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Co je to Independent Cart Technology (ICT)?

= Revolucni technologie
= Nezavisle rizene voziky
= Programovatelna pozice,

rychlost a zrychleni Rcc kW_EII
= Flexibilita a spolehlivost A“iomatlon

ITRAK™ System

Flexibilita a vykon? Muzete mit oboji!

-3 Rockwell | |
@ Aul'omal'ion PUBLIC | Copyright ©2019 Rockwell Automation, Inc. 4 —




B .““\ Q\\

e © .‘.s\\\\\\
>

... ~ ““\

@

7% Rockwell
Aufomation

Rockwell
Autfomaltion

Technické
predstaveni

PUBLIC | Copyright ©2019 Rockwell Automation, Inc.

5 —



Technologie

= Magnety na kazdem voziku jsou ovlivhovany nezavisle napajenymi civkami.
- Rizeni je sougasti motoru (motorové sekce)
= Voziky jsou pasivni
= Pozicni senzory jsou integrovany v motoru
- Update pozice kazdych 100 ms
= Motory jsou stacionarni
- Zadna pohybliva kabelaz
= Omezeni udrzby a poCtu nahradnich dilu
= Je mozneé navrhnout primou topologii | uzavrenou smycku.
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Motoroveé sekce

@

Motory v ramci motorove sekce
=  QuickStick® HT : 500 mm
= QuickStick®: 100 mm

=  MagneMover® LITE and iTRAK®: Individual
colls

Ovlivnéni minimalni vzdalenosti mezi voziky (pitch)

Rockwell
Autfomation

QuickStick HT (1 m shown)

Motor Block 1

Motor Block 2

QuickStick (1 m shown)

External Motor
Controller

Motor
Block 1

Motor
Block 10

Motor Controller

MM LITE (1 m shown)

Motor Controller Motor Controller

Motor Controller

Motor Controller
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Magnety (pole magnetu)

(A

Noedymové magnety

= Normal (N-S) array for QuickStick® and iTRAK®
= High-flux configuration for MagneMover® LITE and

QuickStick® HT
Delsi pole magnetu — vetsi sila

Sirdi pole magnetu a $iri civka — vétsi sila
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MagneMotion — Architektura systemu

: HOST CONTROLLER :
' | HOST EtherNetap HOSTTCP ||
| Interface INTERFACE | |
| (PLO) (PG i
o Tl T l
MagneMotion
ind ICT System
f S
[ |
NODE NODE
CONTROLLER CONTROLLER
(NC1) (NC2)
! |
| i
Bttt | | I
! ! r—— e — e —- _l.__ : ............. =
! ! | | |
MOTOR MOTOR MOTOR MOTOR MOTOR MOTOR MOTOR MOTOR

CONTROLLER CONTROLLER | | CONTROLLER CONTROLLER | [CONTROLLER | | CONTROLLER | |CONTROLLER | | CONTROLLER

NOTES
(1) ANODE CONTROLLER IS5 ASSIGNED AS HIGH LEVEL CONTROLLER (HLC)
(2) THE NUMBER OF NODES CONTROLLED BY EACH NC CAN VARY

(3) CONNECTION BETWEEN MOTORS AND NC DEFPENDS ON THE LAY OUT OF L5 MODULES
(4) ETHERNET - — —— —
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Architektura rizeni a napajeni

= |ntegrované fizeni a napajeni
= Snadna kabelaz mezi motory a rizenim

= Pouze jedna komunikace mezi motorem a ridici jednotkou
=  EtherNet/IP™

= Napajeni zpusobem daisy-chain mezi motory

= 'V pripade potreby moznost doplneni DC napajeciho zdroje

Permanent-Magnet

Array DC Power

Suppy

Linear
Synchronous
Motor

|
Node
Controller
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Moznosti rizeni
SYNC IT™ (Synchronni)

=\ytvoreny Motion Profile: ﬁ

«Instrukce jak se na pozici dostat
-Stejne jako ridit auto

Fire and Forget (Asynchronni)

= Povel ,na pozici®:
= Pouze informace kam, nikoli jak
= Stejné jako pouziti taxi

=UrCceno pro operace pri pohybu voziku
-Uzivatelsky naprogramovany motion profil
-Dynamicke rizeni
=Synchronizace s dalsim zarizenim

= UrcCeno pro operace pri zastaveni voziku
« Draha je urCena systemem
= Anti-collision a automaticke razeni

« Pouzitelné pro vice voziku a motoru

| ] =Standard pro iTrak®, volitelné pro MagneMotion®
= Standardni pro veSkeré MagneMotion® systémy
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Brick-wall Headway

= Voziky v pohybu potrebuji minimalni poCet motorovych sekci (civek) pro moznost zastaveni. Tuto
vzdalenost nazyvame (Brick-Wall Headway)

= V pripade, ze prvni vozik je zastaven, dalsi maji téz prostor pro kontrolovane zastaveni.

Headway | V1
Distance

Smer pohybu
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Simulace

= Pouze pro Magnemotion
= Node controller muze byt nakonfigurovan pro simulaci
= \VVyrazne usnadneni pro tvorbu PLC kodu
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Independent Cart Product Portfolio

MagneMover®LITE  QuickStick QuickStick HT"

( O Rockwell ' '
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MagneMover LITE Prehled

= Motor se vzduchovy jadrem
- Mezi magnetem a statorem neni pritazliva sila -
- Moznost kluznych vozik( Ny _—

= Integrované linearni vedeni N
Vozik Prima sekce Oblouk

(250 mm)

= Mozné provedeni samostanéeho dopravniku, Ci integrace

MagneMover LITE Straight Motors!; Standard Puck
Average Acceleration (m/s?) vs. Payload (g) to Target Velocity (m/s)?

WV=10m/s
-

£
L=
- -
|-
-

W=20m/s

Average Acceleration {m/s<)
LA

200 400 000 200 1,000 1,200
Payload (g)
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MagneMover LITE Moznosti

\Vi[o] (o] g%
MagneMover® LITE Kompatibilni s odboCkami.
\VVéetné vedeni Chod ,na sucho®(bez mazani)
AL Rails: Standardni provedeni
SS Rails: Pro narocné prostredi
- MagneMoverLITE - Nutnost pfipravy vlastniho lineamiho vedeni
Bez vedeni

Voziky:

- MagneMover LITE
Kluzné voziky

Single: <1 kg | Tandem: <2 kg
@ 2 m/s? Plynulejsi pohyb voziku.

- MagneMover LITE
Voziky s lozisky

Single: 4+ kg | Tandem: 8+ kg
@ 2 m/s?

(. N Rockwell | |
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QuickStick
QuickStick HT"

QuickStick and QuickStick HT Prehled

= Motor se zeleznym jadrem

= Veétsi sila

Carrier

= Nutnost voziku s lozisky (koly) z duvodu pfitazlivych sil Magnet Array

= Vlastni design vedeni i voziku OuickStick® LSM
uiIC IC

= Umozni cenovou optimalizaci .
Guideway

= Hermeticky utesnené motory pro narocne prostredi
= Moznost oblouku a odbocek

MagneMotio

QuickStick HT

QuickStick
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I TRAK Prehled

= Moznost synchronizace s dalsimi osami
= Vysoka dynamika

= Presné linearni vedeni

Rockwell
Automartion

iTRAK® System
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ITRAK Moznosti

= Motory:
- Rovné a oblouk
- Sife 50 mm | 100 mm | 150 mm

= Qval, obdélnik, ¢tverec

= Voziky:

= 9 moznych kombinaci
= Délka 50 mm | 100 mm | 150 mm
- Sitka 50 mm | 100 mm | 150 mm

(100 mm & 150 mm available)

e 1
o
: h1 _-.:'"‘-_r\_-_._h [

I [50 mm wide shown

- |:D _I-:.l_ . H"I.E'- -_'“_]'—.

2198T-VT0505-C  2198T-VT0510-C  2198T-VT0515-C

(. N Rockwell | |
La Aultomation PUBLIC | Copyright ©2019 Rockwell Automation, Inc. 20 —




Jake reseni pouzit ?

vy MagneMover LITE ~ QuickStick
/atéez iTRAK QuickStick HT

| | I I |
[ I I |
10 kg 100 kg 1000 kg 10000 kg

MagneMover LITE
-~ Quickstick

RyChIOSt QuickStick HT R
I I I I I I
I I I I I I
0 m/s 1 m/s 2 m/s 3 m/s 4 m/s 5+ m/s
Minimalni MagneMover LITE . Quiksiek
’ - ul I
vzdaienost I —————+H I R
VOZIKU 10 mm 100 mm 1000+ mm
P‘rfesnOSt* MagneMover LITE
7 Quickstieck
QuickStick HT
I TRAK

*Single Mover — Single Point Stop | | | I N

Repeatability | | | — T | | R . | | I N N I I

I I
I I | | | | | | [ 1|
A Roclawenl E™T 10 um 100 pm 1000 pm 10+ mm

Automation PUBLIC | Copyright ©2019 Rockwell Automation, Inc. 21 ———




@

- .“‘\\\Qi\\

e © .‘.s\\\\\\
=

... ~ ““ .

® M

Rockwell

Autfomaltion

Rockwell
Aulfomalio

Priklady pouziti

PUBLIC | Copyright ©2019 Rockwell Automation, Inc.

22 ——



OPTIMA

Vysoky vykon

= Vetsi zrychleni Aplikace:

= ,Direct drive” odpadaji mechanicke vazby Optima. iTRAK®
(retézovy dopravnik)

= Kontext:
= Rychla zmena formatu produktu _
= Overwrap stroj na pleny

= Voziky pracuji v paru

= Stara technologie nahrazena iTrak

= Zvyseni produkce
= Zkraceni doby nutné pro zmenu formatu
Vysledek:

=~ 2X vetsi vykon

] . ~ 2 r k
Optima Nonwovens and Intigena Rychla zmeéna formatu produktu

increase speed in baby diaper machine using iTRAK ' = Mensi pfjdorys StrOje

i
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Flexibilita LABORATORIES

=  Priritizace vzorku

- Moznost sledovat a nezavisle ridit jednotlivée
voziky v realném case

Aplikace:
ARUP, MM LITE™

= Track and trace * Kontext:
-  Kazdy vozik je mozné presné sledovat « Kazdy vzorek je unikatni
= Optimalizace rychlostniho profilu - Kazdy vzorek miize mit odli$nou testovaci
= Rychlost a zrychleni kazdého voziku Ize ridit sekvenci
nezavisle . Cil

= Optimalizace Casu potrebného k testovani,
utilizace testeru a kvality testovani

= Vysledek:

- MM LITE™ automaticky nastavuje optimalni
trasu pro jednotlivé vzorky

« Moznost sledovani kvality prostrednictvim
Jrack and trace”

@ Rockwell = Snadna rozsiritelnost systému
Aulftomaltion
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Flexibilita Cloud

Proménna vzdalenost voziku
Cloud, iTRAK®
= Kontext:

= PlInici (kapsovaci) stroj

=  Mnoho rozméru produktu

= Zvyseni produkce

= Zkraceni doby nutne pro zmenu formatu

= Vysledek:
= 120 baleni/minuta C I o Ud
= Automaticka zména formatu
- Bez potreby uziti naradi CI O u dTRA C

'l_@ ARaftl)(r‘:\vgll'Eon PUBLIC | Copyright ©2019 Rockwell Automation, Inc. 25 ——



KUKA

Spolehlivost, velka zatez

= Reseni ,Solid-state“ dopravnik Aplikace:
= Jedina pohybliva Cast je vozik KUKA, Magnemotion Quickstick HT
= Vozik je mozne vyjmout a provest jeho = Z&dné klasické motory, pfevodovky, pasy a napinaky
udrzbu

=  Zadné valeckové traté

= Linka muze byt dal v provozu

= Eliminace optrebeni Ci kontaminace

High-Speed Rail shown with (3) 100% Potted Linear Motors and (1) Custom Profile Fiberglass
Resin Pultrusion | Zero Maintenance Hundreds of moving parts that require maintenance.

- Rockwell
A 0 i 19 Rockwell A ion, Inc. .
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KUKA

Spolehlivost, velka zatez

= Reseni ,Solid-state“ dopravnik Aplikace:
= Jedina pohybliva Cast je vozik KUKA, Magnemotion Quickstick HT
= Vozik je mozne vyjmout a provest jeho = Z&dné klasické motory, pfevodovky, pasy a napinaky
udrzbu

= Z&dné véalegkové traté
= Linka muze byt dal v provozu

= Eliminace optrebeni Ci kontaminace

High-Speed Rail shown with (3) 100% Potted Linear Motors and (1) Custom Profile Fiberglass
Resin Pultrusion | Zero Maintenance Hundreds of moving parts that require maintenance.
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TWEISS
VERPACKUNGSTECHNIK

Flexibilita

Proménna vzdalenost voziku a sdruzovani
R WEISS, MagneMover® LITE
= Kontext:

- Baleni, farmacie
= Cil:
- Flexibilita a vykon baliciho stroje
= Vysledek:
« Sdruzovani voziku
= 3 - staveni kartonu
= 4 - plneni
= 8 - vykladani
=  Promenna vzdalenost
= Velka vzdalenost pro vstup kartonu
- Mala pro jiz slozené kartony
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Flexibilita — priklad aplikace

Sdruzovani voziku Priklad sdruzovani voziku

=  Popis: BIB(t)t%CrIn Load Top Cure Glue
v - v o . (1 sec) (1 sec) (3 sec)
« Moznost zmeny poctu voziku pro jedno
pracovisté ‘
- Whody: ‘

&,

= Odpovidajici design paracoviste Throughput requwement 1 unit per second
.
= NizZSi cena Traditional Solution
= MensSi pudorys stroje - - . - - - - - -

= |CT vlastnosti: 3 "Work in process” (WIP) units at each station

_ 3 seconds per station
p

= Nezavislé rizeni kazdého voziku

J .

= Konvencéni feseni: Rockwell Automation ICT Solution

«  Neumoznuje zmenu rozestupu anl . - . . .
1S 3S

sdruzovani vozikd 1S 25 1S | o .
Variable WIP units at each station; Variable time per station

' Smaller footprint. Less tooling at each station. Less WIP

(. N Rockwell | |
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Flexibilita — priklad aplikace

Proménna vzdalenost voziku Priklad proménné vzdalenosti voziku
=  Popis: Load Bottom Load Top Laser Weld
. . . b _ <200 mm— <200 mm— <500 mm—
=  Moznost zmeny poctu voziku pro jedno
pracoviste Bl
= Vyhody:

Worst Case Station Dimension: 500 mm

. 4 A
= NizSi cena Traditional Solution

Every station is 500 mm long
= Nezavislé fizeni kazdého voziku - /

= Odpovidajici design paracoviste

= Mensi pudorys stroje
ICT vlastnositi:

= Konvendéhni reseni: Rockwell Automation ICT Solution

. Neumoziuje zménu rozestupu an

sdruzovani voziku

Variable pitch to match optimal station size

Smaller footprint. Lower cost
N
( Rockwell ’
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Innovation & Technology
Forum

Thank you

in Contact me via LinkedIn! — Tomas Babka




