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PLATFORMA STEWARTA F-200iB JEST ROBOTEM 0 KONSTRUKCJI ROWNOLEGLOWODOWEJ O SZESCIU
STOPNIACH SWOBODY, STEROWANYM ZA POMOCA ELEKTRYCZNYCH SERWONAPEDOW, ZAPROJEKTOWANYM
DO ROZNEGO RODZAJU PROCESOW PRODUKCYJNYCH | MONTAZOWYCH M.IN. W PRZEMYSLE SAMOCHODOWYM.
ROBOT F-200iB ZOSTAL ZAPROJEKTOWANY DO APLIKACJI WYMAGAJACYCH EKSTREMALNEJ SZTYWNOSCI |

WYJATKOWEJ POWTARZALNOSCI PRZY ZACHOWANIU KOMPAKTOWEJ BUDOWY.

»CECHY | KORZYSC]

Seria F-200iB jest rozwiazaniem dla:
e Spawania

® Spawania na podstawie

e Zatadunku i pozycjonowania elementéw
* Mechanicznego wkrecania nakretek

* Podnoszenia pojazdow

e Elastycznej i przeksztatcalnej podstawy
e Obrobki materiatow

¢ Rozdysponowywania elementow

UNIKATOWA KONSTRUKCJA SZESCIONOGA
e Bardzo sztywny system dla zastosowan wymagajacych
duzej mocy, takich, jak: skrawanie, gratowanie, ciecie

¢ Rozwiazanie elastycznego mocowania dla zastosowan
takich, jak: operowanie czeéciami dla zgrzewania
punktowego

e Zwiekszone bezpieczenstwo - ze wzgledu na maty
rozmiar oraz budowe szescionozna zapobiega przed
urazami pracownikéw podczas przebywania w bliskiej
odlegtosci od robota.

MINIMALNE WYMAGANIA KONSERWACJI

Mniejsza ilos¢ czesci mechanicznych:

e Mniejsza ilo$¢ komponentéw zamiennych

e Zredukowany czas przestoju dzieki szybszej i
tatwiejszej wymianie czesci

o Sredni czas naprawy urzadzenia (MTTR) < 30 min

¢ Wymaganie corocznego przegladu

e Roboty FANUC nie wymagaja zadnych specjalnych
baterii. Mozliwo$¢ stosowania standardowych baterii
w celu zmniejszenia kosztéw utrzymania.

PROGRAMOWALNE NARZEDZIE DO
POZYCJONOWANIA KOMPONENTOW DO OBROBKI
¢ Robot moze zapewni¢ elastyczna pozycje do
obrébki elementow np. karoserii lub innych czesci
samochodéow

MALA, KOMPAKTOWA JEDNOSTKA
e Zoptymalizowane wykorzystanie przestrzeni montazu

MONTAZ NA PODLODZE, SUFICIE
e Robot moze by¢ zamontowany na podtodze oraz na
suficie
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Wymiary
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