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HEKUMA

6 Entretien

6.1 Généralité

L’utilisation sans risque du robot ne

d’entretien suivantes.
La machine, pour étre opérationnelle, doit &tre dans un état impeccable du point de vue technique. De ce fait,

effectuez les travaux d'entretien selon la présente instruction. Tous les travaux d'entretien doivent étre exécutés
par un personnel qualifié. Sécurisez le robot contre toute mise en marche involontaire pour effectuer les travaux
au sein des grilles protectrices. Avant chaque mise en marche (méme en opération de pas-a-pas) assurez-vous
que personne ne se trouve au sein des grilles protectrices.

6.2 Plan d'entretien

peut étre garantie qu’en observant strictement les instructions

Intervalle Chap. | Travaux d'entretien

une fois 2 semaines 6.3.1 * Controler tous les installations de sécurité

aprés la premiére mise 6.3.2 * Contréler le fonctionnement des amortisseurs

en service 6.3.3 » Contréler I'usure de préh.de prélévement et de transport.bande conv.
6.3.4 * Contréler ia pression du vide (préhens.de prélévem.et de transport)

chaque jour 6.3.1 * Contréle visuel des positions des axes(préh.de préléevem.et de transp

6.3.8 » Contréler si ventouse préh. de prélév. et transp. en bon état

tous les 6 mois 6.3.11 | - Contréler l'usure des glissiéres, nettoyez et lubrifiez-les
* Controdle visuel de Ia tension de la courroie {voir aussi 6.3.13)
toutes les env.10 000 h 6.3.12 | - Remplacez la courroie dentée du robot vertical

6.3.12 Courroie dentée du robot vertical
Pour changer la courroie

L* I N
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Positionner la machine dans la position
correspondant a la cote 1000 de la figure 6.3.12
Couper le circuit de la tension de commande et
tourner l'interrupteur général.

Securiser la préhension de prélévement a l'aide

d'une grue ou d'un appui de sorte qu'elle ne puisse

pas se dépiacer.

Débloquer les contre-écrous du tirant de tension et

détendre la courroie.

Desserrer la fixation de Ia courroie en haut et en

bas.

Enlever la courroie.

Introduire la nouvelle courroie.

Remonter la fixation.

Tendre la courroie au moyen du tirant de tension a

5000 N:

» Donner un choc sur la courroie au point de
mesure 6

¢ Mesurer la fréquence propre de la courroie au
moyen du controleur SM4.

e Lafréquence propre de vibration de 1m de
longueur libre (cote 1000 de lIa figure ci-contre)
de la courroie doit étre de 36 Hz.

» Ajuster la tension si la valeur n'est pas correcte
jusqu'a ce que le contréleur indique la valeur
voulue

10 Retirez avec précaution la grue ou I'appui.
11 Toumez l'interrupteur général 3 MARCHE.
12 Approchez avec précaution la position initiale en

pressant sur la touche PAS AVANT ROBOT, dés
que le robot se déplace de nouveau vers le haut
Contréler la distance a la came de référence.

13 Sélectionner I'opération manuelle et contrélez la

position supérieure et inférieure, corrigez
éventuellement

14 Le controle visuel de la tension des courroies se
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fait tous les 6 mois.
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Synoptique des mouvements du robot
(du moule au poste de refroidissement )
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Repér| Nb Désignation
202 1 |tube support
203 | 2 |semelle palier secteur denté
204 | 4 |flasque palier secteur denté
205 | 2 jaxe secteur denté
206 | 4 |coussinet secteur denté
207 | 2 |secteur denté
208 2 |courroie crantée T22,225 (XH)
209 2 [contre plaque de fixation
210 1 |qguide tirant courroie
211 1 |plaque tirant courroie
214 | 2 |plaque dentée
215a { 1 |qguide courroie fixe
215b | 1 |guide courroie mobile
216 | 2 |plaque de tension
219 | 2 |piéce de liaison tirant-courroie
221 2 |contre plaque de fixation
224 | 1 [tirant M16x1 & pas inverses
226 1 |bague anti-vibration
229 | 2 |coulisseau
230 1 |rail de guidage
233 | 1 | bat
238 1 |equerre de fixation du plateau
de prélévement (fixée par vis et
pions sur le tube support)

Axe vertical

plan d'ensemble du systéme de réglage de tension de ia
courroie (échelle 1:4)
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BINDER
COURROIES BRECO M-V Larane
T12'7 (H) EN POLYURETHANNE }
T22,225 (XH) arMEES DE cABLES D'ACIER synchrofiex (Imutce]
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Principe : /a courroie transmet une puissance (en kW) ou un couple (en Nm) par
les dents en prise sur la poulie via les cédbles d'armature.

Fu : tension théorique (issue des calculs)

Fy : tension de pose (ou pré-tension). On prend en
général Fip= Fy

F : tension totale F= Fy+ Fy,

Fy : force tangentielle admissible par dent et par cm de
largeur de courroie (N/cm)

a déterminer sur I'abaque ci-dessus

Largeurs de courroies :
b=12,7-19,1-254-38,1-508-76,2 et 101,6 mm
Nombre de dents en prise: Z,

F.: force tangentielle admissible par la courroie
F=Fex b xZ,

Fréquence de rotation de la poulie motrice: n
Largeurs de poulies :
19-254-31,8-46-58,7-86,2et111,6 mm
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Amortisseur de chocs hydraulique
S él’ ' e R B Carag_:vvtéristhues

stard |RBO8DS |RB0A0S |RB1006 [RB1007 |RB1411|RB1412|RB2015 |RB2725

tort [REC0805|RBC0B06/REC1006|REC1007 IRBC1411RBC1412|RBC2015|RBC2725
e maxi i

nmmﬁ&: 'd'énuq

392 5.88 14.7 196 4.8 147

Abeomiion da I course {mm) 5 8 8 7 11 12 15 25

Vitesse d'impact (m/s} 00548

Utilisation maxi® {cycieimin) 80 80 70 70 45 45 25 10

Energie motrice maxi (N} | 245 245 422 422 814 814 1961 2942

Température maxi (*C} ~10 & 80 (sans eau)

Effortdy | Détendu 1.96 1.96 4.22 422 6.86 6.86 8.34 883

ressort (N)f Compimé | 383 | 4.22 618 | 686 | 1530 | 1598 | 2050 | 20.01
RB RBC Masse {g) 15 15 25 25 65 65 150 360

1 Démarche de calcul

- choisir un type d'impact
- a partir d'une vitesse connue ou équivalente v calculer E4, E,, puis E
- en déduire Me

Masse horizontale Masse montante Masse horizontale libre Masse en  Masse pivotante

entrainée entrainge chute libre libre
Amortisseur
\;)_“.__7 mﬂ@wz o
R AP / i
Vitesse d'impact Y v v oR
_Energie E=1/2my? Er=1/2my? Er=1/2my? 172102
cinétique E1
Energle molrce E,=F,S E,=F,S-mg$S E,=pmgS E,=F,S+mgS TSR
Energie totale E E=E1+E2 E=E1+E2 E=E1+E2 E=E1+E2 E=E1+E2
Masse - 2 = 2 - 2 = 2 = 2
squivalente Me Me=2E/v M.=2E/v Me=2E/v M.=2E/v M=2E/v
2 Choix amortisseur
3000 e A partir de la vitesse dimpact et de la masse
2000 < équivalente Me, choisir sur l'abaque [|'amortisseur
1000 - \\ convenant au probléme poseé.
o0 = 3 o Vérifier que la course imposée est bien compatible
3% 3 avec le modele choisi
200 \\\ IN¢AIMN s Attention pour que les amortisseurs de la gamme
100 Qﬁ TN \ RB fonctionnent correctement et pour éviter tout risque
= S de fuite d'huile, il est indispensable que [langle
3 N ANERY d'excentricité (*) soit inférieur a 3°:
T < 2 AW
~ 20 \\
2 4 ) \\ \ A
° m— m Ly X
© 5 v Y \‘\
E 3 N N N
° Y \\ \§
§ 1 \ N [ Excentricité admissible 81<3°
[\ "y S
E g AN \‘
83 S (*) angle entre la force de contact F et l'axe de
e NCIN lamortisseur. La vitesse d'impact v doit aussi vérifier
cette condition
0.1 N
o}

.05
0.05 01 0203 05 1 2 345
Vitesse d'impact v (m/s)
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en séries | p en P en et
& %f :l; paraliéle paraliéte Pen séries
Exemples P = $
d’empilages
P
capacité de charge P 6P 2P
déformation ou _
fizche sous P f=hg—he Hy—~H 6f f/6 3f/2
Exemples d’empilages de rondelles ressorts.
=®dn(H12) . Hy=hp+e
. hy = course maxi Fa charge | P TR T A
~ N’;d ey > :‘,f:f Hlo.25m[0.5h00.75R
- + ———
SH———+-— LTI ¢ A i
RS E '
S n 1 /! \ H I
T T fad } |
=T 1 I
/ - @0p (N12) . L ! fiache
oD N 0.25h, 0,5y 0.75h5 1
Dimensions des rondelles élastiques. Courbe effort/déformation.

Rondelles ressorts (~Belleviile») : principales dimensions

4 mm] & 5 6 7 & 9 10 1 12 i 18 18 9 2= 5 28 30 ;b 40 4 |
dimensions D, mm| 8 10 125 14 16 18 20 25 % 28 N5 3BS 40 45 50 % 8 71 0 N
communes dy mm| 42 52 62 72 82 92 102 1.2 122 M2 163 183 204 224 254 285 305 355 410 460

D mml| 85 105 13 145 165 185 205 23 256 286 324 364 41 46 51 572 B45 725 BLS 915
série e, mmf 04 05 07 02 08 1 11 125 15 15 75 2 22 25 3 3 35 4 8§ 5§
paissa A he mm| 08 075 1 11 12 14 455 175 206 215 245 280 335 35 41 43 48 58 67 7
1=025h, P, daN| 8 12 24 28 3% 45 54 69 105 105 140 185 235 280 425 415 540 735 1180 1010
f=050h, P, daNj 15 22 45 54 69 86 105 135 205 200 0 360 450 535 620 790 1040 1410 2290 1980
f=0.75h, P daN| 21 32 66 79 100 125 150 30 205 290 390 520 650 775 1200 1140 1500 2050 3360 3150

Effort axial Classe de qualité de vis
admissible en kN
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Diamétre de la vis _
6 8 10 12 14 16 18 20 2224 en mm
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Formulaire de Résistance des Matériaux

Contrainte o Fléche f
Mf 3
= FL
o ( IGZ) f=K2
v 48 Elg,
Genre d appui K2 | Graphe des moments fléchissants
. L N\ N
) % 16| A
A — B O
F by
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Produit Coulisses profilées a froid
Description Profilés réalisés a partir de bandes refendues
Certaines dimensions disponibles en galvanisé ou en prépeint. Possible
sur délai pour toutes les dimensions.
Utlllgat?on | Tous travaux industriels et de serrurerie.
Longueurs Disponible en longueurs de 6m

i
Référence | B (mm) | A (mm) | E (mm) | 1zz' (mm*) |izz''v (mm?) :
F 3520 30 20 2 5369 390
F 1392 40 25 2 10802 624
F3844 | 40 25 3 15236 885
F3317 | 50 30 3 27479 1322
F 1025 60 | 30 3 29168 1354
F2170 | 60 | 40 4 83794 | 3080
F 2169 80 40 4 92310 3226
F 1648 80 40 5 111345 3950
F 3571 90 35 3 104328 5962
F2406 | 100 | 50 | 5 225360 6302
F2083 | 100 | 50 6 | 262780 7445
DT9
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