Opis techniczny prototyp numer |

Urzadzenia o regulowanej temperaturze (lodéwkomat) dziatajgcego
w oparciu o kartezjanski uktad robotéw, zdolnego do pokonywania
zakretow (urzgdzenia w ksztafcie litery L), w wersji wewnetrznej

Nr fabryczny: Rok wytworzenia:




Dziatanie urzgdzenia

Opis

Urzadzenie jest przeznaczone do odbioru zakupéw spozywczych, ktére wymagajg
utrzymywania statych parametréw temperaturowych. Uzytkownik maszyny ma mozliwo$é
odbioru zakupéw poprzez okno nadawczo-odbiorcze jednej ze $luz znajdujgcych sie w
przedniej czg$ci maszyny. Zakupy sg transportowane, z pétek do $luz z ktérych odbiera je
klient, przez robota. Produkty s umieszczone w specjalnych koszach plastikowych, ktére
przez caty proces traktowane sg jako jednostka transportowa - kurier umieszcza kosze w
maszynie, a nastepnie klient odbiera z nich zakupy. Mozliwy jest jednoczesny odbiér zakupdw
przez kilku klientéw lub réwnoczesny zatadunek kurierski wraz z odbiorem klienckim. W
maszynie znajduja sie osobno wydzielone strefy temperaturowe umozliwiajgce
przechowywanie produktéw w réznej temperaturze. Za transport kosza pomiedzy strefami
termicznymi odpowiedzialne sg dwa roboty oraz mechanizm obracajgcy kosz.

Maszyna jest przeznaczona wytgcznie do instalacji wewnetrznej

Budowa

Urzadzenie sklada sie¢ modutéw:
e Robota Kartezjanskiego - odpowiedzialnego za transport jednostki transportowej lub
jednostki transportowej wraz z produktami pomiedzy pétkami, a §luzami
e Chwytak - umieszczony na robocie, pozwalajacy pobraé/odiozyé jednostke
transportowa z pétki do $luzy (lub odwrotnie)
¢ Okno nadawczo-odbiorcze - spetnia dwie funkcje:
o Nadawczg dla kuriera poprzez otwierane, izolowane termicznie drzwi
o Odbiorczg dla klienta poprzez wysuniecie zautomatyzowanej szuflady
Dzigki takiemu podziatowi klient ma mozliwos¢ wyjecia jedynie produktéw
przeznaczonych dla niego (zakupy), natomiast kurier jest wstanie dostarczy¢ petne
kosze transportowe i odebraé z maszyny te juz opréznione.
e Modut obracajacy kosz - element odpowiedzialny za obracanie kosza w celu
przetransportowania kosza pomigdzy modutami temperaturowymi
* Modut chlodniczy - odpowiedzialny za utrzymanie stalej i obnizonej temperatury
produktow, pozwalajgc na zachowanie odpowiedniej $éwiezos$ci produktow
spozywczych.

Sterowanie

Architektura sterowania robota podzielona jest na dwa gtéwne moduty:
e Komputer klasy mini PC - odpowiedzialny za obstuge uzytkownika, obstugi bazy
paczek oraz wydawanie polecen wysokopoziomowych do PLC
e Kontroler PLC - odpowiedzialny za sterowanie elementami wykonawczymi: robot,
chwytak, $luzy nadawczo-odbiorcze



Parametry techniczne urzadzenia

Ogédlne
Maksymalny czas transportu <15s
produktu
Moc urzadzenia 13 kW

Masa urzadzenia

Wielkosé slotow

300 x 400 x 600 [mm]

Stabilizacja temperaturowa Tak
Hlosé $luz nadawczo- 6
odbiorczych

llos¢é robotow

transportowych 1
Jednostka transportowa Plastikowy kosz
Przeznaczona do uzytku Wewnetrznego

Wymiary urzgdzenia

Wysokosé 32m
Szerokosé 7.6m
Giebokosé 1.6m
Kubatura 36.48 m?




Robot

Typ robota Kartezjanski - CoreXY
llo§é robotow 2
Naped XY Model HG-SR102
x2
Moc znamionowa 1 kW
Znamionowa predko$¢é 2000 rpm
obrotowa
Moment znamionowy 4,8 Nm
Naped chwytaka Model HF-KN43
Moc znamionowa 400 W
Znamionowa predkosc¢ 3000 rpm
obrotowa
Moment znamionowy 1,3 Nm
Sluza nadawczo-odbiorcza
llosé 6

Naped szuflady sluzy

Model

PG45775246000-32KE20

Moc znamionowa 48 W
Znamionowa predkosé 150 rpm
obrotowa

Moment znamionowy 2 Nm

Naped rolety sluzy

Model

PG36555249500-50.9KE7

Moc znamionowa

48 W

Znamionowa predkosé
obrotowa

190 rpm




Moment znamionowy

1.8 Nm




