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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotum
VSeobecné informace

1. Uvod

Proc firma HIWIN vytvorila produkt pojezdovych drah pro roboty? Odpovéd je jednoduché: nastup ctvrté primyslové revoluce - ..PrimysL 4.0". Firma HIWIN jako zavedeny dodavatel
strojnich komponent (Linedrni vedeni, kulickové $rouby atd.) od roku 2005 stavi také kompletni polohovaci systémy, od jednoosych aplikaci az po viceosé (linedrni osy, kiiZové stoly,
manipuldtory atd.). S razantnim néstupem robotizace a automatizace zacala firma HIWIN dodavat i zikaznicky fesené pojezdy pro roboty. Se zvySenym zajmem a poptavkou po
polohovacich zafizeni pro roboty vznikl projekt standardizovanych feSeni téchto pojezdovych drah fady LT.

Kompletni program pojezdovych drah byl vyvinut, navrZen i zkonstruovan pfimo v sidle Ceského zastoupeni firmy HIWIN v Brng.

Priklad pevnostni analyzy jezdce

Vyroba vSech obrabénych ¢ésti je realizovéna tuzemskymi dodavateli. Jejich kontrola, kempletace a montdZ vEetné rozsahlého testovani probihd pfimo v Brng.

Ohledng zpracovani samotnych drah se miize firma HIWIN opfit o dlouholeté zkuSenosti s linearnim vedenim a stavbou polohovacich systémd. Z hlediska pohonu ozubenymi hiebeny
a osazeni pojezdi prevodovkami tzce spolupracujeme se silnym partnerem v dané oblasti - firmou Apex.

Firma HIWIN nabizi standardizované feSeni drah LT. Neznamena to vSak, Ze neni schopna reagovat na pozadavky zdkaznika, at uz se jednd o zékaznické Gpravy Ci specidlni pojezdy
postavené pfimo na miru zakaznika.

Prehled hlavnich ¢asti pojezdové drahy:

1. jezdec 7. nivelacni (kotvici) patka

2. svafeny / obrobeny nosnik 8. jednotka automatického mazani (volitelné pfislusenstvi)
3. planetové prevodovka 9. energeticky fetéz (moznost volby umisténi)

4. ozubeny hfeben 10. sestava kabelového Zlabu

b. kolejnice linedrniho vedeni 11. drzék energetického fetezu

6. mechanicky doraz 12. stavéci kamen prevodovky
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Prehled produktd

2. Zakladni prehled

Pojezdova draha LT-S

max. zatizeni (payload): 300 kg
max. rychlost: 4 m/s

max. zrychleni: 3 m/s?

vel. linedrniho vedeni: HG 25

O O0O0OOo

Pojezdova draha LT-M

max. zatizeni (payload): 1000 kg
max. rychlost: 3 m/s

max. zrychleni: 2 m/s’

vel. linedrniho vedeni: HG 35

O O O O

Pojezdova draha LT-M2

max. zatizeni (payload): 2000 kg
max. rychlost: 2 m/s

max. zrychleni: 2 m/s?

vel. linedrniho vedeni: HG 35

O O0OO0Oo

Pojezdova draha LT-L

max. zatizeni (payload): 3000 kg
max. rychlost: 2 m/s

max. zrychleni: 1 m/s?

vel. linedrniho vedeni: HG 55

O O O O
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Rada LT-S

3. Rada LT-S / horizontalni pojezdové drdha mald

Obecné informace

& ll
s ¢
Maxaytlent | s ;
s 107l
H6.25

Zakladni rozméry

Hmotnost jezdce (bez motoru) kg 48
Min. délka standardniho segmentu m 1,5
Max. délka skladané drahy L m 99
Standardni min. zdvih S m 0.8
Standardni max. zdvih S m 98,15
Hmotnost 1 m nosniku kg 140
Rozte nivelacnich patek (Sifka) mm 500
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim

Rada LT-S

Zakladni rozméry

S>10m

S<10m

569

L=5+650

Umisténi energofetézu
vlevo

400

800

190

244

83,5

+20

0

325

100

685

400

550

120

190

40

vpravo
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robottim

Rada LT-M

4. Rada LT-M / horizontlni pojezdova draha stredni

Obecné informace
Max. zatiZeni (payload)
Max. rychlost

Priklad prekonani vzdalenosti
Velikost linearniho vedeni

Zakladni rozméry

Hmotnost jezdce (bez motoru)

Min. délka standardniho segmentu
Max. délka skladané drahy L
Standardni min. zdvih S
Standardni max. zdvih S
Hmotnost 1 m nosniku

Rozte nivelacnich patek (Sifka)

z
S
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kg 1000
m/s 3
m/s? 2
m/s 9/4,5

HG 35

kg 156
m 2
m 100
m 0,66
m 99,34
kg 148
mm 760
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Rada LT-M

Zakladni rozméry

S>10m

596,5

650

S<10m

650

325

710
810
650

950

195

L=S5+1340

Umisténi energofetézu uprostred

vlevo Vpravo

POLOHOVACI SYSTEMY - POJEZDOVE DRAHY K ROBOTUM 8 9
LT-0920-C2 HIWIN S.R.0., MOTION@HIWIN.CZ, WWW.HIWIN.CZ




Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robottim

Rada LT-M?2

5. Rada LT-M2 / horizontalni pojezdova draha stfedné velka

Obecné informace

Max. zatiZeni (payload) kg 2000
Max. rychlost m/s 2
m/s? 2
Priklad prekonani vzdalenosti m/s 9/5.,5
Velikost linearniho vedeni HG 35
Zakladni rozméry
Hmotnost jezdce (bez motoru) kg 382
Min. délka standardniho segmentu m Vi
Max. délka skladané drahy L m 100
Standardni min. zdvih S m 0.36
Standardni max. zdvih S m 98,36
Hmotnost 1 m nosniku kg 202
Rozte¢ nivelacnich patek (Sifka) mm 1010
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Rada LT-M?2

Zakladni rozméry

S>10m I ..% |

596,5

714

950
375 200

S<10 m

950

475

1010
1110
950

1250

1250 195

L=5+1640

Umisténi energofetézu
uprostred
vlevo vpravo
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Rada LT-L

6. Rada LT-L / horizontalni pojezdova draha velka

Obecné informace

& 300y
s 2
Maxaytlent | s 1
s bt
1055

Zakladni rozméry

Hmotnost jezdce (bez motoru) kg b33
Min. délka standardniho segmentu m 3
Max. délka skladané drahy L m 99
Standardni min. zdvih S m 1
Standardni max. zdvih S m 98
Hmotnost 1 m nosniku kg 328
Rozte¢ nivelacnich patek (Sifka) mm 1160
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Rada LT-L

Zakladni rozméry

1100

&

946
190

0

455

917

1100

1160

1100

e 1450

1450 275

L=S5+2000

Umisténi energofetézu
uprostred

vpravo
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robottim
Priklady zakaznickych dprav

7. Priklady zakaznickych uprav

7.1 Priklady zakaznickych prav a provedeni

O prava desky jezdce - napfiklad protaZeni jezdce pro transport pfidavného materidlu
nebo zdsobniku kust pfi manipulaci;

O pridavné krytovani bocnimi plechy pro ochranu linedrniho vedeni a ozubeného hiebene,
pokud se ocekava dopad neistot na pojezdovou drahu;

O pouiti atypického energetického Fetézu nebo jiné umisténi fetézu - napfiklad
poloZeni fetézu na bok, pfipadné uchyceni fetézu pfi aplikaci, kde je pojezd montovan
v jiné nez klasické horizontalni poloze;

O pfiprava pojezdu pro montaZ k dalSimu zafizeni - napfiklad pfi montdZi pojezdu na
svafeny ram komplexniho pracovi$té mohou byt upraveny kotvici plotny pro danou
montaz.

HIWIN.
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Priklady zakaznickych dprav

O vytvofeni atypického ramu pojezdové drdhy - napfiklad vytvofeni atypického
svareného ramu, jehoZ soucasti bude samotny pojezd a k némuz bude mozné mon-
tovat dalsi periferie pracovists;

O pfiprava konzoly na pojezdovou drahu - napfiklad u svafovacich robotd, u kterych je
potfeba mit zakladnu robota ve vétsi vySce nez je standardni vySka pojezdoveé drahy;

O pfidani dal8iho jezdce na pojezdovou drahu - bud's pFipravou pro robota, nebo jako
separatni pohyblivy jezdec, ktery miize fungovat jako transport dalSiho materialu
nebo komponent;

O vytvoreni sestavy pojezdi pro pohyb robota ve dvou oséch (x, y) v rdmci jedné sestavy.

POLOHOVACI SYSTEMY - POJEZDOVE DRAHY K ROBOTUM 1 4 1 5
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Priklady zakaznickych dprav

7.2 Priklady moZnych nosnikovych sestav pojezdovych drah

O pojezdovd draha na sloupech, otocend 0 90°; O zvy3end pojezdova drdha na sloupech;

O dlouhd pojezdové drdha na sloupech - napojované nosniky;

HIWIN.
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Priklady zakaznickych dprav N

O vertikalni pojezdova draha - sloup;

O pojezdovd drdha na sloupech s atypickym rozmisténim noh.
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim

Volitelné prislusenstvi

8. Mazani

(0]

(0]

se pohybuje v rozmezi 24-40 tydnd.

9. Energetické fetézy

manualni - voziky s pastorkem je nutné v pravidelnych intervalech rucné dopl-
flovat mazivem. Kazdy vozik vCetné pastorku je opatien maznici pro standardni
mazaci lisy. Interval mazéni se lisi v zavislosti na pracovnim cyklu a provoznim
prostredi a pohybuje se v rozmezi 2-4 tydny. Vice podrobnosti o mazani linedrniho
vedeni viz Ndvod mazéni linedrniho vedeni, ktery naleznete na www.hiwin.cz;

DLS

SCHMIERSYSTEME

DIRECT LUBRICATION BYRTLEMEG

=

Pojezdové drahy jsou dodavany vietné energetickych fetézli IGUS. Jejich velikost je
dostatetné dimenzovana pro vedeni vSech kabell, a to jak od motoru a robota, tak
i jednotlivych pridavnych technologii. Ve specidlnich pfipadech je mozné drahu osadit
jinym typem energetického fetézu dle prani zakaznika (nutno konzultovat s technickou
podporou HIWIN).

Energofetéz uprostred

HIWIN.

Motion Control & Systems

automatické - voziky linedrniho vedeni vetné pastorku jsou pfipojeny pres
distributor k centralni mazaci jednotce FlexxPump. Mazaci jednotka je ovlddana
2 PLC pires DI/DO dle zadanych intervald. Mazaci patronu o obsahu 400 cm? je
mozné pohodlng ménit. Typ naplné je volen dle provozniho prostiedi, jeji vydrz

LT-S LT-M LT-M2 LT-L
£4.42.17.200 £4.4217.200 £4.42.17.200 £4.56.30.300
200 200 200 300

42x168 42x168 42x168 56x300

Ano Ano Ano Ano

Ano Ano Ano Ano

Ne Ano Ano Ano
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim .
Volitelné prislusenstvi N\

10. Pfevodovky

Finlni aplikace pojezdoveé drahy s robotem je vzdy ovlivnéna typem pouZitého robota, pozadovanou dynamikou pojezdu (rychlost a zrychleni) a typem servomotoru. Na zakladé téchto
(dajd vZdy probiha zpétna kontrola pojezdové drahy z hlediska vysledné dynamiky.

Pojezdové drahy pro roboty znacky HIWIN jsou osazeny preciznimi planetovymi prevodovkami APEX DYNAMICS. Ve standardnim provedeni jsou drahy osazeny fadou AD. Ve spe-
cifickych pripadech lze pojezdovou drahu osadit i jinym typem prevodovek. Dle vytipovaného servomatoru se pak jednd o prevodovky bud jednostupfiové, nebo dvojstupfiové.

MoZnost volby mezi pfimou nebo Ghlovou pfevodovkou dovoluje vétSi optimalizaci prostoru na jezdci pojezdu kolem prostoru pro upnuti robota. Ve standardnim provedeni, pfi pouZiti
Ghlové prevodovky, je jeji natoceni takové, aby motor sméfoval od robota ve sméru pojezdu. Ve specifickych pfipadech Lze thlovou pfevodovku otocit dle osy vystupni hfidele, aby
co nejvice vyhovovala konkrétni aplikaci.

Primé pfevodovka fady AD

APEX DYNAMICS, INC.

Uhlové prevodovka fady ADR

POLOHOVACI SYSTEMY - POJEZDOVE DRAHY K ROBOTUM 1 8 1 9
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Volitelné prislusenstvi

11. Brzdy

VSechny drahy je mozné dodat s pneumatickou brzdou linedrniho vedeni Zimmer. Na zakladé celkoveé zatéZe daného pojezdu je mozné pojezd osadit jednou nebo dvéma brzdami, a to
jak s principem tlakem odbridéno, tak tlakem zabridéno. Ovladaci tlak je vidy 6 bar. Brzdy linedrniho vedeni slouzi pouze k aretaci dosazené (klidové) polohy, neni mozné je vyuZivat
k brzdéni v pracovnim cyklu. Pro moZnost instalace brzdy pro brzdéni v pracovnim cyklu kontaktujte technickou podporu HIWIN.

Standardné jsou na pojezdu instalovany 2 ks pneumatickych brzd.

>

Brzda Zimmer NO" Brzda Zimmer NC"
o | romen | omwe |

ZIMMER

Qrougc

MK2501A 1200 MKSZ501A 750
MK3501A 2000 MKS3501A 1250
MK3501A 2000 MKS3501A 1250
MKb501A 2150 MKS5501A 1450

NO - bez tlaku oteviend, po pfivedeni vzduchu se zabrzdi.
UNC - bez tlaku zabrzdéna, po pfivedeni vzduchu se odbrzdi.

12. Koncové snimace

Pro detekci dosazeni koncovych paloh pojezdu mohou byt instalovany indukéni kancové spinace SICK. Jejich poutZiti doporuuje vyrobce ve viech pripadech instalace, a to i v pfipadé
pouZiti servomotoru s absolutnim odméfovanim. Jednd se o 2. stupeii ochrany kolize jezdce s koncem drhy. Prvni stupefi ochrany jsou softwarové limity drahy, které se nastavi
pro dany motor pristusné aplikace. Posledni stupefi ochrany (tedy tfeti), jsou mechanické koncové dorazy opatiené gumovymi bloky, aby nedoslo k mechanickému poskozeni jezdce
pfi selhdni predeslych stupiid.

Zaroven lze koncové snimace pouZit jako referenéni znacku pro kalibraci po vyméné komponent pohonu (pastorek, prevodovka, servomotor). Pokud musi dojit k vyméng jedné

7 téchto komponent, miiZe se zménit pozice jezdce (robota) viici celé aplikaci, kde je pojezd instalovan. Po vyméné dané komponenty je mozné znovu najet na koncovy snimat a takto
kalibrovat polohu jezdce (robota) viici celé aplikaci.

SICK

Sensor Intelligence.
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim \
Vzorové kombinace s roboty FANUG

13. Vzorové kombinace s roboty FANUC L

13.1 Dréha LT-S s robotem M-10iA/12

13.2 Draha LT-S s robotem M-20iA/35M

© @JE‘@J
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robottim

Vzorové kombinace s roboty FANUGC

13.3 Dréha LT-M s robotem M-710iC/50

~Jallal - lal - i
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim .
Vzorové kombinace s roboty FANUG

13.5 Dréha LT-M2 s robotem R-2000iC/270F .
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Vzorové kombinace s roboty FANUC

13.7 Dréha LT-M2 s robotem M-900iB/360

HIWIN.

Motion Control & Systems



HIWIN.

Motion Control & Systems

Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Poznamky
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Poznamky
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Polohovaci systémy - pojezdové drahy k robotim
Poznamky
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