383871

Motor de la unidad de elevaciéon

y

Ndmero de articulo: 306258

8.2 CONTROLADOR DEL MOTOR

Controlador del motor para el rodillo motorizado

Nomero de articulo: Conveylinx Ai2 297340 MotionLinx Ai 297341

o
(=

ROBOTUNITS®



8.3 SENSOR DE ZONA DEL TRANSPORTADOR DE RODILLOS

Sensor de zona del transportador de rodillos en la zona del sistema de transfe-
rencia perpendicular

Para detectar la presencia de un producto en la zona del sistema de transferencia perpendicular
Producto en la posicién correcta

Botén

M8 x 1; de 4 polos Teach-in

Tipo: Laser (infrarrojo)
Funcién: NS 7N
Alcance del sensor: 1500 mm

Didmetro del punto luminoso: 14 mm — 42 mm

Tensién de alimentacién: 10V-30V
Consumo de energia: <15 mA
Ndmero de articulo: 319497

8.4 SENSOR DE CONTROL

Sensor de control de posicién superior e inferior del sistema de transferencia perpendicular

\ M8 x 1; de 3 polos

Tipo: inductivo
Funcién: Contacto NA
Distancia de conmutacién: 2 mm
Tensién de alimentacién: 10V-30V
Consumo de energia: 9 mA
Nimero de articulo: 380896

ROBOTUNITS®



8.5 CORREA DENTADA

Correa para transportar los productos

Ndmero de articulo: COL1651SNN

ROBOTUNITS®



ROBOTUNITS’

SYSTEMATICALLY 2
> 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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