


Vazeni obchodni
partnefi a ctenari
REMinfo!

Radi bychom Vam podali uceleny prehled
ojaponské firmé [Al ajejim Sirokém sortimen-
tu elektrickych pohond, viceosych systém,
manipulatori a SCARA Robotdi. REMinfo by
mélozjednodusit Vasi orientacivtechnickych
parametrech jednotlivych produktovych fad
s akcentem na jejich poutiti a vyhody.

Firma 1Al je v soucasnosti s elektrickymi
osami a aktudtory jednickou na japonském
trhu. Radu spokojenych zékaznikii si tato ro-
botika ziskala také na ceském a slovenském
trhu diky dlouhodobé spolupraci IAl s firmou
REM-Technik s. . 0.

Pro zdjemce organizujeme zakaznické akce
s workshopy, pofadame produktové prezen-
tace v nasi firmé i u zakaznikd. Terminy Sko-
leni IAI jsou uvedeny na nasich webovych
strankach www.rem-technik.cz.

Zajem ceskych a slovenskych firem o pro-
dukty 1Al kazdorocné zaznamenavame také
na veletrzich AMPER a MSV v Brné, kde pravi-
delné vystavujeme.

Mojmir Ruzicka
a cely REM Team
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Pres 35 let japonskeé kvality

Japonska spoleénost IAl se za dobu své Agreen automation

existence stala synonymem pro inovativni
a kvalitni feseni v oblasti priimyslové au-
tomatizace. Svym zakaznikim poskytuje
Sirokou skalu produktli — od elektrickych
linearnich os pres viceosé systémy, stolni
roboty az po SCARA Roboty.

Spolecnost vznikla v roce 1976 v Japonsku
a postupné expandovala do Asie, severni
Ameriky a Evropy. V soucasnosti ma skupina
IAl vice nez 500 partner( po celém svété. Le-
tité zkusenosti spolu s vyzkumem a prohlu-
bovanim odbornych znalosti vedly k vedou-
cimu postaveni na soucasném japonském
trhu.

Klicem k uspéchu je neutuchajici snaha
o inovaci nabizenych produkti. Jak sam
zakladatel spolecnosti 1Al Toru Ishida fika:
,Nase firemni motto zni: kvalita a inovace.
Nespokojime se se stavajicim stavem véci
a neustale se snazime o inovace, abychom
mohli nabidnout nejvyssi kvalitu nasich
vyrobkl a sluzeb. Zakaznici, ktefi vytvareli
vlastni pohony za pouziti dild od rlznych
vyrobcd, se presvédcili o vyhodach nakupu
plné integrovaného systému od jednoho
vyrobce.”

Dlikazem vysoké technické Urovné produk-
th IAl jsou samotni zakaznici — od vyrobcl
TOYOTA az po SONY.

Vysokou kvalitou a spolehlivosti ROBO Cylindrd
ziskala firma IAl prvenstvi na japonském trhu.

\ IAI

Spolecnost 1Al vyviji produkty, které ke své-
mu provozu vyzaduji mensi mnozstvi ener-
gie. U elektrickych pohond 1Al jsou otacky
elektrického motoru mechanicky prevedeny
na pozadovany pohyb, coz ztraty energie
minimalizuje a je znac¢nou vyhodou oproti
provozu pneumatickych valch.

Vyhody IAl systémii:

« nizkonakladovy provoz (nizka spotieba
energie) oproti pneumatickym valcdm

« kompaktni design s vysokou pevnosti
a vykonnosti

- vysoka presnost a rychlost

« Siroky vybér a variabilita produktt
(mechanické provedeni, maximalni zatizeni)

+ jednoducha montaz

« bezudrzbovy provoz (neni nutné mazani)

« linedrni vedeni s kulickovym Sroubem
pro dlouhodoby provoz

« jednotny a jednoduchy programovaci
software pro vechny fidici jednotky
(bez znalosti programovani)

- feseni do prasného, vihkého a Cistého
prostredi

« pfizniva cena a vysoka kvalita

- podpora pfimo u zdkaznika

REMinfo Robotika IAIl | rem-technik.cz



ROBOTIKA ,@ H[m

iIndustrial and Building Automation

Prehled produktovych rad IAI

Vsechny rfady

maji jednotny

programovaci SCARA Roboty a stolni
software robotické manipulatory
snadné

nastaveni - vhodné pro aplikace s nedostatkem mista,

kde je treba kratkych casti cyklu
« 3D polohovani, pick and place,
= paletizace

Viceosé systémy
a manipulatory

* hotové stavebnicové systémy
se viemi potfebnymi komponenty
« linearni polohovani,
2D a 3D polohovani,
interpolace

Robustni pohony

« pro polohovani s vétsimi bremeny
a vétsimi zatizenimi

- vynikaji velkou rychlosti a pfesnosti

- enormni zivotnost

- dodavany jako komplet

Robotické osy a aktuatory:
ROBO Cylindry

- jednoduché robotické osy pro polohovani, r
presun ¢i lisovani

- vhodné i jako nahrada pneumatickych
valcd

- velice snadné pouziti

- dodavany jako komplet

REMinfo Robotika IAl | rem-technik.cz 3
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Popis produktovych rad IAI

Robotické osy a aktuatory:

ROBO Cylindry oreen automation

I1A1

— o

- elektrické osy a aktuatory zalozené
na pouziti kulickového Sroubu
a krokového motoru ¢i servomotoru
- efektivni alternativa pneumatickych valcd
- rlizné typy a velikosti véetné miniaturnich
s rozméry od 32 x 45 x 89 mm
« moznost stavby viceosych systém(
- vysoka presnost az 0,01 mm
- dlouha Zivotnost a jednoducha konstrukce
- externi nebo integrovana fidici jednotka
- ekologicky a nizkonakladovy provoz
- Siroké pouZiti: pfesun, polohovani,
polohovatelny doraz, lisovani
» moznost vybéru odmérovani: -é 23'3:.)\“).5“ strana 6-12, 14
inkrementalni nebo absolutni enkodér
« max. rychlost 1 800 mm/s
max. zatizeni 500 kg
max. zdvih 1 200 mm

Jednotny programovaci software pro vsechny rady

Robustni osy a aktuatory

- robustni elektrické osy, které vyuzivaji
kulickového sroubu nebo femene,
pohanéného servomotorem

« precizni konstrukéni provedeni

- vysoka pfesnost az 0,005 mm

- extrémni Zivotnost

- velké mnozstvi provedeni

 kompaktni design — vysoka tuhost
konstrukce

- pro polohovani s vétsimi bfemeny
a vétsimi zatiZzenimi

- pohony maji vestavéné pridavné vedeni

» moznost stavby viceosych systémi

* na jednom pohonu mohou byt pouzity
dva nezavisli jezdci

» max. rychlost 2 500 mm/s
max. zatiZzeni 150 kg
max. zdvih 3000 mm

/A INTELLIGENT
ACTUATOR

1A1

Quality and Innovation
strana 13
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Popis produktovych rad IAI
/AZ"JEJK?&;‘"

Velice snadné programovani u vsech rad

I x INNTELLIGENT
ACTUATOR

strana 16-17
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Viceosé systémy
a manipulatory

« jednoosé a viceosé manipulatory
s elektrickym pohonem
a programovatelnou externi fidici
jednotkou (jednoducha parametrizace)

« vyrazna redukce nakladu (zjednoduseni
inzenyrské prace)

« precizni primyslové provedeni

- velké mnozstvi typl

- vysoka presnost az 0,01 mm

- kompletni pohony véetné pfislusenstvi
bez dodatecnych nakladi

« S$iroké pouziti: linearni aplikace, 2D nebo
3D polohovani (interpolace) a pfesun,
montaz souéastek, davkovani, méfeni

» moznost vybéru odmérovani: inkrementalni
nebo absolutni enkodér

« max. rychlost 2 500 mm/s
max. zatizeni 40 kg
max. zdvih 3 000 mm

SCARA Roboty a stolni
robotické manipulatory

- roboty nejnovéjsi generace

« jednoduché pouziti, jednoducha
integrace, redukce provoznich nakladu

« sofistikované fizeni, autonomni fidici
jednotka

- vysoka kvalita zpracovani

« velmi vysoka presnost az 0,01 mm

» mnohostranné ovladani s pouzitim
uzivatelsky privétivého programovaciho
softwaru

- velké mnozstvi typd pokryva vétsinu
aplikaci: 3D pfesun (interpolace),
pfesun, pick and place, skladani
produktd, paletizace

« pro aplikace s nedostatkem mista,
kde je tfeba kratkych ¢ast cyklu

- odmérovani: absolutni enkodér

- SCARA Robot:
max. rychlost 7 586 mm/s
max. zatizeni 20 kg
max. délka ramene 800 mm

« stolni robot:
max. rychlost 300 mm/s
max. zatizeni 2 kg (osa z)
max. zdvih 400 x 400 mm
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Hlavni funkce ROBO Cylindru

+ Nejvétsi funkéni vyhodou ROBO Cylindru od IAl je snadné
nastaveni vSech potfebnych parametrii pomoci jednoduchého
softwaru.

- Ridici jednotky umoziiuji kompletni nastaveni pohybové rampy
—to znamena zrychleni, zpomaleni, rychlost, maximalni tlacna

1. Polohovani do vice poloh
S ROBO Cylindry dosahnete polohovani az do 512 poloh s opakova-

D Rt

Industrial and Building Automation

<=

sila nebo pouziti zénového vystupu (aZ pro 512 pozic).

* Pohony lIze ovladat pomoci binarnich 1/O, pouzit sériovou linku,
fidit pohon solenoidem, pulzné nebo pouzit rozhrani PROFIBUS,
PROFINET, Ethernet, CC-Link.

Priklad operace

200mm/s - ——— e
telnosti £0,02 mm. 100mmfs  ————m—me Decelerace
Akcelerace Akcelerace Decelerace
Nehybnost st ————— - — - St
rychlost L m @ (3)(4)3 (5) (6 (7)(8)i
Priklad: pouziti ¢as | i
é jedné montazni ) 2 3) @
Iinky k vyrobé Signal Startcil] Signal pohyb Pohyb
4 mp  signdlpro  mmp & - b
> r&znych pro dukti (pozice 1) pohyb lokoncen dokoncen
© © Startovaci @ ®
Signal et Signal pohyb Pohyb
(Polzgilclc‘::i ) = 5|gpr:)ahly%ro = dokonéen ) ™ | dokoncen
Tabulka dat polohy (nastaveno na teaching pendantu nebo pouziti PC softwaru)
Cislo polohy ‘ Pozice (mm) ‘ Rychlost (mm/s) ‘ Akcelerace (G) ‘ Decelerace (G) ‘ Tlaéna sila (%) ‘ Umisténi polohy (mm)
1 | 100 | 100 | 03 | 03 | 0 | 10
2 | 200 | 200 | 03 | 03 | 0 | 20
4 v ’ e v v
2. Nastaveni tlacné sily (tla¢ a drz) Priklad operace
Tlaénou silu Ize snadno nastavit zménou hodnot pozi¢nich dat. Tlac- 300mm/s ————
na sila maze zdstat i konstantni. Tato funkce se vyborné hodi pro
., ... e Akcelerace Decelerace
drzeni nebo tlaceni predmétd. 3)
I
PHiklad: Nehybnost ——eeed ~oooomooooos I P——
. P ! I Polohovaci rozsa
jednoduché rychlost L | —

. . | I *Jestlize aktuator nedosahne na konec
nastaveni sily cas polohovaciho rozsahu, tzn. neni v dané
= vétdi kvalita poloze, neda vystupni signal.
produkce 0 @ @) @ ()

. 4 Startovaci / o 4D

Signal > Postup pomalou Zastaveni a tlaceni Dokondeni

; =) signal pro mp hlosti Eastk
(pozicely pohyb begy zcas‘t)asvleni defirslgsg?l;u);ilou pohyby
Tabulka dat polohy (nastaveno na teaching pendantu nebo pouziti PC softwaru)
Cislo polohy ‘ Pozice (mm) ‘ Rychlost (mm/s) ‘ Akcelerace (G) ‘ Decelerace (G) ‘ Tlaéna sila (%) ‘ Umisténi polohy (mm)
1 | 100 | 300 | 03 | 03 | 50 | 50
3. Zména rychlosti béhem pohybu e S N
Rychlost mlze byt béhem pohybu aktuatoru snadno zménéna — Akcelérace  Decelerace
nastavte polohu a zménte rychlost béhem pohybu, zkratte dobu 100 mm/s ——----—7
.. - v . Akcelerace
cyklu a minimalizujte mozné defekty.
Nehybnost

rychlost L

cas

REMinfo Robotika IAI | rem-technik.cz



ROBOTIKA

4. Akcelerace / decelerace

Nastaveni hodnoty akcelerace a decelerace se déje nezavisle
na ROBO Cylindru, ¢imz se zkracuje doba cyklu, vyrazné zmensuje
zmetkovost a zvysuje se celkova vyuzitelnost pohonu.

@ Rt

iIndustrial and Building Automation

Priklad operace

Specificka rychlost = = -A_\
Akcelerace Decelerace
rychlost | Nehybnost PN - _l
cas akcelerace decelerace

(bez otrestl)

Tabulka dat polohy (nastaveno na teaching pendantu nebo pouziti PC softwaru)

Cislo polohy ‘ Pozice (mm) ‘ Rychlost (mm/s) ‘ Akcelerace (G) ‘ Decelerace (G) ‘ Tlaéna sila (%) ‘ Umisténi polohy (mm)
1 | 300 | 100 | 03 | 0,01 | 0 | 0.1
2 | 300 | 100 | 03 | 0,01 | 0 | 0.1

5. Z6énovy vystup / hlaseni o priichodu
definovanou zénou

Jakmile je specifickd zona nastavena, signal na vystupu hlasi (bez
externich senzorl) priichod aktuatoru touto zénou. Vystupni signal
umoznuje zkratit dobu cyklu, signalizuje nebezpeény prostor a mize
byt pouzit pro mnoho rlznych aplikaci, ¢imz usetfite cas, penize
a namabhu pfi instalaci pfidavnych senzord.

Priklad operace

Signal zénového vystupu (.?F': __________________ 1

rychlost t Nehybnost m ! : @)(5)
¢as Nastavenirozsahu zénového vystupu | |
M @ () (@) )

h Sond jﬁmﬁ' hyb I pohyb
Zahdjeni na vystupu s Pohyl Signal pohyl
pohybu =» po dosazeni = navstupu W o oncen gokonien

26ny po ggtl];tem

6. Zastaveni béhem pohybu

Narozdil od pneumatickych valch jsou ROBO Cylindry schopny
zastavit v jakémkoli misté béhem pohybu, coz zabranuje kolizi
a zajistuje vétsi bezpecnost pro obsluhu a zafizeni.

A green automation
\ 1A1

Priklad operace

Pauza vstupniho signalu o
OF

rychlost Nehybnost = —————— o e— - ———— =
yenlost | __ | 3) @6)
cas ! 1 Signél pohyb dokonéen
(1) @ ®) @ ()
- Zastaveni Opétovné .
Zahajeni - e Stand Pohyb Signal pohyb
pohybu = sigl sg;:tﬁﬂ' = dokoncen gokonc'en

7. Pohyb po inkrementech

Pfi provadéni kontinudlniho pohybu s rovnomérnym krokem Ize na-
stavit opakovany pohyb pomoci dat pro jednotlivy pohyb. Tato funkce
urychluje programovani a redukuje pocet pouzitych 1/0.

Priklad operace
300 mm/s ————————

[0} Qa0 1 11
rychlost : 1,25 1,25 1.25.1.25 )
S T e R
&as ! : | 1 | 4
Priklad: pohyb opodee et gl )
Za’sobniku] znaceni hodnota 0 hodnota 100 hodnota 25
4 _ m @ ®3) @
ouesie ; Zahajeni Pohyb d s 2 p
ni
pohyt,) po,Stal,e ;org}gu 0 180ymm = Z?J%ZI:;E = vid? po ;ri]grgélu
stejnych usecich 025 mm pozice 2
(inkrementech)
Tabulka dat polohy (nastaveno na teaching pendant nebo pouZiti PC softwaru)
Cislo polohy ‘ Pozice (mm) ‘ Rychlost (mm/s) ‘ Akcelerace (G) ‘ Decelerace (G) ‘ Tlaéna sila (%) ‘ Umisténi polohy (mm)
1 | 100 | 300 | 03 | 03 | 0 | 0.1
2 | 25 | 300 | 03 | 03 | 0 | 0.1

REMinfo Robotika IAl | rem-technik.cz
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Rozdéleni a pouziti ROBO Cylindru

Vyhody ROBO Cylindril green automation

« snadna integrace do stavajiciho systému —
- ekologicka Setrnost a ispora nakladd A O‘\\ 'A '
« vysoka presnost az 0,01 mm w
- zabudované linedrni vedeni pro jezdcové typy, externi vedeni je volitelné u valcovych typi
* neni nutna znalost programovani — zadate pouze parametry pohybu, které potrebujete

(rychlost, zdvih, akcelerace/decelerace)
« kompletni systém: pohon + fidici jednotka R ROBO

C& CYLINDER

ROBO Cylindry typu jezdec

Pouziti pohonii s jezdcem

« pohyb jezdce dopfedu a dozadu
- zabudované linearni vedeni

« tfi druhy specifikaci motoru

« pfipojeni pres spojku

« pfimé pfipojeni motoru

- reverzni pripojeni motoru -"‘"-.._ : svafovani

=

« max. zdvih 1 200 mm, max. rychlost - polohovani a transfer
1500 mm/s, max. zatizeni 80 kg, « zvedani predmétd
opakovatelnost +0,01 mm  umistovani predmétd

- enkodér zabudovan pfimo v pohonu « pouziti v systémech s vice osami

ROBO Cylindry typu valec 't

- valec vyjizdi a zajizdi do téla pohonu 7

« moznost pouziti pfidavného vedeni D

- tfi motorové specifikace n' :,-,/ ﬁr’/

- pfipojeni pfes spojku o

« pfimé pfipojeni motoru I

- reverzni pfipojeni motoru ! f Poutziti pohonti typu valec

« max. zdvih 500 mm, max. rychlost | « zvedani vyrobk
1 800 mm/s, max. zatizeni 500 kg, « pokladani vyrobka
opakovatelnost £0,02 mm « tlaceni predmétt

« lisovani

ROBO Cylindry
s integrovanou ridici
jednotkou

« velmi snadné pouziti ‘
« kompaktni pohon
- dvé zakladni provedeni:
typ valec a typ jezdec
« moznost prednastaveni az 16 pozic nebo
fizeni po sériové lince %, i

« max. zdvih 800 mm pro typ jezdec, \

300 mm pro typ valec /

Poutziti pohonti s integrovanym fizenim
« jednoduché polohovani

« max. rychlost 1 200 mm/s, max. zatizeni « zvedani/snizovani
70 kg, opakovatelnost £0,02 mm « tlacné operace (push motion)
« fidici jednotka zabudovana pfimo v pohonu « multiplikace pohon( do jednoho systému

8 REMinfo Robotika IAl | rem-technik.cz
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Rozdéleni a pouziti ROBO Cylindri

Kompaktni suporty

« dva typy: rameno a vysuvny stdl

- stejny princip jako typ vélec

« vestavéné vedeni

« snadné pripojeni zatéze

+ max. zdvih 300 mm, max. rychlost
800 mm/s, max. zatizeni 10 kg,
opakovatelnost £0,02 mm

Rotacni ROBO Cylindry
a grippery (uchopovace)

- grippery : snadné nastaveni sily uchopeni,
velkd presnost, zdvih az 200 mm

- rotacni pohony: otoceni v obou smérech,
Uhel otoceni az 360° nebo vicenasobné
otoceni

ROBO Cylindry do cistého,
prasného a vlhkého
prostiedi

« pro aplikace do Cistého prostredi
(1SO t¥ida 4)

« specialni provedeni s IP65 odolné vici
prachu a vodé

» max. zdvih 1 200 mm, max. rychlost
1200 mm/s, max. zatiZzeni 300 kg,
opakovatelnost £0,02 mm

Ridici jednotky

- fidici jednotky zprostredkovavaiji
rozhrani mezi pohonem a PLC nebo jinym
nadrazenym systémem

« kompletni nastaveni pohybové rampy
(az 512 pozic)

* pomoci binarnich vstupl a vystupd,
solenoid, pulzni fizeni, fizeni po sbérnici
(PROFIBUS, PROFINET, DeviceNet, CC-Link,
EtherCat)

« kontrolery také zvladaji ovladani vice
0s najednou a umoznuji naprogramovat
jednoduché programy

* u ROBO Cylindrd ERC2/ERCS3 je fidici
jednotka integrovana

REMinfo Robotika IAl | rem-technik.cz

Pouziti kompaktnich suportii

- zvedani a snizovani zatéze

« pro vyrobky a zatéZe s mnoha pfesahy
- vytlacovani produktl

Poutziti rotaénich pohoni a grippert

- grippery: uchopeni a vycentrovani zatéze

- rotacni pohony: rotacni pohyb zatéze,
pohyb otocnych stoll

Poutziti pohonti do specialniho prostiedi

« pfevoz a polohovani v mistech s cistym
prostredim

- prevoz a polohovani v obrabécich strojich,
strojich do potravinarstvi a cisticich
systémech

Velice snadné programovani, jednotny software

Ridici jednotky pro 3 pozice

» PMEC/AMEC — ovladani pohonu pfimo na
jednotce, obsahuiji i zdroj

+ ASEP/PSEP/DSEP — uzivaji stejnych signall
jako vzduchové valce

Ridici jednotky pro 512 pozic
+ ACON/PCON/SCON — ovladani pomoci
binarnich I/0

Programovatelné fidici jednotky

« ASEL/PSEL/SSEL/XSEL — ovladani az 6 os
najednou

- podpora interpolace a dalSich vyssich funkci

PSEP
- PMEC
- RCP2/RCP3 RCP2/RCP3
1 AMEC ASEP
RCA/RCA2/RCL
' RCA/RCA2/RCL DSEP
RCD

! ACON
RCA/RCA2/ PCON | SCON
. RCL o RCP4 | RCS2/RCS3

Aser Pset o opy X-SEL

IR T R

RCP2/RCP3 laz2osy laz6os



ROBOTIKA

green automation
\ 1A1

velmi malé
rozmery

Nastaveni rychlosti, akcelerace a decelerace
se déje nezdvisle na ROBO Cylindru, ¢imz
se zkracuje doba cyklu, vyrazné zmensuje
zmetkovost a zvysuje se celkova vyuzitelnost
pohonu.

10
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Mini ROBO Cylindry

Nova generace malych a kompaktnich elektrickych pohont

Vyhody:

« velkd tspora mista diky malym rozmérdim
(od 32 x 45 x 89 mm)

* Mini ROBO Cylindry jsou perfektni
nahradou pneumatickych valcl
v systémech s nedostatkem mista

- znamenaji velky posun v oblasti
miniaturnich elektromechanickych
pohoni — obsahuji nové vyvinuty motor
a maji vyrazné mensi délku, vysku a sifku

« snadné pouziti diky shodnému tvaru
a provedeni se vzduchovymi valci

- uzivatelé zvykli na provoz pneumatickych
valch jsou schopni ROBO Cylindry ovladat
snadno a rychle

* pfesnost 0,05 mm

- fizeni: pomoci jednoduchého ovladani

R RrROBO

CYLINDER

N : 45mm
-
rozméry jako vizitka
Specificka rychlost - - -
Akcelerace Decelerace
rychlostl Nehybnost _(f_} """" i
cas akcelerace decelerace

(bez otfest)

externi fidici jednotky zvladnete i sloZité
operace

« pfedprogramovani az 512 pozic

« pro kazdou pozici mlZete nastavit
kompletni pohybovou rampu (zdvih,
zrychleni, zpomaleni a rychlost)

- jednotny programovaci software bez
znalosti programovani

- podpora rozhrani PROFIBUS, Ethernet, CC-Link

Chcete jednoduse a rychle zménit pozice
pohonu nebo jej zastavit mezi dvéma body?
Pouzijte Mini ROBO Cylinder spolu s novou
fidici jednotkou ASEP/PSEP.

B PSEP/ASEP:

Nahrada jednoduchého solenoidu

vysunuto
—_—

ROBO Cylinder —m— 1

-

zasunuto

Pozice vysunuto
nebo zasunuto

Ize snadno
naparametrizovat.

PSEP/ASEP
Signal k Fizeni Vstup 0 Pohyb
ON vysunuto
OFF zasunuto

Nahrada dvojitého solenoidu

. vysunuto

ROBOCylinder —gr——
—_—

I
-~
zasunuto

PSEP/ASEP
Signal k fizeni | Signal k fizeni
Vstup 1 Vstup 0 Pohyb

ON OFF vysunuto
OFF ON zasunuto

Pohyb mezi stejnymi dvéma nebo mezi
tfemi body pomoci prepnuti parametrd

REMinfo Robotika IAl | rem-technik.cz
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Typy Mini ROBO Cylindri

Mini jezdcovy typ

- fada RCP3

« diky konstrukci se miize motor pohonu lehce
vyménit za jiny

« |lze vyuzit pohonu s reverznim motorem pro
jesté vétsi isporu mista

- externi fid. jednotka ACON/PCON, ASEP/PSEP

- poutziti: pro polohovani s velkou
presnosti a malymi zdvihy

Mini valcovy typ

- fada RCP3/RCA2

- velké mnozstvi variant provedeni

+ lehce se prizplsobi kazdé aplikaci

« mozno zvolit typ s jednoduchym anebo
dvojitym vedenim pro aplikace, kdy je
tfeba dbat na vétsi axialni sily

- externi fid. jednotka ACON/PCON, ASEP/PSEP

« poutziti: pro zvySovani a snizovani bfemen,
Ize pouzit také pro lehké zalisovani nebo jako
pohyblivy doraz

Mini ROBO Cylindry
s vysuvnym stolem

- fada RCP3/RCA2

« diky konstrukci se midize motor pohonu
lehce vyménit za jiny

« Ize vyuzit pohonu s reverznim motorem
pro jesté vétsi isporu mista

« robustni vedeni

- externi fid. jednotka ACON/PCON, ASEP/PSEP

« poufiti: pro zvySovani a snizovani bfemen,
Ize pouzit také pro lehké zalisovani nebo
jako pohyblivy doraz; diky konstrukci
pohonu nevadi ani vétsi previsy biemene

Mini linearni motory

- fada RCL série

« dodavané s linedarnim motorem schopnym
vysoké akcelerace a decelerace

« pro operace se zrychlenim/zpomalenim az 2 G

« dostupny s provedenim s jezdcem a jako
typ valec

« k dispozici je i provedeni se dvéma jezdci
na jednom téle

« externi fid. jednotka ACON/PCON, ASEP/PSEP

« poutziti: pro polohovani, kdy je tfeba
kratky cas cyklu

REMinfo Robotika IAI | rem-technik.cz
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Quality and Innovation

Technické parametry: napajeni 24 V DC, max. zdvih 150 mm, max. rychlost 300 mm/s,
max. horizontalni zatiZeni 1 kg, rozméry od 169 x 22 x 27 mm (HxVxS)

Technické parametry: napajeni 24 V DC, max. zdvih 75 mm, max. rychlost 300 mm/s,
max. horizontalni zatiZeni 6 kg, rozméry od 112 x 28 x 28 mm (HxVxS3)

Technické parametry: napajeni 24 V DC, max. zdvih 100 mm, max. rychlost 300 mm/s,
max. horizontalni zatiZzeni 6 kg, rozméry od 89 x 32 x 45 mm (HxVxS)

Technické parametry: napajeni 24 V DC, max. zdvih 288 mm, max. rychlost 1 600 mm/s,
max. horizontalni zatizeni 3,2 kg, rozméry od priméru M16 a délky 186 mm

11
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ROBO Cylindry
s integrovanou ridici jednotkou

Rada ERC3
« cenové vyhodné feSeni - az 16 programovatelnych poloh, pfi A green QUfm
- integrovany kontroler pouziti sériové komunikace ‘v IA1
* napéjeni 24V DC (ASCII, RTU) je poloh mnohem vice
» zdvih az 800 mm typ jezdec,

az 300 mm typ valec Vyhody
- opakovatelnost £0,02 mm « snadnad aplikace diky integrovanému Pouiij‘te cenove VYhOd né
+ maximalni rychlost 1 200 mm/s fizeni ROBO Cylmd ry ke Zvyéem'
« inkrementalni odmérovani - Uspora mista v rozvadéci ., .
« maximalni hmotnost bfemene 70 kg « nizka cena Vasi PFOdUkUV'ty!

« fizeni: integrovana jednotka;
jednoduché ovladani pres digitalni
vstupy a vystupy nebo sériovou
komunikaci

ROBO
«CC CYLINDER

Uspora mista
v rozvadeci

Model ‘ Typ ‘ Maximalni zdvih ‘ Maximalni horizontalni zatizeni ‘ Maximalni vertikalni zatizeni = Maximalni rychlost
ERC2-SA5C jezdec 800 mm 20kg 12kg 1120 mm/s
ERC2-SA7C jezdec 800 mm 45kg 22kg 1200 mm/s
ERC2-RA4C | valec | 300mm 40kg | 18kg . 800mm/s
ERC2-RA6C | valec | 300mm | 70kg | 25kg  800mm/s

zalisovani vyrobk{

tfidéni vyrobkd

uchopeni a polozeni

zarovnavani vyrobkd

J - J

12 REMinfo Robotika IAl | rem-technik.cz
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Robustni osy a aktuatory

Rada ISA, ISB

« servomotor a kulickovy Sroub

« velice pfesné a odolné pohony

- opakovatelnost az 0,005 mm

- velmi vysoka Zivotnost

- fidici jednotky SCON, SSEL, XSEL
* napajeni 230 V AC

Rada IF

« servomotor a ozubeny femen

- vestavéné vedeni

« osy pro rychlé polohovani se stfedni zatézi
« vyborna cena

« fidici jednotky SCON, SSEL, XSEL

* napajeni 230 V AC

Rada NS

« servomotor a kulickovy sroub

« pohyb jezdce otacenim matice, ne Sroubu

« pro vysoké rychlosti a zrychleni az 1G

« moznost vyuziti dvou jezdcl na jednom
Sroubu

- fidici jednotky SCON, SSEL, XSEL

* napajeni 230 V AC

REMinfo Robotika IAI | rem-technik.cz

Jedna se o velice pfesné pohony s tuhou
a odolnou konstrukci zarucujici enormni zi-
votnost. Jsou obvykle vybaveny kulickovym
sroubem nebo femenem a linedrnim vede-
nim. Pohanény jsou AC servomotorem. Dosa-
huji maximalni opakovatelnosti +0,005 mm.

Technické parametry

- robustni design pohonti

- precizni mechanické zpracovani

- pohon pomoci kulickového Sroubu nebo
femene

- télo z extrudovaného hliniku s vestavénym
vedenim

- vestavény absolutni nebo inkrementalni

@ Rt

iIndustrial and Building Automation

enkodér

- zatizeni az 150 kg

« zdvih az 3000 mm

« rychlost az 2 500 mm/s

- presnost az 0,005 mm

- pohon je dodavan jako komplet tzn. motor,
vedeni, enkodér, atd.

« velké mnozstvi typd a provedeni véetné
typu se dvéma jezdci na jednom pohonu

- fizeni umoznuje jednak jednoduché fizeni
pomocibinarnich I/O ataké sofistikovanéjsi
programové fizeni pro vice os najednou

- fidici jednotky podporuji nejriiznéjsi
sbérnice: Profibus, EtherCat, MODBUS, atd.

/A INTELLIGENT
ACTUATOR

Standard: S/M/L/W — jezdec
+ zdvih 2 500 mm

« rychlost 2 400 mm/s

- zatizeni az 150 kg

Standard: SA/MA —femenovy pohon
+ zdvih 2 500 mm

« rychlost 1 750 mm/s

- zatizeni az 40 kg

1Al

Quality and Innovation

Standard: LX/LZ

« zdvih 3000 mm

« rychlost 2 400 mm/s
- zatiZzeni az 80 kg

13
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Viceosé systémy slozené
z ROBO Cylindru pro
jednoduché aplikace

Rada IK

je vynikajicim viceosym feSenim pro automatizaci vasi vyroby. Velkou vyhodou téchto viceo-
sych systéml je, Ze se skladaji z ROBO Cylindrd, které vynikaji jednoduchosti a snadnym para-
metrizovanim. Tim se stavaji systémy IK energeticky vysoce G¢innymi.

D Rt

iIndustrial and Building Automation

=

CYLINDER

1A1

Quality and Innovation

Ekonomicka fada, mala a jednoducha konstrukce, snadné pouziti

Vyhody fady IK
« narust produktivity
« rlizna provedeni
« jednoducha montaz
(slozeno z ROBO Cylindrd)
« snizeni nakladd za energii
« presnost 0,02 mm
« fizeni: externi fidici jednotka PCON/ACON,
PSEL/ASEL — jednoduché programovani
- Siroké pouziti vcetné 2D
a 3D polohovani (interpolace)
« podpora rozhrani PROFIBUS,
Ethernet, CC-Link

Moznost vybéru motoru

+ dvoji provedeni motord — krokovy motor
a servomotor

- krokovy motor pro aplikace vyzadujici
velkou tla¢nou silu a nizké rychlosti

- servomotor pro aplikace vyzaduijici
konstantni tah bez ohledu na provozni
rychlosti

Velké mnozstvi provedeni a variaci sestaveni
« fada IK mlze byt snadno integrovana
do stavajiciho fedeni presné podle Vasich
pozadavk{

Vysoka funkcnost fizeni
« fadu IK Ize kombinovat s rdiznymi druhy
fidicich jednotek

- velice jednoduché programovani diky
jednotnému softwaru

- zakladni fizeni pomoci binarnich signald
u jednotek PCON/ACON mlize byt
rozsifeno fidicimi jednotkami PSEL/ASEL,
které umoznuji interpolaci a Fizeni vice os
z jedné Fidici jednotky

« béh vice program soucasné a velky vybér

rozhrani PROFIBUS, Ethernet a CC-Link

Jednoducha montaz

- fada IK jiz obsahuje vse potfebné pro montaz

« zadné dalsi naklady na doplnujici
komponenty a ¢as na kompletaci

‘:‘?ﬁxiifgi‘:!

=

e
e I

Komponenty
pouze vybalite
a slozite!

IK2 = zakladni rozdéleni dvouosého provedeni s krokovym motorem nebo servomotorem

Typ ‘ Provedeni ‘ Presnost ‘ Max. zdvih osy X ‘ Max. zdvih osy Y ‘ Max. zatiZzeni na ose Y
. L. vysokorychlostni 0,02mm 1000mm 350mm 7k
Jednoduchy jezdec } st);ednér);/chlostni } 0,02mm } 1000mm } 300mm } 125 kz
sdvoieny iezdec ‘ vysokorychlostni ‘ 0,02mm ‘ 800mm ‘ 400 mm ‘ 5,5kg
Jety] ‘ stfednérychlostni ‘ 0,02mm ‘ 800mm ‘ 400mm ‘ 10,5kg
IK3 = zakladni rozdéleni tfiosého provedeni s krokovym motorem nebo servomotorem
Typ Provedeni Pfesnost Max. zdvih osy X Max. zdvih osy Y Max.zdvih osy Z Max. zatizeni na ose Z
. i vysokorychlostni 0,02mm 1000mm 300mm 200mm lkg
}:SS::UCW stfednérychlostni 0,02mm 1000mm 300mm 200mm 2kg
nizkorychlostni 0,02mm 1000 mm 300mm 200mm 4kg
. vysokorychlostni 0,02mm 800 mm 400mm 200mm lkg
jzgz\:jotisny stfednérychlostni 0,02mm 800mm 400 mm 200mm 2kg
nizkorychlostni 0,02mm 800mm 400 mm 200mm 4kg

14 REMinfo Robotika IAl | rem-technik.cz
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Robustni osy pro vetsi zatizeni, momenty a presnost

Vyhody fady ISB

« vyrazna redukce nakladl pfi pouziti os
ISA/ISPA (jednoduché inzenyrské prace)

- vysoce kvalitni osy, dvojité uloZeni, vétsi
zatiZeni, vétsi momenty, pfesnost a delsi
Zivotnost

« velké mnozstvi typd

« moznost stavby viceosych systém(

« vysoka presnost az 0,01 mm

« systémové feseni

- fizeni: externi fidici jednotka X-SEL,

ECON — jednoduché programovani

- Siroké poutziti: linedrni aplikace, 2D nebo
3D polohovani (interpolace) a pfesun,
montaz soucastek, davkovani, méreni

- podpora rozhrani PROFIBUS, Ethernet, CC-Link

Vyhody programovani fidici jednotky X-SEL

pomoci softwaru SEL pro fadu ISB

- vyrazné vyssi presnost pohybu a nizsi
doba cyklu diky vyssi rychlosti proces fidici
jednotky X-SEL

- zvyseni rychlosti jak v kfivce, tak v rovné lince

- zvladne interpolaci a trojrozmérné
polohovani, kdy Ize nacitat i data z CAD

- synchronizované operace — polohovani dvou
aktuatorti mlze byt synchronizovano, coz
dovoluje prevazet jesté tézsi bremena nez

@ Rt

iIndustrial and Building Automation

Viceosé systémy
a manipulatory
pro narocné aplikace

Rada ISB

Radu ISB predstavuiji precizni robotické osy pohanéné kulickovym $roubem zaloZené na ramu
zextrudovaného hliniku s vestavénym vedenim. AC servomotor poskytuje zpétnou vazbu k fi-
dici jednotce. Robotické osy ISA/ISPA vyuZivaji velice pfesné kulickové Srouby a enkodéry, ¢imz
zvysuji rychlost, pfesnost a maximalni mozné zatizeni. Pfidanim fidici jednotky X-SEL nebo
polohovaci jednotky ECON Ize pohon pouZit pro jednoosé a viceosé kartézské systémy.

y/

’

INNTELLIGENT
ACTUATOR

dokaze samotny aktuator; synchronizace se
rovnéz vyuziva u gantry systéma

« operace tlac a drz — jezdec pohonu miize
byt drzen v urcité pozici v okamziku, kdyz
tlaci proti zatézi (tato funkce umoznuje
pouZit pohony jako jednoduché lisy nebo
napfiklad pohyblivé dorazy)

« podpora jednoduchého programovani
(Easy to Use) —mUizete pouzivat a nastavovat
Vas jednotlivy pohon nebo kartézsky systém
podle preferovaného druhu programovani

Robotické manipulatory bez energetického
fetézu

1. Polohovaci méd: Vse, co potiebujete, je
specifikovat jednotlivé pozice, které se potom
budou spoustét pomocil/O z PLC systému.

XY systém

2. Programovy moéd: Zde si vytvorite
(osa Y uchycena za télo)

vlastni program (podobné jako C++), proto
jiz nepotrebujete dalsi nadfazené zafizeni
a fidici jednotka pracuje autonomné.
Samotné programovani je ulehceno jiz
predpfipravenymi sadami instrukci.

XY gantry
systém

3. Pulzni fizeni: Pohon mdze byt rovnéz \
fizen pomoci pulzniho vstupu. Mzete tedy
polohovat bez jakéhokoli nastavovani

XY systém
(osa Y uchycena za jezdec)

Zakladni rozdéleni jednoosych a viceosych systémt se servomotory

Velikost osy

kompaktni (Sitka 90 mm)
stiedni (Sitka 120 mm)
velka (Sitka 150 mm)
super velka (Sitka 198 mm)

viceosé (2 a 30sé)

gantry

REMinfo Robotika IAl | rem-technik.cz

Mechanismus pohonu
kulickovy sroub
kulickovy Sroub
kulickovy Sroub
kulickovy Sroub
kulickovy Sroub
kulickovy Sroub

Pfesnost Max. rychlost Max. zdvih Max. horizontalni zatizeni
0,01 mm 800 mm/s 600 mm 50kg

0,01 mm 1500 mm/s 1000mm 80kg
0,01mm 2000 mm/s 1200mm 80kg

0,01 mm 2 000 mm/s 2500mm 150kg

0,01 mm 1500 mm/s 2500 mm 20kg (na osu 2)
0,01 mm 1000 mm/s 2500mm 40kg
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SCARA Roboty

SCARA Roboty rady IX

(Selective Compliant Assembly Robot Arm)
jsou 4osé roboty, které jsou idedlni pro ap-
likace vyzadujici vysokou rychlost, pfesnost
a Usporu prostoru.

Vyhody

« kompletni systém: robot a fidici jednotka

- roboty nejnovéjsi generace

« absolutni provedeni (vSechny 4 osy)

« jednoduché pouziti, jednoducha
integrace, redukce nakladd

- vysoka kvalita zpracovani

« velmi vysoka presnost az 0,01 mm

+ maximalni rychlost 7 586 mm/s (skladana)

- zatizenido 20 kg

« délka ramene 120-800 mm

- fizeni: externi fidici jednotka X-SEL

» mnohostranné ovladani s pouzitim
jednoduchého programovaciho softwaru
SEL (bez znalosti programovani)

« velké mnozstvi typl pokryva vétsinu
aplikaci: 3D presun (interpolace), presun,
pick and place, skladani produktd,
paletizace, davkovani, montaz soucastek

« rtizné typy: standardni, vysokorychlostni,
inverzni, do cistého, prasného a vihkého
prostfedi, montaz na zed'a strop

- podpora rozhrani PROFIBUS, Ethernet, CC-Link

Vyhody programovani fidici jednotky X-SEL

pomoci software SEL pro SCARA Roboty

- vyrazné zvyseni presnosti a rychlosti
polohovani diky rychlé fidici jednotce

- standardni doba cyklu je 0,44 s, presnost
polohovani je 0,01 mm (0,005° pro osu Z)

- robot zvladne interpolaci a trojrozmérné

Rozdéleni standardnich typti SCARA Roboti

Typ r::lI::e r Ac’\l?I);;t
(standard NNN) tiih) ()r’nm/s)
IX-NNN1205 120 2053
IX-NNN1505 150 2304
IX-NNN1805 180 2 555
IX-NNN2515H 250 3191
IX-NNN3515H 350 4042
IX-NNN5020H/30H 500 6381
IX-NNN6020H/30H 600 7 232
IX-NNN7020H/40H 700 7010
IX-NNN8020H/40H 800 7 586

D Rt

iIndustrial and Building Automation

1A1

Quality and Innovation

polohovani, kdy Ize nacitat i data z CAD

- diky moznosti nastaveni podminek pro pohyb,
jako jsou prenasena hmotnost a potfebné
zrychleni, je fidici jednotka schopna vypocitat
optimalini hodnoty zrychleni a zpomaleni

« jednoduché programovani —SCARA
Roboty uzivaji programy napsané v jazyce
SEL a tyto jsou uzplisobeny pravé pro pouZiti
s kartezianskymi roboty. S jazykem SEL
je velice jednoduché nastavit pozadovany
komplex operaci, protoZze samotna struktura
jazyka jiz obsahuje predpfipravené sady
instrukci.

Systém konfigurace fady SCARA Robot

Teaching Pendant
SCARA Robot — 16 rliznych model

50

Nouzové
Ridici jednotka tlacitko [T
(dodavana spolu

se SCARA) /‘% A
#

Napajeci napéti
230V AC

Mozna rozhrani:
PROFIBUS
Ethernet
CC-Link
DeviceNet
RS232

RS485

a0

| :j F Lt R <
etangaee 'Z‘atiieni S Zdvilj na ose Z : Tlacéna sila osa Z _—
doba cyklu (s) Jmez;;}nte Ma)((ll(rgn)alm Sta(rrl:ranr)dm Vtz:::ll)ne Minimalni (N) Max(nlar)lalm
0,35 0,2 1 50 = 9,8 17,8
0,35 0,2 1 50 - 9,8 17,8
0,38 0,2 1 50 = 9,8 17,8
0,40 1 3 150 - 58 111
0,42 1 3 150 = 58 111
0,39 2 10 200 300 93 181
0,43 2 10 200 300 93 181
0,42 5 20 200 400 146 304
0,43 5 20 200 400 146 304

Na vyZdddni zasleme informace k ostatnim typtiim (NSN vysokorychlostni, NNW do vihkého a prasného prostiedi, NNC do Cistého prostiedi, TNN pro montdz na zed)

16
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Vyhody

- fizeni: integrovana X-SEL fidici jednotka

- pfesnost 0,02 mm
« k dispozici v provedeni gantry a kantilévr

« podpora rozhrani PROFIBUS, Ethernet, CC-Link

Vybér ze dvou operaénich rozsahti

- stolni robotické manipulatory maji dva
operacni rozsahy pro lepsi prizptisobeni
dané aplikaci: typ 2020 (200 mm) nebo typ
4040 (400 mm), rozsah se tyka osy Xa Y

- k dispozici ve 2 nebo 30sém provedeni, kdy
osa Z je standardné vybavena brzdou

Provedeni gantry nebo kantilévr

- systém gantry je vhodny pro vétsi tuhost,
diky stabilité je mozné pracovat na ose
Z s vétsimi zatizenimi a zatéz je i [épe
fixovana

- kantilévr je vhodny pro dsporu mista,
poskytuje vice manipulacniho prostoru

typ kantilévr

typ gantry

Opakovatelnost pfi polohovani je £0,02 mm

- absolutni enkodér eliminuje moznost
chyby

- tvrda konstrukce z extrudovaného hliniku

- vysoce presny kulickovy Sroub a krokovy
motor, ktery umoznuje precizni polohovani

typ 2020

typ 4040

Stolni roboticke
manipulatory

- v zékladu jiZ s robustnim pracovnim stolem

® Rt

ial and Building A

ekonomicka
varianta
SCARA Robot(

« kompaktni roboty vyznacujici se snadnym pouzitim a vysokou funkénosti
« vyborny pomér cena—vykon (ekonomicka varianta SCARA Robotd)

« 2 rGzné velikosti pracovniho prostoru: 200 mm x 200 mm a 400 x 400 mm
« velké mnozstvi typd pokryva vétsinu aplikaci: 3D prfesun (interpolace), pfesun, pick and
place, skladani produktd, paletizace, davkovani, montaz soucastek

Zabudovana X-SEL fidici jednotka

- zarucuje vysokou presnost drahy pfi
konstantni rychlosti

« jednoducha parametrizace

 umoznuje az tfidimenzionalni interpolaci
(ve 30sém provedeni)

« umi vyuzivat data z CAD

« az 64 programd, které mohou bézet
zaroven

« az 3000 programovych pozic

zabudovana fidici jednotka

1Al

Quality and Innovation

Typ Zdvih (mm) Maximalni rychlost ZatiZeni (kg) Pfesnost
osa X osaY osaZ (mm/s) osa X osaY osaZ (mm)
200 200 - 10 5 -
20sy
400 400 - 10 5 -
gantry 300 0,02
200 200 50/100 10 - 2
3osy
400 400 50/100 10 - 2
200 200 = = =
20sy
400 400 - - 4 _
kantilévr 300 0,02
200 200 50/100 = = 2
3osy
400 400 50/100 - - 2

REMinfo Robotika IAl | rem-technik.cz
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Speciality 1Al

Robotika 1Al do cistého
prostredi

« jedna se o pohony a roboty, které splfuji
ISO tfidu cistoty 4

- mohou byt pouzity pro dopravu,
umistovani pfedméttll a v prostredich, kde
musi byt eliminovana pfitomnost prachu
nebo castic necistot, napfiklad pfi vyrobé
polovodicl nebo plochych televizord
a displejd

- v zavislosti na velikosti pracovniho
prostoru jsou k dispozici varianty
v provedeni ROBO Cylindri s jezdcem

Rada RCS2

« kulickovy Sroub o priiméru 32 mm

+ max. tlacna sila 2 t pouzitelnd pro lisovani

+ zdvih 50-200mm

- zatizeni az 500 kg horizontalné, 300 kg
vertikalné (moznost brzdy)

« max. rychlost 1-125 mm/s

« presnost polohovani 0,01 mm

- analogovy nebo inkrementalni enkodér

- Fizeni: Fidici jednotka SCON —fizeni pomoci
binarnich signall, sériova komunikace,
pulzni fizeni

« moznost prednastavit az 512 pozic
u binarnich signald

- podpora rozhrani PROFIBUS, Ethernet, CC-Link

Robotika IAl do vlhkého
a prasného prostredi

« pohony vhodné pro aplikace s vysokou
relativni vihkosti, s vétsi mirou kondenzace
nebo pro aplikace, kde je tfeba pravidelna
Udrzba ostrikem vodou

« vysoké kryti IP67

« prachotésna a vodotésna konstrukce
pohond umoziuje pouziti i v nepfiznivych
prostrfedich s rozvifenym prachem
a s opakovanym stfikanim a mytim

- dle aplikace Ize zvolit mezi
ROBO Cylindrem, viceosym systémem
nebo SCARA Robotem

« rtizné stupné kryti dle prostredi,

18

nebo SCARA Roboty

- pohony Ize pouzit v horizontalnich
i vertikalnich aplikacich

- fizeni pomoci externi fidici jednotky

« parametry pohond do ¢istého prostiedi:
—ROBO Cylindry — pro jednodussi aplikace,
nizka cena, max. zdvih 1 000 mm, max.
zatizeni 60kg, max. rychlost 1 200 mm/s
—viceosé systémy — pro slozitéjsi a tézsi
operace: max. zdvih 2 500 mm, max. zatizeni
150kg, max. rychlost 2000 mm/s
—SCARA Roboty —do prostor s nedostatkem
mista a potrebou vysokych rychlosti, max.
délka ramene 800 mm, max. zatizeni 20kg,
max. rychlost 7121 mm/s

EXTRA SILNY
AKTUATOR
TLACNE SILY 21t

Elektricky
aktuator
s externi fidici jednotkou
pro lisovani a aplikace
s extrémnim
zatizenim

1A1

Quality and Innovation

ve kterém je aplikace umisténa: IP54,
IP65, IP67 (u ostatnich produktovych fad
je standardem kryti IP54)

« parametry pohont do vihkého a prasného
prostredi:
—ROBO Cylindry —vhodné pro jednodussi
aplikace, max. zdvih 600 mm, max.
zatizeni 300 kg, max. rychlost 600 mm/s
—viceosé systémy —vhodné pro slozZitéjsi
operace, max. zdvih 1 200 mm,
max. zatizeni 70 kg,
max. rychlost 1 000 mm/s
— SCARA Roboty —vhodné do prostor
s nedostatkem mista a potfebou
vysokych rychlosti, max. délka ramene
800 mm, max. zatizeni 20 kg,
max. rychlost 7121 mm/s

D Rt

iIndustrial and Building Automation
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Elektricka nahrada pneumatickych valcu

Jak zvysit efektivitu vyroby, zkratit dobu cyklu vyroby a redukovat naklady?
Resenim je 100% motorizace pomoci elektrickych pohond.

Priklad vyrobniho systému za
pouziti pneumatickych valct

« celkem 8 vzduchovych valct

« podpora vyroby 10 rliznych typ( produktu

« ¢as na instalaci a nastaveni 10 hodin

+ doba cyklu 10,5 s

- Jde o jednoduchy, poloautomaticky systém,
ktery sklada na lince senzory a na senzorech
provadi test elektrické kontinuity.

« Obsluha vloZi soucastku a stiskne
tlacitko, aby se stlil pohnul dozadu a
zacalo kompletovani (pfipevnéni konektord
stlacenim). Poté zkontroluje smontovanou
Cast a stdl vrati do plvodni pozice.

Test elektrické kontinuity

Stiateni konektora

Pracovni stdl

| Pracovni Edst
(sanzor)

1. Redukce pracovniho cyklu pouzitim elektrickych pohont

« zlep3eni pracovniho cyklu a snizeni energetické narocnosti

« pokles spotreby elektrické energie o0 75 %

| ROBO-Cylinder
Pttt pib e

m

Rychlost

Thepdend 1 ri

Vyssi maximalni
rychlost

« stroj je za sménu schopen vytvorit vice kusd vyrobkd
- celkové snizeni nakladi

Redukce doby cyklu nastaveni pracovni plochy:

+ U vzduchovych valcl nelze zvysit rychlost jejich provozu kvili

otresu pri zastaveni.

zastaveni a Ize u nich zvysit maximalni rychlost provozu.

Rychlejsi start —%

[—ry
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Spalenlivi posune
opracovanoy Edst na
milsto nastavend zdny;

ey fm nez vzduchové valce, proto Ize vyrazné snizit dobu cyklu.
« Doba nastaveni pracovnich stoli se zkratila0 1,8 s.
Redukce doby cyklu pro lisovani konektoru:
Rychié pibiizeni * U systému s pneumatickymi valci byl pro zapoceti lisovani
Brache St pouzit spina¢ pro kontrolu pozice zalisovani, coz prodlouzilo
dobu operace.
L e « Systém s elektrickymi pohony (ROBO Cylindry) vyuziva pro fazi

stlacovani konektoru nastaveni pohybové rampy a hlaseni

o prichodu definovanou zénou.
- Cas cyklu stlacovani se zkratil o 2 sekundy.

Podpora vyroby vice typt produktu:

- Jedna fada vzduchovych valcti podporuje vyrobu 10 typ(
produktu. Pro zménu vyrobku se musely stridat 3 typy
vzduchovych valcg.

« Diky motorizaci je mozna vyroba 25 typi s jednou fadou
ROBO Cylindra.

- Cas potfebny k nastaveni se zredukoval na 0 sekund.

« Celkovy cas cyklu se zkratil 0 3,8 s.

« Elektrické pohony (ROBO Cylindry) negeneruji zadny otres pfi

« Elektrické pohony (ROBO Cylindry) zacinaji s pohybem rychleji
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valcu
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2. Redukce pracovnich prostojt diky pouziti elektrickych pohont

Procentualni graf pl’OStOjlj pFI pOUilti VZdUChOV);Ch valcl (vysledek vyzkumu IAl ve vyrobé v Japonsku)

Jiné diivody

1. Chybny automaticky spinac: poloha, pfi které spinac zapne

Systémovy problém Q
se méni podle: a) prepnuti pozice, b) nestabilni citlivosti.

(pfisuzovany uzivateltim)

Spatna funkce

2. Nestabilni tlak vzduchu: rychlost, doba cyklu, nac¢asovani
operaci, tlaceni nebo vysunuti atd. zavisi na zméné tlaku
vzduchu.

Cizi zavinéni

4.Trhany pohyb vilce:
opracovavany predmét muize spadnout,
prevratit se nebo se ponicit kvili neplynulému 3. Porusené tésnéni: provoz pneumatickych valci se vyznacuje
zrychleni nebo zastaveni vzduchového valce. postupnym zhorsenim technického stavu gumového tésnéni.

Vyhody pouziti elektrickych pohonii oproti

pneumatickym valcim

« za stejny cas se vyrobi vice vyrobkd

« redukce nakladd spojend s udribou

« rychlejsi start, zvyseni pfesnosti
a minimalizace prostoji

- fidici jednotka nahrazuje automaticky
spinac, senzor polohy, senzor méreni
délky, senzory tlaku a rychlosti, senzor
prdchodu aktuatoru definovanou
zénou

- delsi Zivotnost

Diky jednoduchému designu ele-
ktrickych pohonti IAl se eliminuji
senzory potfebné u pneumatickych

viélcl a pohony maji rychlejsi odezvu
a mnohem mensi poruchovost.

Pouziti elektrickych pohond 1Al
pfinasi nejen Usporu energie, ale
i velkou presnost, Siroké mozno-
sti fizeni a kontroly. Vysledkem
je snizeni zmetkovosti a celkové
efektivnéjsi vyroba.
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