ROBOTUNITS

Projekt:

Eckumsetzer

Montageanleitung



Inhaltsverzeichnis

1.1
1.2

2.1
22

3.1
3.2
3.3

5.1
5.2

53
5.4

7.1
7.2
7.3

8.1
8.2
8.3

AlGEMEBINES ..o 3
Hersteller der ANIage. ... ..o 3
Version......

Sicherheit

Bestimmungsgemale Verwendung...............o.coooiiioiii 4
Sicherheitshinweise fir den TranSPOrt ..............oocoiiiiiii e 4
TeChNISChE DAtEN ..ot 5
MECNANISCR ... 5
FOrAEIQUL ... 5
UmgebungsbedinQUNQEeN ..o 5
Mechanischer Aufbau ... 6
HUDGINNEIT ... e 7
RIEMENSCRWETT. ... 7
FUNKEIONEN ... e 7
MOtOreiNStEIIUNGEN ... 8
Basishetrieb. ... ... 9
Instandhaltung, Wartung, Reinigung ... 11
Instandhaltung, Instandsetzung, Stérungsbehebung ... 12
TraNSPOITIIEMEN ... 13
MOtOITOlle (SCRAWEIT) ..o 14
Motorrolle (HUD) ... 15
Verwendete Bauteile..................ooo 16
MOTOITONIE ... 16
MOTOFCONTIOIIET. ... 16
Zonensensor ROIENTOIAEIer..............c.ooiiiiiiiee oo 16

EU-Einbauerkl8rung ... 18



1.1

1.2

Allgemeines

Hersteller der Anlage

Robotunits GmbH

Dr. Walter Zumtobel Str. 2
A-6850 Dornbirn

Tel. +43 5572 22000 200
Fax +43 5572 22000 9200
www.robotunits.com

Version

Ar

01

Neuerstellung

ROBOTUNITS

16.09.2022



2. Sicherheit

2.1 BestimmungsgemaBe Verwendung

Der Eckumsetzer ergénzt das Robotunits Rollenférdersystem, um Fordergiiter um 90° umzu-

setzen. Technische Daten siehe Kapitel 3.

Da der Eckumsetzer exklusive Steuerung ausgeliefert wird, handelt es sich, im Sinne der

Maschinenrichtlinie 2006/42/EG, um eine ,unvollstandige Maschine®.
Einbauerklarung siehe Anhang.

Der Eckumsetzer in sich ist mechanisch mit den entsprechenden Abdeckungen ausgefiihrt.

2.2 Sicherheitshinweise fiir den Transport

* Nicht im Freien lagern

* Lage des Schwerpunktes beim Heben beachten
* Aufenthalt unter der Last verboten

* Geeignete Transportmittel verwenden

ROBOTUNITS
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3.1 Mechanisch

Gewicht Fordergut:

Gewicht Eckumsetzer:

Rollenteilung:

Hub:
Riemenschwertbreite:
Riemenbreite:

Taktzeit (L300xB400):

Geschwindigkeit*:

Luftschallemission:

kg (max. 50 kg)
max. 30 kg (je nach Ausfiihrung)
mm
13,5 mm
24 mm
16 mm
2 s (15kg), 3 s (30kg), 4 s (50 kq)
max. 30 m/min (bis 25 kg)
max. 20 m/min (von 26 bis 50 kg)
67 dBA

* _.Geschwindigkeit Motorrollen 25% geringer als beim Rollenférderer davor bzw. danach ein-
stellen. Grund: GroRerer Teilkreisdurchmesser der Zahnriemenscheibe

3.2 Fordergut

3.3

Abmessung:
Material:

Umgebungstemperatur:

Feuchtigkeitsbereich:
Erschiitterungen:

Umgebungsbedingungen

ROBOT

mm

+2°C bis + 40°C
(Warmeschocks vermeiden)
<90 %

<05¢g



4. Mechanischer Aufbau

Riemenschwert

Grundeinheit

Abdeckung
Hubeinheit
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5.1

5.2

Funktionen

Hubeinheit
Der Hub des Eckumsetzers erfolgt elektrisch mittels 24V Motorrolle {iber einen

Exzenter. Die Uberwachung des oberen und unteren Totpunkts {ibernehmen
2 Uberwachungssensoren.

Riemenschwert

Der Antrieb der Riemenschwerter erfolgt elektrisch mittels 24V Motorrolle tiber
Zahnriemenscheiben.

Exzenter Mechanische Festanschldage Exzenter Tragrolle
Motorrolle

Schubstange

ROBOTUNITS



5.3 Motoreinstellungen

Uberwachungssensor
untere Position

Uberwachungssensor
obere Position

Hubeinheit: 5A
Riemenschwert: bis 25 kg: 3,5 A = 30 m/min

bis 35 kg: 5 A — 20 m/min
bis 50 kg: 8 A — 20 m/min

ROBOTUNITS



5.4 Basisbetrieb

Um eine optimale Prozesssicherheit zu gewahrleisten, muss der Eckumsetzer wie folgt
angesteuert werden:

Unterer Oberer
DECHE TS Transferrolle Endlagen- | Endlagen-
unten
sensor sensor
Untere Grenzstellung ~ STOPP
(Ausgangspunkt) (Servobremse) STOPP AN AUS
Hub nach oben (AUF)n Rotationim STOPP AUS AUS
Uhrzeigersinn
Obere Grenzstellung STOPP STOPP AUS AN
(Servobremse)
- STOPP Rotation im/ gegen
Ueargios (Servobremse)  Uhrzeigersinn AU -
Hub nach unten (AB)  Rotationgegen  orqpp, AUS AUS

Uhrzeigersinn

" Die Hubbewegung darf erst erfolgen, wenn die Zone nach dem Eckumsetzer frei ist.

Unterer Oberer
Star:ﬁ::wert Transferrolle Endlagen- | Endlagen-
sensor sensor
Obere Grenzstellung STOPP
(Ausgangspunkt) (Servobremse) STOPP AUS AN
Hub nach unten (AB)p  Rotation gegen  rpp AUS AUS
Uhrzeigersinn
Obere Grenzstellung STOPP STOPP AN AUS
(Servobremse)
o STOPP Rotation im/ gegen
Lezte (Servobremse)  Uhrzeigersinn & A
Hub nach oben (AUF) ~ Rotation im STOPP AUS AUS

Uhrzeigersinn

2 Die Hubbewegung muss direkt nach der Aufnahme des Transportgutes auf den
Eckumsetzer erfolgen

Die obere und untere Position muss durch die dynamische Bremse des Motors gehalten
werden

ROBOTUNITS



Folgende Richtwerte konnen fiir die Motoreinstellung des Hubs herangezogen werden:

Richtwerte Motoreinstellung Hub

50

35

25

10

max. Geschwindigkeit | Beschleunigung

m/s

0,1

0,12

017

0,24

0,24

mm

ROBOTUNITS

Verzogerung
mm

| 10



6. Instandhaltung, Wartung, Reinigung

Eine korrekte Maschinenpflege ist Voraussetzung fiir einen stérungsfreien Betrieb und eine
lange Lebensdauer.

Arbeiten die durch das Bedienpersonal durchzufiihren sind:
* Maschine stillsetzen
* Reinigen mit trockenen oder leicht feuchten, weichen Lappen
Polycarbonatscheiben sind kratzempfindlich
* Bei groReren Verunreinigungen absaugen
* Sensoren ggf. reinigen
* Zahnriemen auf korrekte Spannung priifen
* Sichtpriifung auf Beschadigung, ggf. zur Instandsetzung Werksunterhalt beauftragen

ROBOTUNITS
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7. Instandhaltung, Instandsetzung, Stérungsbehebung

Die Ersatzteilliste ist dem Anhang zu entnehmen.
Arbeiten die durch ausgebildetes Fachpersonal des Werksunterhalt durchzufiihren sind:

Wartungstabelle

Wartungsstelle/Tatigkeit Wartungsintervall

Optisch auf Beschadigungen

Elektroinstallationen 2 x jahrlich und festen Sitz prifen
Optisch auf Beschadigungen
Zahnriemen 1 x vierteljahrlich (z. B. Risse oder Porositét)
prifen
Schraubenverbindungen 1 Monat nach L
nach Erstinbetriebnahme Erstinbetriebnahme Auf Festigkeit prifen
Schraubenverbindungen 1 x jahrlich Auf Festigkeit priifen
Sensor nach Bedarf von evtl. vorhandenem Schmutz

befreien

[ 12
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7.1 Transportriemen

Riemenwechsel

Rollenforderer

Eckumsetzer vom 'I
demontieren

Befestigungsschrauben
der Riemenschwerte
|6sen, Befestigungsmutter
der Motorrolle 16sen und
Motorrolle inkl. Riemen-
schwerte herausnehmen

Riemen entspannen
und Riemenschwert
ausfadeln

¥

Befestigungsschrauben 4
des Seitenteils I6sen und
Seitenteil entfernen

Riemen und ggf.
Scheiben wechseln

¥

Seitenteil wieder mon- -
tieren und Befestigungs-
schrauben anbringen

_&,\

Riemenschwert auf
Motorrolle auffadeln

¥

_.-:

Eckumsetzer am Rollen- 'I

forderer montieren

Motorrolle inkl. Riemen-
schwert auf Position brin-
gen, Befestigungsmutter
der Motorrolle anziehen
(50 Nm) und Befestigungs-
schrauben anziehen

ROBOTUNITS
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7.2  Motorrolle (Schwert)

Motorrollenwechsel

~a
Eckumsetzer vom Befestigungsschrauben "]  Riemen entspannen W
Rollenforderer der Riemenschwerte und Riemenschwert
demontieren |6sen, Befestigungsmutter ausfadeln

der Motorrolle 16sen und
Motorrolle inkl. Riemen-
schwerte herausnehmen

Zahnriemenscheiben inkl. ]  Riemenschwerte auf W Motorrolle inkl. Riemen-

Spannringe von alter Rolle Motorrolle auffadeln schwert auf Position brin-

auf neue Rolle montieren gen, Befestigungsmutter
der Motorrolle anziehen
(50 Nm) und Befestigungs-
schrauben anziehen

zeug: 344028) forderer montieren

Riemen spannen (Werk- I Eckumsetzer am Rollen- 'I

| 14
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7.3 Motorrolle (Hub)

Motorrollen-/ Tragrollenwechsel

3.
Eckumsetzer vom = Ggf. Verbinder entfernen Schubstange demon- "
Rollenforderer und Hubeinheit inkl. Rie- tieren

demontieren

menschwerte vom Grund-
gestell wegnehmen

==

5.

Motorrolle / Tragrolle "] Exzenter von der alten
beidseitig |6sen und auf die neue Rolle wech-
ausbauen seln

7.

o)

Motorrolle / Tragrolle
einbauen und beidseitig
befestigen

forderer montieren

Eckumsetzer am Rollen- 'I

Rollen synchronisieren
(Werkzeug: 366684)

ROBOTUNITS

Hubeinheit inkl. Riemen- w
schwert auf Grundgestell
geben
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8. Verwendete Bauteile

8.1 Motorrolle

Motorrolle fiir Hub- und Riemenantrieb

Hersteller:
Type:

Artikelnummer:

Pulseroller
Synergy Ai
Speedcode15
341906 (Hub)
341965 (Riemen)

8.2 Motorcontroller

Motorcontroller fiir Motorrolle

- é Hersteller: Pulseroller
P B Type: ConveyLinx Ai2/
o ) MotionLinx Ai
& ' Artikelnummer: 297340/
; g 297341
8.3 Zonensensor Rollenforderer
Zonensensor Rollenforderer in der Zone des Eckumsetzers
* zur Erkennung Produkte in der Zone des Eckumsetzers
* Produkt in der richtigen Position
Hersteller: Wenglor
Type: P1KY102
Artikelnummer: 313262

ROBOTUNITS
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8.4 Induktivsensor

* Sensor fiir obere und untere Postion des Eckumsetzers

Hersteller: Wenglor
Type: ITCHO03
Artikelnummer: 145392
8.5 Zahnriemen
* Riemen fiir den Ubertrag der Produkte
Hersteller: Optibelt
Type: ALPHA LINEARV T5
Artikelnummer: COL1605SNN

ROBOTUNITS

| 17



(nach 2006/42/EG vom 09.06.2006, Anhang VI Teil B fiir den Einbau einer unvollstan
digen Maschine)

Wir als Hersteller der unvollstandigen Maschine erklaren in alleiniger Verantwortung, dass fiir

die nachfolgend bezeichnete Maschine:

* die unten aufgelisteten grundlegenden Anforderungen der Harmonisierungsrechtsvor-
schrift 2006/42/EG zur Anwendung kommen und eingehalten werden

* die speziellen technischen Unterlagen gemaR Anhang VIl Teil B erstellt wurden

* diese speziellen technischen Unterlagen gemal Anhang VII Teil B und auf begriindetes
Verlangen den einzelstaatlichen Behorden in gedruckten Dokumenten oder elektronisch
(pdf) Ubermittelt werden

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

r al
Produkt:

L _I

Harmonisierungsrechtsvorschrift (Richtlinie):

2006/42/EG (09.06.2006) Angewandte und erfiillte grundlegende Anforderung:
1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.3.1,1.3.2,1.5.8,1.5.9,1.5.13

2014/35/EU Niederspannungsrichtlinie

2014/30/EU EMV-Richtlinie

Bevollmachtigter fiir die technischen Unterlagen: Robotunits GmbH

Dr. Walter Zumtobel Stralle 2

6850 Dornbirn, AUSTRIA
Diese unvollstdandige Maschine darf erst dann in Betrieb genommen werden, wenn gegebe-
nenfalls festgestellt wurde, dass die Maschine in die diese unvollstandige Maschine einge-

baut werden soll, den Bestimmungen der Richtlinie 2006/42/EG entspricht.

Unterzeichnet fiir und im Namen von: Robotunits GmbH

Christian Beer
Dornbirn, 29.04.2022 Geschéftsfiihrender Gesellschafter

ROBOT
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ROBOTUNITS

Wir behalten uns vor, technische Anderungen jederzeit durchzufiihren.
Fir Satz- und Druckfehler ibernehmen wir keine Haftung.

Osterreich « Deutschland * Schweiz * Italien « Frankreich « Spanien * Tschechien « USA + Australien

www.robotunits.com
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