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XT 6 OsS pozioma

1. Zakres stosowania

Wézek osi poziomej XT 6 ma zastosowanie tam, gdzie maluje sie detale o zré6znicowanej gtebokoéci
w jednej operacji przy czestych zmianach detalu. Wézek osi poziomej XT 6 moze by¢ uzywany do
manipulatorow ACR i ZA.

Rysunek 1. Wozek osi poziomej XT 6 z manipulatorem ZA 1
2. Opis

Wézek XT 6 porusza sie w osi poziomej i posiada nastepujacq charakterystyke:

Uzywanie tych samych jednostek sterujgcych, co do manipulatora ACR

- Swobodne wybieranie pozycji poprzez sterownik PRC

Zainstalowane nézki poziomujgce

Wymagana minimalna przestrzen dziatania

Nie wymaga wiecej wolnej przestrzeni do demontazu i serwisu

Stosunkowo niewielki ciezar

- Mozliwos$¢ wspotpracy z manipulatorami ACR i ZA

Manipulator moze by¢ przesuwany recznie, gdy jednostka sterujgca jest wytgczona

Wiecej informacji o sterowaniu osig mozna znalez¢ w instrukcji obstugi PRC.

XT 6 O$ pozioma 1
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3. Parametry techniczne osi poziomej XT 6

- Potaczenia elektryczne: Przetwornik czestotliwosci (sterowany z PRC 2 lub PRC 3)
- Predkos¢ przesuwu: 0,1 m/sek.
- Odczyt pozyciji: Nadajnik przyrostowy impulséw
- Punkt odniesienia: Czujnik zblizeniowy
- Punkt zero: Ustawiany przez czujniki krancowe
- Droga przesuwu: 1000 mm / 1400 mm (inna droga przesuwu na zamowienie)
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Wézek osi poziomej XT 6 z manipulatorem ACR Wézek osi poziomej XT 6 z manipulatorem ACR
Widok z géry
Rysunek 2

1 Przytacze przewodu osi X
2 Przylgcze przewodu osi Y
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Przygotowanie do uruchomienia

Zanim o$ pionowa zostanie uruchomiona, nalezy sprawdzi¢ czy ponizsze warunki zostaty spetnione:
- Sprawdzi¢, czy konstrukcja jest uziemiona.
Uziemienie powinno by¢ wykonane przez uzytkownika. Potgczenie znajduje sie nad gérng
pokrywa osi XT przy pasku zebatym z tensorowym pozycjonowaniem.
- Nalezy przystosowac parametry systemowe do jednostki sterujacej PRC 3. (patrz ponizej).

Przystosowanie parametrow systemowych do jednostki sterujacej PRC 3

/I UWAGA

Parametr

Do sterowania osig pozioma XT 6 przez jednostke sterujaca PRC 3
musza by¢ przystosowane parametry systemowe na jednostce
sterujacej zgodnie z nastepujacymi wartosciami:

Definicja Wartos¢ do ustawienia

Gorna granica skoku (w metrach)

Pozycja punktu odniesienia (w metrach)
Przystosowanie nadajnika przyrostowego (impuls / dm)
Predkos¢ maksymalna (m/s)

Predkos¢ minimalna (m/s)

Przyspieszenie (m/s’)

Rozwiniecie obwodu (czynnik)

Sygnat alarmowy OFF
ON

Przystosowanie nadajnika przyrostowego do podajnika

Impulsy podajnika do PLC

XT 6 O$ pozioma
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Uruchomienie

ﬁ UWAGA Nie stawa¢ na wozku osi poziomej oraz pod suportem osi pionowej
Manipulatora! Niebezpieczenstwo wypadku!

1. Sprawdzi¢, czy pasek zebaty obraca sie na wiencu kofa.

Istnieje mozliwos¢ uszkodzenia transportu, uderzenia wézka lub inne.

2. Jezeli pasek zebaty obraca sie jedynie na jednej stronie wienca kofa, poluzowac silnik i przesunag¢
w szczelinach za pomoca kilku lekkich uderzer mtotka na przeciwna strone tak, aby byt styk z
paskiem zebatym.

Pasek zebaty nie musi dotyka¢ wienca kota na catej dlugosci drogi lub w punktach odniesienia.

3. Jezeli pasek zebaty ciggle obraca sie na wiencu kota:

- poluzowaé silnik

- przesungg¢ silnik osiowo.

4. Sprawdzi¢, czy manipulator wibruje razem z ptytg transportowa.

- ustawic¢ kotko napinajace za pomocg Srub na tozyskowanym kole tocznym / tozyskowanym
kole prowadzacym tak, aby nie byto luzu (patrz takze: Lista czesci zamiennych).

W zadnym wypadku jest kétko napinajace nie moze by¢é mocno docisniete do szyny,
poniewaz bedzie zuzywac¢ sie bardzo szybko.

5. Sprawdzi¢ punkt odniesienia i w razie potrzeby, odwrocic.

Jezeli punkt odniesienia jest odwrécony, jednoczeénie:

- Ustawié¢ czujnik zblizeniowy na drugim koncu tak, aby odlegtos¢ do ptytki wytacznika wynosita 1 mm,

- Odwrdci¢ dwie fazy w silniku (zmiana kierunku obrotéw silnika),

- Zamieni¢ sygnat A z sygnatem B na nadajniku przyrostowym impulsow.

4 XT 6 O$ pozioma



sTrvGema

Lista czesci zamiennych

Sposo6b zamawiania czesci

Podczas zamawiania czesci zamiennych do urzgdzen aplikacyjnych nalezy postepowaé wedtug
nastepujacych zasad:

1. Podac typ oraz numer seryjny urzadzenia.
2. Poda¢ numer katalogowy, ilo$¢ oraz nazwe kazdej z czesci zamiennych.
Przyktad:

1. Typ XT 6 0s$ pozioma, Nr seryjny: XXXX XXXX
2. Nr katalogowy: 245 151, 2 sztuki, nézka poziomujaca - 110/ M12 / L=196 mm

Podczas zamawiania przewodu elektrycznego, weza proszkowego lub powietrznego nalezy
poda¢ jego diugosé.

Numery czesci zamiennych, ktérych ilo§¢ mierzona jest w metrach zawsze zaczynajq
sie od cyfry 1XX XXX i sg oznaczone * na liScie czesci zamiennych.

Czesci tatwo zuzywajace sie sg zawsze oznaczone symbolem #.

Wszystkie srednice wezy proszkowych i powietrznych wykonanych z tworzywa sktadajg
sie z dwoch oznaczen: $rednicy zewnetrznej oraz srednicy wewnetrznej.

Przyktad:

©6 / 8 oznacza, ze Srednica zewnetrzna wynosi 8 mm, a srednica wewnetrzna wynosi 6 mm.

XT 6 O$ pozioma 5
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Os pozioma XT 6
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Jednostka ruchu

Sworzen

Podstawa

Nadajnik przyrostowy impulséw

Koto pasowe

Pusty korpus nadajnika przyrostowego impulséw
Korpus nadajnika przyrostowego impulsow
Rolka prowadzaca

tozysko z gtebokim rowkiem 915/ 32 x 9 mm
Podktadka

tozyskowane koto toczne przednie - komplet
tozyskowane koto toczne tylne - komplet
tozyskowane koto prowadzace przednie - komplet
tozyskowane koto prowadzace tylne - komplet
Pierscien zabezpieczajacy A-15

Plytka ustalajgca

Klamra

Przewdd zasilajgcy do silnika XT 6

Prowadnik kabla

Pierscien zaciskowy - 020 /47 x 22 mm
Obudowa gniazda 16 wtykowego bez pokrywki

23.1  Gniazdo 16 wtykowe do punktu 23
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/I UWAGA

Ztacze przelotowe PG11 mosigdz
Pasek zebaty

Zderzak gumowy - @35 x 40 mm
Czujnik zblizeniowy

Sworzen M10 x 140 mm

Sruba korpusu

Nakretka M12

Nakretka M10

Podktadka - ©13 /24 x 2,5 mm
Sruba

Przy zamawianiu paska zebatego nalezy podac¢:

Dlugos¢ paska zebatego = Droga przesuwu + 850 mm

369 845
372 412
372 404
372 498
369 478
248 851
369 756
344 850
241709
345 407
372 560
372 579
372 587
372 595
233617
272 420
345 067
369 896
372 480
257 583
258 407
221 864
204 390
103 730#*
211 664
229 180
258 474
258 482
215597
215589
215830
214 841

Podczas wymiany paska zebatego nalezy dokrecié¢ sruby tak, aby dotykaty
metalowych kabli w pasku zebatym powodujac styk uziemieniowy.

* - zamawiac¢ okreslong dlugosé
# - czesci zuzywajace sie
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Os$ pozioma XT 6
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tozyskowane koto toczne / tozyskowane koto prowadzace

Koto prowadzace

Kofo toczne

Pierscien dystansowy L = 5,9
Pierscien dystansowy L = 12,1
Kotek

Kotko napinajagce

Prowadnica

Ptytka mocujgca

tozysko ©12/14 x 0,9 mm
tozysko z gtebokim rowkiem ©25/52 x 15 mm
Pierscien zabezpieczajacy - A-25
Sruba M8 x 12 mm

Podktadka sprezynujgca - M8
Podktadka - ©8,4 /20 x 2 mm
Sruba M6 x 12 mm

Podktadka M6 (do punktu 20)
Sruba M6 x 30 mm

Sruba M6 mm

Sruba M8 x 70 mm

Nakretka M8 mm

372 315
372 323
372 340
372 331
372 358
372 366
372 374
372 382
258 423
258 415
237 094
213918
215953
215880
214 680
258 431
202 312
205 095
258 440
215570
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tozyskowane koto toczne / tozyskowane koto prowadzace

Lozyskowane koto toczne

Lozyskowane koto prowadzace
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Dokumentacja XT 6 o$s pozioma dla manipulatoréw na prad staty lub zmienny.

© Prawa autorskie 2000 ITW Gema AG. Wszystkie prawa zastrzezone.

Publikacja chroniona prawem autorskim. Kopiowanie bez autoryzac;ji jest
niedozwolone. Zadna z czesci tej publikacji nie moze by¢ reprodukowana,
kopiowana, ttumaczona lub transmitowana w jakiejkolwiek formie, ani w catosci ani
czesciowo bez pisemnej zgody firmy ITW Gema AG.

OptiTronic, OptiGun, EasyTronic, Easyselect, EasyFlow i SuperCorona sg
zarejestrowanymi znakami towarowymi firmy ITW Gema.

OptiMatic, OptiMove, OptiMaster, OptiPlus, OptiMulti i Gematic sgq znakami
towarowymi firmy ITW Gema.

Wszystkie inne nazwy produktéw sg znakami towarowymi lub zarejestrowanymi
znakami towarowymi ich poszczegdlnych wiascicieli.

W tej instrukcji jest zrobione odniesienie do réznych znakow towarowych i
zarejestrowanych znakow towarowych. Takie odniesienia nie oznaczaja, ze
producenci o ktérych mowa aprobujg lub sg w jakikolwiek sposob zwigzani przez te
instrukcje. Usitujemy zachowa¢ zapis ortograficzny znakéw towarowych i
zarejestrowanych znakoéw towarowych wtascicieli praw autorskich.

Cata nasza wiedza i informacje zawarte w tej publikacji byty aktualizowane i wazne w
dniu oddania do druku. Firma ITW Gema nie ponosi odpowiedzialnosci gwarancyjnej
odnosnie interpretacji zawartosci tej publikacji, rezerwuje sobie prawo do rewizji
publikacji oraz do robienia zmian jej zawartosci bez wczesniejszego zawiadomienia.

Wydrukowano w Szwajcarii

ITW Gema AG
Movenstrasse 17
CH-9015 St. Gallen
Switzerland

Tel.: (+41) 71-313 83 00

Fax: (+41) 71-313 83 83
E-mail: info@itwgema.ch
Home page: www.itwgema.ch
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