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VYHLASENIE ES O KONFORMITE

Clanok 5e a priloha II A Smernice pre stroje 2006/42/EC

Verbca . SEPRO ROBOTIQUE Autorizovany zastupca : SEPRO ROBOTIQUE
Adresa : Rue Bessemer - Zone Acti Est - CS 10084 | Adresa : Rue Bessemer
Zone Acti Est - CS 10084
85003 La Roche sur Yon Cedex, France 85003 La Roche-sur-Yon Cedex, FRANCE
Meno osoby, opravnenej vystavit’ technickd dokumentaciu: Sandrine PROUTEAU
Adresa : Rue Bessemer - Zone Acti Est - CS 10084

85003 La Roche sur Yon Cedex, France

Spolocnost’ SEPRO ROBOTIQUE vyhlasuije, Ze robot:

so znackou

Ty
Sériove cislo

SEPRO
SR SUCCESS33 S3 TRANS
P19983

- spifia véetky nariadenia tejto smernice a smernice o nizkom napéati (v zneni smernice 2006/95/EC) a narodnych
harmonizovanych noriem a smernice o elektromagnetickej tolerancii (v zneni smernice 2004/108/EC) a narodnych

harmonizovanych noriem.

- bolo skonstruované v sulade s nasledujlcimi normami:

NF EN 201-2009
EN ISO 13857-2008
NF EN 349/A1-2008

EN ISO 13850-2010
NF EN 692/A1-2009
NF EN 693/A2-2011
NF EN 953/A1-2009
NF EN 1037/A1-2008
EN 1088/A2-2008

EN ISO 10218-1-2006
EN ISO 10218-2-2011

NF EN ISO 11161/A1-2010 :

EN ISO 12100-2010

NF EN 60204-1-2006
NF EN 13849-1-2008
NF EN 13849-2-2008
EN 61000-6-4 -2007

EN 61000-6-2 -2005
ANSI/SPI B151.27-2003

Odporucania

EUROMAP 12 V1.4 -2009
EUROMAP 67 V1.8 -2009
EUROMAP 17 V1.2-2007

EUROMAP 18-1994
EUROMAP 73 V1.0-2009

Sandrine PROUTEAU
Vykonny riaditel
SEPRO ROBOTIQUE

: Stroje na spracovanie gumy a plastov - vstrekovacie stroje - Bezpecnostné pokyny

. Bezpecné vzdialenosti zabranujlce kontaktu hornych a dolnych koncatin s nebezpe¢nymi

oblastami

" Minimalne medzery zabranujlce rozdrveniu Casti l'udského tela

: Zariadenia pre nidzové zastavenie (poziadavky na funkciu: konstrukéné principy)
. Mechanické lisy - bezpecnost’

: Hydraulické lisy - bezpec¢nost’

. Bezpecnostné zariadenia

. Zabranenie neziaducemu spusteniu

. Blokovacie zariadenia spojené s bezpe¢nostnymi zariadeniami

: Roboty pre priemyselné prostredie - Bezpecnostné poZiadavky
. Roboty pre priemyselné prostredie - Integracia

Bezpecnost' stroja - Integrované vyrobné systémy

. Zakladné koncepty. VSeobecné konstrukéné principy a posudenie rizika

. Bezpecnost' strojov - Elektrické vybavenie strojov

. SUcasti riadiaceho systému tykajlce sa bezpecnosti - Cast’ 1: VSeobecné konstrukcéné principy
: Sucasti riadiaceho systému tykajlce sa bezpecCnosti - Cast’ 2: Overenie

. Elektromagneticka tolerancia - VSeobecna norma o vyzarovani

. Elektromagneticka tolerancia - VSeobecna norma o odolnosti

: Roboty pouzivané s horizontdlnymi a vertikalnymi vstrekovacimi strojmi - Bezpecnostné

poziadavky na integraciu, Udrzbu a pouzivanie

. Electrical Interface between Injection Machine and Handling Device

. Electrical Interface between Injection Machine and Handling Device/Robot

. Protocol for Communication between Plastic Processing Machinery or Central Computer and
" Peripheral Equipment.

. Injection Moulding Machine, handling equipment, Mechanical Interface

. Electrical Interface between Injection Machine and External Safety Device

Vystavené v La Roche sur Yon Datum 14/11/2013

Signature for the future
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CHARAKTERISTIKA ZARIADENIA

Vyrobca

SEPRO ROBOTIQUE

Rue Bessemer

Zone Acti Est - CS 10084

85003 La Roche-sur-Yon Cedex, FRANCE
Tel.(33) 251.45.46.46 Popredajny servis

Tel.(33) 251.45.47.77 Oddelenie marketingu
www.sepro-robotique.com

Distributor

SEPRO ROBOTIQUE

Rue Bessemer

Zone Acti Est - CS 10084

85003 La Roche-sur-Yon Cedex, FRANCE

CHARAKTERISTIKA ZARIADENIA

TYP ROBOTA : SR SUCCESS33 S3 TRANS
Sériové Cislo : P19983

q

ZAKLADNY VARIANT

* Pouzitie
* Mechanicka struktura

* Mechanicky model

- Hmotnost' robota

- Menovité zat'azenie

- Vonkajsie rozmery, vozik Y a rameno Z zasunuté
- Pracovny pneumaticky tlak

- Maximalny pripustny pneumaticky tlak

- Menovitd spotreba stlaceného vzduchu

- Maxokamzita spotreba stlaceného vzduchu

* Typ riadiaceho elektronického systému

- Hmotnost' riadiacej skrine
- Vonkajsie rozmery
- Pracovné napajacie elektrické napétie

- Pracovna frekvencia

- Menovity vykon

- Maximalny prikon

- Displej

- Pamét’ pre ulozenie internych programov
- Pamat’ systému

- Procesor (1 az 2 CPU karty v zavislosti od konfiguracie)

- Rozhranie vstupu / vystupu na robote

Manipulacia s nakladom
Kartézska (pozri oddiel B)

SR SUCCESS33 S3

471 kg

15 kg

3520 x 1710 x 2560 mm
6 barov + 10%

7 barov

140 I/min

620 I/min

Touch2

110 kg
430 x 500 x 1470 mm
3x400V a 3x480V *£10% trojfazové bez nulového vodica

50/60 Hz

1,5 kVA

zalezi na cykle robota

10,4" dotykova obrazovka

512 MB na kompaktnej paméati FLASH

128 MB DDR a 1 MB FLASH

MPC 5200 / 400 MHz

1 x 16 vstupnych / 16 vystupnych modulov

(digitalny vstup 24 VDC 10 mA/ digitalny Statisticky vystup 6 az 35 VDC 500 mA)

- Rozhranie vstupu / vystupu na karte rozhrania IMM

7 vstupov / 8 vystupov

(digitalny vstup, 24=, 10 mA / digitalny vystup, 6 az 30 V=, 500 mA)

- USB master rozhranie pre USB kl'i¢ (1 GB poskytnuty)

- USB rozhranie slave pre PC linku

- Interface pre pripojenie lisu (v redlnom case a digitalny)

- Interface pre pripojenie kompatibilného PC

USB standard V1.1

USB standard V1.1

Pripojenie na normu EUROMAP 67
Ethernet 10Mb/s
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CHARAKTERISTIKA ZARIADENIA

OKOLITE PROSTREDIE
- Teplota pre skladovanie / transport
- Pracovna teplota
- Relativna vihkost’

-25°C az + 55°C

+ 5°C az + 40°C

30 az 95 % bez kondenzacie
- Maximalna nadmorska vyska : 2000 m

- Elektromagneticka kompatibilita

. Vysokofrekvencny kmitoCet v beZznom rezime 10 kv

. Elektrostaticky vyboj 8 kv

. Rychly prechodovy prad na napajani 4 kv

. Rychly prechodovy prud na vstupoch/vystupoch zdruzenim 2 kV

. Symetrické vysokoenergetické impulzy 1 kv

. Asymetrické vysokoenergetické impulzy 2 kv

. Mikroprerusenia pri frekvencii 1 Hz 10 ms

. Pomalé zmeny napétia 1 volt za sekundu -15% az +10%
- Akusticka Uroven lisovania (spojity decibel vazeny A) 70 dBA
- Skrinka s ochranou IPK IP22, IK07
- Pohyblivy ovladaci panel

. Zavesny panel s ochranou IPK IP32; IK06

. Zivotnost’ dotykovej obrazovky

. Chemicky odolna dotykova obrazovka

1 000 000 dotykov (prstom); 100 000 dotykov (pisanie
znakov ceruzkou tvrdosti 2H)

. Toluén, acetdn, benzin, strojovy olej, ¢pavok,

Ciastiaci prostriedok na sklo.

HORIZONTALNY POHYB VOZiKA NA NOSNIKU X

- Zdvih 2500 mm

- Motorizacia Bezdotykovy servoregulator
- Okamzita linearna rychlost’ 1,70 m/s

- Kontrola zastavenia linedrny numericky PTP

- RozliSovacia schopnost’ displeja 0.1 mm

- Presnost’ polohovania DLx +05 mm

- Opakovatel'nost’ polohy rx 0.1 mm

- Strana odkladania

- Prie¢nik medzi robotom a lisovacou doskou

pozri vykres usporiadania (oddiel B)
upevneny pod nosnikom

HORIZONTALNY POHYB PRI VYBERANI Z FORMY Y

- Zdvih 900 mm

- Motorizacia Bezdotykovy servoregulator
- Okamzita linedrna rychlost’ 2,00 m/s

- Kontrola zastavenia linedrny numericky PTP

- RozliSovacia schopnost’ displeja 0.1 mm

- Presnost’ polohovania DLy 05 mm

- Opakovatel'nost’ umiestnenia ry £0.1 mm

VERTIKALNY POHYB Z

- Zdvih 1600 mm

- Motorizacia Bezdotykovy servoregulator
- Okamzita linearna rychlost’ 3,00 m/s

- Kontrola zastavenia linedrny numericky PTP

- RozliSovacia schopnost’ displeja 0.1 mm

- Presnost’ polohovania DLz £05 mm

- Opakovatel'nost’ umiestnenia rz 0.1 mm

14/11/2013
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CHARAKTERISTIKA ZARIADENIA

OTACANIE RUKY
- Standardna pneumatickd rotacia R1
- Pneumaticka rotacia R2 osadena na rotacii R1
- Vysuivatelny doraz medzipolohy na R2
- Pruzné sprevadzanie pozdiz osi

PNEUMATICKE ZARIADENIE
- Vyberanie z lisovacej dosky
- Riadiaci systém:
. Analégové vakuum a tlak
. Bistabilny tlak

14/11/2013

0- 90°
0 - 180° alebo 0 - 90°
0-180°a 0-90°

: YaZz

pevny a pohyblivy pomocou ru¢ného nastavenia

N
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