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Sommaire

1 Instructions de sécurité générales
1.1 - CE Déclaration de conformiteé

We,

T. Kverneland & Sgnner AS,
Kvernelandsvegen 100
N-4355 Kverneland
Norvége

déclare que le produit

TKS - K2 FeedRobot

a été construit conformément a la Directive sur les machines (2006/42/CE) et répond aux
exigences fondamentales en matiére de santé et de sécurité.

Kverneland, 1er décembre 2014

= or "lr 7
Frinss 1. Lvonidoof
Tegnnes Helge Kverneland
Directeur général

Saisir le numéro de série
de la machine:

T. Kverneland & Sgnner AS, fabricant de produits agricoles, se réserve le droit de modifier la
conception et/ou les spécifications de ses produits sans avertissement préalable.
Ceci n’implique pas l'obligation de modifier des machines fournies précédemment.
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1.2 Garantie

Ce produit TKS est garanti contre tout vice de fabrication et de matériel pendant un an. Sile
propriétaire souhaite qu’un défaut soit couvert par la garantie de produit, il (ou son représentant)
doit en informer le revendeur lors de la commande de piéces et/ou de réparations.

Les réclamations doivent étre signalées pendant la période de garantie.

Le revendeur doit remplir un formulaire de réclamation pour chaque cas couvert par une garantie
et 'envoyer a TKS ou le distributeur/importateur de TKS dans les 10 mois suivant le signalement
du défaut. Les piéces défectueuses seront marquées du numéro de réclamation et conservées
pendant 6 mois maximum, afin que TKS ou le distributeur/importateur de TKS puisse les inspecter.
Etant donné que les produits TKS sont utilisés hors du cadre de contrdle du fabricant, nous ne
pouvons garantir que la qualité du produit et non pas le fait qu’il remplira sa fonction ; par ailleurs,
nous ne sommes pas responsables de tout dommage éventuel

La garantie n’est pas valide si :
a) des piéces de rechange de tiers sont utilisées ou si le produit est réparé ou modifié
sans I'approbation de TKS
b) les instructions de fonctionnement et d’entretien n’ont pas été suivies
¢) la machine a été utilisée a d’autres fins que celles pour lesquelles elle est congue

La garantie ne couvre pas les dégats dus a l'usure normale

Les réglementations de sécurité officielles spécifient des exigences qui sont applicables aux
fabricants de cette machine concernant 'examen approfondi des dangers de sécurité qui peuvent
survenir lorsque ce type de machine est utilisé correctement. Par conséquent, TKS et notre
importateur/distributeur ne sont pas responsables du fonctionnement des composants qui ne sont
pas indiqués dans le catalogue des piéces de rechange pour ce produit.

TKS se réserve le droit de modifier la conception du produit sans que ceci entraine une
quelconque obligation sur les machines précédemment fournies.

NB ! Il doit étre possible d’identifier toutes les demandes de renseignement en rapport a ce produit
avec le numéro de série du produit ; voir page 10 sur I'identification de la machine.
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1.3 Introduction

Nous vous félicitons de votre achat d’un nouveau produit TKS. Vous avez choisi un produit
fonctionnel de haute qualité. Un réseau de revendeurs compétents sera en mesure de vous
conseiller sur son utilisation et de vous fournir des services d’entretien et des piéces de rechange.
Tous les produits TKS sont congus, testés et construits en étroite collaboration avec des
agriculteurs et des coopératives agricoles pour assurer une efficacité et une fiabilité optimales.
Veuillez lire ce manuel d’instructions soigneusement et vous familiariser a la méthode de
fonctionnement de la machine avant de commencer a I'utiliser.

De nombreux facteurs et variables différents peuvent affecter la performance et la méthode de
fonctionnement de la machine. Par conséquent, il est trés important d’évaluer tous les facteurs
connus et d’y adapter le mode d’utilisation de la machine. Une bonne compréhension de la
méthode de fonctionnement et du rendement de la machine, ainsi qu’'une bonne connaissance de
I'alimentation et des types/consistance des aliments permettra d’assurer les meilleurs résultats
possibles.

En travaillant de maniére rigoureuse et en faisant les adaptations nécessaires aux conditions
locales, vous assurerez les meilleurs résultats possibles.

Sincéres salutations.
T. Kverneland & Sgnner AS

tKS

T. Kverneland & Sgnner AS,
Kvernelandsvegen 100
N-4355 Kverneland

Norway

www.tks-as.no

e-post : post@tks-as.no
Phone : + 47 51 77 05 00
Fax :+4751487228
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1.4 Spécifications techniques du K2 FeedRobot
1.4.1 Description du modeéele et domaine d’utilisation

Le systéme K2 FeedRobot est congu et construit pour distribuer automatiquement I'ensilage, les balles
rondes, les balles rectangulaires et la plupart des types de fourrage, ainsi que I'alimentation congelée.

La consistance et les propriétés du produit alimenté auront un impact sur la fonctionnalité de la machine qu’il
est donc important de tester afin de trouver le meilleur modele de fonctionnement possible en fonction de vos
propres circonstances.

Certains types de produits peuvent étre difficiles a traiter en mode automatique et dans certains cas, il peut
étre nécessaire d’adopter le mode manuel.

Le systéme K2 FeedRobot doit étre considéré en tant que systéme et non pas simplement en tant qu’appareil.
Le principe de base est que les grands troupeaux de bétail actuels consomment tant d’aliments qu’il est
nécessaire de disposer d’un systéme automatique qui gére leur approvisionnement et leur distribution. Le
systéme comprend un K2 FeedRobot, qui peut passer

automatiquement parmi divers programmes lui permettant de réaliser des taches variées et une ou plusieurs
unités de stockage intermédiaires permettent au K2 FeedRobot de s’approvisionner lui-méme en aliments.

Le systéme K2 FeedRobot peut étre installé dans la plupart des batiments agricoles et il est également trés
polyvalent, car il est assez haut et assez large pour ne pas compromettre la sécurité des animaux ou des
personnes.

Le systéme peut étre équipé d’une variété de composants supplémentaires, tels

gu’un réservoir d’aliments concentrés, des cellules de pesage, une suspension a simple ou double rail ou un
dispositif d’ouverture de porte.

Il est important de vous familiariser complétement au fonctionnement du systéme si vous souhaitez qu’il soit
stable et fiable.

NB! Les instructions données dans ce manuel d’utilisation correspondent a des conditions de fonctionnement
standards. Des circonstances individuelles peuvent survenir sur le site de I'utilisateur qui s’écartent des
instructions indiquées ici.

Des changements aux machines et a I'équipement en conséquence de telles circonstances ne constituent pas
une raison permettant d’émettre une réclamation a I'encontre du fabricant ou du fournisseur.

Le climat, la température, les types d’herbe, le moment de la coupe, I'équipement de coupe/presse et les
méthodes de conservation font partie des facteurs qui pourraient affecter la fonctionnalité et la performance de
la machine.

Il est important d’adapter et d’ajuster la machine en fonction des conditions locales.

Ceci est essentiel pour obtenir le meilleur résultat possible.

Le Chapitre 1 décrit 'assemblage du K2 FeedRobot et les fonctions de ses composants individuels.
Le K2 FeedRobot est parfois illustré avec I'équipement optionnel installé. Tout équipement optionnel est
désigné comme tel dans ce manuel d’instructions et peut étre fourni moyennant un co(t additionnel.

Equipement supplémentaire :

Transporteur transversal 1,0 m-1,3m-1,7m

Balai a aliments double

Extension de section - large et étroite

Commande de tirant

Réservoir d’aliments concentrés (1 ou 2 réservoirs 1200) - (1-2 ou 3 réservoirs 1600)
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1.4.2 Identification de la machine

Le numéro de série de la machine et 'adresse du fabricant sont inscrits sur une plaque sur la
machine. Voir l'illustration sur cette page. Le numéro de série et 'année de livraison de la machine
doivent étre écrits ci-dessous.

Veuillez utiliser ces informations lorsque vous faites des demandes de renseignements a propos
des piéces de rechange ou du service d’entretien.

Ce produit est marqué CE. Cette marque, ainsi que la confirmation UE écrite associée, signifie que
le produit répond aux exigences de santé et de sécurité actuelles et est conforme aux directives
suivantes : Directive sur les machines, 2006/42/CE.

10
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1.4.3 Données techniques K2 FeedRobot

POIDS : 1650 Kg

RESERVOIR D'ALIMENTS COMPOSES: 120 L

DIMENSIONS MM
LONGUEUR (MAX) VOIR COTE 12 OG 13 MM
LARGEUR (MAX) VOIR COTE 12 OG 13 MM
LARGEUR DE CAISSE (INTERNE) 2180 (3180) MM
DIAMETRE MAXIMUM DE BALLE 1400/1600 (PAILLE) MM
DIAMETRE MAXIMUM DE BALLE 1300 MM
HAUTEUR DE BLOC MAXIMUM 1200 MM
LARGEUR DE BLOC MAXIMUM 1200 MM
HAUTEUR DE BLOC MAXIMUM 1400 (2400) MM
VITESSES

VITESSE MAXIMUM SUR RAILS 0,61 M/S
VITESSE DU TAMBOUR DE déchiquetage 120 TR/MIN
VITESSE DE COURROIE DISTRIBUTEUR LATERAL 0,6 M/S
VITESSE DE COURROIE DE DISTRIBUTEUR

LATERALE LONGUEUR DE PROJECTION SUPPLE-  [1,2 M/S
MENTAIRE

ALIMENTATION

COURROIE DE FOND 0,75 36A
TAMBOUR DE déchiquetage 230 V 7,5 kW 27A
TAMBOUR DE déchiquetage 400 V 7,5 kW 18 A
TRANSPORTEUR LATERAL 230 V 0,9 kW 45A
TRANSPORTEUR LATERAL 400 V 0,9 kW 25A
SUR LES RAILS 230 V 0,4 kW 25A
BROSSE 230 V 0,4 kW 25A
BROSSE 400 V 0,4 kW 1,4A
TREMIE A CONCENTRES 24 V 24V 42 W
ELECTRICITE

COURANT DE COMMANDE 24 V (CC)
PLS SAIA PCD M 3330/3230 PLS

ECRAN E150/NY TYPE E1071

TENSION 230/240 V (N/BY 400 V)
TOLERANCE DE TENSION +/-10 %

CONSOMMATION ELECTRIQUE 230 V 39,64 COURANT NOMINAL TOTAL Eﬁgg'l\_"é"szEE
CONSOMMATION ELECTRIQUE 400 V 27,04 COURANT NOMINAL TOTAL ESS%?_"EM?(;\‘EE
GENERALITES

SYSTEME DE NAVIGATION ROUE D'IMPULSIONS AVEC CAPTEUR INDUCTIF
gllgcl)csgggg DE REMPLISSAGE - ALIMENTS PHOTOCELLULE

g\IED'\ﬁéTEEUR DE REMPLISSAGE - ALIMENTS CON- | .\ o1 URS CAPAGITIES

'EE"A[:\:(S'ETEUR D'ALIMENTS - TRANSPORTEUR A | 1= sURE DU TAMBOUR DE déchiquetage
INDICATEUR DE QUANTITE gfkkgLN%S DE CHARGE DE RAIL DE

ZONE DE FONCTIONNEMENT DE TEMPERATURE [-200C / +500C

11
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1.4.4 Dimensions principales — K2 FeedRobot 1600

Toutes les mesures sont en

—

MM

3170

CHARIOT

1185

INTERIEUR

1580

HAUTEUR

2250

INTERIEUR

3422

EXTERIEUR

1354

INTERIEUR

1590

EXTERIEUR

T |o|mMm|olo|w|>

5167

SECTION EXTERIEURE 1 M +
RESERVOIR

4624

SECTION EXTERIEURE 1

3448

SECTION INTERIEURE DE 1 M

—
-

| et
]

!

952

INTERIEUR

1185

EXTERIEUR

1470

INTERIEUR

1755

MACHINE + ELEVATEUR

550

BALAI A HAUTEUR DE TRAVAIL

A|lO|(Z(E(C|(XR|<|™

1800

LARGEUR DE LA FLECHE
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1.4.5 Dimensions principales - K2 FeedRobot

Toutes les mesures sont en mm.

MM
A |2244 |INTERIEUR
B (1202 |[INTERIEUR
C (1202 |EXTERIEUR
I D (964 [INTERIEUR
o

ARRIERE AVANT

13
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1.5
Sécurité

1 l5l1
Instructions de
sécurité générale

Faites particulierement attention a ce symbole.
Ceci désigne un risque de sécurité et décrit les
précautions a prendre afin d’éviter les accidents

Avant de faire fonctionner, d’ajuster ou de
réparer la machine, I'utilisateur, le technicien
ou le propriétaire doivent se familiariser avec
les instructions de sécurité contenues dans ce
manuel d’installation.

Vous étes responsable de la sécurité
au travail !

Veuillez lire et comprendre ces instructions
de sécurité générales.

Il existe un risque de projection de pierres
vers le haut et vers le bas pendant le
fonctionnement de la machine.

Utilisation de la machine
La machine ne doit étre utilisée que pour les fins
pour lesquelles elle a été congue.

La méthode de fonctionnement de la machine
L'opérateur doit se familiariser avec la méthode
de fonctionnement de la machine, afin que
celle-ci puisse étre utilisée de maniére sécurisée
et appropriée.

Fournir une notification dans le local
L'opérateur doit se familiariser avec la maniére
dont la machine fonctionne, afin que celle-ci
puisse étre utilisée de maniére sécurisée et
appropriée

Maintenir une distance sécurisée

Les humains et les animaux doivent étre tenus
éloignés de la machine lorsqu’elle est en service.
Tenez-vous a distance des piéces en service,
tournantes et mobiles.

Etre conscient de la sécurité

Ne pénétrez jamais dans la machine lorsque
celle-ci fonctionne. Lors des taches de
maintenance, déconnectez I'alimentation.

Ecran de protection

Contrdlez que toute les écrans fonctiones et
sont montés correctement avant de démarrer la
machine. Il faut réparer ou remplacer
immédiatement un ecran endommagé.

14
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AT

Indicateurs d’avertissement

Des indicateurs d’avertissement installés sur la
machine doivent étre visibles depuis toutes les
zones du local.

Alarme

Veillez a ce que l'alarme installée soit activée
pendant 15 secondes avant le démarrage
(démarrage retardé). Ne pénétrez pas dans la zone
entre le réservoir et la machine avant le
remplissage.

Plaque d’avertissement

Les plaques de symboles d’avertissement fournies
« Accés interdit aux personnes non autorisées »
doivent étre attachées sur toutes les portes du local.
Attention ! La machine démarre automatique-
ment.

Piéces de rechange

Pour des raisons de sécurité, nous vous
recommandons de n’utiliser que des piéces de
rechange d’origine. L'utilisation de

pieces de rechange de tierces parties annulent la
garantie du produit.

Maintenance

Veillez a ce que la machine soit entretenue de
maniére appropriée et soit maintenue en bon état de
fonctionnement. N'essayez jamais de modifier les
composants mécaniques de la machine.

La zone dans laquelle la machine fonctionne
Doit étre physiquement cléturée ou verrouillée pour
éliminer les risques pour les humains ou les
animaux.

Panneau de commande
L’alimentation doit étre déconnectée avant d’ouvrir
le panneau.

Arrét d’'urgence

Les étiquettes STOP de signal jaunes et rondes
doivent étre fixées a tous les interrupteurs d’arrét
d’'urgence

Sens de la rotation

La fleche (A) indique le sens de la rotation du
rouleau.

L’étiquette indiquant le sens de la rotation sur le
rouleau est placée sur le cété gauche.

NB!
Si le sens de rotation n’est pas correct, deux phases
de l'alimentation principale doivent étre permutées.

15
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1.5.2
Instructions de sécuriteé
supplémentaire

Fig. 2

Fig. 4

Fig. 5

La machine est marquée de plaques A

d’avertissement. Si ces plaques sont
endommagées, elles doivent étre remplacées.

Le numéro de commande est indiqué sur les
illustrations dans cette section.
La fig. 6 pour leur emplacement sur la machine.

Plaque d’avertissement UH220532 (fig. 1)
Veillez a lire et comprendre le manuel
d’instructions avant d’utiliser la machine

et avant de faire des réglages ou de réaliser
toute tache de maintenance.

Plaque d’avertissement UH220544 (fig. 2)
Risque d’écrasement. Maintenez une distance
de sécurité depuis la zone entre le Combicutter
et le réservoir.

Plaque d’avertissement UH220526 (fig. 3)
Vous pourriez vous blesser les doigts si vous
les coincez entre la chaine et la roue dentée.

Plaque d’avertissement UH220527 (fig. 4)
Risque de coupure pour les mains. Vous
risquez de vous couper la main sur les lames
du tambour lorsque

le tambour fonctionne

Plaque d’avertissement UH220539 (fig. 5)
Risque de se casser les doigts. Vous risquez de
vous casser les doigts si vous les coincez entre
le transporteur et la base

16
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TKS

V4

”

ecurite

1.5.3 Présentation des risques de s

UH220532

UH220544

UH220539

UH220527

UH220544

UH220526

UH220544

UH220539

UH220527

Fig. 6
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1.5.4
Lever la machine avec
une grue

1.5.5

Avertissement pour
une nouvelle machine

J

Utilisez uniquement des équipements de levage
appropriés. La machine doit étre soulevée par
les points marqués par un symbole de levage.
Voir fig. 7

Avertissement !

Veillez a ce que personne ne se trouve sous ou
prés de la machine lorsque celle-ci est levée.
Levez la machine a I'aide d’'une sangle fixée

au chassis principal de la machine, afin que
I'élévation soit équilibrée.

Vérifiez que les sangles sont correctement
fixées avant de commencer le levage.

Utilisez une sangle supplémentaire pour aider a
maintenir la machine en position.

Lire le manuel d’utilisation

Faites particulierement attention lorsque vous
démarrez une nouvelle machine pour la
premiére fois. Les défauts d’installation,

le fonctionnement incorrect, etc. peuvent
entrainer des réparations et des pertes de
revenus colteuses. La garantie de produit TKS
ne couvre pas les dégats survenus parce que
les recommandations

contenues dans le manuel d’instructions n’ont
pas été suivies. Faites particulierement
attention a ce symbole.

Il est utilisé pour souligner des informations
importantes, empécher l'installation et le
fonctionnement incorrects

Faites particulierement attention aux points
suivants lors de la mise en service d’'une
nouvelle machine :

Vérifier que la machine est correctement
installée et qu’elle n’est pas endommagée.

Graissez la machine aux endroits indiqués a
la fig. 80 dans le chapitre 4 sur la
maintenance

Rappelez-vous que I'opérateur est
responsable de la vérification de montage
correct et résistant de I'équipement
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1.5.6 Point de levage
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1.5.7 Mécanisme de verrouillage de porte
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1.6
Recyclage
- déchets transformeés en ressource -

Les produits TKS ont besoin de composants électriques et électroniques pour fonctionner.
Ceux-ci sont catégorisés sous le terme générique de produits EE. Les produits TKS utilisent
en général des composants, tels que des cables, des interrupteurs, des moteurs, des unités de
commande, etc.

Lorsque les produits TKS sont jetés, les composants contenant des contaminants doivent étre
traités et triés de sorte qu’ils ne polluent pas I'environnement. Les contaminants doivent étre pris
en charge en toute sécurité.

Les distributeurs sont obligés d’accepter les déchets EE des produits dans la gamme de produits
gu’ils vendent.

Ces déchets doivent étre conservés de maniére sécurisée et envoyés a une déchetterie ou une
usine de traitement approuvées.

Les déchets EE doivent étre triés et transportés de maniere a ne pas étre endommagés ou
détruits.

Si vous avez besoin d’autres informations sur le traitement des déchets EE, veuillez contacter
votre distributeur.

TKS est membre de Renas.
(Programme national pour la collecte/le traitement des déchets électriques/électroniques)

Sinceéres salutations,
TKS AS
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2 Conseils d’installation

2.1 Tailles de rail recommandées pour
suspension a 1 rail

Taille de rail Taille de rail Longueur entre portique
IPE 120 Max. 1,5 m (non recommandé par TKS)
IPE 160 Max. 3,5 m
IPE 220 Max. 5,0 m

2.2 Tailles de rail recommandées pour
suspension a 2 rails

Taille de rail Taille de rail Longueur entre portique
IPE 120 Max. 3,0 m
IPE 160 Max. 5,0 m
IPE 220 Max. 7,0 m

Pour les autres portiques de rail veuillez contacter TKS.

Couple pour boulons K80 (8,8)

M6 M8 M10 M12 M16 M20 M22 M24

1,1Nm | 2,8 Nm 5,2 Nm 9,1Nm | 226 Nm | 44,0 Nm | 59,7 Nm | 76,0 Nm

Notes importantes concernant le montage des monorails TKS
» Le rail doit étre dimensionné conformément a la charge (P) et a la distance de suspension (l) et
» Doit étre controlé pour vérifier toute restriction de pression de roue.

» La structure du batiment doit pouvoir supporter la charge du systéme de rail en question.
+ Le systéme de rail TKS est fourni avec une résistance totale dans les articulations (IPE120/160.
Lorsque les rails TKS sont utilisés dans les voies, la plupart des points d’attache doivent se trouver

sur la face inférieure du rail. Pour les voies courbes, il doit y avoir une suspension au début, au
milieu et a la fin de la courbe.

Important :
il est important de vérifier réguliéerement le couple de serrage des boulons d’assemblage.
(au moins une fois par an).
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2.3 Installation au plafond

Robot avec rail double Robot avec rail simple
1440

¥ ] | T ]
f B
3 3
S
5 =

g I

! 1 A 1
Fig. 10a
A=

3170

3000 recommandé sur 1 rail
2800 recommandé sur 2 rails
2600 minimum sur 1 rail
2400 minimum sur 2 rails
2300 minimum sans

Eli?’ P:—T“J@/ - transporteur transversal sur
- 1 rail
g * 2100 minimum sans
a i transporteur transversal sur
2 rails
2010
3510
3850 3180
Fig. 10b
Hauteur sous le rail Mesure e Remplissage S
.. . sage depuis le transporteur
(mesure minimum) enregistr réservoir manuel/autre transversal
K2 FeedRobot sur 2 rails 2800 2400 2050 2050
K2 FeedRobot sur 1 rails 3000 2600 2200 2250
Largeur de bord a bord du berceau Largeur min. | Largeur min.
K2 FeedRobot 1200 1600
K2 FeedRobot sans transporteur 2000 -
K2 FeedRobot 1600 1,0m transporteur 2000 2400
K2 FeedRobot 1600 1,3m transporteur 2400 3000
K2 FeedRobot 1600 1,7m transporteur 3000 4000
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2.4 Installation de 'alimentation électrique

La méthode la plus courante et la meilleure pour alimenter un K2 CombiCutter consiste a utiliser
des rails électriques. Ces rails sont munis d’'une bande de cuivre a l'intérieur et d’'un transformateur
(sur glissiére) qui suit 'unité pendant le fonctionnement. Voir fig. 11

La fixation étroite doit étre attachée tous les 2 meétres sur le rail. Voir fig. 11b

Fig. 11b Fig. 11a

Fig. 11
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La fixation large doit étre attachée a la distance correcte depuis le rail maintenant le chariot
transversal.

Voir Fig. 12

/1

Fig. 12
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2.5 Fils de cuivre 400V/230V

400V 3 pole+N (Rail droit)

_—

L3 —

V

A \J=_

s

AU

NN\N\N

— L2

— L1

Fig. 13a

400V courbe 3 Pole + N

L3 — 2
N — —vV
A
| — L1
8B~
Fig. 13b
230V 3 pole
L3 — 12
vV — v
A
L] — L1
e
Fig. 13¢

La terre (A) doit étre insérée la ou il y a une
bande jaune (B) le long de 'extérieur du rail.
La bande jaune doit étre continue sur toute la
longueur du rail.

JT_ = MIS A LA TERRE
L1 = PHASE
L2 = PHASE
L3 = PHASE

N = CONDUCTEUR NEUTRE
V = CHAUFFAGE

Une barre de sécurité supplémentaire (C) sur

le rail assure que le collecteur de courant ne
puisse pas étre installé dans le mauvais sens et
cause un court-circuit ou des impulsions
incorrectes.

Chaque fil de cuivre doit étre fixé a des vis

de serrage dans le boitier d’interrupteur a
'extrémité, avant qu'un électricien autorisé ne
compléte le reste de la procédure.

Dans les emplacements humides ou en cas
de variations de température, il conviendra
d’installer un cable chauffant pour tuyauterie.

Consultez également le manuel du rail
conducteur.

NB !
TKS recommande d'utiliser des cables
chauffants car ils sont plus fiables.
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2.6 Installer le rail conducteur

Rail en PVC

* Le rail posséde 7 voies permettant de poser
2,3,4,5, 6 ou7 conducteurs en cuivre.

* Plage de température pour le rail : -30 °C a
+60 °C

* Le rail est fabriqué en plastique ignifuge.
Voir Fig. 14

Rail conducteur

Les rails peuvent étre utilisés en tant que conducteurs pour tous les types de dispositions de voie,
y compris les voies incurvées.

Le rail est inséré dans le rail coulissant (A) qui est fixé a une corniére (B) et est ensuite posé avec
des pinces sur le haut du profil en | ou directement au plafond.

Voir Fig. 15

Toutes les unités de rail conducteur doivent étre posées avec la ligne jaune sur le méme cété,

sinon la bande d’espacement supplémentaire ne pourra pas étre installée. La nervure

supplémentaire empéche de tourner le collecteur de courant dans le mauvais sens.

» Distance maximum de 2000 mm entre les deux points de suspension.

» Distance minimum de 500 mm entre le rail coulissant et I'articulation.

» Toujours fixer le support depuis le point de raccord d’alimentation (point de raccord d’extrémité/
au milieu)

» Tous les autres supports doivent étre des supports coulissants. Ceci permet au rail conducteur
de s’élargir librement.
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2.6.1 Rail conducteur avec articulation d’extremite
Bande d’isolation T50

Les articulations entre deux longueurs de rail
doivent étre recouvertes de bande disolation
T50. Voir fig. 16

Fig. 16

Pince d’articulation

La pince d’articulation est munie d’arétes qui
fixent le rail en position lorsque les deux parties
sont enfoncées ensemble. Ceci vous permet
d’assembler le rail conducteur rapidement et en
toute sécurité.

Une fois que le rail est en place, nous
recommandons de poser le rail a travers afin
d’assurer que les articulations fonctionnent
correctement ; ceci doit étre fait aprés le
marquage des conducteurs en cuivre.

Vérifiez que la voie le long du rail est

libre et n'est pas déformée par les attaches
d’assemblage (la voie doit étre de 10 mm).
Fig. 17 Si nécessaire, vous pouvez ajuster la voie en
courbant la pince d’'articulation jusqu’a
obtention du dégagement approprié.

Voir Fig. 17
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Fig. 18

Fig. 19

500mm |

Corniére

Le rail est fixé a une corniére, qui est ensuite
installé avec les pinces sur le haut du profil en |
ou directement au plafond.

Voir Fig. 18

Articulations d’extrémité
Déplacez le manchon jusqu’au boitier
d’interrupteur d’extrémité au bout du rail.
Voir Fig. 19

Manchon

Une fois que le manchon a été positionné au
bout du rail conducteur, il doit étre fixé a l'aide
des vis appropriées (A).

La distance entre le bornier d’extrémité et la
suspension fixe doit étre de 500 mm.

Voir Fig. 20
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Fig. 22

Fig. 23

Chariot

Posez le fil en cuivre depuis I'extrémité de la
voie a I'aide du chariot.

Le chariot n’est pas fourni.

lllustration 1

Fixez le chariot & un trou de diam. 6 dans les
fils de cuivre.

lllustrations2 - 3

Faites passer le chariot dans le rail conducteur
et tirez-le a travers le rail jusqu’a ce qu’il at-
teigne l'autre cété.

Voir Fig. 21

Fils en cuivre

Le chariot tire les fils en cuivre a travers le rail
conducteur jusqu’a ce que I'extrémité courbe
pousse contre le rail.

Voir Fig. 22

Connexions du fil en cuivre
Les bandes en cuivre sont ensuite connectées
aux divers courants et a leurs cables associés.

Voir les symboles et les abréviations pour
les fils en cuivre a la page 22,
Fig. 13a-13b - 13c

A 400 V 3 pbles +N (rail droit)
B 400 V incurvé 3 péles + N
Cc 230V 3 péles

Voir Fig. 23
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Fig. 26

Cables chauffants avec bandes
d’isolation

Les cables chauffants avec des bandes
d’isolation sont acheminés dans le rail
conducteur.

La bande isolante verte (A) doit étre orientée
vers l'intérieur du rail conducteur.

Voir Fig. 24

Connexions du cable de chauffage
Le cable de chauffage est connecté a un
bornier avec un circuit séparé de 230 V - 10-16
A. Voir Fig. 25

Dans le boitier de raccordement intermédiaire,
le cable de chauffage doit étre divisé en deux et
inséré dans chaque extrémité.

Voir l'illustration ci-dessous.

Pince de suspension

Installez la pince de suspension fixe (A) prés
de l'articulation d’extrémité.

Voir Fig. 26
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Fig. 27

Fig. 28

Fig. 29

Installer le joint en caoutchouc
Installez le rail a membrane de protection dans
la voie horizontale sous le rail du conducteur
manuellement ou, dans le cas de bouts de
membrane long, en utilisant un équipement
spécialisé (consultez TKS).

Le joint en caoutchouc doit étre installé des
deux cbtés pour obtenir une meilleure
protection (IP44)

Voir Fig. 27

Collecteur de courant

Les collecteurs de courant sont insérés dans le
gainage sur le rail conducteur. Le collecteur

de courant est contrélé par un support
d’attelage relié au chariot ou tablier transversal.
Il peut étre nécessaire de procéder a une
adaptation individuelle en fonction de
I'emplacement.

NB!

Veillez a ce que le cable ne tire pas le chariot
du collecteur de courant de travers.

Voir Fig. 28

Chaine

Une chaine doit étre fixée sur chaque support
pour tirer le collecteur a I'’horizontale. Il est
important que la chaine tire parallélement a
I'ouverture dans le rail conducteur. Voir image
suivante.

Voir Fig. 29
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Fig. 30

Fig. 32

Tirage régulier sur la chaine

Il est important que la chaine (A) tire de
maniére réguliére (pas de travers) et
Iégérement vers le bas (1-3 cm).

Ceci est particulierement important lors du
fonctionnement par courbes.

Voir Fig. 30

Joint en caoutchouc

Veillez a ce que la partie insérée du joint en
caoutchouc soit posée a I'intérieur de la voie
sur le gainage d’extrémité.

Voir Fig. 31

Gainage d’extrémité

Redresser le montage et fixez le gainage
d’extrémité a l'aide des vis appropriés
Voir Fig. 32
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TKS
Conducteurs en cuivre
Les extrémités des conducteurs en fil doivent
25mm étre coupées a 25 mm en dehors du rail.
Voir Fig. 33
Fig. 33

Connecteur

Fixez a la fiche d’extrémité. Fixez la pince
d’articulation sur la bande isolante et ajustez-la
pour obtenir le dégagement approprié€.

Voir Fig. 34

Fig. 34
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2.6.2 Rail conducteur avec connexion centrale

Fig. 35

Fig. 36

¥

3

] o .

£l
Tl

Fig. 37

Boitier central de commutation
Fixez le botitier central de commutation avec les
manchons depuis le boitier déja inséré dans les
deux extrémités. Installez le boitier central de
commutation avec les deux pinces de
suspension fixées sur chaque cbté.

NB!

Le boitier central de commutation nécessite
une suspension fixe sur chaque c6té du boitier
d’alimentation. Une distance de 500 mm de
chaque coté est requise.

Voir Fig. 35

Pinces

Connectez le cable d’alimentation a I'aide des
pinces.

Insérez la pince dans les rainures.

Voir Fig. 36

Posez les conducteurs en cuivre
Les conducteurs en cuivre sont posés de la
méme maniére que pour les rails avec des
connexions d’extrémité, mais ceci peut étre fait
depuis n'importe quelle extrémité

Voir Fig. 37

NB!

N’oubliez pas d’acheminer les conducteurs
en cuivre a travers les pinces de connexion
lors de la pose des conducteurs.
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Fig. 38

Fig. 39

Fig. 40

Alimentation

Le cable d’alimentation doit étre connecté a
l'aide des vis appropriées. Pour I'alimentation,
connectez les cables chauffants a un bornier.
Voir Fig. 38

Conducteurs en cuivre

Comme pour les rails avec des connexions
aux extrémités, les conducteurs en cuivre qui
sont acheminés a travers le rail conducteur
doivent étre coupés a 25 mm en dehors du rail
en raison de la dilatation du rail (causée par les
variations de température).

Voir Fig. 39

Gainage d’extrémité du rail
conducteur

Aprés avoir coupé les conducteurs en cuivre
a 25 mm, fixez le gainage d’extrémité a I'aide
du connecteur appropri€. |l s’agit de la méme
procédure que pour les rails conducteurs avec
des connexions d’extrémité.

Voir fig. 40
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Fig. 41

Fig. 42

Joint en caoutchouc

Insérez le joint en caoutchouc manuellement ou
utilisez un équipement spécialisé si vous vous
servez de morceaux longs.

Voir fig. 41

Boitier central de commutation
La connexion centrale doit étre fixée au rail
conducteur a I'aide des vis appropriées.
Voir Fig. 42
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2.7 Installer les chariots roulants

Les chariots roulants sont fournis détachés. Ceux-ci sont fixés a I'’extrémité du rail. Les chariots
roulants motorisés doivent se trouver a I'avant de la benne.

Voir Fig. 47

ARRIERE

ARRIERE

Fig. 47
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2.7.1 Installer Péquipement sur les chariots roulants

Fig. 48

Fig. 49

Fig. 50

Les chariots roulants avant et arriére sont reliés
par une barre de liaison. La barre est d’abord
fixée au chariot, puis les conduites sont vissés
a I'extérieur de la barre.

Ceci est uniquement applicable aux systémes a
2 rails

Voir Fig. 48

La fixation du transformateur est attachée.
La barre fournie est tout d’abord vissée

au chariot, puis la fixation est insérée dans le
trou fileté a l'aide de pinces

Voir Fig. 49

Une chaine est attachée a chaque bras pour
tirer le transformateur a I’horizontale. Il est
important que la chaine soit droite (pas courbe)
et qu’elle soit Iégérement pendue vers le bas.
Voir Fig. 50
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Fig. 52

Vissez la roue de compteur sur I'extérieur du
chariot (c6té opposé au moteur). Voir Fig. 51

Distance entre I'émetteur inductif et I'étoile
d’'impulsion (distance de détection A = 1-3mm).
Veillez a ce qu’il n’y ait aucun fil pincé.

Vissez I'émetteur pour le signal externe sur le
chariot roulant Il y a un conducteur a 2 fils au
dos de I'un profilés de suspension.

Connectez le conducteur a I'émetteur.
L'émetteur doit étre de préférence vissé sur
l'arriere gauche du chariot roulant, a I'intérieur.
Voir fig. 52

Si le robot doit étre alimenté par un réservoir,
un commutateur de rail doit étre vissé a I'arriére
du chariot roulant qui démarre mécaniquement
le réservoir. Ceci est fixé aux 2 trous les plus en
haut (arbre ou roue du chariot roulant).

Voir fig. 53

A = Elément de frappe du poussoir de
réenclenchement
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2.7.2 Installation du support de I’émetteur avec
la roue d’impulsions

Montez le poussoir de réenclenchement sur le chariot
roulant. Le poussoir de réenclenchement doit se
trouver a lintérieur du passage d’alimentation que le
robot traverse en cours de d’opération normale. Ceci
est important et permet au robot de se mettre dans la
position correcte.

Le support d’émetteur (livré complet) est fourni avec
des boulons M8 directement sur le chariot.

Voir fig. 54

Vérifiez que la roue d’impulsions et le capteur soient a
la distance de travail correcte, c.-a-d. 2-4 mm.

Le support de I'émetteur peut étre installé des deux
cbtés du chariot roulant. Suspendez le chariot avec la
roue d’'impulsions et poussez chariot vers le

poussoir de réenclenchement afin de vérifier que
l'impact déclenche I'interrupteur.

Poussoir de réenclenchement posé :

* (A) réenclenchez les boutons poussoir 1 et 2
Fig. 54 e (B) réenclenchez les interrupteurspoussoir 3 et 4
e (C) roue d’impulsions avec émetteur

Installation des poussoir(s) de réenclenchement
La roue d'impulsions, qui est le systéme de navigation
du robot, prendra une certaine marge d’erreur dans le
temps. C’est pourquoi, nous utilisons 1 ou 2
réenclenchements pour calibrer la position du robot.
Leur placement est important, alors que le robot doit
1 étre aussi précis que possible dans les positions
critiques, surtout lors du remplissage de fourrage et
d’aliments concentrés.

Installez les poussoirs de réenclenchement a des
3 positions appropriées. Ajustez-les en termes de
hauteur et de largeur afin que le poussoir sur le robot
soit correctement active.

A— Le systéme de contrdle du robot a un menu spécial
pour les trouver

Le butoir de réenclenchement est installé comme
suit dans I'étable :
* Les butoirs de réenclenchement 1 et 2 doivent
étre montés aux deux extrémités de I'étable.
* les butoirs de réenclenchement 3 et 4 doivent étre
-l- —2 montés
* en conjonction avec la trappe d’alimentation ou le
tuyau de descente des aliments
Fig. 55 « concentrés. Se Fig. 55

A = trappe d’aliments/aliments concentrés
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2.7.3 Montage du récepteur de 24 V CC

Le récepteur est vissé dans le rail. Lorsque le dispositif de déclenchement d’aliments concentrés

(A) se trouve sur le milieu de I'ouverture, 'émetteur B doit se trouver au milieu du récepteur. Il est
important qu’il soit monté correctement afin que les balais touchent toujours les bandes de cuivre.
Voir Fig. 56

NB!

Il est trés important que le récepteur soit toujours parfaitement ajusté, sinon il sera détruit.

Les fils du récepteur de 24 V CC sont connectés au contrdleur a vis des aliments concentrés.

Par exemple, il peut s’agir d’'un contrdleur simple comprenant un dispositif de protection du moteur
et d’un contacteur de 24 V CC. Ceci est fait par I'électricien autorisé.

NB!
Vérifier que la polarité (+24V=Marron OV= Bleu) soit compatible avec I’émetteur 24V CC
sender. Une inversion de polarité peut mettre les composants en court-circuit.

’
L

00 0000 4 0
.
.

—_

[

Fig. 56
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2.7.4 Installer 'équipement sur les sur les
chariots sur 1 rail

Arriére

A EMETTEUR SIGNAL EXTERNE

DE 24V .
ROUE D’IMPULSIONS AVEC J o]
REINITIALISATION =

T =] .
PINCE POUR COLLECTEUR UT H
DE COURANT

D |SUPPORT

E |RAIL D'INTERRUPTEUR

Avant

)\

Fig. 57a
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2.7.5 Installer Péquipement sur les tabliers
transversaux sur 2 rails

Pour que le robot puisse fonctionner en tant que dispositif automatique, certains équipements
doivent étre montés sur les tabliers transversaux du robot.
Voir Fig. 55

Il s’agit :

«  Emetteur pour le signal externe de 24 V (uniquement pour les robots qui se remplissent en
aliments concentrés et en eau depuis une source autre qu’un réservaoir).

* Roue d'impulsions avec réinitialisation.

* Collecteur de courant pour alimentation a travers le rail conducteur.

» Rail d’interrupteur (uniquement si le robot doit effectuer le remplissage dans un réservoir).

« Barre de liaison reliant 'avant et I'arriére du chariot (un rail uniquement).

EMETTEUR SIGNAL EXTERNE
DE 24V

Arriére

ROUE D'IMPULSIONS AVEC
REINITIALISATION

PINCE POUR COLLECTEUR
DE COURANT

D |ENTRETOISE

E |RAIL D'INTERRUPTEUR

Arriére
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2.7.6 Fixer le chariot

Avant de suspendre le chariot depuis les tabliers transversaux, il est recommandé d’ajuster les
rails de plafond a la bonne hauteur, afin de ne pas avoir a utiliser un verrou pour 'ajuster
ultérieurement. Voir Fig. 58

Les facteurs critiques concernant la hauteur d’installation sont:

* Le rail longitudinal - ou le cas échéant, le tampon a I’arriére si la machine (1 rail) doit
étre d’'une hauteur suffisante lorsque le chariot collecte une nouvelle balle ronde d’un
réservoir.

* Le distributeur latéral de la machine doit étre d’une hauteur suffisante pour I’empécher
de se coincer dans le fourrage et le mouvement du fourrage.

Mesures pour les rails doubles

La hauteur depuis la base (paroi latérale) et jusqu’au bord supérieur du profilé du rail.
Il s’agit d'une mesure minimum absolue

Voir Fig. 58

A = mesure recommandée de 350 mm

B =mesure recommandée de 500 mm

C =mesure minimum de 1650 mm, s’applique a un diamétre de balle ronde de 1250 mm.
Cette mesure augmente pour les diamétres de balle ronde plus grande.

Moins de risque de colmatage entre le transporteur transversal et la machine.

U
i} = TR
= ]

Fig. 58
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Rail double

Mesures pour le rail simple

La hauteur depuis la base (paroi latérale) et jusqu’au bord supérieur du profilé du rail.
Il s’agit d'une mesure minimum absolue.

Voir Fig. 59

A = mesure recommandée de 350 mm

B =mesure recommandée de 500 mm

L = mesure minimum de 1650 mm, s’applique a un diametre de balle ronde de 1250 mm.
Cette mesure augmente pour les diamétres de balle ronde plus grande.

Ajustement de la hauteur du distributeur latéral

Nous recommandons la hauteur la plus haute possible entre le bas de la machine et le
distributeur latéral.

Moins de risque de calfeutrage entre le distributeur latéral et la machine

Rail unique

Fig. 59
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2.7.7 Installer la chaine de sécurité
Le robot est vissé en place avec un boulon A dans I'ceillet d’écrou B

* NB! Il doit y avoir un espace entre le contre-écrou C et le tuyau E

* Serrez le contre-écrou C jusqu’a I'ceillet de I'écrou B

* Pour finir, fixez le boulon a I'aide d’une goupille D

Le chariot doit étre vissé a I'avant et a I'arriére avec des boulons dans les ceillets d’écrou.
Installez la chaine a travers I'axe de poulie et la fleche. Voir fig. 60

Fig. 60
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2.8 Installer le réservoir

Le réservoir pour 2 ou 3 balles doit étre fixé a I'extrémité du rail derriére le chariot ou il doit &étre
rempli.

Lorsque la benne doit étre remplie, le transporteur a bande dans le réservoir doit pénétrer dans la
benne, afin que les machines se chevauchent. Ceci permet d’éviter les déversements et assure le
processus de remplissage le plus sécurisé possible.

Il est également important que le réservoir se trouve dans la bonne position relativement a la
direction de largeur du K2 FeedRobot, afin que le chariot glisse facilement dans le réservoir

Toute la communication entre le K2 FeedRobot et le chariot mélangeur est mécanique ;
le K2 FeedRobot active en fait un interrupteur de « fin de course» sur le rail.

La hauteur du réservoir doit étre ajustée afin d’assurer que le transporteur du réservoir et le
transporteur du K2 CombiCutter ne se heurteront pas. Une distance de 350 mm entre le dessous
du réservoir et le dessous du K2 CombiCutter est suffisante. Voir Fig. 70

REMARQUE ! Veillez a ce que le chargeur et le remplissage d’aliments concentrés aient la
méme position
Ces 2 positions doivent étre séparées par au moins L = 500 mm

¢ Minimum 2600 1 rail

*  Minimum 2400 2 rails

*  Minimum 2300 sans transporteur transversal 1 rail
*  Minimum 2100 sans transporteur transversal 2 rails

3170
: 118
F
()]
o &
2
] ] ],/
— T @ <
g &
o ~ —
X
2010
3510
3850 3180
Fig. 70
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Le réservoir doit étre a une hauteur qui assure que le transporteur sur le réservoir et le
transporteur sur le K2 CombiCutter ne se heurtent pas. La hauteur du réservoir est ajustée en
desserrant les vis et en abaissant les pieds. Utilisez un vérin hydraulique ou un chariot élévateur
pour élever le réservoir. Se Fig. 71

=

sse3a
i

Fig. 71

49



TKS Manuel d’utilisation

Linterrupteur de fin de course du chariot est vissé sur le rail. Sa position doit étre telle que lorsque
le K2 FeedRobot est juste a cb6té du réservoir (bord arriére du cadre touche le bord avant du pied) ;
linterrupteur doit presque toucher le rail d’aiguillage sur le tablier transversal. Voir Fig. 72

Si la benne est tirée pendant le remplissage, l'interrupteur du rail coupera I'alimentation.

I
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Fig. 72
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2.8.1 Connecter les capteurs/interrupteur

L'armoire du réservoir doit étre installée a une position appropriée sur le mur. Il est recommandé
d’assurer un acces aisé a cette armoire lors du remplissage du réservoir.
Pour que le réservoir fonctionne avec le robot, des photocellules et un interrupteur de fin de course

de tablier doivent étre connectés a I'armoire.
Voir fig. 73

Interrupteur de fin de course de tablier

Emetteur de photocellule :
) / 1 R
%

Récepteur de photocellule

"L

Fig. 73
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Récepteur de photocellule (3 |Cable Couleur |Bornier
24V Marron
oV Bleu

Signal Noir

Emetteur de photocellule (3 [Cable Couleur |Bornier
24V Marron
oV Bleu

Aiguillage dans le rail (3 Cable Couleur |Bornier
24V - 1
oV - 2

Connexions dans le panneau

Le tableau indique ou les cables individuels pour les capteurs individuels doivent étre connectés
au bornier. Il est important que les cébles soient correctement installés (p. ex. dans une gaine en
plastique ou sous une enveloppe en métal) afin d’éviter les dégats.

La connexion de I'alimentation électrique au panneau et a I'électricité au moteur doit étre réalisée
par un électricien agréé.

Essai
Le réservoir fonctionne-t-il correctement ?

» Commencez par essayer de tourner le bouton avant/arriére sur le panneau sur le mur.
Par exemple, utilisez une poignée de balai et poussez le chariot jusqu’a I'aiguillage.
La courroie doit maintenant avancer vers I'avant.

* Appuyez sur le bouton de pas sur le panneau. La courroie doit maintenant avancer vers
'avant.

* Placez votre main devant la photocellule. La courroie devrait s’arréter au bout de quelques
secondes.
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2.8.2 Balai d’aliments

Ajustez le ressort sur le balai, afin qu’il soit Iégérement appuyé contre la surface A
Ajustez a l'aide de I'attelle B

Nettoyez une fois par semaine. Enlevez les résidus d’aliments du moteur, des engrenages et
des essieux.

i § 7

aad
1y

Fig.
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2.9 Installation de la trémie d’alimentationd

Toute la communication entre le K2 FeedRobot et le chariot mélangeur est mécanique ;
le K2 FeedRobot active en fait un interrupteur de « fin de course» sur le rail.

Dimensions d’installation recommandées pour la trémie d’alimentation fig. 76
Pour de plus amples détails, consultez le manuel d’instructions.
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Fig. 76
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2.10 Installation du mélangeur d’aliments

Toute la communication entre le K2 FeedRobot et chariot mélangeur se fait par le biais de
I'interrupteur de fin de course du chariot ou par le biais d’'un émetteur/récepteur radio.

Dimensions d’installation recommandées pour la trémie d’alimentation fig. 77
Pour de plus amples détails, consultez le manuel du Mélangeur d’aliments.

FeedMIX 17m?

7540

160

5070 ‘
I
l
= s 5
:E % - A 0 m} "g; E §
= ~N
S ¢
S o]
= o L _/
940
Y
) j /<
g eSS
== LN
2 o i
N| o = -
Fig. 77
Mesure
Mélange Mélange Mélange Mélange Mélange | Mélange Mélange Mélange Mélange Mélange Mélange Mélange
Type d'aliments | d’aliments | d’aliments } d’aliments ] d’aliments] d’aliments]| d’aliments | d’aliments] d’aliments | d’aliments | d'aliments | d’aliments|
6,5 8 10 12 14 17 20 24 27 30 36 38 40 3s
Volume en m3 6,5 8 10 12 14 17 20 24 27 30 36 40
Longueur 3600 | 3800 | 4200 | 4600 | 4750 | 5800 | 6400 | 6600 | 6800 | 6800 9100 | 9100
Largeur 2150 | 2150 2150 | 2460 | 2560 | 2150 | 2460 | 2460 | 2560 | 2560 2460 | 2460
Hauteur avecla courrole | 5390 | 2530 | 2830 | 2870 | 2950 | 2740 | 2440 | 2830 | 3130 [ 3280 | 2900 | 3050
honavorate o onouer| 2690 | 2830 | 3130 | 3170 | 3250 | 3040 | 2740 | 3130 | 3430 | 3580 | 3200 | 3350
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2.11 Liste de controle avant de démarrer le
K2 FeedRobot

Avant de démarrer le FeedRobot, il est recommandé de vérifier cette liste de contrdle afin de
découvrir des défauts éventuels.

1. Fonctionnement du moteur manuel
Afin de vérifier que les moteurs tournent dans le bon sens, démarrez les moteurs suivants dans le
menu d’opération manuelle du robot.

Générateur de déchiquetage

Le tambour doit tourner dans le sens horaire lorsque vous vous trouvez a droite du robot.
Autrement dit, le tambour doit amener les aliments vers le haut vers la cassette du contre-couteau.
Changez de phases si le tambour tourne dans le mauvais sens.

Distributeur latéral
Distributeur latéral a droite, c.-a-d. lorsque vous vous tenez le dos a I'écran, la courroie doit étre a
votre droite. Vice-versa en étant orienté vers la gauche.

Fonctionnement plafond

Utilisez les boutons de fonctionnement plafond vers I'avant et en arriére. Lorsque vous appuyez
sur fonctionnement plafond vers 'avant, le robot devrait se déplacer vers vous lorsque vous faites
face a I'écran.

Transporteur a bande
Lorsque vous appuyez sur transporteur a bande, la bande doit avancer vers le tambour.

Astuce :
vous pouvez utiliser un stylet tel que ceux utilisés pour les PDA/smartphones pour écrire
plus facilement a I’écran. N’utilisez PAS d’objets pointus qui pourraient abimer I’écran.

Vis d’avance des aliments concentrés
Appuyez sur le bouton, puis vérifiez que la vis d’avance tourne et distribue les aliments.
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Vérifiez le sens de la roue d’impulsions

Lorsque vous déplacez manuellement le robot vers I'avant (vers vous lorsque vous faites
face a I'écran), la position sur I'écran doit étre positive. Autrement dit, si la mesure sur le
robot est de 5005 et que vous déplacez le robot vers I'avant, il devrait compter 5006-5007-
5008, etc.

Vérifiez les blocages sur le rail.
Déplacez le robot manuellement le long du rail et vérifiez qu’il n’y ait pas d’obstruction
empéchant le fonctionnement normal du robot.

Vérifiez que le robot pénétre et démarre le réservoir
Déplacez manuellement le robot dans le réservoir et veillez a ce qu’il démarre comme
prévu.

Vérifiez que le robot peut démarrer la vis d’avance des aliments concentrés externes
Déplacez le robot |a ou il se trouvait pour procéder au remplissage des aliments
concentrés. Si vous avez procédé a tous les réglages correctement avec I'électricien, les
aliments concentrés devraient sortir lorsque vous appuyez sur ce bouton.

LE ROBOT EST IMNOB, ﬁn—-
Feed Robot =

Remplissage du réservoir alim. comp. 1 1_*,

Bl dor F0 rn plie g e Fuumratir drnlima nls eompodins
U T Temps deempbes mesd | 20 3
Amtaemnligue s e rof rer e a I

Lors e cémansge #o sige

Wassrl sogniead ihis o irsass e O belia 1

TR T

-
:_l'"_ | Finunsgs Fsnry. oles cromal

Page 401

Désormais, le robot est prét a démarrer. En cas d’autres complications, veuillez contacter votre
revendeur ou TKS.
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3 Manuel de Putilisateur
3.1 Programmation

» Décidez du nombre de zones d’alimentation dont vous avez besoin et combien de fois vous
souhaitez distribuer les aliments.

* TKS recommande une zone d’alimentation pour les vaches laitiéres et une zone pour chaque
enclos.

» Cecifacilite les choses et permet de les suivre sans difficultés.

Heures de début :

Vaches laitiéres : au minimum dix fois par jour.

Veaux et vaches taries : au minimum deux fois par jour.
Taureaux : au minimum quatre fois par jour.

3.2 Distribution d’aliments en groupe dans ’étables

3.3 Navigation de page
e
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Appuyez sur le numéro de page en bas a gauche sur I'écran, cette image va apparaitre sur
'ecran.

En appuyant sur le numéro de page voulu, vous accédez directement a cette page.

Toutes les pages s’ouvrent sur I'écran.
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Menu principal

Cette image s’affiche lorsque le robot n’est pas
utilisé.

Lancez le programme en appuyant sur les
champs sur la gauche (A) et vous accedez au
program.

En bas (B), vous pouvez sélectionner le pan-
neau souhaité, afin de débuter une séance
d’alimentation hors du programme défini.

(p. ex. fourrage pur).

La quantité distribuée ne sera pas incluse dans
la quantité totale.

Sélectionner la langue

Nous vous recommandons d’exécuter le guide
de configuration lors de la programmation du
systéme pour la premiére fois.

Allez au menu Paramétres, sélectionnez
Activation, puis Guide de configuration-
(Code : majuscule A).

Un panneau s’affichera a I'écran lorsque vous
revenez a la page de démarrage.

Suivez les instructions jusqu’a ce que la
programmation soit terminée.

Parameétres et informations
Sélectionnez I'icbne appropriée pour effectuer
les réglages de paramétres et

pour ajuster les divers paramétres.

Fonction d’aide

Appuyez sur le point d’interrogation (A) dans le
coin haut droit de I'écran

pour consulter une explication de la page.
Appuyez sur la croix pour revenir en arriére.
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Parameétres d’usine

REMARQUE ! Vous devez toujours récupérer
les parameétres d’usine lors du démarrage initial
(ou si vous avez besoin de restaurer les
réglages d’origine).

Appuyez sur « Récupérer » les réglages
d’'usine.

NB ! Il est également possible de supprimer
toutes les informations a I'aide de cette
fonction.

Fonctionnement du moteur manuel
Nous déconseillons d’effectuer une séance
d’alimentation en fonctionnement manuel.

(En fonctionnement manuel, le dispositif de
protection du moteur ne

fonctionne pas).

Démarrage/Essai manuel des moteurs
appropriés.

Toutes les opérations d’activation a I'exception
du fonctionnement du rail de plafond disposent
d’'une commande

MARCHE/ARRET

Activation des composants

Pour lancer I'activation des composants,
procédez ainsi :

Sélectionnez Paramétres, puis le verrou (B).
Code majuscule « A » et appuyez sur Entrée.
Activez les composants dont la machine est
équipée. TKS recommande d’utiliser le guide
de configuration lorsque vous utilisez une
nouvelle machine pour la premiére fois, afin
d’enregistrer toutes les informations. L'affichage
manuel doit toujours étre désactivé.

Appuyez sur le point d’'interrogation dans le
coin droit en haut pour consulter une explication
de la page actuelle.

Appuyez sur la croix pour revenir en arriére.
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Menu d’opération/test

Vous le trouverez en bas de la

page de fonctionnement du moteur manuel.
Vous pouvez y tester toutes les fonctions.

Date et heure

Saisissez la date et I'heure.

N’oubliez pas d’enregistrer vos paramétres en
cliquant sur le bouton.

Utilisez « Simulez le changement de jour » si
vous avez exeécuté le robot pour quelques tours
d’essais ; ceci supprimera la quantité distribuée
pendant cette journée.

Position de stationnement du robot
Déplacez le robot a 'aide de l'interrupteur
manuel (A) a la position de stationnement
souhaitée.

Puis cliquez sur Transfert pour enregistrer la
position de stationnement.
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Fig. 79

Positions de réenclenchement du robot
Avant de pouvoir procéder a la programmation,
un élément de frappe pour le poussoir de
réenclenchement (sur la roue du compteur,
tablier transversal) peut étre installé au rail.

La position de réenclenchement 1 est réglée
automatiquement sur 10000 lorsque le robot
passe devant.

Déplacez le robot manuellement pour
réenclencher la position 2 (pas devant la posi-
tion 2, car ceci définira aussi la position sur
10000)

Activez le champ et saisissez les positions.
Répétez cette opération sur les positions 3 et 4.

Installation des poussoir(s) de
réenclenchement

La roue d'impulsions, qui est le systéme de
navigation du robot, prendra une certaine
marge d’erreur dans le temps. C’est pourquoi,
nous utilisons 1 ou 2 réenclenchements pour
calibrer la position du robot.

Leur placement est important, alors que le
robot doit étre aussi précis que possible dans
les positions critiques, surtout lors du remplis-
sage de fourrage et d’aliments concentrés.

Installez les poussoirs de réenclenchement

a des positions appropriées. Ajustez-les en
termes de hauteur et de largeur afin que le
poussoir sur le robot soit correctement activeé.
Le systéme de contrdle du robot a un menu
spécial pour les trouver

Le butoir de réenclenchement est installé
comme suit dans I’étable :

les butoirs de réenclenchement 1 et 2 doivent
étre montés aux deux extrémités de I'étable.
les butoirs de réenclenchement 3 et 4 doivent
étre montés en conjonction avec la trappe
d’alimentation ou le tuyau de descente des
aliments concentrés. Voir fig. 79

A = trappe d’aliments/aliments
concentrés
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Positions pour le remplissage de
fourrage

Alimentation en groupe :

si vous effectuez I'alimentation en groupe et
utilisez plusieurs types de fourrage, vous devez
saisir les informations ici.

Si le robot doit étre rempli de maniéere alternée,
le démarrage (Pos.1) et 'arrét (Pos.2) doivent
étre saisis ; ensuite, sélectionnez oui pour
procéder a l'alternance.

Position d’attente réglable pour I'ouverture de
porte lorsque le robot doit sortir de la porte pour
le remplissage.

Positions pour le remplissage de
fourrage

Valable pour procéder au remplissage de
fourrage lors de I'alimentation en groupe avec
des types de fourrage multiples.

Durée de préparation :
La période pendant laquelle la porte doit étre
ouverte.

Positions pour le remplissage
d’aliments concentrés

Déplacez le robot a 'aide de linterrupteur
manuel sur la position de remplissage, puis
cliquez sur Transférer.

S'’il y a différents types d’aliments concentrés,
les diverses positions doivent étre saisies ici.
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Statut du moteur

Si le moteur s’arréte, allez a cette page et
réinitialisez I'arrét.

Si les moteurs ou la fonctionnalité s’arrétent,
éliminez la cause et réinitialisez.

(voir le chapitre sur le dépannage)

Calibrez la vitesse maximale du robot

» Faites avancer le robot d’environ 20 m dans
I'étable.

* Maintenez le bouton (A) jusqu’a ce que la
zone (B) soit remplie ;

* le robot se mettra alors en marche arriére
afin d’obtenir une vitesse précise pendant le
fonctionnement.

Positions pour le remplissage de

fourrage

* Lorsque la position de remplissage a été
définie, déplacez le robot a la position
souhaitée et cliquez sur.

* Transférer.

* Lors du remplissage depuis le réservoir, la
position préparatoire doit se trouver a au
moins 1 métre de la position du réservoir.

» Ceci réduit le risque de broyage pendant le
remplissage

Essai : Se déplace en position d’essai.
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Remplissage du fourrage

Manuel:

Les photocellules ne sont pas actives, le
remplissage manuel est nécessaire.
Automatique :

Les photocellules sont actives et le robot
lui-méme détectera lorsqu’il a été vidé de
fourrage/aliments concentrés.

Le robot se déplacera alors en position de
remplissage.

Au début de la séquence :

Les photocellules ne sont pas actives.

Le robot se déplacera alors en position de
remplissage a chaque fois qu’'une séance
d’alimentation sera activée.

Positions pour le remplissage de
fourrage

Déplacez le robot a 'aide de linterrupteur
manuel sur la position de remplissage, puis
cliquez sur Transférer.

S'’il y a des stations d’alimentation multiples, les
diverses positions doivent étre saisies ici.

Remplissage du fourrage

pour les alimentations en groupe :

Un signal radio débute le processus de
remplissage.

Signal d’essai :

Appuyez sur le bouton qui indique « poussoir
activé » et un cadre vert s’affichera autour

du bouton.

Le signal doit étre activé ensuite.

Saisissez la durée de remplissage maximum et
la durée de stabilisation aprés le remplissage.
Lors du test du signal de remplissage, vous
pouvez tester un signal sur la radio.
(Uniquement pour les alimentations en groupe)

« Utilisez le contréle du remplissage » , si les
sources de remplissage sont vides, un
avertissement s’affichera a I'écran pour indiquer
que les sources de remplissage n’ont pas
atteint le poids souhaité.
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Sources de remplissage

* (A) Saisissez le type de fourrage/aliments
concentrés

* (B) Volume restant sur le transporteur a
bande une fois que le poids est atteint.

Volume sur la bande

Saisissez le nombre de kilogrammes sur le

transporteur a bande ; ce poids sera ensuite

déduit du volume de remplissage afin

d’atteindre un poids de remplissage correct.

Remplissage des aliments

concentrés

+ Sélectionnez le remplissage manuel si le
chariot doit étre rempli manuellement, au
début d’'une séquence (pour chaque ses-
sion d’alimentation) ou automatiquement.
Lorsque le réservoir de fourrage est vide, il
transmet un signal de CC de 24 V lorsqu’il
atteint la position de remplissage.

* Le CC de 24 V peut également étre testé en
appuyant sur l'interrupteur.

* La durée de remplissage maximum est une
durée de sécurité qui éteint le signal si le
capteur dans le réservoir n’est pas active.

» La durée de dissipation est le « temps
d’attente » depuis le moment ou le signal
s’éteint jusqu’a ce que le robot avance.

Zone d’alimentation numéro 1

* Vous pouvez stocker ou modifier les posi-
tions de démarrage et d’arrét pour la zone
d’alimentation actuelle ici.

* lci, vous pouvez également décider de quel
cété de la machine vous souhaitez distribuer
les aliments.

* Le robot distribue d’abord les aliments
depuis la gauche avec les valeurs positives
sur la roue du compteur 1.

» Les valeurs pour le c6té droit sont négatives.
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Noms de séquence et de type de
fourrage

Les séquences d’'alimentation et les types de
fourrage sont nommeés ici.

Nommer les séquences
d’alimentation

Activez le champ blanc. Vous verrez plusieurs
noms de séquence suggéres. Sélectionnez
votre nom préféré.

Nommer le type d’alimentation
Activez le champ blanc.
Saisissez le nom du type de fourrage ici.
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Quantités quotidiennes des zones

d’alimentation

Quantités par jour pour les zones

d’alimentation

* Appuyez sur « Récupérer zone » pour
afficher la zone d’alimentation actuelle. Vous
pouvez saisir les quantités pour toutes les

* séquences sur cette page.

» La ration quotidienne totale de fourrage et

» d’aliments concentrés est indiquée dans la
case en bas del’écran.
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Programme pour les vaches et les
jeunes animaux

Saisissez les heures de début pour chaque
séquence d’alimentation ici et sélectionnez
aussi si cette durée doit étre utilisée.

Vous pouvez appuyer sur le bouton (A) pour
interrompre temporairement la séquence
d’alimentation.

Arrét d’urgence activé !

La confirmation est indiquée ici lorsque l'arrét
d'urgence est activé.

Si vous tirez l'arrét d’'urgence et confirmez
avant que la barre verte ne soit pleine, le robot
continuera de distribuer les aliments.

NB !

Si I’arrét d’urgence est laissé jusqu’a ce que
la barre verte soit pleine, il reviendra a

sa position de stationnement aprés la

confirmation.
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Vidage du robot

Alimentation en groupe :

» Sile robot n’est pas complétement vide,
vous pouvez appuyer sur le bouton pour
vider.

* Le robot se déplacera ensuite a la zone n° 4
et alternera jusqu’a ce qu’il soit vide

Calculs de la quantité d’aliments
Synthése des quantités d’alimentation et des
durées saisies.

(S’applique a tout le batiment)
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Données sur les balles

Pour obtenir une performance optimale, les données
sur les balles doivent correspondre aux aliments
que vous distribuez dans la mesure du possible.
Expérimentez avec différentes valeurs en

« appuyant contre le tambour de déchiquetage »,
afin d’obtenir les meilleurs résultats.

Modifiez le paramétres de 5 % a la fois et regardez
si cela est suffisant.

La vitesse de coupe ne doit pas étre modifiée
hormis avec I'accord au préalable du personnel
autorisé.

Sélectionnez le type de balle suivant

Si vous choisissez d'utiliser cette option, le robot
changera automatiquement les paramétres.

En fonction de la maniére dont les balles sont
positionnées. Les paramétres peuvent étre modifiés
sous Données sur les balles.

Le robot revient toujours aux mémes parametres
une fois que 8 balles ont été distribuées.

Ceci peut étre modifié en bas de la page

Parameétres du transporteur a bande
“ Utiliser la vitesse ajustable ”:

NON : Pas d’ajustement, la vitesse du
transporteur a bande est identique au
fonctionnement manuel

OUI : La vitesse du transporteur a bande est ajustée

en fonction des données de balles actuelles.

« L’'accélération relative peut étre ajustée afin
d’obtenir une réaction plus rapide du
transporteur a bande (A)

J

Veuillez noter que si le temps de marche arriére

est trop long la balle peut se coincer derriére une

photocellule. Le robot supposera qu’elle est vide et il

se videra avant de procéder a la récupération d’'une

nouvelle charge.

» La durée d’attente pour obtenir la pression dans
le tambour avant que le robot ne démairre la
session d’alimentation (B).
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Parameétres du robot

REMARQUE ! Ces paramétres ne doivent étre
modifiés que par le personnel autorisé. Il s’agit du
paramétre par défaut pour le fonctionnement du rail
de plafond lorsque le robot distribue trop peu de
fourrage (s’il n’est pas stationnaire, il se mettra en a
stationnaire forcé et aux durées de fonctionnement).
Si le temps de tare est enlevé, I'écran affichera le
méme poids que celui de 'amplificateur de cellule de
pesage.

La tare est calculée a I'aide de cette option.

Ceci signifie que le poids est réinitialisé.
REMARQUE ! Souvenez-vous qu’il ne doit pas y
avoir de fourrage et d’aliments concentrés sur le
robot avant de réaliser cette opération.

Calibrer la vis d’avance des aliments
concentrés

Le robot a été calibré grossiérement en

usine. Le robot doit étre calibré au démarrage et lors
du changement de type d’aliments :

Cliquez sur Démarrer, remplissez les aliments
concentrés dans un conteneur/sceau et attendez
jusqu’a ce que I'alimentation soit terminée.

Pesez les aliments distribués et saisissez le poids
dans le champ des «Poids produits».

REMARQUE !

Lors du calibrage du robot pour la premiére fois, le
tuyau d’alimentation doit étre rempli et le poids réel
sera donc incorrect. Il sera peut-étre nécessaire de
répéter le calibrage plusieurs fois afin d’obtenir le poids
exact. Si vous utilisez des types multiples d’aliments
concentrés ou un mélange minéral, vous devez
également les calibrer.

Champ de vitesse ajustable

Ceci est utilisé pour réduire la vitesse du robot.

Ceci doit étre utilisé lors du fonctionnement dans un
virage.

Sinon, utilisez cette fonction a la fin d’'une zone
d’alimentation, afin que le robot s’arréte a I'extrémité.

La vitesse type est de 40 % dans les virages et a
l'extrémité.
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Séquence de remplissage

Page d’écran de remplissage.
Uniquement si Alimentation de groupe est
sélectionnée.

Utilisé pour le personnel d’entretien.

Informations sur les aliments
Informations sur les aliments distribués dans la
zone en question.

Remplissage

Choix de remplissage.

(Si alimentation de groupe n’est pas
sélectionnée).
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Sources de remplissage

(A) Saisissez le type de fourrage et d’aliments
concentrés.

(B) Volume restant sur le transporteur a bande
une fois que le poids est atteint.

Réglages du réservoir

Vous pouvez ajuster les données de
remplissage ici. Le nombre de flash de photo-
cellule avant le démarrage de remplissage du
robot peut étre saisi. (Voir photocellule dans la
porte gauche,vue arriére).

Si le temps maximum pour commencer le
remplissage est plus long que celui dont la
machine a besoin pour remplir une zone, la
machine ne se remplira pas.

(Ceci est uniquement applicable si le
transporteur a bande s’arréte)

La durée d’inversion du transporteur a bande
est la durée requise pour vider le chariot de
tout résidu d’aliments, afin que les résidus ne
perturbent pas le robot pendant le remplissage.
(F.C.)

Le temps de préparation est la durée pendant
laquelle la benne est stationnaire avant qu’elle
ne se déplace jusqu’au réservoir.

La durée d’alimentation pendant le remplissage
est la vitesse du transporteur a bande

(le pourcentage doit étre réduit lors de la
distribution de blocs d’ensilage).
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Sélectionnez le type de balle suivant
Si vous choisissez d’utiliser cette option, le
robot changera automatiquement les
parametres. En fonction de la maniére dont
les balles sont positionnées. Les paramétres
peuvent étre modifiés sous Données sur les
balles.

Le robot revient toujours aux mémes
parametres une fois que 8 balles ont été dis-
tribuées.

Teneur en matiére séche du fourrage
Saisissez la teneur en matiére séche des dif-
férentes types de fourrage ici.

(Pour les alimentations en groupe)

Protection contre le gel

Si vous le souhaitez, la machine peut étre
réglée pour se déplacer a intervalles réguliers
lorsque la température chute en dessous de 0.
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T —— =5 | Intervalle de graissage ! Le robot doit
EPET WG| s SRR - ~ . a1
étre !
LE RODBOT 5T NeWCh. e , g.ralsse . . s 1z
EssdRliobet E:_‘ L'avertissement qui s’affiche a I'écran lors de
intervalie jubsil. | Fobat & hubrifios | I'ajustement de l'intervalle de graissage (voir

Page 201

Divers) est reconnu en appuyant sur « retour ».

REMARQUE !

Soyez trés rigoureux en ce qui concerne la
maintenance, le graissage et

le nettoyage général.

3.4 Utilisation de la télécommande (routeur)

Toutes les nouvelles machines sont désormais équipées d’un routeur.

Lorsqu’un routeur est installé sur une ancienne machine, le cable de réseau est acheminé
entre le routeur et I'écran de la machine. (Piéce n° 27560 contient les piéces requises).

Coupez I'alimentation vers la machine (utilisez I'interrupteur principal) et attendez jusqu’a ce
que I'écran s’éteigne.

Allumez l'alimentation. Pendant la phase de démarrage, vous verrez I'adresse IP de la
machine.
REMARQUE ! Notez I'adresse IP.

Téléchargez la visionneuse d’acceés a distance ou la visionneuse VNC sur votre PC
(Vous pouvez trouver ces programmes sur une clé USB fournie avec la machine ou sur
Inter net)

Suivez les instructions pour le programme et saisissez I'adresse IP.
Consultez le routeur sur la machine.

Téléchargez la visionneuse Team sur votre PC. (De la clé USB ou depuis Internet)
Ainsi, TKS ou d’autres peuvent accéder a la machine.

Le K2 FeedRobot est désormais prét a étre programmé depuis le PC.
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4 Service /| entretien et défaillance

Important!
Coupez le courant avant inspection,
entretien ou réparation sur la machine.

Informations générales:

L 'utilisation dans un environnement trés
agressife influence la longévité de
I'équipement. Un grand nombre de paramétres
a de l'influence; climat, localitation, humidité,
aliments, type d’ensilage, ventilation,
entretien/nettoyage et service.

Equipement constament sous l'influence
d’effluents d’ensilage, ammoniac et d’autres
liquides ou aliments agressives, peut corroder
et oxider sans nettoyage régulier.

* Nettoyage de bande inférieure, les roues a
chaine, arbres et le cache de roulement se
fait au besoin et au moins une fois par mois.

* En resserrent la bande inférieure, faitez
attention de ne pas serrer trop fort ou
asymétriquement. Veillez a ce que les
chaines soient serrées. Controlez
régulierement pour dégats et que les
chaines sont correctement serrées.

* Graissez le logement de roulement et les
chaines aprés 24 heures de fonctionnement,
ou au moins une fois par mois.

* N’exposez pas I'equipement électrique a des
variations de température important car ceci
peut causer condensation et court-circuit.

* L’huile dans la vis sans fin ne doit étre
exposé a des températures en dessous de
-30°C. Contactez le fabricant pour conseils
et des directives si la machine doit fontioner
de facon optimale a des températures sous
-30°C.

* Le tranchant des lames du tambour sont fait
d’acier spécial durci usiné avec précision.
Vérifier réguliérement les lames pour dégats
ou usure. Les lames peuvent étre
abrasées en position montées. Utilisez un
grinder et le mener coté inférieur de chaque
lame.
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4.1 Graissage

Composant / Emplacement Quantitéy | Action Fonctionnement
Graisseur - roulement c6té opérationnel du transpor- .
1 |ieur 3 bande 1 Graissage 10h
Embout de graissage - roulement de retour du coté .
2 transporteur a bande 1 Graissage 10h
3 |Embout de graissage - roulement du tambour 1 Graissage 10 h
4 | Embout de graissage - roulement du tambour 1 Graissage 10 h
5 Ean:]t()jc;ut de graissage - roulement du transporteur a 1 Graissage 10 h
Graisseur - roulement c6té opérationnel du transpor- .
6 |icur 2 bande 1 Graissage 24 h
Changement d’huile, vis
Quantité 0,14 litre
AGIP KLUBER SHELL MOBIL
Telium VSF 320 Syntheso D220 EP Tivela Oil WB Glygoil 30 SHC 630

Graisse recommandée: Huiles Ruysdael WR2 Q8 Huile recommandée : Huile Shell TivelaSS-

Fig. 80
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4.2 Serrer la bande de transport

Il est important de vérifier que le transporteur a
bande est tendu. Vous devez contrbler ceci a
intervalles réguliers.

Le serrage est réalisé en serrant la vis au dos
de la machine.

Voir Fig. 81

NB'!

Il est important de resserrer la bande au bout
de seulement 1 ou 2 élévations de
balles/ensilages, car la peinture, etc. pourrait
étre endommagée et entrainer un relachement
de la bande de transport.

N’oubliez pas de tourner les vis de serrage des
deux cbtés en appliquant un nombre égal de
tours.

Faites tourner le transporteur a bande a vide
aprées l'avoir serré, afin de vérifier que tout
fonctionne de maniére satisfaisante

* A Vis de serrage
A ] REMARQUE!
La chaine du bas (B) doit étre serrée jusqu’a

ce que la bande soit visible du coté.
Fig. 81 Voir Fig. 82

Fig. 82

Maintenance et inspection du collecteur de courant
Il est recommandé d’inspecter le collecteur de courant au bout d’'un mois de fonctionnement, puis
tous les 1 000 km ou une fois par an par la suite.

» Essuyez la membrane de protection le long du rail conducteur avec une éponge
* Inspectez les balais

* Enlevez la bande de cuivre et nettoyez

* Nettoyez le chariot
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4.3 Programme d’entretien pour le K2 FeedRobot

Avant l'inspection ou pendant le travail en rapport a la machine, les mesures de précaution
suivantes doivent étre observées :

» Coupez l'alimentation générale en vous servant de l'interrupteur principal de machine.

* Enlevez le fusible du circuit approprié.

» Lorsque vous travaillez sous la machine, celle-ci doit étre sécurisée afin d’éviter les dangers de
chute/écrasement.

* Ne travaillez pas sous une machine non sécurisée.

Cycles de maintenance recommandés :

**1 = Maintenance hebdomadaire. Réalisée par I'utilisateur/le personnel de service.
**2 = Maintenance mensuelle. Réalisée par I'utilisateur/le personnel de service

**3 = Maintenance annuelle. Réalisée par le personnel de service certifié.

**4 = Maintenance bi-annuelle. Réalisée par le personnel de service certifié.

Les écarts par rapport aux cycles de maintenance recommandés peuvent entrainer une durée de
vie réduite et des arréts indésirables.

Numéro de
Composant | Que faire ? Détail piéce
Trans- **1 Nettoyer la roue dentée et les essieux.
porteur a
bande :
Mesure A **3 Vérifier les roues dentées. Les remplacer en | K2 - roue » 273079
ne doit pas cas de dégats ou d’'usure. Ces pieces doivent dentée (roue « 265018
dépasser 70 | éfre remplacées si la voie dépasse 70 mm de d’entrainement)
mm longueur. K2 - roue dentée
REMARQUE ! Lors du remplacement de la roue | (roue de retour)
dentée, la chaine du transporteur a bande et les
maillons doivent aussi éfre changes.
**2Vérifiez la chaine/les maillons K2 — Chaine 17 |+ 921471
pour contréler l'usure et les dégéts. Serrez les maillons 921475
écrous sur les maillons. Deux maillons maximum | K2 — Chaine 15 |+« 921420
peuvent étre enlevés sur chaque coéte avant de maillons
pouvoir K2 — Maillons x
remplacer la chaine. 20
Si la roue dentée est remplacée,
la chaine doit également étre remplacée.
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**2 Serrez le transporteur a bande. Vérifiez Transporteur a
les voies du transporteur a bande. La tension bande cété G50004
doit étre la méme des deux cdtés. La courroie est | entrainement :
assez serrée lorsque vous pouvez voir toute la K2 — Verrou de 921483
chaine sous la machine. chaine 22"
REMARQUE ! Lors du remplacement de la
chaine, la roue dentée doit également étre rem- | K2 — Chaine 24" 270456
placée. 273237
Vérifiez la chaine et le tendeur de chaine.
La chaine et la roue dentée doivent étre huilées a | K2 — Roue
tout moment. dentée 24 Z 12
De I'huile spéciale pour chaine est utilisée dans | K2 — Roue
ce but. dentée 24" Z 28
Vérifiez 'usure sur la roue dentee.
**1 Graissez tous les roulements ; veillez a ce Graisse
que tous les roulements soient graisses. recommandeée :
Minimum 3-4 pompes avec le pistolet de Huiles Ruysdael
graissage. WR2 Q8
Inspectez tous les tuyaux de graissage. ou huiles
Remplacez les points et tuyaux équivalentes
défectueux/endommageés.
Huile : Huile Shell
*4 Vérifiez le niveau d’huile et 'absence de fuites | Tivela S — 220 ou 2,1 litres
sur le motoréducteur entrainant la bande huile équivalente
transporteuse Nettoyez le raccord d’air.
K2 — moteur

Tambour : | **3 Inspectez/Graissez le roulement du rouleau. | Roulement 273017

(rouleau) Tournez le tambour. Veillez a ce que les lames ne | complet
touchent pas le contre-couteau.
Vérifiez la courroie en V. K2 — courroie 922267
Remplacez celle-ci en cas d’éclatement, de trapezoidale
coupure, de dégéts, efc.
**1 Remplacez les lames endommagées ou
perdues. Affutez foutes les lames émoussées. K2 — jeu de lames 27080
L’expérience a montré que l'affutage doit étre fait
au moins toutes les 200 balles
**2 \férifiez les écrans de rouleau pour détecter | Ecran intérieur 270045
tout signe de dégéts/usure. Veillez a ce qu’il n’y
ait pas de matériau/ensilage entre le bout du
rouleau et le coté du genérateur. Enlevez tout
surplus de matériau.
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Fonc-
tionnement
plafond :
(Chariots
roulants)

REMARQUE ! Il convient de vérifier sur un
montage de rail que les chaines de sécurité sont
en place afin d’éviter tout accident en cas de
rupture de boulons de palier.

**1 Serrez et graissez la chaine.
Remplacez en cas d’usure.

**3 Vérifiez le fonctionnement de la
roue/roulement de la roue de fonctionnement .
L’espace entre la bride du rail et la roue de
fonctionnement ne doit pas dépasser

5 mm.

K2 — Chaine
K2 — Verrou de
chaine

921501
921502

**3 Vérifiez 'engrenage (vis) d’angle pour
détecter tout signe de fuites.
Vérifiez les boulons et leur montage

K2 - Vis

409025

**1 REMARQUE ! Le palier de roulement (pivot)
d’un rail doit étre bien graissé ; véerifiez aussi que
la goupille du boulon de suspension est en place
et bien sécurisee.

Roulement
Goupille

932002
921605

**3 Vérifiez la suspension. Vérifiez et serrez
les boulons et les raccords.

**4 Inspectez, nettoyez et veérifiez le
fonctionnement de la roue d’impulsions (roue
de I'émetteur) (diametre minimum de la roue
d’impulsions = 73 mm)

Vérifiez le fonctionnement du ressort de charge-
ment de pression de la roue d’impulsions.
(assurez-vous que la pression du ressort est
suffisante, y compris dans les fournants)

Roue de
['émetteur

Ressort

Distribu-
teur latéral:

**2 Enlevez la courroie en caoutchouc.
Nettoyez les tambours et le corps.

K2 — courroie L
3760 mm
courroie L 2760
mm

270343
270320
270314

***3 Inspectez/Graissez le roulement des
tambours de courroie

Lager

932505
409015

**1 Inspection visuelle de la courroie en
caoutchouc. Serrez selon le besoin
(auto-serrage)
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**3 Vérifiez les signes de fuites sur I'engrenage a
Vis.

K2 - Vis

409015

Réservoir
d’aliments
concentrés

**2 Vérifiez les émetteurs capacitifs et
nettoyez-les.

Emetteur capacitif

82165

**2 Enlevez les vieux aliments

**4 Verifiez le moteur, I'émetteur et les cables
pour tout signe de dommage.

Emetteur inductif

916162

**2 Calibrez les vis d’avance des aliments
concentrés si nécessaire. Voir la page 71

Etat
électrique :

**4 Vérifiez les cables pour toute cassure, pince-
ment, usure et marques de rognage de souris et
de rats.

**1 Effectuez des essais de fonctionnement sur
tous les dispositifs d'arrét d’urgence.

**4 Vérifiez les réglages du dispositif de protec-
tion du moteur (thermique) conformément a la
plaque signalétique du moteur.

Démarrez le moteur manuellement. Appuyez

et maintenez le bouton bleu sur le dispositif de
protection jusqu’a ce que le moteur s'arréte. (ne
s’applique pas aux dispositifs de protection qui
sont connectés aux convertisseurs de fréquence)

Rail
conducteur
avec

**3 Verifiez les bandes de cuivre dans le rail
conducteur. Si elles sont corrodées, vous pouvez
contacter TKS pour louer un chariot de nettoyage.

**4 Vérifiez éventuellement si le cable chauffant
d’un chariot de nettoyage fonctionne.

Vérifiez pour vous assurer que le cable chauffant
fonctionne.

Sinon, vérifiez la tension d’alimentation/
éventuellement les dimensions.

Cellules de
pesage :

**3 Vérifiez qu’elles fonctionnent correctement en
utifisant un poids défini.

Enlevez la tare et veillez a ce que le poids dans
l'amplificateur de cellule de pesage et le poids
indiqué sur I'écran correspondent.

Le poids ne doit pas indiquer de valeurs
négatives.

Ceci aurait un impact sur le résultat de la session
d’alimentation.
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Si nécessaire, recalibrez le poids.
Voir le chapitre dans le livret d’instructions sur le
calibrage des poids.

Photocel- | **7 Neffoyez la poussiére et les débris du
lules: plexiglas ; testez le bon fonctionnement et ajustez
Si nécessaire.

Signaux **1 Veillez a ce que les balais/poussoirs et les Balai en carbone |+ 1410521
de remplis- | surfaces de transmission soient suffisamment
sage : nettoyés et qu'il n’y ait pas de tache/corrosion.

Vérifiez les surfaces coulissantes de transmission
et ajustez selon le besoin. (Uniquement
applicable lorsque le contréle de remplissage
sans fil n’est pas utilise. P. ex. contréle radio)
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4.4 Dépannage du K2 FeedRobot

**1 = Si le relais de surcharge ou la protection ont été arrachés en raison d’une surcharge, les moteurs
DOIVENT étre refroidis suffisamment avant le redémarrage. (minimum 20 minutes).

Il sera possible de vérifier la plupart des erreurs en utilisant la page « Entretien / Essai » sous la page
« Manuel » . Voir le chapitre séparé pour cette page. Veuillez noter que pour les erreurs listées
ci-dessous, le guide est basé sur les « Causes possibles » et il peut y avoir d’autres erreurs qui ne
figurent pas dans le chapitre.

Manuel d’utilisation

Faute Causes Procédure - correction d'erreur

L’écran affiche .
« Désactivation
automatique »

Les signaux d’entrée pour les .
positions sont absents. Module
d’entrée —A1.1 diode n° 10 et 11.

Le robot ne peut pas fonctionner en raison

d’un blocage mécanique. Eliminez tous les

blocages sur et le long de la voie.

» Veillez a ce que la roue de compteur
(capteurs d’émetteur) transmette des si
nauxa —A1.1 prises 10 et 11 sur PLS.

» Ceci peut étre fait en tournant la roue de

compteur manuellement.

L’écran affiche « .
Défaut du moteur
» - générateur de
déchiquetage

Le signal d’entrée pour le .
fonctionnement du générateur
dedéchiquetage est absent.
Module d’entrée —A1.1 diode n° 1
* Consultez le chapitre séparé sur
le « Dépannage du démarreur
progressif » a la page 95 ou dans
le cas d’'un démarrage du .
contacteur, vérifiez le contacteur.

Le relais de surcharge (protection) dans le
démarreur progressif ou le relais de
surcharge (protection) associé au contacteur
a été activé en raison d’'une surcharge ou
parce que les variations de tension sont trop
élevées. Vérifiez le statut de la diode sur le
démarreur progressif — UM1
Enlevez/Rectifiez la cause de la surcharge.
La cause pourrait venir de matériaux
empéchant le tambour de déchiquetage de
démarrer ou le transporteur a bande arrivant
trop fort contre le tambour de déchiquetage.
* Réinitialisez le défaut sur —-UM1 et sur
l'écran.

L’écran affiche « .

Défaut du moteur »
- défaut du rail de
plafond

Les signaux d’entrée pour le .

« Fonctionnement du rail de
plafond » sont absents.

Module d’entrée —A1.1 diode n°
7et8

Vérifiez le statut de l'alarme sur le
transformateur de fréequences — UM5.

Si le transformateur de fréquences affiche un
défaut, il peut étre corrigé conformément a la
description donnée dans

« Transformateur de fréquences »

(NB. En activant l'interrupteur d’arrét
d’urgence sur la machine pendant environ

1 minute on réinitialisera toutes les alarmes
dans le transformateur de fréquence) (**1)
Réinitialisez le relais de surcharge —Q5.1 et
Q5.2. Ceux-ci peuvent étre déclenchés en
cas de surcharge.

L’entrée logique LI6 sur le transformateur de
fréquences sera alors rompue et I'écran dans
le transformateur affichera « nSt ».
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L’écran affiche
«Défaut du
moteur» -
transporteur a
bande

Les signaux d’entrée de

« Fonctionnement du
transporteur a bande » et/ou de
« Défaut du transporteur a bande
» sont absents.

Module d’entrée —A1.1 diode n°
2et3

Vérifiez le statut de l'alarme sur le
transformateur de fréquence — UM2. Si le
transformateur de fréquence affiche un
défaut, il peut étre corrigé conformément a
la description donnée dans « Transformateur
de fréquence » page 90 (NB. linterrupteur
d’arrét d’urgence sur la machine pendant
environ 1 minute on réinitialise toutes

les alarmes dans le transformateur de
fréquence) (**1)

L’écran affiche
«Défaut du
moteury»

- distributeur
latéral

Le signal d’entrée du

« Fonctionnement du
distributeur latéral » et/ou du «
Défaut du transporteur a bande
» est absent. Module d’entrée —
A1.1diode n°4 et5

Relais de surcharge - Q3 a été déclenché
pour cause de surcharge. Eliminez la cause
de la surcharge.
Vérifiez la rotation de la courroie pour
l'engrenage a vis et/ou vérifiez les défauts du
moteur. Vérifiez les contacts du
distributeur latéral.
A effectuer par le personnel autorisé

L’écran affiche
«Défaut du
moteur»

Défaut de vis
d’avance des
aliments concen-
trés

Les signaux d’entrée d’

« Impulsion de vis d’avance
des aliments concentrée » sont
absents. Module d’entrée —A1.1
diode n° 6, réf.

Vérifiez les raccords mécaniques et vérifiez
les blocages au niveau des vis.

Vérifiez que I'étoile d’impulsion et le capteur
de I'émetteur fonctionnent et qu'ils
transmettent des signaux au PLS.

Vérifiez que la fonction relais -K4 est en bon
état de marche. A effectuer par le personnel
autorisé

Vérifiez 'usure de la/des vis du moteur et du
balai de moteur.

L’écran affiche «
Défaut du moteur »
« Réinitialiser
défaut »

Le signal d’entrée

« Emetteur de position de
réenclenchement » est défini sur
Entrée constante module -A1.1
diode n° 12.

Vérifiez que le poussoir de réenclenchement
n’est pas « suspendu ».

Vérifiez que le signal d’entrée sur le module
-A1.1 diode n° 12 est désactivé en
déconnectant le cable du commutateur ma-
nuel.

Le robot n’est
pas en
position

La roue du compteur compte de
maniere erronée ou ne
fonctionne pas correctement

Déplacez le robot vers le réenclenchement 1
pour vérifier la position réelle. Arrétez avant
que le bouton-poussoir de réenclenchement
ne touche le butoir de réenclenchement et
vérifiez tout écart. S’il y a un écart important,
vérifiez la pression du ressort sur la roue du
compteur, sa rotation, la distance au capteur
d’émetteur (3 mm) du commutateur et les
cébles de connexion.
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Le robot
s’arréte et reste
«suspendu»
pendant une
séquence
d’alimentation

Entrée de tension défectueuse /
Défaut de phase

Vérifiez I'entrée de tension. Lors de
['utilisation des rails conducteurs, vérifiez le
contact entre le collecteur de courant et le rail
conducteur.

Appuyez sur l'interrupteur d’arrét, coupez et
remettez la tension d’entrée et réenclenchez
linterrupteur d’arrét.

Le robot

ne remarque pas
qu’il n’a plus de
fourrage
(uniquement
applicable en cas
de remplissage
automatique)

L’entrée des photocellules est
absente.

Module d’entrée —A1.1 diode
n°15

Vérifiez qu'il n'y a pas de particules bloquant
la vue entre I'émetteur et le récepteur de
photocellule lorsque le robot est vide.
Nettoyez le verre de protection.

Vérifiez le statut de la diode sur les
photocellules. La diode sur I'émetteur est
rouge.

La diode sur le récepteur est verte et orange
lorsqu’il y a une connexion (vue dégagée)
entre I'émetteur et le récepteur.

Le robot

ne remarque pas
qu’il n’a plus
d’aliments
concentrés
(uniquement
applicable en cas
de remplissage
automatique)

L’entrée du capteur capacitif infé-
rieur ne se désactive pas.

Module d’entrée —A1.1 diode n° 9
REMARQUE ! Si vous remplissez
manuellement ou en début de
séquence, cet émetteur ne sera
pas applicable.

Inspectez/Nettoyez le capteur capacitif

i nférieur dans le réservoir des aliments
concentrés pour éliminer la poussiéere et les
débris.

Vérifiez si le cable est abimé ce qui pourrait
causer un court-circuit.

Vérifiez le fonctionnement du

capteur - remplacez-le si nécessaire.

REMARQUE ! Les capteurs dans le réservoir
d’aliments concentrés doivent étre nettoyés
réguliérement pour empécher les défauts en
rapport au remplissage automatique d’aliments
concentrés.

Le robot

ne remarque pas
qu’il est rempli
d’aliments
concentrés.
(Uniquement
applicable au
remplissage
automatique)

L’entrée du capteur capacitif
supérieur est absente. Module
d’entrée —A1.1 diode n° 14

Inspectez/Nettoyez le capteur capacitif
supérieur dans le réservoir des aliments
concentrés pour éliminer la poussiere et les
débris.

Vérifiez si le cable est endommagé/fissure.
Vérifiez le fonctionnement du

capteur - remplacez-le si nécessaire.
REMARQUE ! Les capteurs dans le
réservoir d’aliments concentrés doivent
étre nettoyés réguliéerement pour
empécher les défauts en rapport au
remplissage automatique d’aliments
concentreés.
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Le robot s’arréte
en position de
remplissage
d’aliments
concentrés, mais
le remplissage ne
commence pas.

* Pas de transmission de signal
externe de 24 V CC.

Vérifiez la transmission de I'émetteur (balais)
au récepteur (voies en cuivre). Nettoyez les
surfaces de contact avec un nettoyant adapté
si nécessaire.

REMARQUE ! L ’alimentation électrique doit
étre coupée lors du nettoyage.

Vérifiez le signal de sortie de

PLS —A1.3 diode 10

Le robot se dé-
place pour se
remplir de
fourrage depuis
le réservoir R1
mais le réservoir
ne démarre pas.
(uniquement ap-
plicable en cas de
transmission de
signal mécanique)

» Interrupteur de démarrage/Acti-
vation défaillant(e) du réservoir.
(monté sur rail)

Vérifiez la position du poussoir et I'élément
de frappe et vérifiez que le chariot «
s‘accroche » correctement au réservoir.
Testez le poussoir en l'activant
manuellement.

Vérifiez le signal d’entrée du fonctionnement
du réservoir.

L’écran ne
fonctionne pas.
Pas de texte, ni
d’éclairage.

« Alimentation défectueuse vers
l'écran

Vérifiez I'alimentation électrique vers ['écran -
G2. La diode d’alimentation devrait étre verte.

Alimentation
défectueuse.

La diode verte
n’est pas allumée.

» Entrée analogique défectueuse
PLS -A1.4
» Entrée 0-1

Déconnectez I'alimentation et identifiez et
rectifiez le court-circuit. Le défaut est causé
par des composants ou des cables
court-circuités.

Contactez le personnel autorisé

«1 comerr » La communication entre I'écran Pas d’alimentation de 24 VV CC vers le PLS.

stn 00 » clignote et le PLS a été interrompue. Aucune diode allumée dans le PLS.

sur I’écran Entrées de communication défectueuses.
Vérifiez les connexions entre le PLS et
l'écran.
Contactez le personnel autorisé.

La vitesse * réglages incorrects. La vitesse Vérifiez les réglages de la vitesse du

ajustable du
transporteur a
bande

ne fonctionne
pas :

réglable est désactivée.
« Signal analogique défectueux
(0-10 V)

transporteur a bande.

Vérifiez le signal analogique de —P1
(transducteur) sorties 1 et 2 (0-10 V CC). A
effectuer par le personnel autorisé.
Démarrez le tambour de déchiquetage
manuellement et vérifiez la fonction « Activer
la sortie d’alimentation dans le tambour de
déchiquetage » dans le menu du
transporteur a bande. Affiche la sortie en %
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La vitesse réglable
du rail de plafond
ne fonctionne pas

Signal analogique défectueux
vers le transformateur de
fréquence -UM 5

Vérifiez le signal analogique (0-10 V) vers le
transformateur de fréquence —UM5, entrée
Al1 et Com.

A effectuer par le personnel autorisé

Le poids ne fonc-
tionne pas (écran
défectueux)
Uniquement ap-
plicable aux robots
équipés de
cellules de pesage

Entrée analogique défectueuse
PLS -A1.4
Entrée 0-1

La tare (menu de paramétres — Robot — tare
de pesage)Vérifiez ce poids par rapport au
poids connu. (tolérance +/- 10 kg)

Vérifiez si les cellules de pesage et les
cables sont endommagés

Calibrez a nouveau I'amplificateur de
cellule de pesage.

A effectuer par le personnel autorisé

L’écran affiche

« Arrét d’'urgence
activé »

et « Confirmer
I'arrét d’urgence »
ne fonctionne pas.

Le signal d’entrée pour

« Arrét d’'urgence OK » est
absent.

Module d’entrée —A1.1 diode Fait
référence au menu d’entretien/
d’essai

Vérifiez les interrupteurs d’arrét d’'urgence

(x3 — 1 devant et 2 au dos)

Vérifiez si le cable est endommagé/fissuré.
Eteignez l'interrupteur principal pendant 60
secondes.

Mettez sous tension, réinitialisez le bouton
d’arrét d’'urgence et confirmez sur I'écran.
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4.5 Dépannage du convertisseur de fréquences

Le transformateur de fréquences ne démarre pas, aucun message d’erreur n’est affiché
S’il 'y a pas de voyant allumé sur I'écran, vérifiez I'alimentation vers le transformateur de fréquences.

Si les fonctions d’Arrét rapide ou Déploiement libre ont été affectées a 'une des entrées logiques,
qui n'ont pas non plus été activées, ceci pourrait expliquer pourquoi le transformateur de
fréquences ne démarre pas. L'écran du transformateur affichera ensuite « nSt » pour le
déploiement libre et « FSt » pour I'arrét rapide.

Ceci est tout a fait normal car ces fonctions sont activées lorsqu’il n’y a pas de signal sur I'entrée
(agit aussi en tant que barriére de sécurité en cas de circuits de signaux rompus).

Vérifiez que la/les entrées pour le signal de démarrage sont activées pour le type de commande
sélectionnée (paramétre tCC dans le menu E-S-).

Si une entrée a été affectée pour traiter le signal depuis un interrupteur de fin de course et que
cette entrée ne recgoit pas de signal, le transformateur de fréquences peut uniquement étre
démarré en donnant un signal de démarrage pour le sens inverse de rotation.

Si le canal de référence ou le canal de commande a été configuré pour Modbus ou peut s’ouvrir,
I'écran affichera nSt lorsque I'alimentation secteur est activée et le transformateur de
fréquences demeure bloqué, jusqu’a ce qu’un signal de démarrage soit envoyé via le bus de
communication.

Les défauts ne peuvent pas étre réinitialisés automatiquement

La cause du défaut doit étre identifiée et corrigée avant que le transformateur de fréquences soit réinitialisé
en activant et désactivant I'alimentation secteur a nouveau.

A - Choix de clés

B - Quitter le menu

C - Appuyer dessus pour aller au menu

D - Appuyer pour confirmer les
valeurs

Fig. 83
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Faute Causes Procédure - correction d'erreur
bLF * Le niveau de puissance pour » Vérifiez la connexion sur le transformateur de
Commande de frein libérer le frein n'a pas été atteint fréquences/moteur.
défectueuse * Le niveau de fréquence pour » Vérifiez les enroulements du moteur.

libérer le frein n'a pas été défini |+ Veérifiez les réglages de parameétre Ibr dans le

(bEn = nO) lorsque la fonction menu FUn

de commande de frein bIC est |+ Définissez la valeur recommandée pour le

activée. parameétre bEn.
CrF Relais de chargement *  Remplacez le transformateur de fréquences
Circuit de charge- défectueux ou résistance de
ment défectueux chargement défectueuse
EEF Défaut de mémoire interne. » Vérifiez I'environnement (compatibilité
Défaut EEPROM électromagnétique)
InF Défaut interne dans le » Vérifiez I'environnement
Défaut interne transformateur de fréquences (compatibilité électromagnétique)

* Remplacez le transformateur de fréquences.

OCF Parametres mal définis dans le |+ Vférifiez les réglages de parameétre dans les
Surintensité menu SEt- et drC, voyants sur menus SEt et drC.

le coté gauche et 1 voyant sur |+ Veérifiez ['état mécanique.

le cété droit lorsque le robot est

vide.

Inertie de masse ou charge

excessive

Obstruction mécanique des

machines
SCF Court-circuit ou défaut de terre |+ Vérifiez le cable entre le transformateur de
Court-circuit dans dans la sortie du transformateur fréquences et le moteur, ainsi que l'isolation
circuit moteur de fréquences adu moteur.

Fuite importante vers la terre * Réduisez la frequence de commutation

lorsque des moteurs multiples » Installez un limiteur de courant de moteur

connectés en paralléle sont entre le transformateur de fréquences et le

connectés au transformateur de moteur

fréquences
SOF L’instabilité ou la charge » Vérifiez le renforcement et la stabilité du
Vitesse de rotation d’entrainement est trop impor- moteur et des paramétres.
excessive tante » Installez une résistance de freinage.

» Vérifiez la taille du moteur/transformateur de
fréquence/charge.
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tnF
Auto-ajustement
défectueux

Moteur spécial ou moteur avec
une sortie non adaptée au
transformateur de fréquences
Moteur pas connecté au trans-
formateur

Utilisez un rapport de tension/fréquences
LouP

Vérifiez que le moteur est activé pendant
l'auto-ajustement.

Si un contact est utilisé entre le transformateur

de fréquences et le moteur, il doit étre fermé
pendant l'auto ajustement.

Les défauts qui peuvent étre réinitialisés avec une fonction de réinitialisation

automatique une fois que le défaut a été éliminé.

Boucle 4 — 20 mA
rompue

Faute Causes Procédure - correction d’erreur
COF Interférence ou interruption vers Vérifiez le bus de communication
Défaut de la communication dans le bus Veuillez utiliser les documents de bus
CANopen CANopen pertinents.

EPF En relation aux défauts définis par Défini par I'utilisateur

Défaut externe l'utilisateur

LFF Signal de référence de 4- 20 mA Vérifiez la connexion sur l'entrée

rompu sur l'entrée A13

analogique A13.

ObF Freinage trop brusque ou Augmenter la durée de retardement.

Surintensité entrainement de charge Installer une résistance de freinage si

en cas de nécessaire.

retardement Activez la fonction brA si elle est compatible
avec l'application.

OHF Le transformateur de fréquences Vérifiez la charge du moteur et que le

Surchauffe du surchauffe refroidisseur du transformateur de

transformateur de fréquences est refroidi avant de le

fréquences redémarrer.

OLF Déclenchée en raison du courant Vérifiez le le réglage du parametre ItH

Surcharge du de charge excessif (moteur est refroidi avant qu’il ne soit redé-

moteur marré).
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OPF Connexions rompues dans une Vérifiez la connexion depuis le
Connexions des phases de moteur transformateur de fréquences vers le

rompues dans
une ou plusieurs
phases de moteur

Le contact du moteur est exposé
Le moteur n’est pas connecté ou
la puissance du moteur est trop
faible

Instabilité momentanée dans le
courant de charge du moteur

moteur.

Si un contact est installé entre le
transformateur et le moteur, définissez OPL
sur OAC (menu Flt)

Testez sur un moteur avec une sortie faible
ou sans moteur : La protection d’interruption
de phase dans le circuit du moteur a été
activée (OPL = OUI) dans les réglages en
usine. Afin d’inspecter le transformateur
pendant les essais ou la maintenance sans
devoir connecter un moteur avec la méme
sortie que le transformateur (en particulier
pour les sorties élevées), désactivez cette
protection (OPL = NON)

Inspectez et optimisez les parametres UFr,
UnS and nCr et réalisez I'auto-ajustement
avec le paramétre tUn.

Connexions rom-
pues dans une
ou plusieurs des
phases de réseau

d’alimentation ou défaillance de
fusible
Défaut de l'une des phases de
réseau
Un ATV31 pour une alimenta-
tion triphasée est utilisé sur un
réseau monophasé
Réseau déséquilibré
La protection est uniquement
active lorsque le
transformateur de fréquences
est charge.

OSF La tension de réseau est trop Vérifiez la tension de réseau.
élevée. Contactez la société de fourniture
Interférence avec la tension de d’électricité si elle est trop élevée.
réseau

PHF Défaut dans la tension Vérifiez la connexion de réseau et les

fusibles de réseau.

Réinitialiser

Utilisez la tension de réseau triphasée
Déconnectez le type de défaut, définissez
IPL = NON (menu FLY).

SLF
Défaut Modbus

Interférence ou interruption en
la communication Modbus

Vérifiez le bus de communication.
Veuillez utiliser les documents de bus
pertinents.
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Les défauts qui peuvent étre réinitialisés avec une fonction de réinitialisation

automatique une fois que le défaut a été éliminé.

Type de Causes possibles Procédure de rectification
défaut
CFF » La configuration de courant est » Inversez les réglages d’usine ou récupérez
Défaut de contradictoire la configuration
configuration * de sauvegarde si elle est valide.
Voir les paramétres dans FCS dans les
menus I-O-, CtL ou FUn.
CFl » Configuration incorrecte » Vérifiez la derniére configuration
» La configuration téléchargée via téléchargée.
une connexion en série est » Téléchargez une configuration valide.
contradictoire.
USF * La tension de réseau est trop * KVérifiez la tension et les parameétres de
Sous-tension basse tension.
* Breve chute de tension * Remplacez le transformateur de fréquences
* Résistance de chargement
défectueuse

Un guide de l'utilisateur complet peut étre envoyé sur demande.
Une vue d’ensemble des paramétres utilisés pour le transformateur de fréquences individuel se
trouve dans la documentation électrique (schéma de circuit).
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4.6 Dépannage du démarreur progressif

Faute

Causes

Procédure - correction

d'erreur

Le démarreur
progressif

ne démarre pas
apreés l’envoi

de la commande
de démarrage

Puita 1.6 v+ w FLANTD

Al BF W WF W W "W 1L

» La diode est désactivée.

+ Vérifiez s'il y a une tension de
commande vers le démarreur
progressif.

+ Vérifiez si I'état de démarrage
vers le démarreur progressif est
activé

+ Vérifiez s'il y a une tension vers le
démarreur progressif.

» La diode est désactivée :

» Vérifiez si le contacteur devant le
démarreur progressif repose
correctement

* Le voyant clignote 1 - Surcharge

» Surcharge de réenclenchement

» 2 -Température élevée

* Se déclenche lorsque la
température est trop élevée; le
démarreur progressif doit avoir le
temps de refroidir.

» Vérifiez la charge sur laquelle
vous travaillez par rapport au
réglage du démarreur progressif.

* 4 - Erreur dans la phase d’entrée

ou aucune charge ne vient du
démarreur progressif

* Veillez a ce que toutes les phases
atteignent le démarreur
progressif. Vérifiez s’il y a une
rupture dans les phases entre le
démarreur progressif et le moteur

+ 5 - Déséquilibre dans les phases

* Mesurez la puissance dans les
phases ; I'écart autorisé maximum
entre les phases est de >65 %
avant le déclenchement de la
protection du démarreur
progressif.

* 6 - Démarreur progressif

court-circuité (SCR)

+ Effectuez un essai complet sur les
plles dans le démarreur
progressif (L1-T1, L2-T2, L3-T3).
La tension vers et la connexion
hors du moteur doit étre
déconnectée avant la mesure.

La résistance doit étre de plus de
10k Ohm sur le démarreur
progressif.

La configuration des paramétres d’interrupteur DIP pour le démarreur progressif est décrite dans la
documentation électrique (schéma de circuit).
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4.7 Configurer/Calibrer Pamplificateur de cellule
de poids (Vvalide pour le numéro de série -360)

Vous devez mesurer les points suivants pour vérifier que la connexion est correct:
Alimentation vers I'amplificateur
La tension entre les bornes 12 et 11 doit étre de 24 V

Signal depuis les cellules de pesage
Les cellules de pesage doivent étre alimentées par un courant de 4 V. La tension entre les bornes
1 et 5 doit étre de 4V

Signal depuis les cellules de pesage
Les cellules de pesage émettent un signal d’environ 2-5 mV. La tension entre les bornes 2 et 3
doit étre de 2-5 mV

Sortie analogique depuis I'amplificateur
L'amplificateur émet un signal analogique de 0-10 V. La tension entre les bornes 8 et 10 doit étre de
0-10V

Il'y a 9 interrupteurs sur 'amplificateur, qui sont tous placés en position haute.

* Appuyez sur les deux boutons (1).

» « def » doit s’afficher dans 'écran.

» Ceci signifie que vous avez récupéré la configuration d’'usine pour 'amplificateur.
» Ensuite, abaissez tous les interrupteurs hormis celui qui se trouve le plus a droite.
* La programmation de 'amplificateur peut désormais débuter.

L'amplificateur de cellule de

Les couleurs des cables depuis le bornier 1 pesage est cablé comme suit :
vers I'amplificateur de pesage 1sur12,=24V
1 est jaune 2sur11,=0V
2 est blanc o 5 3 sur 10, = Mesure la tension
3 est vert — de mesure
g 4sur8,=0V
("‘:5, } 9 n’est pas utilisé
( BEFE
/ L
0,2m J 1213[5s
Cellule de pesage 3 e
4 cellules de pesage sont utilisées: 5 5 Ej Fj
Les cellules de pesage sont connectées 3,5m
a l'alimentation. Les couleurs des cables ﬁ marqué de 22
depuis les cellules de pesage vers
I'amplificateur de cellule de pesage. Puis le cordon est
EXC+ 1 estjaune @ connecté
ENT/SORT + 2 est blanc comme suit a la prise
ENT/SORT + 3 est vert 1 sur la prise 3
EXC+ 5 est marron % 2 sur la prise 4

GROUND S est mis a la terre 4 sur la prise 4

Fig. 84a
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Parametre |Que faire ? Définir sur
3 Déterminez combien de mesure doivent étre utilisées dans 15
le filtre.
Une fonction de neutralisation vous permet de sauter le
4 filtre si la valeur dépasse une certaine limite. 150
Nous n’utilisons pas ceci.
23 Combien de cellules de pesage posséde le robot ? 4
26 Combien de cellules de pesage posséde le robot ? 1000/2500
Le type de signal analogique souhaité. Ce PLS utilise
34 U
0-10 V.
Ce que I'écran sur 'amplificateur devrait indiquer a une
38 sortie maximum (10 V) Lorsque le PLS est programmé pour 1500
mesurer 0-1500 kg.
Vitesse de conversion. C’est ici que nous choisissons
49 combien de mesures I'amplificateur doit utiliser par 14 Hz
seconde.
C’est ici que nous sélectionnons les caractéristiques
d’élévation de poids. Déplacez ceci jusqu’a ce que vous
trouviez le facteur résultant en, p. ex. une augmentation
24 1,0-2,0
de 80 kg lorsque vous montez sur la balance. Ce que cette
valeur exprime en fait est I'excitation mV/V. Il s’agit en
général d’environ 1,5 pour la plupart des cellules.
- T i . La valeur affichée
Finissez en notant le poids indiqué. Saisissez ce poids )
X pour le poids dans
22 pour ce parametre. I’écran a une charge
PS : il est conseillé d’afficher le poids a 100 kg lorsque L
. . o e )£ de 0 (chariot vide)
le robot est vide, puis de réinitialiser I’écran du robot. -100 kg

Une fois que vous avez terminé avec le parameétre 22, le poids dans I’écran devrait afficher 0
et refléter ’augmentation appropriée lorsque vous montez sur la machine.
Tenez-vous devant la machine.
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4.8 Configurer amplificateur de cellule de poids
(Valeur du numeéro de série 361-)

Confirmez tous les choix en appuyant sur les deux touches simultanément.
Réenclenchez en relevant tous les commutateurs DIP et appuyant sur les deux touches
simultanément, puis appuyez sur les commutateurs hormis le n° 8

Pour le réaménagement, percez des trous
de jusqu’a 30 mm dans la fléche

Le cordon depuis le boitier de %

raccordement et 'amplificateur de cellule de

pesage est connecté comme suit: Le cordon depuis le boitier de

Bleu : SH raccordement et I'amplificateur de

Noir : V- cellule de pesage est connecté

Rouge : V- comme suit :

Rouge : V+ Rouge : 1

Vert : S+ Vert: 2
o o | Blanc: 3 L'amplificateur de cellule de

?? F% Noir: 5 pesage est cablé comme suit:

O/ I \ .| Bleu:S 1suri12,=24V

1 }_‘

Le cordon depuis le - 3 sur 10, = Mesure la

boitier de raccordement et N tension
'amplificateur de cellule de de sortie
pesage est connecté 4sur8, =0V

comme suit: 9 n’est pas utilisé

Bleu : SH

Noir : V- i

Rouge : V- H

Rouge : V+

Vert : S+ Connecter les nouvelles cellules de pesage Le cordon est connecté
aux anciens chariots : @ comme suit a la prise :
V+ =1 1 sur la prise 3
S+=2 2 sur la prise 4
S- =3 4 sur la prise 4
V- =5 3 sur la prise 2
SH =S

Fig. 84b
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Parametre |Que faire ? Définir sur
3 Déterminez combien de mesure doivent étre utilisées dans 15
le filtre.

Une fonction de neutralisation vous permet de sauter le
4 filtre si la valeur dépasse une certaine limite. Nous 150
n’utilisons pas ceci.

23 Combien de cellules de pesage posséde le robot ? 4

26 Capacité dans chaque cellule. Mesure sur la cellule de 2500
pesage.

34 Le type de signal analogique souhaité. Ce PLS utilise U
U=0-10V.
Ce que I'écran sur I'amplificateur devrait indiquer a une

38 sortie maximum (10 V) Lorsque le PLS est programmé pour 1500
mesurer 0-1500 kg.

49 Vitesse de conversion. C’est ici que nous choisissons com- 14 Hz

bien de mesures I'amplificateur doit utiliser par seconde.

C’est ici que nous sélectionnons les caractéristiques
d’élévation de poids. Déplacez ceci jusqu’a ce que vous
24 trouviez le facteur résultant en, p. ex. une augmentation 0,1-3,0
de 80 kg lorsque vous montez sur la balance. Ce que cette
valeur exprime en fait est I'excitation mV/V. Il s’agit en

La valeur affichée
pour le poids dans
I'écran a une charge
de 0 (chariot vide)
-100 kg

Finissez en notant le poids indiqué. Saisissez ce poids
pour ce paramétre.PS : il est conseillé d’afficher le
poids a 100 kg lorsque le chariot est vide,puis de
réinitialiser I’écran du robot.

22

Si vous ne voyez que des pointillés lorsque vous branchez I’écran, échangez les cables 2 et 3.
Tenez-vous devant la machine.

Sortie analogique depuis I'amplificateur

L'amplificateur émet un signal analogique de 0-10 V. La tension entre les bornes 8 et 10 doit étre de
0-10V.

* lly a9interrupteurs sur 'amplificateur, qui sont tous placés en position haute.

» Appuyez sur les deux boutons (1). « def » doit s’afficher dans I'écran.

» Ceci signifie que vous avez récupéreé la configuration d’'usine pour 'amplificateur.
» Ensuite, abaissez tous les interrupteurs hormis celui qui se trouve le plus a droite.
» La programmation de 'amplificateur peut désormais débuter.
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4.9 4.9 Dépannage a 'aide des voyants de code
et de PLS Prog. 5.xx

Une diode allumée signale que la fonction marche correctement

Entrée/Sortie de module
Module d’entrée Module d’entrée  Module de sortie analogique Entrée/Sortie analogique

A1.1 A1.2 A13 A1.4 A1.5

Fig. 85
Voyant | Voyant | Voyant | Voyant | Voyant
n° n° n° n° n°
Al1 | A2 | AM3 | A14 | A15
Démarrer le générateur de déchiquetage 0
Mesure de sortie - générateur de déchiquetage 2-3

Fonctionnement - générateur de déchiquetage

Fonctionnement du distributeur latéral - droite

Fonctionnement du distributeur latéral - gauche 5

Vitesse du transporteur a bande 10 - 11

Démarrer le transporteur a bande direction de sortie

Démarrer le transporteur a bande direction d’entrée 7

Fonctionnement - transporteur a bande

Défaut - transporteur a bande

Vitesse - rails de plafond 8-9

Démarrer le fonctionnement du rail de plafond droit

Démarrer le fonctionnement du rail de plafond gauche

Défaut - rails de plafond

Fonctionnement - rails de plafond

Démarrer la vis d’avance d’aliments concentrés 1 4
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A11 | A12 | A13 | A14 | A15

Démarrer la vis d’avance d’aliments concentrés 2

Démarrer la vis d’avance d’aliments concentrés 3

Impulsion de la vis d’avance d’aliments concentrés 1

Impulsion de la vis d’avance d’aliments concentrés 2

Impulsion de la vis d’avance d’aliments concentrés 3

Réservoir d’aliments concentrés 1 plein

14

Réservoir d’aliments concentrés 1 vide

Réservoir d’aliments concentrés 2 plein

Réservoir d’aliments concentrés 2 vide

Réservoir d’aliments concentrés 3 plein

Réservoir d’aliments concentrés 3 vide

Al =DN

Capteur de position zéro 2

-
o

Force du signal 1 radio

Force du signal 2 radio

O | o

Sélecteur de sortie 1

Sélecteur de sortie 2

Sélecteur de sortie 3

Sélecteur de sortie 4

Sélecteur de sortie 5

Entrée de niveau

Connecter la radio

O|lo|N|o|jo|bd|w

Poids

Arrét d’'urgence activé OK

Interrupteur manuel avant

Interrupteur manuel inversion
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5 Schéma de c

t pour le courant

ircui
d’alimentation et de commande 5.xx

5.1 Schéma de ¢

2 4 6
-F1 Dp e -KN1
OAO>E 1 E 3 /18.05 5
-— - — - — - - c30
' I
| '
' I
| '
' I
L N L N —
KNT 52 63 4 '
G1| 2™ 18.05 % 54 64 -G2| 2™~ -B1 /0
230VAC/24Vdc - €30 230VAC/24Vde - ' 2 _
5A! 3,2A
+ - + — '
- 1
]
~E I
_ Selvregulerende ) '
-Q0 varmekabel
n,u L n,u L2 m,u L3 n,u N . bak montasjeplate _
TEMTJ \\\\\\ A--- v v 5.5 meter vV Vv v
g 2 s 9 b, I ' 5909
|m = <! < - - -
= z z o N o~
Laster s $ ¢ ¢ g ' I g g ¢
63A [N L2 L3 N © © o o )+ = =~ =~
M 2, S S | '
%) 1%} N N +
Tilfersel W W
230 eller 400 V (se skisse) S <
s 8
Ved 230 V: Lask mellom klemme L3 og N = e
v v
o o
s g
§ 2
\\\\\\\\\\\ e r o
! | ! | o ©
| Ved 230 Volt | Ved 400 Volt M =
I I ©
| |
| -Qo m,u_._m,u_.nm,urum,uz W | -Qo m,u_._m,urmm,u_.um,qu
I I I Ly v
Y [ HER Y |
| | |
| astbryter \ I Lastbryter \
' u L2 L3 @ N 7 ' 63A u L2 L3 N 7
, \ oo \
| |
| |
! o |
| |
L1 L2 L3 | L1 L2 L3 N |
Lo Lo
Foreg.side: /3 Anlegg Utstyr K3 Neste side: +K3/5
1 For installasjon 23.03.2010 sJ Dato: 23.03.2010 Tilfarsel og styrestram Ordrenr.: Side 4
Konstruert av: Multi Feed Robot_V5.10
K1-K3 Multi Feed Robot S Tegningsnummer Tot.Sider
Sjekke i -
Rev.no: | Beskrvelse Dato Sign- . El.skjema K1-K3-E01 18
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teur de

V4

énéra

it pourle g

ircul

5.2 Schéma de ¢

déchiquetage 5.xx

1 I 2 3 4 5 6 7 8 9 I 10
/4107 L1 » L1//6.02
/41017 L2 » L2//6.02
/41017 L3 _p » L3//6.02
/4.06 / +24Vdc _y, » +24Vdc//6.02
/4.06/0Vdc _y, » 0Vdc//6.02
Start riveraggregat
-P1 Power transducer o O orE.
CPT-DIN Al A2 graterEx . . .
Detalje beskrivelse av SMC-3 DIP switch oppsett
2324 7 10 11 1 2 032
QOO O Q Q Start tid Overbelastning
-s2 | 00
-T1 N DIP switch nummer DIP switch nummer
S -1 AT 1 2 Tid (el 11 12 vaia
— i e | OFF |_OFF 2 OFF | OFF OFF
— I3 ON OFF 5 ON OFF 10
' ! OFF ON 10 OFF ON 15
V4 4 | ON | ON 15 ON | ON 20
_ ' Type start
' -Plugg 30 M\. (strembegrensing eller mykstart) Reset overbelastning
— DIP switch nummer DIP switch nummer
_u S 3 Valg 13 Reset
S5 o o OFF Strgm begrenset OFF Manuelt
-um1 Lo s ON Mykstart ON Automatisk
.05
28A/ 16A Moment pa mykstart Programerbart rele 1#
; . ) " o O nw mv O
Mykstarter K
Dip Switch Configuration Allen Bradley c_,\_ow A2 A1 13 IN2 N DIP switch nummer DIP switch nummer
ON 4 5 Moment 14 Valg
28A/16A
E E E E E E E E " o1 T Mykstarter OFF OFF 15% OFF Normal
5 6 O Allen Bradiey ON | OFF 25% ON | Ved oppnadd hastighet
12 3 45 6 7 8 OFF ON 35%
o
ON “ ON ON 65%
m E E m E m E m Q Mykstop Programerbart rele 2#
DIP switch nummer ) DIP switch nummer
9 10 11 12 13 14 15 16 6 7 Tid (sek) 15 valg
OFF OFF Fri stop OFF Normal
ON OFF 100% av starttid ON Ved oppnéadd hastighet
OFF ON 200% av starttid
ON ON 300% av starttid
WM1 Sort_|Hvit |Brun
HO7RN-F 4G2.5 Start med fullt moment Sjekk fase rotasjon
DIP switch nummer DIP switch nummer
9 10 Tid (sek) 16 Valg
““““““““““““““““““““““““““““““ OFF | OFF OFF OFF Tilkoblet
i -A15 -A1.1
! ON OFF 05 ON Frakoblet
ui v Jw ! o2 O3 o1 OFF | ON 1.0
M1 [ M | E1 " ON [ ON 1.5
2307400V \ 3 ~ ' graterPV graterRu
271156 A PE I
7.5KW '
Riveraggregat ! Effektmaling pa Drift riveraggregat
= ! riveraggregat
I
i
Foreg.side:  +K3/4 Anlegg Utstyr K3 Neste side: +K3/6
1 For i 23.03.2010 sJ Dato:  23.03.2010 M1 Riveraggregat Ordrenr.: Side
Ronstruert av Multi Feed Robot_V5.10 5
K1-K3 Multi Feed Robot M%z% . Tegningsnummer Tot.Sider
Rev.no.._| Beskrivelse: Dato Sign. e El.skjema K1-K3-E01 18
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5.3 Schéma de circuit pour le distributeur latéral
5.xXx

3 4 5 6 7 8 9 10
A0/ LYy
510/ L2 4
510/ L3
/5.10/ +24Vdc _y, » +24Vdc//7.02
/5.10/0Vdc _y, » 0Vdc//7.02
Start sideutmater Start sideutmater
(mot hayre) (mot venstre)
sideExF sideExR
034 035
K3q (T3S Kao 13 ls o3 o3
05 07 " .
wo |21 ]° oo |21 ]° -A13 Evm on tabl -A13
_|||||||||||||._
13 13 '
' 4 4 _
_ MN -Plugg 30 1,8 9 MN '
Q3% ' |
02
193-EECB 1-5A % _|
230/400V 2,8/1,6A i ey e
A1l A1l
-K3.1 _HH_ .Xm.N_HH_
1 3 |5 coa A2 coa A2
-3 © © 14 14
193-EECB EL 2 12 |6 .Xw%m .Xw%
230/400V 2,8/1,6A coo | oo | P
Al Al
05 ﬂﬁ 07 ﬂﬁ
A2 A2
02 1—~2 04 1—~2
02 wJ_Hb 04 uﬁ_wb
.03 5—°~6 .04 5—"~6
0814—}-13 0914—}-13
“WM3 Sort_|Hvit |Brun
HO7RN-F 4G1.5
\wwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwwlwww\wwwwwwwlﬂ -A11 -A1.1
! O4 o5
! 4 15
I
U ! sideRuF sideRUR
M [ M !
230/400v \ 3 ~ I - o
28/16A PE i Drift sideutmater Drift sideutmater
0.6KkW ! (mot hayre) (mot venstre)
Sideutmater !
— I
= I

Foreg.side:  +K3/5

Anlegg Neste side: +K3/7
1 For 23.03.2010 SJ Dato: 23.032010 M3 Sideutmater Ordrenr.: Side
Konstruer av: Multi Feed Robot_V5.10 6
K1-K3 Multi Feed Robot MVEE ) Tegningsnummer Tot.Sider
Rev.no._| Beskrivelse: Dato Sign.: e El.skjema K1-K3-E01 18
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t pour le transporteur a

ircui

5.4 Schéma de ¢

bande 5.xx

/4.04 /KN1_L1 _,,

» KN1_L1//8.01

» KN1_L2//8.01

/4.05/KN1_L2 _y,
16.10/ +24Vdc _y, » +24Vdc//9.02
/6.10/0Vdc _y, » 0Vdc //9.02
Start bunnbelte Start bunnbelte
Hastighet bunnbelte (tur) (retur)
feedPWM feedExF feedExR
i Al 033 039
i O 10 O o1 07
-A1.5 -A13 -A1.3
e i B
_ I3 e I3 _
[V 4 Ya Y
_ -Plugg 30 8,3 5 _ .
) fﬁ /ﬁ ' nger pa frekvensomformeren
— _ i som avviker fra fabrikkins|
-UM2 O O O [¢] @) O @) O [®) "SET" meny:
11 N PE Al Com LI LI2 R1C R2C ACC: 0,5
Frekvensomformer .
Altivar 31 (0.75KW) DEC: 05
u v W EMC & R1A R2A LSP: 250
O o O O O Q Q HSP: 60,0
ITH: 3,2
-WumMm2 T ]
[ . ) "DRC" meny:
NCR: 3,2
COS: 0,78
"l-O" meny:
R1: RUN
R2: FLT
W2 R o A1 A1
EMC, JZ CY 41.5mm2 O 2 O 3
12 13
feedRu feedErrin
Drift bunnbelte Feil bunnbelte
u1 Vi w1
M [ M
230v \3 ~
0.75KW/3,2A PE
Bunnbelte
Foreg.side:  +K3/6 Anlegg Utstyr K3 Neste side:  +K3/8
1 For i 23.03.2010 SJ Dato: 23032010 M2 Bunnbelte Ordrenr.: Side
Konstruer av: Multi Feed Robot_V5.10 7
K1-K3 Multi Feed Robot M._mxxm_m( X Tegningsnummer Tot.Sider
Rev.no.: |Beskrivelse: Dato Sign.: EE El.skiema K1-K3-E01 18

105



Manuel d’utilisation

TKS

Schéma de circuit pour le fonctionnement

bi-directionnel 5.xx

7TO9/KNI L o
17.09/KN1_L2 _y

J“
o
PE

106

-UM5 o O
19.01 U N
Frekvensomformer
Altivar 31 (0.75KW)
u o voow @
Q Q
1 3 |5 1 3 |5
-5 & © -2 © ©
193EECB15A | 5 |4 |6 193EECB15A | 5 |4 |6
1,82A 1,827
-WM5 __[1 2 |3 GG -WM6 __[1 2 |3 GG
EMC, JZ CY 41.5mm2 EMC, JZ CY 41.5mm2
ut Lt Jwi ut Lt Jwi
M5 [ M M6 [ M
230V/0.4KW/1,82A \ 3 ~ 230V/0.4KW/1,82A \ 3 ~
Takdrift PE Takdrift PE
tur / retur tur / retur
Foreg.side:  +K3/7 Anlegg Utstyr K3 Neste side: +K3/9
1 For installasjon 23.03.2010 sJ Dato:  23.03.2010 M5 & M6 drift tur/retur, M7 & M8 drift hayre/venstre Ordrenr.: Side
Ronsiruertav Multi Feed Robot_V5.10 8
K1-K3 Multi Feed Robot S Tegningsnummer Tot.Sider
. . Sjekketav El.skiema
Rev.no.: | Beskrivelse: Dato Sign.: EE -SKJ K1-K3-E01 18
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5.6 Schéma de circuit pour le fonctionnement du
rail de plafond 5.xx

1 [ 2 3 4 5 6 7 9 10
/7.09/ +24Vdc » +24Vdc//11.02
/7.09/0Vdc _y, » 0Vdc //11.02
Start takdrift Start takdrift 95
Hastighet takdrift (tur)/(hayre) (retur)/(venstre) .O\m.ow
wagonPWM wagonExF wagonExR 193-EECB 1-5A %
1.82A
A0 037 038
Qs Qo9 o5 o6
-A15 -A1.3 -A1.3
Q5.2 7%
804 { o5
- - |— - 193-EECB 1-5A
_ L 1,82A
13 13 '
E E
' 4 4
\V4 v oo
_ -Plugg 30 &6 7 '
, H H _
-UM5 [¢) O [¢] [9) [9)
/8.02 Al Com R2C R1C LI LI2 LI6
Frekvensomformer
Altivar 31 (0.75KW)
R2A RIA
Q Q
Innstillinger pa frekvensomformeren
som avviker fra fabrikkinstilling:
"SET" meny: O" meny: "FUN" meny:
ACC: 1,0 R1: RUN "STC" undermeny:
DEC: 1,0 R2: FLT NST: LI6
LSP: 1,0
HSP: 70,0
ITH: 7,2
A1 L A1 L “DRC" meny: “FLT" meny:
m 5 NCR: 7,2 OPL: OAC
NSP: 1370
wagonErrin wagonRu COS: 0.76
TFR: 70
Feil takdrift Drift takdrift UFT: L
Foreg.side:  +K3/8 Anlegg Utstyr K3 Neste side: +K3/10
1 For 23.03.2010 SJ Dato: 23.03.2010 Takdrift drift Ordrenr.: Side
Konstraer av Multi Feed Robot_V5.10 9
K1-K3 Multi Feed Robot S ) Tegningsnummer TotSider
Rev.no.. | Beskrivelse: Dato Sign cE El.skiema K1-K3-E01 18
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5.7 Schéma de circuit pour la vis d’avance

d’aliments concentreés 5.xx

1 2 3 4 7 9 10
/4.03 / 24VDC_Kraftforskrue _y
/4.03 / 0VDC_Kraftforskrue _y,.
KNP P
1805 Y 74
C30
K4 1" 21 K9 11" 21 -K10 1 21
103 Y 14 2 1104 Y 44 2 1105 Y 44 2
Releco 2 Pol Releco 2 Pol Releco 2 Pol
-Plugg 179’3 4 -Plugg 79’3 4 -Plugg 1379'3 4
-WM4.1 Sort Hvit -WM9.1 Sort Hyit -WM10.1 Sort Hyit
HOZRN-F 3G1.5 HOZRN-F 3G1.5 HOZRN-F 3G1.5
Al A2 A1l A2 A1l A2
-M4 -M9 -M10
24Vdc 24Vdc 24Vdc
42W/1,75A 42W/1,75A 42W/1,75A
Kraftforskrue Kraftforskrue Kraftforskrue
Foreg.sid +K3/9 Anlegg Utstyr K3 Neste side: +K3/11
1 For installasjon 23032010 | SJ Dato:23.032010 Kraftforskrue Ordrenr.: Side
Ronstruer av: Multi Feed Robot_V5.10 10
K1-K3 Multi Feed Robot M@E% ) Tegningsnummer Tot.Sider
Rev.no.. | Beskrivelse: Dato Sign.: cE El.skjema K1-K3-E01 18
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5.8 Schéma de ¢

d’avanced’aliments concentrés 5.xx

/9.10/ +24Vdc _y,

/9.10/0Vde

¥ -Plugg 30 8,10

» +24Vdc//12.01

Start kraftforskrue 1

Start kraftforskrue 2

Start kraftforskrue 3

grain1Ex grain2Ex grain3Ex
036 048 049
4 0 7
-A1.3 -A1.4 -A14
-_—ee e - e - e e | -— - - _—- -
v v v
]
-—ee e - e - |- - [
Al A1 A1
-K4 -K9 -K10
Releco 2 Pol A2 Releco 2 Pol a2 Releco 2 Pol

A1
.03
A2

110.0211—~14
:o.ow:\ﬁx

A1
.04
A2

110.0411—~14
/10.0421 L\ME

A1
.05
A2

/10.0611 —~14
110.0621 L\Mk

5 0vdc//12.01
-Plugg 293 4 -Plugg 8 w'3 4 -Plugg 14 9'3 4
-WM4.2 -WM9.2 -WM10.2
Int. Kraftforskrue 3x0.5 Int. Kraftforskrue 3x0.5 Int. Kraftforskrue 3x0.5
13 1|3 1|3
.mm: . .m:: . .mmo: Vo
2 2 2
-wWm42 | -wmMe2 | -wm102____ |
Int. Kraftforskrue 3x0.5 Int. Kraftforskrue 3x0.5 Int. Kraftforskrue 3x0.5
-Plugg 22 -Plugg 8 w2 -Plugg 14 %2
-A1.1 -A1.2 -A1.2
O6 [el) O3
16 116 119
grain1Pulse grain2Pulse grain3Pulse

Puls kraftforskrue 1

Puls kraftforskrue 2

Puls kraftforskrue 3

Foreg.side:  +K3/10 Anlegg Utstyr K3 Neste side: +K3/12
1 For installasjon 23.03.2010 sJ Dato: 23.03:2010 Kraftforskrue Ordrenr.: Side
Ronstraert av. Multi Feed Robot_V5.10 1"
K1-K3 Multi Feed Robot Ll Tegningsnummer Tot.Sider
5 )
Rev.no._| Beskrivelse: Dato Sign E El.skiema K1-K3-E01 18
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5.9 Schéma de circuit du module PLS 5.xx

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
-A1.0 -A1.1 -A12 -A13 Al4 -A15
Saia PCD.M 5340 2 Analoge ut
PLS 16 Dig. Inn 16 Dig. Inn 16 Dig. Ut 16 Dig. Ut 4 Analoge inn
E165 E165 A465 A465 W525
PE 24V GND D /D E L ov L ov 24v ov 24v ov +24V GND
Q Q7 s Q1 Q2 Q16 Q17 Q16 Q17 Q16 Q17 | D6 Q17 Q12 P13
' 38 ,
55
I 22
-Pluggao iz = > |
5 E
' =5
_ g%
53 |
1-Plugg30 &, 11 § LR
P4
l— -4
11.10/ +24Vdc _, » +24Vdc//13.02
/11.10/0Vde | N » 0Vdc //13.02
 — -t -—=-=-=-
| # _
15 ]2 P '
[ 25p | ' _
D1+ - COM1/Rs485
_ _ :
D-Link
E1071 ' Ethernet bridge _
I '
' I
e e e — - —
Dpsjon etherne
Foreg.side:  +K3/11 Anlegg Utstyr K3 Neste side: +K3/13
1 For installasjon 23.03.2010 sJ Dato: 23.03.2010 PLS modul Ordrenr.: Side
Konstruertav Multi Feed Robot_V5.10 12
K1-K3 Multi Feed Robot M%m,z . Tegningsnummer Tot.Sider
Rev.no.. | Beskiivelse: Dato Sign eE El.skjema K1-K3-E01 18
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5.10 Schéma de ¢

V4

it des entrées numériques

ircul

E/S 5.xx

/12.10/ +24Vdc _y,

/12.10/0Vdc _y,

>
>

Plugg 37ys e Plugg4¥s w4 Plugg9ys 34 -Plugg 1093 94 -Plugg 1593 4 -Plugg 1691 1
-814|O0 O -815|O0 O -s18|O O -$19|O0 O -s21|O O -822|O0 O
+ - + - + - + - + - + -
N
-Plugg 372 -Plugg 4 92 -Plugg 99’3 -Plugg 10 2 -PLugg 15792 -PLugg167¥'2
-A1.1 -A1.1 -A12 -A1.2 -A1.2 -A1.2
09 014 01 02 04 O5
19 114 17 118 120 121
grain1Empty grain1Full grain2Empty grain2Full grain3Empty grain3Full
Kraftfortank 1 tom Kraftfortank 1 full Kraftfortank 2 tom Kraftfortank 2 full Kraftfortank 3 tom Kraftfortank 3 full

+24Vdc//14.02

0Vdc //14.02

+K3/12

Anlegg

Utstyr

K3

Neste side: +K3/14

1 For installasjon 23.03.2010 sJ Dato: 23.03:2010 Digital I/O, innganger Ordrenr.: Side
Konsiruert av: Multi Feed Robot_V5.10 13
K1-K3 Multi Feed Robot M%% ) Tegningsnummer Tot.Sider
Rev.no.: | Beskrivelse: Dato Sign. EE El.skjiema K1-K3-E01 18
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ees num

it des entr
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5.11 Schéma de ¢

5.xx

/13.10/ +24Vdc _,, » +24Vdc//15.02
/13.10/0Vdc . » 0Vdc //15.02
-Plugg 59’3 ¥4 -Plugg 69’3 74 -Plugg 119’3 94 -Plugg 12g'3 4
8100 O -S11|O0 O -$12|0 O -816|O O
+ H - + H - + H - + H -
v N N N
@) @) Q Q
-Plugg 5 8,2 -Plugg 6 1,2 -Plugg 11 8,2 -Plugg 12 8,2
-A1.1 -A1.1 -A1.1 -A1.2
O 10 [eXT] 012 O 10
110 111 112 126
wagonDirection wagonPulse wagonClearPos1 wagonClearPos2
Retningsgiver for vogn Pulsgiver for vogn Nullposisjonsgiver 1 Nullposisjonsgiver 2
for vogn for vogn
Foreg.side:  +K3/13 Anlegg i Utstyr K3 Neste side: +K3/15
1 For installasjon 23.03.2010 sJ Dato:  23.03.2010 Digital I/O, innganger Ordrenr.: Side
Konstruertav Multi Feed Robot_V5.10 14
K1-K3 Multi Feed Robot M_uza_ - X Tegningsnummer Tot.Sider
Rev.no.: |Beskrivelse: Dato Sign.: EE ) El.skiema K1-K3-E01 18
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t des entrées numeériques E/S

ircui

5.12 Schéma de c

5.xx

11410/ +24Vdc 5 » +24Vdc//16.02
/14.10/0Vdc _y, » 0Vdc //16.02
psjon SMS utsendin
Plugg 1793 Plugg 1893 P4 r-— —r—-—-—-—-14
] ]
Signal for SMS sending: ~ Signal for SMS sending:
Alarm lampe Sirene _ Feil ved Feed Robot Feed Robot OK _
1 3 alarmLamp Sirene ' sendErSMS sendOKSMS '
—
-S1

Vogn _%_H6u k’v uihy 7 043 046 _ 044 045 _

forfer 2 o1 14 ' 12 013 !

-A13 -A13 | -A13 -A13 |

) )

-Plugg 18 8,2 -Plugg 217 2 3 ¢ oMt 1 (]

! Phoenix contact !

— PSI-GSM + R —

' , 24y OV - - h ]

1 1 ' [}

H Q) 2 P\ I I

N 2
1 X3 o '
-A1.1
015
115
wagonEmpty
Vogn tom
Foreg.side:  +K3/14 Anlegg Utstyr K3 Neste side: +K3/16
1 For installasjon 23.03.2010 SJ Dato:  23.03.2010 | 1/0, innganger Ordrenr.: Side

Konstruertav Multi Feed Robot_V5.10 15
K1-K3 Multi Feed Robot Mhm S— ) Tegningsnummer Tot.Sider
Rev.no.: Dato Sign- e El.skjema K1-K3-E01 18
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5.13a Schéma de ¢

E/S 5.xx

L e R i e R e e ML I N e A L RVLL | nytamidp L L LR I Y R L Rl IR LR B P TTY I RSP TP ]
Byt e | L I A HE LI SR e N NI Rt LA T A e T LI TR
T -t T airy YT ala L ’ Vg, ’
2kl =t £ A (MY ) i, [ fa )
= Wt [ - o ] ' . -t
AL Al d A HE | Al =4 |
. 1
aed A '
i
1
1
LR PSR
I
!
! LS R . . . .
! : : - ] - b -
' " 1 ' ’H .
i
. h -
- - - = a — e .
-n.
i r
(v | o |
b o
PR fam ot
VERSIDN 4
oamem e e
[ S o
b P 11 ma LT ol
T —— - - Hal
—_— - .t —— ] (= [FRCE _ i i .
S D T DR e Ly Svelia P
——— = = - [ ™1 " .
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rees numeriques

5.13b Schéma de circuit des ent

E/S 5.xx

1510/ +24Vdc

+24Vdc//17.02

/15.10/0Vdc _y, » 0Vdc //17.02
Utgangsvelger Utgangsvelger Utgangsvelger Utgangsvelger Utgangsvelger Niva inngang Opprselding
Bit 1 Bit 2 Bit3 Bit 4 Bit5 av radio
fillbit1 fillbit2 fillbit3 Ibit4 fillbit5 Radioconnect
KA1 M K12\ 2 051 052 053 054 055 056 057
04 09
RelecozPal | | 2 Releco2Pol | | | 2 Q3 o4 Q5 Q6 o7 o8 Q9
-A14 -A1.4 -A14 -A1.4 -A14 -A1.4 -A1.4
A2 A2
-K11 -K12
Releco 2 Pol Releco 2 Pol
-Plugg 23 [ 3 [ 4 -Plugg 24 " 3 v 4 -Plugg257%®1 2 3 4 5 6 7 8 9
24V eksternt 24V eksternet
grovfor Kraftfor
) ] '
Radioc[O O O O ¢ [¢) [¢) [¢) ] ) O
| 2 1 2 3 4 5 6 7 8 9 13 |
Bit 1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Niva inng. Connect '
' oppreselding
_ 14 15 av radio _
o 0] '
]
-Plugg 25 1,10 kil
-A1.2 -A1.2
o8 09
124 125
signalStrength1 signalStrength2
Signalstyrke Signalstyrke
fra radiosender fra radiosender
Foreg.side:  +K3/15 Anlegg Utstyr K3 Neste side: +K3/17
1 For installasjon 23032010 | SJ Dato: 23.03.2010 Digital I/O, innganger Ordrenr.: Side
Konstruertav Multi Feed Robot_V5.10 16
K1-K3 Multi Feed Robot M%m;( . Tegningsnummer Tot.Sider
Rev.no.: | Beskrivelse: Dato Sign.: EE El.skiema K1-K3-E01 18
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t de la cellule de pesage

ircui

5.14 Schéma de ¢

5.xx

1 [ 2 4 5 6 7 9 [ 10
/16.10/ +24Vdc _,, » *+24Vdc//18.02
/16.10/0Vdc _y, » 0Vdc //18.02

- - . = = - — e e - e . e . e . e - e e e - e - e = e - E— = == —— = ey
' I
| P2 -W10.1 '
' Veiecell ELC 6x0.22
AO Yellow EXC+ —
_ 50 Brown EXC- .
. O‘_N NO White
101 30 Green _
3
| mA '
' -KS1 _
mV
I ‘o
INP+
] 3
010 e I
_ 15 :
' -W10.2
Veiecell ELC 6x0.22 —
_ Yellow EXCt
Brown EXC- '
' White _
_ Green
3 ]
' I
-A15 -KS2
_ Oo O1 .
4
' E0 INP+ —
_ weight INP-
(Base adresse=48) ]
' Vogn vekt _
Lo i i e e oo e e e e e e e e —m e — o=
Op
Foreg.side:  +K3/16 Anlegg Utstyr K3 Neste side: +K3/18
1 For installasjon 23032010 | SJ Dato: 23.03.2010 Veiecelle Ordrenr.: Side
Ronstruerav. Multi Feed Robot_V5.10 17
K1-K3 Multi Feed Robot S . Tegningsnummer Tot.Sider
Rev.no.: | Beskrivelse: Dato Sign.: pewetay El.skiema K1-K3-E01 18
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5.15 Schéma de circuit des E/S analogiques

TKS

5.xx

17.10/ +24Vdc

/17.10/0Vdc _y,

KN1 B

c30

-A1.1

[e]]

10

Em_OK

Nedstopp OK

Sogp— 7

-Plugg 19

-S1¢-

Ekstern nadstopp

-Plugg 19

-Plugg 20

-Plugg30

1

12

w

w

1
I

I

I

-82(- T &, !

Ekstern nedstopp 12 22 |
I

I

Lasket i QIN ]

Nodstopp

_ "dummy" plugg © tabld

-Plugg30

-KN1
c30

22

-81 m)

05 ﬂrz
: i -A12

.w\_my

-A1.2

o7

/4.10 il o6
/4.10 4~ 122

—3

123

/4.10 md’\m manWagonForw

/4.04 53——~54

manWagonRew

14.05 63 \f 6

/10.0273 -~ 74

.03 E\\'\ 83

Manuell bryter for
vogn Fremover

Manuell bryter for
vogn Revers

Foreg.side:  +K3/17 Anlegg i Utstyr K3 Neste side:
1 For installasjon 23032010 | SJ Dato: 23032010 Analog I/, ledig Ordrenr.: Side
ot o] e Multi Feed Robot_V5.10 18
K1-K3 Multi Feed Robot S Tegningsnummer Tot.Sider
Skl ]
Rev.no. | Beskrivelse: Dato Sign. e El.skiema K1-K3-E01 18
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5.16 Schéma de circuit - boitier de pesage
avec amplificateur de cellule de pesage

Les couleurs des cables depuis le

4 n’est pas utilisé
5 est marron

0,2m / 112[3[5s

Cellules de pesage

4 cellules de pesage sont utilisées

Les cellules de pesage sont connec-
tées a I'alimentation. Les couleurs des 3,5m

cables depuis les cellules de pesage‘ étiqueté 22
vers I'amplificateur de cellule de

L'amplificateur de cellule de pesage est
cablé comme suit :

bornier vers 'amplificateur de pesage: 1 1sur12,=24V
1 est jaune 2sur 11, =0V
2 est blanc 3 sur 10, = Mesure la tension de
©J (€} .
3 est vert —— sortie

j 4sur8, =V

9 n’est pas utilisé

pesage.
EXC+1 est jaune Puis le cordon est connecté
ENT/SORT +2 est blanc comme suit a la prise
ENT/SORT 3 est vert % 1 sur la prise 3
EXC+5 est marron 2 sur la prise 4
S est mis a la terre 4 sur la prise 4
3 sur la prise 2
Fig. 86

Configurer 'amplificateur de cellule de pesage

Confirmez tous les choix en appuyant sur les deux touches simultanément (1) Voir 'image ci-dessus

Réenclenchez en relevant tous les commutateurs DIP et appuyant sur les deux touches
simultanément, puis appuyez sur les commutateurs hormis le n° 8

Code Valeur Fonction

3 15 Nombre de mesures

4 150 Changement maximum en kg

23 4 Nombre de cellules de pesage

26 1000/2500 g:p;z(;i;ESe cellule de pesage 1000 ou 2500 Voir la cellule
34 u U=0-10V

38 1500 Affichage max. sur le robot

24 0,1-2,0 Conversion des millivolts en kg

22 Verdi Saisissez la valeur indiquée sur I'écran +1000 kg

49 14 Mesure du poids plus rapide
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5.17 Schéma de circuit - émetteur radio du pan
neau de commande

Utilisez le schéma de circuit pour démarrage externe des zones d’alimentation.
Trémie d’alimentation, aliments et melangeur d’aliments.

Instructions de branchement a la radio :

* Laboucle 13 et 1 sur 'émetteur radio, boitier jaune.

» Connecter + et - sur le récepteur radio.

» Vérifiez que la diode change sa vitesse de clignotement.
* Enlevez la boucle sur I'émetteur radio, boitier jaune.

* Mesurez et testez tous les signaux radio sur le récepteur

Un cable doit étre acheminé de A1.2, 8 a A1.4, 10 dans le panneau de commandes de
K2 FeedRobot.

Fig. 87

A Effectuez la connexion dans le panneau de fonctionnement avec ce schéma

B Récepteur radio. Blanc
Installez dans le panneau de fonctionnement pour la trémie ou le robot mélangeur d’aliments
concentrés/aliments.

C Effectuez la connexion dans le panneau de fonctionnement avec ce schéma. Jaune

D Emetteur radio. Jaune
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Schéma de circuit de I’émetteur radio

P10SV1-24 (jaune)
Emetteur radio du bornier Fonction Explication Emett:::nzzglo du
1 Vin +24\V/DC 1
2 ov Terre 2
3, en boucle avec 2 COM (0V) Partagé 3, en boucle avec 2
4 i1 Fourrage 1 3
5 i2 Fourrage 2 4
6 i3 Fourrage 3 5
7 i4 Fourrage 4 6
8 i5 Fourrage 5 7
9 i6 Fourrage 6 8
10 i7 Fourrage 7 9
11 i8 Fourrage 8 10
12, en boucle avec 1 i9 Activation radio 12, en boucle avec 1
13, se connecte a 1 a la connexion i10 Connecter, connexion 13, se connec’Fe ata
la_connexion
14 SO Force du signal 0 bit 14
15 S1 Force du signal 1 bit

Schéma de circuit récepteur radio POMV1-24

(blanc)

Bornier du Récepteur radio Fonction Explication
1 Non utilisé Non utilisé
2 Non utilisé Non utilisé
3 Non utilisé Non utilisé
4 Vin Mis a la terre
5 ov +24 VCC

6, en boucle avec 4 COM Commun

7 o1 Fourrage 1
8 02 Fourrage 2
9 03 Fourrage 3
10 o4 Fourrage 4
11 05 Fourrage 5
12 06 Concentré 1
13 o7 Concentré 2
14 08 Concentré 3
15 0A Signal
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5.18 Connexion de P10SV2-24 : allongée

Radio, jusqu’a 13 types d’aliments

Bornier :

Nb Fonction : Explication :

1 Vin +24 VCC

2 ov Mis a la terre

3 COM (0V)* Commun pour toutes les entrées
4 i1 Bit 1 (MSB)

5 i2 Bit 2

6 i3 Bit 3

7 i4 Bit 4

8 i5 Bit 5 (LSB)

9 i6 Entrée de niveau

12 i9 Activation de la radio

13 i10 Connecter (uniquement pour la connexion)
14 SO Force du signal bit 0 (émet 24 V)
15 S1 Force du signal bit 1 (émet 24 V)
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Controle de la qualité
K2 FeedRobot 1600 et 1200

Propriétaire :
Adresse :
Adresse postale :

Société de vente : Nom du représentant de ventes :
Service : Nom de l'installateur :
Date de vente : Commande n°® :

Date de mise en service

Un instructeur/installateur représentant la société de vente et le propriétaire/utilisateur de I'équipement
doivent examiner les points du manuel de I'utilisateur ensemble avant d’utiliser I'équipement.
Cochez si OK :

Y-a-t-il eu une évaluation et un examen des zones dangereuses, des risques d'écrasement et de la maniére
dont la machine est utilisée ?

Toutes les instructions de sécurité pour la machine ont-elles été lues et examinées ?

Le systéme a-t-il été suspendu et dimensionné conformément aux tableaux et réglementations de charge
structurelle ?

La roue d’impulsions est-elle installée et fonctionne-t-elle correctement (essai de fonctionnement réalisé
entre les réenclenchements) ?

L'émetteur/le récepteur du signal de 24 V a-t-il été correctement installé et vérifié ?

L'interrupteur de rail avec la fin de course du transporteur de réservoir a-t-il été correctement configuré avec
suffisamment de chevauchement ?

Le placement des réenclenchements a-t-il été analysé et les tests/enregistrement ont-ils été effectués ?

Le réservoir est-il placé a la hauteur correcte et le chevauchement avec la machine est-il correct ?

Les positions de remplissage pour le réservoir/trémie d’alimentation et les aliments concentrés sont-elles a
au moins 1,5 m les unes des autres ?

Un graphique exact de I'étable a-t-il été dessiné avec tous les groupes et les heures de fonctionnement (pas
pour les petits groupes) ?

L'utilisateur a-t-il signé un accord de service ?

Les zones d’alimentation avant se trouvent-elles toutes a droite et les zones d’alimentation arriere se
trouvent-elles toutes a gauche ?

L'utilisateur comprend-il la signification et la maniére de configurer les points suivants :

Paramétres - données sur les balles

Parameétres - Réservoir

Paramétres - Transporteur a bande

Des instructions ont-elles été fournies sur le dépannage et la correction des fautes qui pourraient survenir ?

Des routines fixes de maintenance et d’inspection du systéme FeedRobot ont-elles été établies ?

Les chaines de sécurité sont-elles installées sur le rail avec le chariot transversal ?

Il est confirmé par les présentes que le manuel de I'utilisateur a été suivi et examiné.
La formation est confirmée comme étant approuvée par les utilisateurs et le propriétaire.

Signature du propriétaire et de I'utilisateur : Représentant du revendeur:

Les dispositions de garantie de TKS sont uniquement applicables lorsque le contréle de
qualité a été documenté comme ayant été réalisé. Une copie doit étre envoyée a TKS et au
représentant commercial.
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Controle de la qualité
K2 FeedRobot 1600 et 1200

Propriétaire :
Adresse :
Adresse postale :

Société de vente : Nom du représentant de ventes :
Service : Nom de l'installateur :
Date de vente : Commande n°® :

Date de mise en service

Un instructeur/installateur représentant la société de vente et le propriétaire/utilisateur de I'équipement
doivent examiner les points du manuel de I'utilisateur ensemble avant d’utiliser I'équipement.
Cochez si OK :

Y-a-t-il eu une évaluation et un examen des zones dangereuses, des risques d'écrasement et de la maniére
dont la machine est utilisée ?

Toutes les instructions de sécurité pour la machine ont-elles été lues et examinées ?

Le systéme a-t-il été suspendu et dimensionné conformément aux tableaux et réglementations de charge
structurelle ?

La roue d’impulsions est-elle installée et fonctionne-t-elle correctement (essai de fonctionnement réalisé
entre les réenclenchements) ?

L'émetteur/le récepteur du signal de 24 V a-t-il été correctement installé et vérifié ?

L'interrupteur de rail avec la fin de course du transporteur de réservoir a-t-il été correctement configuré avec
suffisamment de chevauchement ?

Le placement des réenclenchements a-t-il été analysé et les tests/enregistrement ont-ils été effectués ?

Le réservoir est-il placé a la hauteur correcte et le chevauchement avec la machine est-il correct ?

Les positions de remplissage pour le réservoir/trémie d’alimentation et les aliments concentrés sont-elles a
au moins 1,5 m les unes des autres ?

Un graphique exact de I'étable a-t-il été dessiné avec tous les groupes et les heures de fonctionnement (pas
pour les petits groupes) ?

L'utilisateur a-t-il signé un accord de service ?

Les zones d’alimentation avant se trouvent-elles toutes a droite et les zones d’alimentation arriere se
trouvent-elles toutes a gauche ?

L'utilisateur comprend-il la signification et la maniére de configurer les points suivants :

Paramétres - données sur les balles

Parameétres - Réservoir

Paramétres - Transporteur a bande

Des instructions ont-elles été fournies sur le dépannage et la correction des fautes qui pourraient survenir ?

Des routines fixes de maintenance et d’inspection du systéme FeedRobot ont-elles été établies ?

Les chaines de sécurité sont-elles installées sur le rail avec le chariot transversal ?

Il est confirmé par les présentes que le manuel de I'utilisateur a été suivi et examiné.
La formation est confirmée comme étant approuvée par les utilisateurs et le propriétaire.

Signature du propriétaire et de I'utilisateur : Représentant du revendeur:

Les dispositions de garantie de TKS sont uniquement applicables lorsque le contréle de
qualité a été documenté comme ayant été réalisé. Une copie doit étre envoyée a TKS et au
représentant commercial.
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Controle de la qualité
K2 FeedRobot 1600 et 1200

Propriétaire :
Adresse :
Adresse postale :

Société de vente : Nom du représentant de ventes :
Service : Nom de l'installateur :
Date de vente : Commande n°® :

Date de mise en service

Un instructeur/installateur représentant la société de vente et le propriétaire/utilisateur de I'équipement
doivent examiner les points du manuel de I'utilisateur ensemble avant d’utiliser I'équipement.
Cochez si OK :

Y-a-t-il eu une évaluation et un examen des zones dangereuses, des risques d'écrasement et de la maniére
dont la machine est utilisée ?

Toutes les instructions de sécurité pour la machine ont-elles été lues et examinées ?

Le systéme a-t-il été suspendu et dimensionné conformément aux tableaux et réglementations de charge
structurelle ?

La roue d’impulsions est-elle installée et fonctionne-t-elle correctement (essai de fonctionnement réalisé
entre les réenclenchements) ?

L'émetteur/le récepteur du signal de 24 V a-t-il été correctement installé et vérifié ?

L'interrupteur de rail avec la fin de course du transporteur de réservoir a-t-il été correctement configuré avec
suffisamment de chevauchement ?

Le placement des réenclenchements a-t-il été analysé et les tests/enregistrement ont-ils été effectués ?

Le réservoir est-il placé a la hauteur correcte et le chevauchement avec la machine est-il correct ?

Les positions de remplissage pour le réservoir/trémie d’alimentation et les aliments concentrés sont-elles a
au moins 1,5 m les unes des autres ?

Un graphique exact de I'étable a-t-il été dessiné avec tous les groupes et les heures de fonctionnement (pas
pour les petits groupes) ?

L'utilisateur a-t-il signé un accord de service ?

Les zones d’alimentation avant se trouvent-elles toutes a droite et les zones d’alimentation arriere se
trouvent-elles toutes a gauche ?

L'utilisateur comprend-il la signification et la maniére de configurer les points suivants :

Paramétres - données sur les balles

Parameétres - Réservoir

Paramétres - Transporteur a bande

Des instructions ont-elles été fournies sur le dépannage et la correction des fautes qui pourraient survenir ?

Des routines fixes de maintenance et d’inspection du systéme FeedRobot ont-elles été établies ?

Les chaines de sécurité sont-elles installées sur le rail avec le chariot transversal ?

Il est confirmé par les présentes que le manuel de I'utilisateur a été suivi et examiné.
La formation est confirmée comme étant approuvée par les utilisateurs et le propriétaire.

Signature du propriétaire et de I'utilisateur : Représentant du revendeur:

Les dispositions de garantie de TKS sont uniquement applicables lorsque le contréle de
qualité a été documenté comme ayant été réalisé. Une copie doit étre envoyée a TKS et au
représentant commercial.
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TKS is a family owned company

with a strong brand name.

We are providing our customers with a
unique and complete range of high
quality products.

www.tks-as.no

T. Kverneland & Sgnner AS,
Kvernelandsvegen 100
N-4355 Kvernaland

Norway

e-post : post@tks-as.no
Phone +47 5177 0500
Fax +47 51 48 72 28
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