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Udzwig
Roboty montowane na szynie montazowej sa
dostepne w nastepujacych wersjach: ¢ Arc Mate 120iB/20T: robot dedykowany do spawania tukowego,
e M-16iB/10LT: robot ogélnego przeznaczenia, udzwig 10kg udzwig 20kg
e M-16iB/20T: robot ogdlnego przeznaczenia, udzwig 20kg e M-710iC/50T: robot ogdlnego przeznaczenia, udzwig 50kg
¢ Arc Mate 120iB/10LT: robot dedykowany do spawania e M-710iC/70T: robot ogélnego przeznaczenia, udzwig 70kg

tukowego, udzwig 10kg ¢ R-2000iB/200T: robot ogdlnego przeznaczenia, udzwig 200kg



SERIA ROBOTOW MONTOWANYCH OD GORY NA SZYNIE POSIADA ZWIEKSZONY ZASIEG PRACY DZIEKI
SZYNIE, KTORA PELNI ROLE LINIOWEJ PIERWSZEJ 0S|I ROBOTA. TAKIE ROZWIAZANIE ZAPEWNIA LEPSZA
ELASTYCZNOSC OBStUGI MASZYN, PRZENOSZENIA ELEMENTOW ORAZ SPAWANIA £t UKOWEGO.

»CECHY | KORZYSC]

Roboty montowane od gory na szynie sa
idealnym rozwiazaniem dla:
¢ Obstugi maszyn

* Przenoszenia elementow
¢ Spawania

JEDNOSTKI MONTOWANE NA SZYNIE
e Roboty montowane od géry sa instalowane na szynie

pod katem 90° lub odwrotnie (180°) na osi liniowe] J1.

REDUKCJA WYMAGAN DOTYCZACYCH

PRZESTRZENI INSTALACJI

¢ Roboty montowane od géry na szynie montazowej
redukuja wymagana przestrzen podtogowa oraz
wysoko$¢ pomieszczen, w poréwnaniu liniowych
robotéw o konstrukcji bramowej.

e Petny dostep do maszyn podczas montazu
komponentéw i narzedzi.

SERWONAPEDY BEZPOSREDNIO POLACZONE
Z PRZEKLADNIAMI REDUKCYJNYMI.

e Uproszczona jednostka mechaniczna

e Zmniejszone ryzyko awarii

* Rozwiazanie kompaktowe i niezawodne

e Wysoka doktadno$¢ oraz minimalne luzy

MOZLIWOSC OBSLUGIWANIA WIELU MASZYN

e Jeden robot moze obstugiwac wiele pionowych i/lub
poziomych maszyn, redukujac tym samym koszty
inwestycji.

e Maszyny moga by¢ ulokowane wewnatrz przestrzeni
pracy robota, lecz bez koniecznosci montazu idealnie
w linii, co ma miejsce w przypadku zwyktych robotéw
o konstrukcji bramowe;.

MOZLIWOSC MONTAZU DWOCH ROBOTOW
NA POJEDYNCZEJ SZYNIE
e Zwiekszona elastycznos¢ konstrukcji celi.

PUSTA W SRODKU KONSTRUKCJA

PRZEKLADNI REDUKCYJNYCH

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

OPCJA: SERVONAPED 0 WYZSZYCH

PARAMETRACH DLA 0S|I SZYNY

MONTAZOWEJ (M-710iC/50T | /70T)

e 0$ szyny w standardowym wyposazeniu posiada
serwonaped FANUC aiF22/3000.

e |stnieje mozliwo$¢ zamowienia serwonapedu
FANUC 0iS22/3000, charakteryzujacego sie wyzszym
momentem obrotowy oraz lepszym przyspieszeniem
co powoduje zmniejszenie czasu cyklu.
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