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~« SERIA M-420iA, M-421iA

.. . | Maksymalny L Waga ) Zakres ruchu [°] Maksymalna predkos¢ [°/s] Moment mecha- | Moment mecha- | Moment mecha- Klasa ochrony
Ilo$¢ osi . i .. |Powtarzalnos¢ | jednostki . niczny [Nm] niczny [Nm] niczny [Nm] .
Model robota Kontroler udzwig kisci > | Zasieg [mm] A P A przed zanie-
ruchu [mm] mechnicznej ’ / / bez o
[kg] lkg] i 2| B | s | s | Js | J1 | J2 | 3 | 6 | U5 | 6| Gkmdosist | [kgmdloesids | Ikgmdloside | czyszczeniami(IP)
M-420iA 4 40 +0.5 620 1855 320 15 100 540 - - 180 200 200 350 - - 98/2.5 - -
. M-421iA 2 50 +0.5 520 1855 15 100 - - - - 200 200 - - - - 98/2.5 - -
M-420iA R-30iA 1P54
M-420iA (2" food) 4 40 +0.5 620 1855 320 115 100 540 — - 180 200 200 350 - - 98/2.5 - -
M-420iA (High Speed wrist) 4 30 +0.5 630 1855 320 15 100 540 - - 180 200 200 720 - - 68/2.5

d) 05 J2

Zasieg

Udzwig
Dostepny w 4 wersjach:
® M-420iA, 4 osie udzwig 40 kg udzwigu
o M-420iA, 4 osie (HSW - kis¢ o zwiekszonej szybkosci), udzwig 30 kg udzwigu
* M-420iA Secondary Food, 4 osie udzwig 40 kg przeznaczony dla przemystu spozywczego
(specjalna konstrukcja)
® M-421iA, 2 osie, udzwig 50 kg



ROBOTYM-420iA ORAZM-4211A SAZAPROJEKTOWANE SPECJALNIE DO OPERACJI PRZENOSZENIA ORAZ
PAKOWANIA PRZY DUZYCH PREDKOSCIACH.

»CECHY | KORZYSCI

Seria M-420iA jest idealnym rozwiazaniem dla:
¢ Ciezkich operacji bardzo szybkiego pakowania

e Pakowania zywnosci przy duzych predkosciach

SPECJALNIE DEDYKOWANA KONSTRUKCJA

JEDNOSTKI MECHANICZNEJ

Zaprojektowany specjalnie dla operacji przenoszenia i

pakowania przy duzych predkosciach.

* Minimalne wymagania pod katem przestrzeni
montazowe)]

¢ Bardzo szybkie operacje przy bardzo duzych
udxwigach

e Duzy obszar pracy dla operacji przenoszenia i
uktadania

PUSTA W SRODKU KONSTRUKCJA

PRZEKLADNI REDUKCYJNYCH

e Wiekszos$¢ przektadni redukcyjnych pozwala na
przeprowadzenie kabli w celu zredukowania zuzycia.

SPECJALNA JEDNOSTKA M-420iA DEDYKOWANA
DO PRZEMYSLU SPOZYWCZEGO

SPECJALNY SMAR W PRZEKLADNIACH
e Zastosowany specjalny smar by zapobiec skazenia
produktéow spozywczych ttuszcz spozywczy

STANDARDOWE ZtACZA PNEUMATYCZNE |
ELEKTRYCZNE ZINTEGROWANE Z OSIA J4
e tatwosc programowania

e Dtuzsza zywotno$¢ przewodow

e Lepsza wydajnosé

e Brak dodatkowych kosztow

SERWONAPEDY BEZPOSREDNIO POLACZONE
Z PRZEKLADNIAMI REDUKCYJNYMI.

e Uproszczona jednostka mechaniczna

e Zmniejszone ryzyko awarii

* Rozwiazanie kompaktowe i niezawodne

e Wysoka doktadno$¢ oraz minimalne luzy

RAMIE ROBOTA SPELNIAJACE

WYMAGANIA UTRZYMYWANIA CZYSTOSCI

W PRZEMYSLE SPOZYWCZYM

e Specjalne ostony oraz uszczelnienie, chroniace przed
goraca woda, kwasem, oraz alkalicznymi $rodkami
czyszczacymi

e |dealnie gtadka powierzchnia catej jednostki dla
tatwego czyszczenia by unikna¢ zanieczyszczenia
zarazkami.

e Klasa ochrony przed zanieczyszczeniami ptynnymi i
pytem: P65

WIEKSZY DOZWOLONY MOMENT

MECHANICZNY KISCI ORAZ BEZWLADNOSC

e Ulepszona zdolnos¢ przenoszenia zapewniajaca
wieksza przepustowosé

e Elastycznosc¢ w konstrukcji chwytaka jak i
zastosowanego do jego wykonania materiatu.

STEROWANIE URZADZEN PERYFERYJNYCH

W wyposazeniu standardowym, robot posiada é-osiowy

serwowzmacniacz, pozwalajacy robotowi na operowanie:

e M-420iA: 2 dodatkowymi osiami do sterowania
urzadzeniami peryferyjnymi

e M-421iA: 4 dodatkowymi osiami do sterowania
urzadzeniami peryferyjnymi




Wymiary

M-420iA
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Wymiary

M-421iA Widok 2 03 Podstawa montazowa M-420iA,
oKz ony M-421iA
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