Opis techniczny prototyp numer IV

Urzadzenia bez regulacji temperatury (paczkomat) dziatajgcego w
oparciu o robota w ukfadzie kartezjanski

Nr fabryczny: Rok wytworzenia:

Dziatanie urzadzenia

Opis

Urzadzenie jest przeznaczone do nadawania i odbioru paczek, ktdre nie wymagajg
utrzymywania statych parametréw temperaturowych. Uzytkownik maszyny ma mozliwo$é
nadania/odbioru paczki poprzez $luze drzwiczkami znajdujacg sie w przedniej czesci
maszyny. Paczke umieszcza sie w jednostce transportowej ktéra jest nastepnie pobierana

przez robota kartezjariskiego i transportowana z $luzy na pétke. Przestrzeri magazynowa
jest rozszerzona o modut poziomy wewngtrz ktérego znajduje sie robot kartezjanski



pracujacy na tej samej zasadzie co robot w module pionowym. Za transport jednostek
pomiedzy modutami jest odpowiedzialna winda transportowa, za posrednictwem ktorej
kuweta transportowa jest przekazywana pomiedzy robotami (pionowym, a poziomym)

Budowa

Urzadzenie sktada sie modutéw:
e Robota pionowego - odpowiedzialnego za transport jednostek transportowych
wewnatrz pionowej czesci maszyny
e Robota poziomego - odpowiedzialnego za transport jednostek transportowych
wewnatrz poziomej czesci maszyny
e Windy transportowej - odpowiedzialnej za transport jednostek transportowych
pomiedzy modutami pionowym - poziomym
e Sluzy nadawczo-odbiorczej - stanowigcej interface pomiedzy maszyng, a
uzytkownikiem
Robot uktadu pionowego i poziomego ma analogiczng budowe i skiada sie z robota
pracujagcego w osi XY (uklad CoreXY) odpowiedzialnego za transport jednostek
transportowych pomiedzy potkami oraz chwytaka odpowiedzialnego za pobieranie i
odktadanie kuwet na péiki.
Rozszerzeniem tej funkcjonalnos$ci oraz przestrzeni magazynowej jest modut poziomy w
ktérym znajduje sie niezalezny robot zbudowany analogicznie do robota modutu pionowego.
Za transport jednostek pomiedzy modutami odpowiada winda transportowa, ktorej zadaniem
jest transport kuwet pomiedzy.

Sterowanie

Architektura sterowania robota podzielona jest na dwa gtéwne moduly:
e Komputer klasy mini PC - odpowiedzialny za obstuge uzytkownika, obstugi bazy
paczek oraz wydawanie polecen wysokopoziomowych do PLC
¢ Kontroler PLC - odpowiedzialny za sterowanie elementami wykonawczymi: roboty,
winda, $luza nadawczo-odbiorcza



Parametry techniczne urzadzenia

Ogdlne

Maksymalny czas transportu
paczki <10s

Moc urzadzenia 2.5 kW

Masa urzgdzenia 1000 kg

Wielkos¢ slotéw 406x264x177 [mm]

Stabilizacja temperaturowa
Brak

llos¢ $luz
nadawczo-odbiorczych 1

llos¢ robotéw
transportowych 2

Przeznaczona do uzytku Wewnetrznego

Wymiary urzgdzenia

Wysoko$§¢ 32m

Szerokosé Modut poziomy 7.6m

Modut pionowy 3m

Giebokosc 1.5m

Kubatura 23.5m?

Podziat na strefy Przestrzern magazynowa:
pionowa / pozioma




Robot modut pionowy

Typ robota Kartezjanski - CoreXY
Naped XY Model HF-KN43
& Moc znamionowa 400 W
Znamionowa predkosé 3000 rpm
obrotowa
Moment znamionowy 1,3 Nm
Naped chwytaka Model

PG45775246000-32KE20

Moc znamionowa 48 W
Znamionowa predkos¢ 150 rpm
obrotowa

Moment znamionowy 2 Nm

Robot modut poziomy

Typ robota Kartezjanski - CoreXY
Naped XY Model HF-KN43

Moc znamionowa 400 W

Znamionowa predkosé 3000 rpm

obrotowa

Moment znamionowy 1,3 Nm

Naped chwytaka

Model

PG45775246000-32KE20

Moc znamionowa 48 W
Znamionowa predkosé 150 rpm
obrotowa

Moment znamionowy 2Nm




Sluza nadawczo-odbiorcza

llosé

Naped sluzy

Model

PG45775246000-32KE20

Moc znamionowa 48 W
Znamionowa predkosé 150 rpm
obrotowa
Moment znamionowy 2 Nm
Winda transportowa
llos¢ 1
Naped windy Model

PG45775246000-32KE20

Moc znamionowa 48 W
Znamionowa predkos$é 150 rpm
obrotowa

Moment znamionowy 2 Nm




