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WObit dziś

Ponad dwadzieścia lat istnienia firmy WObit w istotny sposób wpłynęło na rozwój automatyki na polskim 
rynku. Firma została założona przez Witolda Obera na początku lat dziewięćdziesiątych. Założyciel chciał 
dzielić się wiedzą o produktach i rozwiązaniach, dlatego od samego początku klienci otrzymują nie tylko 
produkty, ale również wiedzę i wsparcie doświadczonych specjalistów.

Jesteśmy dumni, że wiedza o silnikach krokowych w Polsce została rozpropagowana głównie przez naszą 
firmę. W tej dziedzinie WObit jest specjalistą do dnia dzisiejszego i każdego roku dostarcza nowator-
skie rozwiązania, odpowiadające aktualnym potrzebom klientów. Dynamiczny rozwój widoczny jest we 
wszystkich aspektach działalności firmy poczynając od stale podnoszonego poziomu jakości usług aż po 
innowacyjne produkty będące efektem pracy zespołu inżynierów.

Naszym motto aktualnym od początków firmy do dnia dzisiejszego jest PASJA. To właśnie pasja i entu-
zjazm naszego zespołu sprawiają, że powstają nowe, innowacyjne rozwiązania, zmieniające świat auto-
matyki.

WObit to firma o dużym doświadczeniu, gotowa dostarczyć pełne spektrum najnowocześniejszych pro-
duktów w dziedzinie automatyki. Najmłodszą, prężnie rozwijaną częścią oferty są roboty przemysłowe.  
W zależności od aplikacji oferujemy roboty kartezjańskie, robota SCARA, AGV oraz roboty Tower własnej 
produkcji. 

Dzięki korzystaniu z naszej technologii, klienci mogą mierzyć, sterować i napędzać. Zaawansowany, wy-
sokiej jakości sprzęt, w tym maszyny CNC, wycinarka laserowa, prasy i inne urządzenia z naszego parku 
maszynowego, pozwalają nam dostarczać kompletne i niezawodne rozwiązania. Klienci mogą liczyć na 
profesjonalne doradztwo.

Tworzenie może być naszą wspólną pasją

Karta katalogowa - TR300 - 07.04.2015 - v.1.0



www.wobit.com.pl
str. �

P.P.H. WObit E.K.J. Ober s.c.
62-045 Pniewy, Dęborzyce 16
tel. +48 61 22 27 422, fax +48 61 22 27 439
e-mail: wobit@wobit.com.pl

Robot Tower - TR300

Karta katalogowa - TR300 - 07.04.2015 - v.1.0

Korzyści:
• Realizacja ruchu w 4 osiach
• Kompaktowe rozmiary
• Wysoka precyzja działania
• Udźwig do 15 kg
• Atrakcyjna cena

Zastosowania:
• Pick & Place
• Aplikacje pakujące
• Paletyzacja
• Sortowanie 
• Montaż elementów

Robot Tower TR300 przeznaczony jest do aplikacji typu pick&place, pakowania, paletyzacji, montażu elementów oraz sortowa-
nia. Ma 4 stopnie swobody pozwalajace na efektywną realizację złożonego ruchu. 

Podstawa robota jest wyposażona w wysokiej jakości przekładnię cykloidalną, pozwalającą na przenoszenie dużych momentów 
obrotowych oraz skrętnych. Na przekładni zainstalowano układ ruchu pionowego, wykorzystujący napęd śrubowo-toczny.

Konstrukcja ramienia robota, oparta o moduł MLAS16, umożliwia uzyskanie wysokich prędkości ruchu. 

Układ ruchu chwytaka wyposażony jest w napęd pozwalający na realizację jego obrotu wokół własnej osi. Możliwe jest zasto-
sowanie wymiennika narzędzi, umożliwiającego szybką wymianę chwytaka w trybie ręcznym lub automatycznym. Konstrukcja 
ta pozwala na zamontowanie dowolnego typu chwytaka*.

Wszystkie osie robota napędzane są wysokowydajnymi silnikami serwo, które wraz z wysokiej jakości ukła-
dem mechanicznym zapewniają dobrą powtarzalność pozycjonowania. Robot może przenosić ładunki o łącz-
nej masie do 15 kg, przy maksymalnym zasięgu 500 mm (standardowy zasięg wynosi 300 mm). W przenoszo-
nej masie należy uwzględnić wagę chwytaka zastosowanego w aplikacji. Sterowanie robota umieszczone jest  
w oddzielnej szafie sterującej. Robot jest programowalny z wykorzystaniem środowiska WBCprog, instalowanego na kom-
puterze klasy PC, z systemem Windows. Do kontrolera robota za pośrednictwem portu RS485 można podłączyć panel HMI  
w celu zwiększenia funkcjonalności robota.

TR300 może zostać dodatkowo wyposażony w: różnorodne czujniki lub system wizyjny, przekazujący informację o lokalizacji 
lub orientacji obiektu, który ma zostać przetransportowany; osłonę harmonijkową pionowej osi zabezpieczającą przed dostę-
pem zanieczyszczeń. Konstrukcja robota może być przystosowana do posadowienia jej na układzie jezdnym, opartym o pro-
wadnice liniowe oraz napęd wysokoprecyzyjnej listwy zębatej. Dzięki temu robot zyskuje dodatkową oś ruchu, wzdłuż której 
może przemieszczać się z ładunkiem, na niemalże dowolnym dystansie. Istnieje również możliwość modyfikacji zakresu ruchu 
robota. 

* W wersji podstawowej robot jest dostarczany bez chwytaka.
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Model robota TR300-200-MLxx

Rodzaj Tower

Ilość stopni swobody 4

Zakres roboczy

J0 360º *

J1 200 mm **

J2 300 mm**

J3 360º

Prędkość maksymalna

J0 360 °/s***

J1 1000 mm/s***

 J2 1000 mm/s***

J3 360 °/s***

Rozdzielczość pozycjonowania

 J0 0,1 °

J1 0,01 mm

J2 0,01 mm

J3 0.1 °

Powtarzalność pozycjonowania

J0 0,1 °

J1 0,05 mm

J2 0,05 mm

J3 0.1 °

Zabezpieczenie osi J1 Elektromagnetyczny hamulec napędu serwo

Maksymalne obciążenie 15 kg

Kontroler Dedykowany układ kontroli ruchu

Sposób programowania Za pośrednictwem komputera (RS232)

Interfejs komunikacyjny RS232, RS485, uniwersalne We/Wy cyfrowe

Zasilanie powietrzem 4-5 barów

Zasilanie AC 380 V 50 Hz

Temperatura 5 – 40 °C

* w zależności od sposobu instalacji przewodów i wymagań klienta
** standardowy zakres ruchu, który może zostać zmodyfikowany zgodnie z wymaganiami klienta 
*** zależy od rodzaju przenoszonego obiektu i sposobu chwytu

Dane techniczne

Wersja TR300-200-ML.12:
• wysoka powtarzalność 
    pozycjonowania
• bardzo wysoka prędkość pracy
• bardzo sztywna konstrukcja
• możliwość przenoszenia dużych 
    obciążeń
• dopuszczalny większy zakres w osi 
    poziomej
• cicha praca

Wersja TR300-200-ML.12H:
• wysoka powtarzalność 
    pozycjonowania
• bardzo wysoka prędkość pracy
• sztywna konstrukcja
• możliwość przenoszenia dużych 
    obciążeń
• dopuszczalny większy zakres w osi 
    poziomej
• napęd osi pionowej osłonięty przed 
    zanieczyszczeniami

Wersja TR300-200-ML.11:
• kompaktowa i lekka konstrukcja
• wysoka powtarzalność 
    pozycjonowania
• umiarkowana prędkość
• możliwość przenoszenia dużych   
    obciążeń
• dopuszczalny większy zakres w osi 
    poziomej
• cicha praca

Możliwe wersje wykonania robota*:

J0 - obrót w podstawie
J1  - oś pionowa
J2 - oś pozioma
J3 - obrót chwytaka
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* Możliwość przystosowania robota do wymagań klienta
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Rysunek wymiarowy robota TR300
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* w zależności od zakresu 
roboczego
** w zależności od napędu
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Technologia

Wysoce precyzyjna przekładnia cykloidalna RV-N

Korzyści:

• Luzy poniżej 1 minuty kątowej oraz 
    powtarzalność na poziomie 5 sekund
    kątowych gwarantują wysoką precyzję 
    pozycjonowania
• Cicha praca i małe drgania przy
    przenoszeniu dużych obciążeń 
    wydłużają żywotność układu
• Wysoka sztywność i odporność na duże  
    momenty  skrętne pozwalają na  
    wyeliminowanie dodatkowego   
    łożyskowania podstawy

Korzyści:

• Wysoka sprawność
• Cicha praca i niskie drgania
• Powtarzalność 0,05 mm/300 mm
• Możliwość doboru odpowiedniego
     skoku
• Przemieszczenie z prędkością do 1 m/s

Korzyści:

• Kontroler trajektorii przeznaczony do   
    współpracy z maks. 4 napędami
• Dedykowane oprogramowanie do 
    diagnozowania i programowania
• Współpraca z enkoderem  
    inkrementalnym do kontroli pozycji
• Sygnały sterujące KROK, KIERUNEK, 
    ZEZWOLENIE (kontrola serwonapędu 
    lub sterownika silnika krokowego)
• Interfejsy komunikacyjne: RS232,   
    RS485 (Modbus-RTU)

Precyzyjne śruby kulowe

Zawansowany kontroler MIC488
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Dostępne rozwiązania z zakresu robotyki
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Robot SCARA-R2

Robot Desktop

Robot AGV

Robot kartezjański 

Robot Tower

Główne cechy i zastosowania:
• 4 stopnie swobody
• Udźwig do 5 kg
• Zakres ruchu do 1000 mm
• Darmowe środowisko do programowania i konfiguracji robota
• Idealny do przenoszenia materiałów
• Do zastosowań w aplikacjach pick&place
• Do aplikacji pakujących

Główne cechy i zastosowania:
• 4 stopnie swobody 
• Obciążenie do 10 kg
• Duże pole robocze 480x480 mm
• Wysoka powtarzalność 0,01 mm
• Możliwość współpracy z dedykowanym transporterem
• Do lutowania
• Do aplikacji dozujących
• Do aplikacji pomiarowych i automatycznego montażu

Główne cechy i zastosowania:
• Czas pracy do 12 h
• Waga ciągniętego wózka do 350 kg
• Komunikacja Wi-Fi
• Możliwość sterowania tabletem lub smartfonem
• Do automatycznego transportu towarów
• Do automatyzacji linii produkcyjnych
• Możliwość współpracy z robotami paletyzującymi

Główne cechy i zastosowania:
• Dostępne wersje: ekonomiczna, precyzyjna, o wysokiej dynamice
• Dokładność pozycjonowania do 0,01 mm*
• Rozdzielczość pozycjonowania do 0,5 ųm*
• Zakres ruchu w jednej osi do 2500 mm*
• Prędkość przesuwu do 10,6 m/s*
• Do automatyzacji linii produkcyjnych
• Do aplikacji pick&place
*W zależności od wersji i zastosowanego napędu

Główne cechy i zastosowania:
• 4 stopnie swobody
• Bardzo wysoka powtarzalność pozycjonowania
• Zasięg do 1200 mm
• Udźwig do 100 kg
• Wysoka dynamika
• Kompaktowa konstrukcja
• Do aplikacji pick&place
• Do aplikacji pakujących


