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Co je ELSIDO

Na zdkladé dlouholetych zkusenosti

s fizenim lakovacich linek, nase
spolecnost vyvinula simula¢ni software
pro ndvrh a ovéfovani dopravnikovych
linek. SW dokaze simulovat realné
chovani linky, zaroven analyzuje

a validuje nastavené parametry linky
na zakladé Vasich pozadavkd, receptur

a dilcich testll. Po vyhodnoceni zadanych

dat software oznadi potenciondlni
problémova mista a doporuci feseni.

~Vystup z ELSIDO

. Grafické a textové zobrazenf
problémovych mist na lince,

- validace procesnich cas(, prejezd
a bufferl pro zadany takt time,

. ovéreni potencialu bufferli pomocfi
geometrie linky a zadanych rozmér( Jigu,

. validace procesnich casl a takt time
pro zadanou rychlost dopravnik,

A\

+ ovéreni pracovnich ¢asl robotd
a dalsich technologickych element( na
zdkladé rychlosti dopravniku a takt time,

. export layoutu linky nebo detaill linky
do grafickych formatd, report dat
a problematickych mist do PDF a CSV,

« automatické pInéni bufferu
v technologickém celku podle
nastaveného procesniho Casu.

~
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V ELSIDO lIze upravovat

TAKT TIME

dll

OSTATNI
TECHNOLOGICKE PRVKY
(CAS AKTIVNI OTOCE, ...)

@

MERENI VZDALENOSTI
A CASOVYCH
NAROCNOSTI

PREJEZDU KDEKOLIV
NA LINCE

—
]

ROZMERY JIGU
A VOZiKU

POCET VOZiKU
V BUFFEROVACICH
STOP STANICICH

PRACOVNI CASY
A ROZMERY
LAKOVACICH
OKEN ROBOTU

&

—>

RYCHLOST
DOPRAVNIKU

PROCESNI ¢AS PRO
TECHNOLOGICKE
CELKY (SUSENI, ...)
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ZPET

« Parametry linky jsou centrdlnim mistem
v aplikaci, kde je mozné ménit nejdllezitéjsi
nastaveni na jednom misté:

Parametry linky

Takt Time i podiahovy @ podvésny
e & 120000 [mm] |
- zména pozadovaného takt time,
- vytvafeni novych pohon(
a editace stavajicich, (% 300,00 [mm]
- editace rychlosti jednotlivych pohont. SR gt

- Na zakladé téchto dat (takt time,
pohony) software vypocitava 5
a validuje korelujici data.

VLD 5150, h.radius 1000 mm,v.radius 1000 mm
Rozmezi a rychlost pohonu [m/min] Rozteé palci  Pouzivan
do aktualni [mm]
Pohon 1 . 08 0,5 150 v

O
Pohon 2 1 3 22 180 v B
Pohon 3 5 4 v B

Nazev

Ulozit
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Parametry linky

Takt Time podlahovy @ podvésny
1200,00 [mm]

T # 30000 [mm]
0t ————4— misto proichyt paice

150 [mm] vzd Gidla od STOP 600,00 [mm]

Pohony VLD 5150, h.radius 1000 mm,v.radius 1000 mm
Rozmezi a rychlost pohonu [m/min] Rozted palcl  PouZivan
do aktualni [mm]
Paohon 1 ; 0,8 0,5 150
Pohon 2 3 22 180
Pohon 3 ] 4 200

Ulozit Storno

« Parametry linky jsou centrdlnim mistem - Na zakladé téchto dat software kontroluje
v aplikaci, kde je mozné ménit nejdllezitéjsi mozné kolize vozikli a vypocitdvd maximaini
nastaveni na jednom misté: kapacity bufferovacich stop stanic.

- Uprava rozmérd voziku a jigQ,
- definice uchopovaciho bodu na jigu pro palec.

eltep.cz electrotechnics of technological processes



@ Rychlost dopravniku E lE I D D
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Corir [ onsi Bl

Predavaci misto

Parametry linky

IN OUT Takt Time Vozik podlahovy @ podvésny
Poh 7 o e lovlet 1200,00 [mm]
- Pohon 1 Pohon 2 %&%’m : 0
£ 'E| Nastavena 0,675 2,97 € '
2= : 1700,00 [mm]
& £ Rozmezi 02-08 =3 I ¥ 30000 [mml
'S E Jigl 1350 5940 0 e o et oae
E E .Palce' 150 180 150 [mm] ved. &dla od STOP ) 600,00 il:nm]
e NaSObEK 9 33 Pohony B5 VLD 5150, h.radius 1000 mm,v.rédius 1000 mm
o POdVDZkyV 750 5340 e Rozmezi a rychlost pohonu [m/min] Roztet palc  PouZivan
o E Jigy 0° 150 4740 i od do aktualni {mm)
< = : = Pohon 1 : 08 05 150
Jigy 30 1050 5640 Pohon 2 3 22 180
max WT palec [s] zadne 3,536 Fohon3 5 7 200
r N l— I— — -.I —I Ulozit Storno
r
e — e —— . ot
- ¢ G i p—
« Parametry linky jsou centralnim mistem « Konkrétni nastaveni rychlosti dopravnik(
v aplikaci, kde je mozné ménit nejdllezitejsi probiha v technologickych objektech,
nastaveni na jednom misté. kde je pohon pouzit. Zménou rychlosti

dochazi k validaci korelujicich dat

« Definice moznosti pohonu (rychlost, roztec). podle nastaveného takt time

eltep.cz electrotechnics of technological processes



Rychlost dopravniku
Q Vypocitavani parametrl E lE I D D
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Covir [ onsi Y

- Korelace: TR
i Predavaci misto A
- Software zobrazi korelaci parametrd Pohon IN ouT
a upozorni na pfipadné i v pohon_lakovny |~ pohon_hlavni
nasledky zmén. AN 0+ s 4 % ‘g Nastavena | e 4,536
Robot 1 & E Rozmezi 06-24 2-8
- Validace: CT[s] 108 Zadejte doporucenou rychlost pohonu: 0,864 [m/min] ? v
- Po zméné dat je provedena PT]s] 60
validace. Pokud nejsou zadana data RT [s] 38
; . PW [mm] 1440 Robot 2
korektni, software automaticky Vyoseni [l 0
navrhne nejlepsi hodnotu ) PDjig| zacatek p
parametru. A to takovou, ktera Zadejte doporucenou S J
. TR e < ~ 129 128! 2] 172 e ]2 5 . |7 el 3 122 -
je nejblizsi zadané hodnote. velikost lakovaciho / ————4560——=>

okna: 1333333 [mm]  ? ” oh
LSBOO%-'—GOOO%-'—@OO
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Rychlost dopravniku
Problemova mista E lE I D D
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- Validace dat probiha zaroven na celé

lince soub&zné. Mlze se stat, ze EW Zpravy >
zadanim novych parametrd dojde STOP 24: Nestiha se prejezd, zdpornd Casova
v < . . rezerval
k vytvoreni problémovych mist. o
() ROBOT 1: Nulova Easova rezerva.
) SOftWire gra;llc ,ky t:‘/} ?vmljté,:nazerlzl d k ’..:;;‘7;';;:\_ {T) ROBOT 2: Nulova asovd rezerva.
a popise problem. Muze dojit naprikiad K: '_r'}’ \! GSTOP 2: V diisledku fizeni pfedchozi STOP je
- nulové ¢asové rezervé na prejezd, i il sTop 22 buffer zapInén nad maximum své kapacity.
- zéporné casové rezervé i Pocet chyb 2 Poclet varovani 2 5

na prejezd, kdy vozik nedojede
do dalsi stop stanice v taktu,

: - N

.
STOP 23
| K1 2
ise prejezd; zapoina ¢asova rezerva!

-—- X o T i) . ik} G
| 1

=

¥Z 401
83010

Robot 1
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Ostatni technologické prvky
(¢as aktivni otoce, ...) E lE I D D
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« Pohled na jednotlivé technologické celky zobrazuje Otoc 4
detailni informace o prvcich, které se v nich nachazi.

Rotace [°] g0 Robot 1
. Jednotlivym technologickym prvkdm Delka [mm] | 450 PT [s] 30
je mozné editovat jejich data: PT [s] 33,75 RT [s]| 0,85 |
- technologické &asy robot(, otodf, ... 1~ Pred [mm] 306 max WT [s] 11,15
~ Po [mm] 600 fizeni v

« Tyto data jsou validovany s ohledem
na korelujici data nastavené v parametrech linky.
Data jako je takt time a rychlosti pohonu.

eltep.cz electrotechnics of technological processes



Pocet voziku v bufferovacich
stop stanicich E lE I D D
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ZPET

- Pohled na jednotlivé technologické celky zobrazuje

detailni informace o prvcich, které se v nich nachazi. Stop 15
o _ . maximum 31
« Jednotlivym technologickym prvkiim 5 o buffer ,
je mozné editovat jejich data: % o vn.ast;weno | m
5 K rejez 1
- pocet voziku v bufferu, i = p J - 31
- fizenf stop stanice. 122, €7 il S ,
celkem 11
. Tyto data jsou validovdna s ohledem na zadané WT palec [s] 7,043
v parametrech linky. Konkrétné se jedna RT [s] - oK
o data pohont, rozmérua vozik( a jigu. — -
1 W
T
=
o
-.I.

“‘“ﬁrmrn—ﬂ
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Procesni cas technologické
celky (suseni, ...) E lE I D D
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ZPET

« Technologické celky umoznuji definovani drahy, oc
po kterou napftiklad chlazeni probiha. Na této draze z CHLAZENI - Gasové slozky
je mozné nastavit ¢as pro cely technologicky celek. 2l 18 do dsek | &as[min] = WT [min]
Stop 1 prejezd 6,667 0
« Software automatiky urci pocet voziku a0 i buffer 10 0,248
v bufferch podle zadaného casu. Stop2 | Prejezd EEEEgE 0
buffer 10 0,248
- Zaroven probihd kontrola, zda je mozné =t J Vrata | prejezd il L
dosahnout nastaveného ¢asu v takto T TAA Mo sekem i
osahnout o Casu S Anaanm
nastavenem technologickém celku. QR 7 s 5 e e e e
10000
sisl=
A 4
« 10000 J
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Méreni vzdalenosti a ¢asovych
@ narocnosti prejezdu E lE I D D
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ZPET

« Timto nastrojem Ize méfit drahu kdekoliv

Méreni
na lince. Zaroven je zmérena ¢asova . ;
ndrocnost pro prejeti voziku po této draze. Prvky Vzdalenost [mm] INs] OUT [s]
Stop 26 0 - 0-7,04
« Nastroj zohlednuje konkrétni nastaveni Stop 27 11392,55 150,7 - 157,74 150,7 - 166,76

jednotlivych pohont a technologickych prvkd.

« Vysledny cas je interval, ktery znazornuje

nejkratSi mozny Cas prejezdu a zaroven T 170 @ MBS ”,"
nejdels$i mozny cCas prejezdu. = i /5] "
J v Pre] //u:' 1 = 1139255 [mm]
¥ o [IN150,7 - 157,74 [s] OUT 150,7 - 166,76 [s]
o o
2 N
.\] -
10N 1 #
)1/ T3 75 5| ) ) ) it (5 it s ::\\
i | Lu \\ \\
W
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~_%_Pracovni ¢asy a rozméry
% lakovacich oken robotu E lE I D D
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ZPET

« Pohled na jednotlivé technologické

) o Robot 1 Robot 2
celky Z/ObraZUJ? detalll."n mform:flc,e CT[s] 100 CT[s] 100
o prvcich, které se v nich nachazi. b IS]. 30 bT [s]' 30
. Jednotlivym technologickym prvkiim RT [s] 20 RT [s]| 20
je mozné editovat jejich data: PW [mm] 1440 PW [mm] 1440
- velikost lakovaciho okna robota, Vyoseni [mm] 0 Vyoseni [mm] 0
- &as lakovan, ... PD jig/v zadatek PDjig  zacatek

- Tato data jsou validovana pro
parametry linky, jako jsou takt
time a rychlost dopravniku.

'y

r—— |

s

s

o

s

Y
R
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Pohon hlavni pohon
= = Nastavené: 4
& £ Rozmezi 2-5 10500 HL_
SUSENI - éasové slozky
do  asek | ¢éas[min] = WT [min]
prejezd 3,335 0 P M i 11+
Sopl T huffer| 6| 0,048 o0l P
Vrata prejezd 0,5 o] | ¥ L ﬁ Ll L L
celkem 9,883
| ~ Stop1 - 80
_ buffer |_Maximum | 10|
= — nastaveno 3
= = ' z
% . prejezd 6 Otoc 1
~ é £ maximum | 10 :' Rotace [*] | 90
1 | celkem | 9~ Délka[mm]| 450
| WrTpalec[min] |  0048| | PT[min]] 0,113
RT [min] | OK| | =| Pred [mm]| 600
rizeni ~ Po [mm] 306 !

< 650
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@ Vystupy z ELSIDO ELSIA0
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z P ET Nastaveni expartu

Format
TV vy . PDF ~
« Graficky vystup umoznuje vykreslit =
linku do obrazkovych format( 0 cely ayout
(.jpg, .bmp, ...) a do PDF. Je mozné iy
nastavit oblast vykresleni, méritko m =
a dalSi parametry exportu. Rozlozeni
© na Sitku
« Datovy vystup vytvofi tabulky s e
obsahujici vSechny data linky. T
Takovyto report muze byt MGFitko umistni
ulozen do CSV a PDF. nezobrazoval ~/
Vrstva
Chyby a varovani
[:l Oleviit po vytvoren
: : : PT1 PW1 P12 PW2 PW PT  Length Zone Zone WT  Buffer = Buffer Buffer  Sector Sector
. . S i ] [m| [s] [m]  Offset [m] turning [fumning [mbefore [m after [m] RTId thumb [s] [s] s maximum  set  maximum total
1 Stop 1 nav/sve  pohon_hlavni E - < : = : E = 3806 704 100 S9 1 1 1 1
2 59 nav/sve  pohon_hlavni 42,69 - - - - - - - - 194 704 0 S10 1 ] -
3 S10 nav/sve  pohon_hlavni 60 - - = - - - - - 9381 7,04 0 S 1 1
4 S nav/sve  pohon_hiavni 60 - - - - - - - - 994 704 0 S12 1 1
5 Si2 nav/sve  pohon_hlavni 60 - - - - = - - - 981 7,04 0 Stop 13 1 1
6 Otoc 2 piejezd  pohon_hlavni - - - - - 595 045 031 0,6 - - - - - -
7 Stop 13 piejezd  pohon_hlavni E < - = = - E 5 - 8036 704 200 Stop 14 5
8 Predavaci misto piejezd  pohon_hlavni - - - - - - - - - - - - - -
9 Otot 9 piejezd  pohon_vedlejsi - - - - - 1389 045 031 0,6 - - - -
10 Otoé 3 piejezd pohon_vedlejsi - - - - - 1389 045 06 031 - - - -
11 Predavaci misto piejezd pohon_vedlejsi - = - - = = - . - - = - -

eltep.cz electrotechnics of technological processes
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