Eletronicky manipulator
ZE'SOLUTION

Manipulator ZE Solution-kombinace vysp  élych technoloqii

-splfiuje naro¢né pozadavky zakazniku

Vice kloubové hlinikové rameno R2a "
Elektronicky zdvihaci systém ELS

|

™ il

Ovladaci rukojet Ze”Joystick Zii ‘\\\. ¥
Zabudované software ze Soft ™ ____————— " i

Kombinace vyspélych technologif

Vyhody manipulatoru ZE”Solution

- klidny pohyb ve 3 smérech

- schopnost reagovat

- pohyb bez razd

- konfigurovatelnost bez pocitace

- snadnd udrzba

- stabilnost a spolehlivost

- schopnost adaptace na kazdého uzivatele

- schopnost prijimat veskeré informace (o razech, silach, frekvenci, ...)
- bezpecénost

- moznost pfizpisobeni bez PLC, bez PC

- pomoc on-line na stinitku rukojeti Zii

- schopnost adaptace na zmény

- volitelnost rukojeti

- nastavitelné klesani max. rychlosti

- vysoka citlivost, umozsiujici plynulou manipulaci s kfehkymi dily
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Srovnani s ostatnimi technologiemi

Zvedani
ZE’Solution elektrické pneumatické vratek vakuum
vyvazovace vyvazovace
rychlost +++ ++ + -- -
schopnost reakce ++ + ++ - --- ---
presnost +++ ++ --
pfizplsobitelnost ++ + - -- --- ---
zpUsobilost k zabudovani +4++ ++ - -- .-
bezpecénost ++ + ++ + ++ ---
uzivatelsky pFijemny +4+ + - -- .-
adaptace na proménnou ++ + ++ -- ---
vahu
ergonomie ++ + ++ + --- --
spotifeba energie ++ ++ --- + .-
hladina hluku +++ ++ -- + ---
Vodorovné p femistovani

ZE’Solution R2a - jednoc¢lankové koleje nasténny

dvouclankové rameno rameno jefab
rychlost +++ ++ + + +
schopnost reakce ++ + ++ - --
presnost +++ + - --
pfizplsobitelnost ++ ++ + --
vyuZzitelny pracovni prostor ++ + ++
bezpecnost ++ ++ + +
uzivatelsky pFijemny +4++ ++ + -
setrvacnost +++ ++ -- +++
ergonomie +++ + + ++

Technické parametry elektronického manipulatoru ZE' Solution
max. rychlost bez bfemena 2 m/s (zavisi na krytu) 230 V jenofaz. ano
max. rychlost s pinym 2mis 400 V trojfaz. ano
zatizenim (m/s)
max. zrychleni 09G pfizplisobeni rameno / koleje ano
citlivost 20 g primér zvedaného kabelu 05
schopnost reakce ++ + mozZnost parametrizace pFimo na Zii
nebo na PC
vybér rukojeti (délka, ano podminéné zvedani a uvolnéni | ano
montaz)
vaha rukojeti 1,8 kg nastavitelné meze nahoru/dold | pfimo na Zii
standardni rozmér rukojeti 140 + vybér nastavitelné virtualni meze / ano
tunely
zabudovana tlacitka ano (2) tlacitka pro pravaky/levaky ano
graficka obrazovka ano Uprava pro rlizné uZzivatele ano
detektor pfitomnosti ano nastaveni citlivosti (nahoru / ano
dold, uzivatel ...)

vstup rukojeti 4 + 1 (analogovy) + ¢as zotaveni <10s

shérnice CAN
vystup rukojeti 4 + shérnice CAN aktivni bezpecénost ano
ostatni vstupy/vystupy 51la40OnaELS kontrola dynamické stability ano
protokol tdrzby pfimo na rukojeti protirazovy systém ano
zvuk volitelné ochrana heslem ano
integrovana PLC volitelné podpora pfi vodorovném pohybul patentovana
napajeni 24 V ano fizeni ovladacl (pneumatické zabudovana,

upinadlo, vakuové desky...)

Ize prizpUsobit
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Ergonomie

e Schopnost reakce / dynamika

U ZE’Solution se rukojet pohybuje stejnou rychlosti jako vaSe ruka: na po¢atku pohybu na rukojet necekate, to je
zpUsobeno maximalné dostupnou rychlosti a zrychlenim

Reaktivita je také zvySena: kdyZ ménite smér nahoru/dold (napfiklad pfi pokladani bfemena), uzivatel ne¢eka na nulovou
rychlost, ale pohyb je plynuly.

¢« Minimalizace zatizeni uzivatele

- nejsou tlagitka NAHORU/DOLU (UP/DOWN)

- neni havarijni tlacitko: staci pfitomné detektory

- zadny raz = neni nebezpedi poskozeni vyrobku

- uZzivatelé levaci/pravaci pfirozené naleznou spravnou polohu

- Siroky vybér rukojeti (rizné délky, s kabelem nebo zabudované do upinadla ...) nabizi moznost nalézt nejlepsi
polohu

- citlivost Ize pfizpusobit ke kazdému uzivateli: uzivatel je souc¢asti nastaveni systému

- zmeény rychlosti jsou neddlezité diky DSC a ASS

- zmeény zatizeni jsou bezvyznamné, pracovnik ma vzdy stejné pocity (pokud jde o rychlost, silu, reakce, ...)

¢ Plynulost horizontalnich pohybd

Pokud je pracovni plocha vétsi nez pracovni rozsah ramena, musite instalovat koleje. V takovém pfipadé bude vétsi
setrvacnost, protoze k ¢innosti se vyviji sila pro pohyb: upinadla, ELS a po koleji. Proto tento zplisob montaze
povazujeme za méné ergonomické feseni.

* Hladina hluku
Soucastky jsou vybrany tak, aby se omezil hluk. Systém je velmi tichy.
* Adaptace na uZivatele

Rukojet Zii byla vyvinuta tak, aby umoznila uzivateli zaujeti dobré polohy:
- rGzné délky
- snadno dostupna tla¢itka uchopeni/uvolnéni pro pravaka i levaka

Leitmotivem faze vyvoje ZE Solution byla ergonomie:

stinitko Zii je sklonéné, to zajiStuje dobrou &itelnost
- technologie stinitka umoznuje jeho Citelnost ze Sirokého rozsahu Ghld, nezavisle na zménach okolniho osvétleni
- tlagitka "soft touch" (jemny dotek)
- 2 pozice rukojeti: v pfipadé zabudovani do upinadla je jeho hmotnost mensi, protoZze nepodpira Zadnou zatéz (je podpirano
télesem upinadla).

NejlepSim manipulatorem je kombinace ze:

dvakrat lomené rameno R2A (hlinik minimalizuje vahu, montaz ELS blizko k bodu
ota€eni minimalizuje setrvaénost)

SAPELEM ELS
rukojet Zii
vhodné verze ZE’Soft
lehké upinadlo

VY DOBRE upinadlo (které pini vSechny pozadavky uZivatele)

spravné umisténi (poloha ramena, pohyby ramena - vyhybani se jeho Gplnému
roztazeni a Uplnému ohnuti - poloha ruky pracovnika, ...)
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Bezpe ¢énost

e Ztrata elektrického napajeni:
zabudovana mechanicka bezpeénostni brzda okamzité zafizeni zablokuje. Bfemeno zlstane v nezménéné poloze. Uvolni se,
jakmile se obnovi elektrické napajeni, operator nemusi nic délat (konkurenti sebou musi pro restartovani trhnout)
VSechna nastaveni zUstanou zachovana a neztrati se.

Poskozeny spiralni kabel (kabel CAN mezi Zii a ELS):
Pokud se tento kabel poskodi, vSechny pohyby se zastavi. VSechna spojeni jsou zajiSténa.

¢ Rukojef mrtvého muze:
Diky optickym senzorim jsou pohyby zakazany, pokud neni operatorska rukojet pfipojena na Zii. To je zajiSténim, Ze pohyby
chce operator.

Bez signalu: zafizeni okamzité prerusi svuj vertikalni pohyb.

Konkurence takovy systém nema, bud nema senzor (v takovém pfipadé Ize pohybovat rukojeti jiz pfi t¢sném pfiblizeni k ni),
nebo ma systém setrvacnost a pokracuje v pohybu, i kdyz uZivatelova ruka neni na jednotce rukojeti.

Konkurence ma rukojet se spina¢em: uzivatel jej musi vzdy stisknout!

e Vibrace
Systém je schopen tlumit kmitani konstrukce (montaz na koleje): uzivatel tyto vibrace nepocituje.

e Heslo
Kazdy uzivatel miZze dostat heslo (pokud je zvolen multi user). V takovém pfipadé je také mozné upravit systém podle prani
zékaznika: pokud takto upraven neni, potfebuje systém pro restartovani zadat heslo. Zzafizenipotom pouZivaji jen odborné
zaSkoleni pracovnici.

e Mechanicka konstrukce
Spoje R2A jsou pozitivni, pokud se zlomi ¢ast ramena (s vyjimkou spojovacich ¢asti), systém nespadne. Bezpecnostni
koeficient lana je 5 (verze 300 kg).

e Podminéné ¢innosti
¢V kombinaci se senzorem na upinadle mohou byt nékteré ¢innosti podminéné: uZivatel mize proces pfizplsobit svym
vlastnim bezpecénostnim predpistm.

Komunikativnost

Manipulator ZE"Solution je "orientovan na uzivatele", takze mnohé soucasti a volby jsou vyhrazeny uZzivateli:

e Pouziti zvukd
Do rukojeti Zii Ize zabudovat zvukovou kartu (volitelné), kterou je mozné vyuzivat k:
bezpeénostnim signalim (napfiklad s vakuem, viz Pack VAC)
procesnim signaliim (naptiklad ke schvaleni uvolnéni)

«  Poutziti obrazovky
ZE’Solution je prvni a jediny manipulator obsahujici graficky displej. Tento displej Ize pouZit k:
- nastaveni pfi instalaci
- zobrazeni protokolu udrzby
- informaci o procesu (poloha, hmotnost, reference dilu, ...)
- informaci o ¢innosti (méreni, ¢innosti, ...)
- vybéru "uZivatelského profilu" a zabezpecéeni

«  Pouziti externich informaci (senzory, podnikova sit, atd...)
Manipulator lize také mozné pfipajit k systémovému prostredi.
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¢ Sdileni dat

Sdileni s upinadlem probihaji pfes konektory umisténé u Zii, coz je rovnéz k dispozici v riznych konfiguracich (viz obr. 7.4).
Pokud jsou spInény pozadavky (max. 0,5 A na kazdy vystup a celkové dohromady vSechny vystupy 2 A), mohou se ovladace
pfipojit pfimo na Zii.

Konfigurovatelnost

Jedna z hlavnich vyhod ZE Solution. Zafizeni je mozné pfizplUsobit pouziti:

priklady
Pohyb
fltg;‘/l(z)sstt Pro hendikepované lidi: specialni profil s nizkou rychlosti a
4 . specifickymi omezenimi (s multi mode)
zrychleni
schopnost reakce Pro pfesun dvou rozdilnych dil(i (sklo nebo ocel)
meze
Proces
vloZena zastaveni
chodba Uchopeni civky a jeji pfesné umisténi na osu stroje.
rezim uchopeni/spusténi
podminéné akce Uchopeni s vakuovym polStafem

konfigurace vystupu

Informace
jazyky na stinitku

2vuky Zobrazeni polohy (vertikalni osa)

Upinadlo
pomocna rukojet

dlouha rukojet Pro urcité procesy, kde uzivatel musi obchazet dil.

Nasobné upinadlo

rychld vyména néstroje Kazdé upinadlo ma sv(j vlastni proces: ZE"Solution rozpozna
rozpoznani upinadla upinadlo a automaticky zméni proces.
Instalace

fixace (kolej ramena ...)
napajeni energii z vice zdrojl
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Rentabilita

Jednoduchost

Zafizeni je k uZivateli pratelské , uzivatel nemusi prochazet dlouhym zaSkolenim: novy uZivatel zaéne byt samostatnym jiz po
nékolika minutach. Je mozné pracovat v nékolika jazycich.

Udrzba
Ukony adrzby jsou omezené: jsou vyZzadovany pouze vizuélni kontroly (vodiée, spiralové kabely). Na motorech a pfevodech
neni tfeba nic provadét.Uvnitf rukojeti Zii nejsou ¢asti, které se mohou polamat.

Adaptabilita

Pokud se u uzivatele zmeéni vyroba nebo proces, systém umozriuje modifikace (procesu, upinadla), které nejsou mozné u
manipulatord s "uzavienou konstrukci"; nékdy postaci jen modifikace software.

Sestavy-p Fiklady

SAPELEM nabizi rizné sestavy na Kli¢, které jsou uréeny pro standardni aplikace:

Stlaceny vzduch

verze pro kolej verze s ramenem

4
]
b %
2
-
-
=

vakuum

elektrické kabely

SMX

polstafe SAPELEM

|
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Oblasti vyuziti manipulator G ZE Solution

- vyrobci vagon(, nékladnich automobild
- automobilovy pramysi

- potravinarsky pramysl

- chemicky pramysl

- logistika

- sklarsky primysl
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