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0 firmie
WObit to firma o ponad 27-letnim doswiadczeniu, gotowa dostarczyé petne spektrum
najnowoczesniejszych produktéw w dziedzinie automatyki. Dynamiczny rozwéj widoczny jest we

wszystkich aspektach dziatalnosci firmy, poczynajac od stale podnoszonego poziomu jakosci ustug,
az po innowacyjne produkty bedace efektem pracy zespotu inzynieréw.

Naszym kluczem do rozwoju, aktualnym od poczatkéw firmy do dnia dzisiejszego jest PASJA. To
wtasnie pasja i entuzjazm naszego zespotu sprawiaj3, ze powstaja nowe, innowacyjne rozwigzania,
zmieniajace Swiat automatyki.

Zespo6t firmy WObit tworza specjalisci posiadajacy duze doswiadczenie i wiedze inzynierska
w dziedzinach takich jak pomiary, napedy i sterowanie oraz mechanika. Wysokie kompetencje
i profesjonalizm sprawiaja, ze bez trudu rozwigzujemy nawet najbardziej skomplikowane problemy

klientow.

Dzi$ najwazniejszym celem organizacji jest udzielenie naszym klientom wsparcia w zakresie
analizy potrzeb, ktéra prowadzi do znalezienia wtasciwego rozwigzania problemu aplikacyjnego.
Dalej poprzez dobér komponentéw standardowych, produkcje elementéw nietypowych,
a takze ustugi programistyczne, WObit jest w stanie kompleksowo realizowa¢ tematy o znacznym
stopniu skomplikowania.

Intensywnie rozwijana grupa produktéw s3 roboty przemystowe. Obecnie mamy w swojej ofercie

roboty SCARA, DESKTOP, AGV, TOWER oraz roboty kartezjanskie wtasnej produkcji, proponujemy
réwniez przygotowanie dedykowanych rozwiazan.

Tworzenie moze by¢ nasza wspadlna pasja

ROBOTY AGV. ettt ettt b ettt 1 4224144tk e k414t e e R oAbkttt

Roboty TOWER
Robot SCARA

Robot DESKTOP...
Roboty kartezjanskie
Panele HMI

Moduty liniowe ML
Silniki liniowe

Silniki BLDC

Serwonapedy....

Przektadnie planetarne
Przektadnie cykloidalne
Chwytaki

Skanery laserowe

Kamery termowizyjne
Oprogramowanie SCADA....

WObit zastrzega sobie mozliwos¢ wprowadzania zmian. Niniejszy materiat reklamowy nie stanowi oferty w rozumieniu prawa, zawarte dane majg charakter informacyjny.
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Wybrane zrealizowane aplikacje

WObit, jako firma o duzym doswiadczeniu aplikacyjnym oraz wiedzy inzynierskiej, bogatej ofercie produktowej, a takze nowemu parkowi
maszynowemu, poza standardowymi rozwigzaniami, oferuje przygotowanie dedykowanych systeméw mechatronicznych.

Robot kartezjanski do zszywania i skrecania

Robot kartezjanski przenaczony jest do automatycznego zbijania i skrecania mebli
drewanianych tapicerowanych.

Konstrukcja sktada sie z jednego lub dwach stotéw obrotowych oraz dwuosiowego robota
kartezjanskiego.

Robot moze by¢ swobodnie programowany w zaleznosci od zszywanej konstrukgji,
za pomoca 10" panelu operatorskiego. Aplikacja umozliwia zapamietanie szeregu
roznorodnych programaéw, umozliwiajacych montaz réznych elementéw.

Trzyosiowy robot kartezjanski do aplikacji pick&place

W oparciu o moduty liniowe WObit wykonana zostata trzyosiowa konstrukcja
kartezjanska umozliwiajaca swoboda manipulacje obiektami o masie do 5 ke.

Podstawe konstrukeji wykonano ze stalowych profili, zapewniajac jej sztywnosc i solidne
mocowanie do podtoza.

Przestrzen wewnatrz pozwala na doprowadzenie obiektu manipulacji (np. na pasie
transportowym), jego uchwycenie i przemieszczenie na inne miejsce, w obrebie
przestrzeni roboczej robota.

Wraz z robotem przygotowana zostata szafa sterownicza, zawierajaca m.in. kontroler
MIC488 . Na jego bazie zostato przygotowane oprogramowanie robota.

Jednoosiowy robot kartezjanski

Konstrukcja robota zostata specjalnie wzmocniona i jest przeznaczona jest do
przenoszenia wiekszych obcigzen.

Robot ma zintegrowana szafe sterownicza, zabudowana w tylnej czesci konstrukgji.

Panel sterowniczy jest wyprowadzony na kablu i zabudowany w skrzynce sterowniczej,
co umozliwia sterowanie robotem z dystansu do 5 m.

» Maksymalna predkos¢ 20 mm/s
* Zakres ruchu 380 mm

Profilograf laserowy

Profilograf laserowy jest urzadzeniem umozliwiajgcym pomiar i akwizycje profilu
nawierzchni jezdni w zakresie od 45 do 90 mm. Pozwala w prosty sposéb zweryfikowac
stan drogi, okreslajac gtebokosc¢ kolein, spekania czy wystrzepienia.

Korzysci dla klienta:

» Mobilna konstrukcja z zasilaniem bateryjnym

» Automatyczny proces pomiaru

* Bezposredni zapis danych na karte SD lub do PC

www.reach4robotics.com
3 I E— —



HA4R e

www.reach4robotics.com

Wvybrane zrealizowane aplikacje

System pomiarowy 2D/3D

System pomiarowy 2D/3D przeznaczony do wykonywania pomiaréw wysokosci
elementow w oparciu o analize profilu (roznicy miedzy wierzchotkiem elementu,
a podstawa) z doktadnoscia +10 um.

* Realizacja pomiaru z krokiem co 1 mm na catej dtugosci elementu

« Zbieranie i analiza danych przez dedykowane oprogramowanie na PC

« Funkcja pomiaru szerokosci elementu

* Czas trwania pomiaru max. 10 s

« Funkcja sygnalizowania odchytki dla kazdego punktu, od wprowadzonej przez
uzytkownika wysokosci nominalnej z tolerancja

» Mozliwos¢ zapisania punktéw pomiarowych do pliku w formacie , *.csv”, do
dalszej analizy

Pan-Tilt-Zoom

Uktad Pan-Tilt-Zoom, stuzy do regulacji pochylenia kamery i panoramowania
w fotografii. Stosowany jest on takze w monitoringu oraz w przemysle filmowym.

W zaleznosci od wielkosci projektowanego uktadu PTZ, stosowany jest odpowiedni
silnik ze sterowaniem.

W urzadzeniu zastosowano dedykowane sterowanie oparte o uktad kontroli ruchu
z wbudowanymi stopniami mocy oraz dwa napedy krokowe pozwalajace na
pozycjonowanie systemu Pan-Tilt-Zoom z doktadnoscia <0,1°.

Uktad kontroli i sterowania Wielopity DPPE-65

Uktad kontroli i sterowania umozliwia zaprogramowanie do dwudziestu réznych
zakresow szerokosci desek lub bali przeznaczonych do rozpitowania. Dla kazdego
zakresu szerokosci mozna zaprogramowac osiem wariantéw rozkroju.

» Wyswietlanie danych na panelu operatorskim MT4403T w postaci cyfrowej
i graficznej

* Do napedzania posuwu uzyto silnik serwo SMH80S wraz ze sterownikiem serwo
z serii CD

Zastosowanie serwonapedéw Kinco zapewnito duzg predkoS¢ zmiany wariantu
rozkroju (na poziomie okoto 1sek.). Komponenty Kinco uzyte w pilarce wielopitowej
DPPE-65 podniosty jej wydajnos¢, stwarzajac tym samym nowe mozliwosci
mechanizacji elastycznych linii tartacznych.

Urzadzenie do testowania paneli dotykowych

W oparciu o moduty liniowe MLA, specjalisci WObit przygotowali konstrukcje
kartezjanska przeznaczona do testowania paneli dotykowych. Do napedzania
uktadu wykorzystane zostaty silniki krokowe z serii 57BYGH wraz ze sterownikami
SMC104.

Sterowanie zrealizowane zostato przez wieloosiowy kontroler.

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe

MOBOT® AGV to roboty mobilne stuzace do automatycznego i autonomicznego transportu towarow.
Ich ruch odbywa sie po wyznaczonej trasie bez udziatu jakiegokolwiek kierowcy.

Dlaczego warto stosowac roboty AGV?

* Zastepuja pojazdy transportowe z operatorem

* Rozwiazuja problem braku pracownikéw

» Umozliwiaja przypisanie pracownikéw do innych dziatan, gdzie moga oni wnies¢ wartos¢ dodana do produktu
» Zapewniajg bezpieczny, wydajny i ograniczajacy koszty transport materiatéw

tatwe w INTEGRAC]I

szybko dopasowuja sie do istniejacego
badZ nowego wyposazenia do transportu
materiatu i gniazdami robotycznymi

OPLACALNA inwestycja
ograniczajg koszty pracy i pozwalaja
przesungt pracownikéw do bardziej
ztozonych zadan

ELASTYCZNOSC technologii
pozwalaja na tatwa zmiane czesci lub catego
procesu, eliminujac potrzebe kosztownych

modernizacji

BEZPIECZNA i PRZEWIDYWALNA
technologia

bezpiecznie  wspoétpracuja  z  ludzmi
i otoczeniem; moga pracowac w srodowisku
niebezpiecznym dla ludzi bez przerw

i urlopéw

zwiekszona PRODUKTYWNOSC
wspotpracujac z systemem ERP roboty
AGVwykonuja prace, spetniajac zatozone
parametry, co utatwia dziatalnos¢
operacyjna przedsiebiorstwa

PRECYZY]NE i BEZPIECZNE

rozwigzanie PRZEMYStU 4.0

roboty AGV s3 czescig Fabryki przysztosci,
umozliwiaja integracje wszystkich obszaréw
produkcyjnych i zwiekszenie efektywnosci
wykorzystania zasobow

pracuja z precyzyjnie kontrolowang nawigacja
i predkoscia, dzieki czemu zapewniaja

ptynny i ostrozny transport towaréw oraz
minimalizuja potencjalne uszkodzenia

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe

Robot MOBOT® AGV eRunner

MOBOT AGV eRunner (Automated Guided Vehicle) jest robotem mobilnym
stuzacym do transportu, ktérego ruch odbywa sie po wyznaczonej Sciezce.
Sterowanie praca robota realizowane jest z poziomu panelu operatorskiego
umieszczonego w punkcie bazowym.

Kompaktowa i nowoczesna konstrukcja

eRunner jest najmniejszym robotem w rodzinie MOBOT AGV. Dzieki zastosowaniu
obudowy z kampozytéw o obtych ksztattach konstrukcja robota jest bezpieczna
i odpowiednia nie tylko dla zastosowan w przemysle. MOBOT® AGV eRunner
idealnie sprawdzi sie w transporcie detali na produkgji elektronicznej, lotniskach,
w laboratoriach, szpitalach czy biurach.

Bezpieczenstwo

Robot ACV eRunner wyposazony jest w laserowy skaner przestrzeni
z funkcja bezpieczenstwa (spetnia wymogi SIL2), umozliwiajacy zaprogramowanie
stref ostrzegawczych i bezpiecznych. Funkcje bezpieczenstwa zapobiegaja
ewentualnym kolizjom i zapewniajg niezawodne dziatanie robota.

* Parametr ten uzalezniony jest od pozostatych czynnikéw aplikacyjnych.

Zalety

e Czas pracydo5 h

» Udzwig do 100 kg*

* Komunikacja Wi-Fi

» Kompaktowa i nowoczesna konstrukcja

Zastosowania

* Automatyczny transport towaréw

» Automatyzacja linii produkcyjnych

* Do szpitali, biur, [aboratoréw,
lekkiej produkcji elektronicznej

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe

Rysunki wymiarowe robota MOBOT® AGV eRunner
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Podane wymiary s3 wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe

Robot MOBOT® AGV CubeRunner

Robot MOBOT® AGV CubeRunner (Automated Guided Vehicle) jest mobilnym
robotem stuzacym do transportu, ktérego ruch odbywa sie po wyznaczonej
Sciezce. Jego zadaniem jest autonomiczne ciggniecie woézka transportowego
miedzy wyznaczonymi punktami. Wo6zek podczepiany jest nad robotem poprzez
system dwaéch wysuwanych trzpieni. Ze wzgledu na kampaktowa konstrukcje
CubeRunner idealnie sprawdzi sie w przemysle motoryzacyjnym, logistyce,
a takze w wielu innych zastosowaniach w r6znorodnych branzach.

Nawigacja

Standardowo robot wyposazony jest w nawigacje za pomoca linii/tasmy kolorowe;j.
Istnieje mozliwos¢ opcjonalnego wyposazenia robota w system nawigacji z tasma
magnetyczna lub w system nawigacji laserowej (LMS).

Konstrukcja

Standardowo robot AGV CubeRunner wykonywany jest w wersji jednostronnej,
umozliwiajacej jazde w jednym kierunku oraz mozliwos¢ obrotu w miejscu.
Opcjonalnie moze zosta¢ wyposazony w symetryczny uktad napedowy, dwa
systemy pozycjonowania oraz dwa skanery bezpieczenstwa (wersja dwustronna).
To pozwala na ruch wdwadch kierunkach bez koniecznosci zawracania, minimalizuje
rowniez przestrzen i czas konieczny do wykonywania dodatkowych manewrdw.

Zasilanie

Wydajna prace robota do 12 h zapewniaja dwa akumulatory umieszczone
w specjalnych kasetach, umozliwiajacych ich szybka wymiane. AGV CubeRunner
moze byC tadowany réwniez za pomoca stacji tadujacej, opcjonalnie istnieje
mozliwos¢ zastosowania automatycznej stacji tadujace;.

* Parametr ten uzalezniony jest od pozostatych czynnikéw aplikacyjnych.

Zalety

* Czas pracydo 12 h

» Masa ciggnietego wozka do 200 kg*

» Komunikacja Wi-Fi

» Kompaktowa konstrukcja

» Obudowa z kompozytéw o optywowych
ksztattach

Zastosowania

 Automatyczny transport towaréw

» Automatyzacja linii produkcyjnych

» MozliwoS¢ wspotpracy z robotami
paletyzujacymi

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe

Rysunki wymiarowe robota MOBOT® AGV CubeRunner
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Podane wymiary s3 wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.
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9 —— —



A4

WWW.

reach4robotics.com

wo

BIT

Roboty przemystowe
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Robot MOBOT® AGV EcoRunner

Robot MOBOT AGV EcoRunner (Automated Guided Vehicle) jest mobilnym,
bezzatogowym robotem stuzacym do transportu, ktérego ruch odbywa sie
po wyznaczonej Sciezce. Pozwala on na realizacje autonomicznego ruchu do
wybranego punktu (stacji) po sciezce wykonanej z tasmy magnetycznej. Robot
rozpoznaje docelowe stacje na podstawie znacznikéw RFID umieszczonych obok
sciezki ruchu robota, przed wtasciwa stacja.

Bezpieczenstwo

Bezpieczenstwo  gwarantuje  m.in. zastosowanie dwodch  wytacznikéw
bezpieczenstwa, umieszczonych po jednym z przodu i z tytu robota. Wcisniecie,
ktéregos z wytacznikéw bezpieczeAstwa powoduje wytaczenie napedéw
i natychmiastowe zatrzymanie urzadzenia.

Unikanie kolizji

Robot wyposazony jest w laserowy skaner przestrzeni z funkcja bezpieczenstwa
(spetnia wymogi SIL2). Dzieki temu mozliwe jest skanowanie przestrzeni przed
robotem, w celu reagowania na obiekty znajdujace sie w torze jego ruchu oraz
unikania kolizji. Skanowana przestrzen podzielona jest na kilka stref. Dzieki temu
robot, bedacy w ruchu, moze reagowac na przeszkody zwalniajac lub zatrzymujac
sie - w zaleznosci od strefy, w ktérej wykryta zostanie przeszkoda.

Korzysci

*Czas pracydo 12 h

» Masa ciggnietego wozka do 350 kg

» Komunikacja Wi-Fi

» Mozliwos¢ sterowania za pomoca tabletu lub
smartfona

Zastosowania

» Automatyczny transport towaréw

» Automatyzacja linii produkcyjnych

* Mozliwos¢ wspotpracy z robotami
paletyzujacymi

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe

Rysunek wymiarowy robota MOBOT® AGV EcoRunner
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Podane wymiary s3 wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.
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Roboty przemystowe

Robot MOBOT® AGV FlatRunner HT

Robot MOBOT® AGV FlatRunner HT (Automated Guided Vehicle) jest mobilnym
robotem stuzacymdo transportu, ktérego ruch odbywa sie po wyznaczonej sciezce.
Jego zadaniem jest autonomiczne ciggniecie wodzka transportowego miedzy
wyznaczonymi punktami. Wozek podczepiany jest nad robotem poprzez system
dwaoch wysuwanych trzpieni. Ze wzgledu na ptaska konstrukcje oraz mozliwosci
przewozenia duzych obcigzen, jest to idealne rozwigzanie do transportu ciezkich
palet lub regatow.

Nawigacja

Standardowo robot wyposazony jest w nawigacje za pomoca linii/tasmy kolorowej,
gdzie punkty charakterystyczne, takie jak stacje, zakrety, punkty hamowania,
dodatkowo oznaczone s3 przez kody QR. Istnieje mozliwos¢ opcjonalnego
wyposazenia robota w system nawigacji z taSma magnetyczna.

Budowa

Standardowo robot ACGV FlatRunner
jednostronnej, umozliwiajacej  jazde w  jednym kierunku oraz
mozliwos¢ obrotu  w miejscu.  Opcjonalnie moze zosta¢ wyposazony
w symetryczny uktad napedowy, dwa systemy pozycjonowania oraz
dwa skanery bezpieczenstwa (wersja dwustronna). To pozwala na ruch
w dwach kierunkach bez koniecznosci zawracania, minimalizuje réwniez przestrzen
i czas konieczny do wykonywania dodatkowych manewrdéw.

HT wykonywany jest w wersji

Zasilanie

Wydajna prace robota do 12 h zapewniajg dwa akumulatory umieszczone
w specjalnych kasetach, umozliwiajacych ich szybka wymiane. AGV FlatRunner
HT moze byc¢ tadowany réwniez za pomoca stacji tadujacej, opcjonalnie istnieje
mozliwase zastosowania automatycznej stacji tadujace;.

Predkos¢
Predkos¢ maksymalna dla tego modelu wynosi 5 km/h.*

Zalety

* Czas pracydo 12 h

» Masa ciggnietego wozka do 500 kg *

» Komunikacja Wi-Fi

» Symetryczna konstrukcja pozwalajaca na ruch
w dwaéch kierunkach

Zastosowania

 Automatyczny transport towardw

» Automatyzacja linii produkcyjnych

* Mozliwos¢ wspotpracy z robotami
paletyzujacymi

* Parametr ten uzalezniony jest od pozostatych czynnikéw aplikacyjnych.

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe

Rysunki wymiarowe robota MOBOT® AGV FlatRunner HT
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Podane wymiary s3 wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.
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Roboty przemystowe
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Robot MOBOT® AGV FlatRunner MW

MOBOT® AGV FlatRunner MW (Automated Guided Vehicle) jest mobilnym
robotem stuzacym do transportu, ktérego ruch odbywa sie po wyznaczonej
Sciezce. Jego zadaniem jest autonomiczny transport towaréw na sobie lub
za pomocg wozka ciggnietego pomiedzy wyznaczonymi punktami. Waézki s3
zaczepiane automatycznie przez robota. Sposéb transportu (na robocie lub za
pomocg wozka) jest wybierany podczas sktadania zamowienia. Sterowanie
praca robota odbywa sie z poziomu panelu operatorskiego umieszczonego
w punkcie bazowym.

Nawigacja

Robot moze by¢ nawigowany za pomoca wszystkich trzech dostepnych metod:
systemu laserowego mapowania terenu (LMS), linii kolorowej lub tasmy
magnetycznej.

Nieograniczona mobilnosé

System napedowy robota jest wyposazony w kota Mecanum wheels,
umozliwiajace ruch w dowolnym kierunku i wykonywanie obrotéw o 360 stopni.
Kota sktadaja sie z kilku rolek utozonych pod katem 45 stopni w stosunku do
osi. Doskonata zwrotnos¢ skraca czas cykli i przestojéw procesu produkcyjnego.
Dzieki zastosowaniu skanera z funkcja bezpieczenstwa i nawigacji laserowej AGV
FlatRunner MW zapewnia bezpieczny i precyzyjny ruch, nawet w ograniczonej
przestrzeni. Dzieki duzej mobilnosci i elastycznosci to rozwigzanie znaczgco
zwieksza mozliwosci zastosowania robota AGV.

Zasilanie

Wydajna prace robota do 8 h zapewniaja dwa akumulatory umieszczone
w specjalnych kasetach, umozliwiajacych ich szybka wymiane. AGV FlatRunner
MW moze by¢ tadowany réwniez za pomoca stacji tadujacej. Opcjonalnie istnieje
mozliwos¢ zastosowania automatycznej stacji tadujace;.

* Parametr ten uzalezniony jest od pozostatych czynnikéw aplikacyjnych.

Zalety

*Czas pracydo 8 h

 Udzwig do 1500 kg *

» Komunikacja Wi-Fi

* Kola Mecanum wheels zapewniajace ruch
w dowolnym kierunku

» Omijanie przeszkéd

Zastosowania

» Automatyczny transport towaréw

» Automatyzacja linii produkcyjnych

» Mozliwos¢ wspétpracy z robotami
paletyzujacymi

* Transport ramienia robotycznego

Wizualizacja produktu

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe
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Rysunki wymiarowe robota MOBOT® AGV FlatRunner MW
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Podane wymiary s3 wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.

www.reach4robotics.com
15 I E— —



A4

WWW.

reach4robotics.com

Roboty przemystowe

Robot Tower - TR300

Zastosowanie

Robot Tower TR300 przeznaczony jest do aplikacji typu pick&place, pakowania,
paletyzacji, montazu elementéw oraz sortowania. Ma 4 stopnie swobody
pozwalajace na efektywna realizacje ztozonego ruchu.

Wysokoprecyzyjna przektadnia

Podstawa robota jest wyposazona w wysokiej jakosci przektadnie cykloidalng,
pozwalajaca na przenoszenie duzych momentéw obrotowych oraz skretnych.
Na przektadni zainstalowano uktad ruchu pionowego, wykorzystujacy naped
Srubowo-toczny.

Konstrukcja

Konstrukcja ramienia robota, oparta o modut MLAST6, umozliwia uzyskanie
wysokich predkosci ruchu. Uktad ruchu chwytaka wyposazony jest w naped
pozwalajacy na realizacje jego obrotu wokét wiasnej osi. Mozliwe jest
zastosowanie wymiennika narzedzi, umozliwiajacego szybka wymiane chwytaka
w trybie recznym lub automatycznym. Konstrukcja ta pozwala na zamontowanie
dowolnego typu chwytaka™

Naped i sterowanie

Wszystkie osie robota napedzane s3 wysokowydajnymi silnikami serwo,
ktore wraz z wysokiej jakosci uktadem mechanicznym zapewniajg dobrg
powtarzalnos¢ pozycjonowania. Robot moze przenosi¢ tadunki o tacznej
masie do 15 kg, przy maksymalnym zasiegu 500 mm (standardowy
zasieg wynosi 300 mm). W przenoszonej masie nalezy uwzgledni¢ wage
chwytaka zastosowanego w aplikacji. Sterowanie robota umieszczone jest
w oddzielnej szafie sterujacej. Robot jest programowalny z wykorzystaniem
Srodowiska WBCprog,instalowanego nakomputerze klasy PC,zsystemem Windows.
Do kontrolera robota za posrednictwem portu RS485 mozna podtaczyc panel HMI
w celu zwiekszenia funkcjonalnosci robota.

Wyposazenie dodatkowe
TR300 moze zostac dodatkowo wyposazony w réznorodne czujniki lub system
wizyjny, przekazujacy informacje o lokalizacji lub orientacji obiektu, ktéry ma
zostac przetransportowany; ostone harmonijkowa pionowej osi zabezpieczajaca
przed dostepem zanieczyszczen. Konstrukcja robota moze by¢ przystosowana
do posadowienia jej na uktadzie jezdnym, opartym o prowadnice liniowe oraz
naped wysokoprecyzyjnej listwy zebatej. Dzieki temu robot zyskuje dodatkowa 0$
ruchu, wzdtuz ktérej moze przemieszczac sie z tadunkiem, na niemalze dowolnym
dystansie. Istnieje réwniez mozliwos¢ modyfikacji zakresu ruchu robota.

* W wersji podstawowej robot jest dostarczany bez chwytaka

www.reach4robotics.com
| |

Korzysci

* Realizacja ruchu w 4 osiach
» Kompaktowe rozmiary

» Wysoka precyzja dziatania
*» Udzwig do 15 kg

Zastosowania

* Aplikacje pick & place
* Aplikacje pakujace

* Aplikacje paletyzujace
 Sortowanie

* Montaz elementéw

Z
3
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Roboty przemystowe

Rysunek wymiarowy robota TR300

] :
3 |3
©
=]
=
— .
o,
T >
~
q o ° e h ° [ °
2]
v |
ol ©
g 3 °
N
‘°$
" 115,6
300 e S
300

252
°
[

138,2

28,6

on-—bh

67

70

@230

663 *

Podane wymiary s3 wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.
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Roboty przemystowe
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Dane techniczne:

Model robota

TR300-200-MLxx

Rodzaj Tower
llos¢ stopni swobody 4
Jo 360° %
Zakres robaczy n 200 mm **
J2 300 mm**
3 360°
J0 360°/s***
Predkos¢ maksymalna N 1000 mm/s***
J2 1000 mm/s***
3 360°/s***
J0 01
Rozdzielczos¢ pozycjonowania n 0,01 mm
)2 0,01mm
3 01
J0 01
Powtarzalnos¢ pozycjonowania n 0,05 mm
)2 0,05 mm
3 01°

Zabezpieczenie osi )1

Elektromagnetyczny hamulec napedu serwo

Maksymalna masa obciazenia

15 kg

Kontroler

Dedykowany uktad kontroli ruchu

Spos6b programowania

Za posrednictwem komputera (RS232)

Interfejs komunikacyjny

RS232, RS485, uniwersalne We/Wy cyfrowe

Zasilanie powietrzem

4-5 baréw

Zasilanie

AC380V50Hz

Temperatura

5-40°C

*w zaleznosci od sposobu instalacji przewoddéw i wymagan klienta

JO - obrét w podstawie

** standardowy zakres ruchu, ktéry moze zosta¢ zmodyfikowany zgodnie z wymaganiami klienta J1 - 0 pionowa

*** zalezy od rodzaju przenoszonego obiektu i sposobu chwytu

J2 - 0§ pozioma
J3 - obrét chwytaka

www.reach4robotics.com
| |
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Roboty przemystowe

Robot Tower oprogramowanie

Dedykowane oprogramowanie do robota Tower pozwala na jego proste i szybkie zaprogramowanie do
danej aplikacji.

Funkcje:
Oprogramowanie umozliwia tworzenie i edycje programu ruchu robota. Pozwala na skonfigurowanie . ] o . . . o >
napedow, a takze na sterowanie manualne. » Mozliwos¢ ustawienia trajektorii ruchow
robota i jej zapamietania

Uzytkownik ma réwniez mozliwos¢ podeladu wejs¢ i wyjsc robota. . Intuicyjny interfejs

T ==

TowerPC

B e rzcammnn

l.' POLACZ Z ROBOTEM

| URUCHOM PROGRAM
| ,PROGRAMUJ ROBOTA

x KONFIGURACJA SERWISOWA

@ INFO

Nepolciona Robrsats

- _— =
Okno gtéwne oprogramowania Okno edycji programu ruchu robota
== (o ==

Glowne  Edycio programu  Marzedzia | Pomoc.

g0 8

Gléwne | Edyclaprogremu | Narzedzia  Pomoc

amad s AN @ Porie
7 Ja AN
[Too05 | To07TP | Usamenrasdon Sl Ton05 | [T T | s et

Vispéizgdne katezarsde XYZR Wispéizsche os ABCD

= | A (A Q0 G | 15
@xw@ R @i - T—
v ¥ 4D

s P A S
ronrein e w0 2 rootaz om0
POZYCIAY 5 5 o 0 2 POZYCIAY 5 5 lo o |
== (o [smi]
f e remm—— z l 09002045z
Okno sterowania manualnego napedami robota - tryb PTP Okno sterowania manualnego napedami robota - tryb JOG

www.reach4robatics.com
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Roboty przemystowe

Robot Tower - TR1000

Zastosowanie

Robot Tower TR1000 przeznaczony jest do aplikacji pick&place. Posiada 3 stopnie
swobody, moze by¢ posadowiony na uktadzie jezdnym, dzieki czemu zyskuje
dodatkowa os ruchu.

Wysokoprecyzyjna przektadnia

Podstawa robota jest wyposazona w wysokiej jakosci przektadnie cykloidalng,
pozwalajaca na przenoszenie duzych momentéw obrotowych oraz skretnych.
Dzieki zastosowaniu przektadni z otworem, wszelkie przewody prowadzone s3
wewnatrz konstrukcji. Na przektadni zainstalowano uktad ruchu pionowego,
wykorzystujacy naped srubowo-toczny.

Konstrukcja

Wszystkie osie robota napedzane s3 wysokowydajnymi silnikami serwo, ktére
wraz z wysokiej jakosci uktadem mechanicznym zapewniaja dobra powtarzalnosc
pozycjonowania. Ramie robota pozwala na zamontowanie dowolnego chwytaka*,
istnieje takze mozliwos¢ zastosowania wymiennika narzedzi, umozliwiajacego
szybka wymiane chwytaka w trybie recznym lub automatycznym. Robot moze
przenosi¢ tadunki o t3cznej masie do 25 kg, przy maksymalnym zasiegu 1000
mm. W przenoszonej masie nalezy uwzgledni¢ wage chwytaka zastosowanego
w aplikacji.

Sterowanie

Sterowanie robota umieszczone jest w oddzielnej szafie sterujacej. Robot
jest programowalny z wykorzystaniem Srodowiska WBCprog, instalowanego
na komputerze klasy PC, z systemem Windows. Do kontrolera robota
za posrednictwem portu RS485 mozna podtaczy¢ panel HMI w celu zwiekszenia
funkcjonalnosci robota.

Wyposazenie dodatkowe
TR1000 moze zostac dodatkowo wyposazony w réznorodne czujniki lub system
wizyjny, przekazujacy informacje o lokalizacji lub orientacji obiektu, ktéry ma
zostac przetransportowany, ostone harmonijkowg pionowej osi zabezpieczajaca
przed dostepem zanieczyszczen. Konstrukcja robota moze by¢ przystosowana
do posadowienia jej na uktadzie jezdnym, opartym o prowadnice liniowe oraz
naped wysokoprecyzyjnej listwy zebatej. Dzieki temu robot zyskuje dodatkowa 0$
ruchu, wzdtuz ktérej moze przemieszczac sie z tadunkiem, na niemalze dowolnym
dystansie. Istnieje réwniez mozliwos¢ modyfikacji zakresu ruchu robota.

* W wersji podstawowej robot jest dostarczany bez chwytaka.

www.reach4robotics.com
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Korzysci

* Realizacja ruchu w3 osiach
» Maksymalny udzwig 25 kg

» Wysoka precyzja dziatania

» Maksymalny zasieg 1000 mm

Zastosowania

» Aplikacje pick & place

 Automatyzacja gniazd frezarsko-tokarskich

* Transport produktow w logistyce

» Wspétpraca z automatycznymi transporterami
i robotami AGV
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Roboty przemystowe

Rysunek wymiarowy robota TR1200
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Podane wymiary sa wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.
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Roboty przemystowe

Robot Tower - TR1200

Zastosowanie

Robot Tower TR1200 przeznaczony jest do aplikacji pakowania oraz paletyzacji.
Posiada 4 stopnie swobody pozwalajace na efektywna realizacje skomplikowanej
trajektorii ruchu.

Wysokoprecyzyjna przektadnia

Podstawa robota jest wyposazona w wysokiej jakosci przektadnie cy-
kloidalna, pozwalajaca na przenoszenie duzych momentéw obroto-
wych oraz skretnych. Dzieki zastosowaniu przektadni z otworem, wszel-
kie przewody prowadzone s3 wewnatrz konstrukcji. Na przektadni
zainstalowano uktad ruchu pionowego, wykorzystujgcy naped srubowo-toczny.
W ramieniu robota znajduje sie naped pasowy poruszajacy uktadem ruchu chwy-
taka w przéd i w tyt oraz naped pozwalajacy na obrét chwytaka wokét wtasnej
osi.

Konstrukcja

Wszystkie osie robota napedzane sa wysokowydajnymi silnikami serwo, ktére
wraz z wysokiej jakosci uktadem mechanicznym zapewniajg dobrg powtarzalnosc
pozycjonowania. Ramie robota pozwala na zamontowanie dowolnego chwytaka*,
istnieje takze mozliwos¢ zastosowania wymiennika narzedzi, umozliwiajacego
szybka wymiane chwytaka w trybie recznym lub automatycznym. Robot moze
przenosic¢ tadunki o tacznej masie do 100 kg, przy maksymalnym zasiegu 1200 mm.
W przenoszonej masie nalezy uwzgledni¢ wage chwytaka zastosowanego
w aplikacji.

Sterowanie

Sterowanie robota umieszczone jest w oddzielnej szafie sterujacej. Robot jest
programowalny z wykorzystaniem srodowiska WBCprog, instalowanego na kom-
puterze klasy PC, z systemem Windows. Do kontrolera robota za posrednictwem
portu RS485 mozna podtaczy¢ panel HMI w celu zwiekszenia funkcjonalnosci ro-
bota.

Wyposazenie dodatkowe
TR1200 moze zostac¢ dodatkowo wypasazony w réznorodne czujniki lub system
wizyjny, przekazujacy informacje o lokalizacji lub orientacji obiektu, ktéry ma
zostac przetransportowany, ostone harmonijkowg pionowej osi zabezpieczajaca
przed dostepem zanieczyszczen. Konstrukcja robota moze by¢ przystosowana do
posadowienia jej na uktadzie jezdnym, opartym o prowadnice liniowe oraz naped
wysakaprecyzyjnej listwy zebatej. Dzieki temu robot zyskuje dodatkowa o$ ruchu,
wzdtuz ktérej moze przemieszczac sie z tadunkiem, na niemalze dowolnym dy-
stansie. Istnieje réwniez mozliwos¢ modyfikacji zakresu ruchu robota.

* W wersji podstawowej robot jest dostarczany bez chwytaka.

www.reach4robotics.com
| |
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Korzysci

* Realizacja ruchu w4 osiach
» Maksymalny udzwig 100 kg

» Wysoka precyzja dziatania

» Maksymalny zasieg 1200 mm

Zastosowania

* Aplikacje pakujace

* Aplikacje paletyzacja
* Aplikacje pick & place

y»

> ©® ©® e ©® o o o =



A4R

www.reach4robotics.com
— — —

.

BIT

Roboty przemystowe

Rysunek wymiarowy robota TR1200
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Podane wymiary s3 wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.
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Dane techniczne:

Model robota

TR1200-1500-SVC(001)

Rodzaj Tower
llos¢ stopni swobody 4
J0 340°
Zakres roboczy n 1500 mm
)2 1200 mm
3 720°%
J0 150°/s
Predkos¢ maksymalna n 1000 mm/s
2 1000 mm/s
3 360°/s
J0 01°
Rozdzielczos¢ pozycjonowania n 0,00mm
)2 0,01mm
3 01
J0 01
Powtarzalnos¢ pozycjonowania n 0,05 mm
J2 01mm
3 01

Zabezpieczenie osi )1

Hamulce pneumatyczne na prowadnicach liniowych

Maksymalna masa obcigzenia

100 kg

Kontroler

Dedykowany uktad kontroli ruchu

Spos6b programowania

Za posrednictwem komputera (RS232)

Interfejs komunikacyjny

RS232, RS485, uniwersalne We/Wy cyfrowe

Zasilanie powietrzem

4-5 baréw

Zasilanie

AC380V50Hz

Temperatura

5-40°C

24

JO - obrét w podstawie
J1 - 05 pionowa

J2 - 0§ pozioma

J3 - obrét chwytaka

* - zalezy od paramertéw chwytaka

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe

SCARA Model SR1000-SVZB

Model SR1000-5VZB SCARA-R2 produkcji firmy WObit to czteroosiowy robot
przemystowy o maksymalnym udzwigu 4 kg. Manipulator charakteryzuje sie
duzym zakresem roboczym do 1000 mm. Prosta i kompaktowa konstrukcja
gwarantuje jego niezawodnos¢ i utatwia dostosowanie robota do konkretnej
aplikacji. Zastosowane serwonapedy zapewniaja znaczna powtarzalnose
pozycjonowania oraz optymalna predkos¢ pracy.

Zastosowanie
Gtéwnym przeznaczeniem tego robota jest montaz oraz powtarzalne przenoszenie
detaliiich sortowanie.

Oprogramowanie

Waznym elementem robota jest bezptatne oprogramowanie, umozliwiajace
szybka konfiguracje oraz zapamietanie trajektorii ruchu maszyny. Dostarczane
Srodowisko posiada intuicyjny interfejs, dzieki ktéremu nauka obstugi
manipulatora jest szybka i prosta.

SR1000-SVZB dzieki prostej budowie oraz intuicyjnemu oprogramowaniu
w jezyku polskim moze by¢ tatwo dostosowywany do danej aplikacji. Mozliwa jest
rowniez modyfikacja oprogramowania.

Wyposazenie dodatkowe

Elastycznos¢ manipulatora gwarantuja przytacze elektryczne oraz powietrze
doprowadzone do drugiego ramienia robota, ktére umozliwiaja podtaczenie
chwytaka pneumatycznego lub elektrycznego. Ztacze elektryczne posiada
mozliwos¢ podpiecia trzech sygnatéw wejsciowych 24 VDC do kontroli pozycji
chwytaka.

Korzysci

m Duzy zakres ruchu do 1000 mm

« Udzwig do 4 kg

m Atrakcyjna cena

m 4 stopnie swobody

m \Wysoka dynamika pracy

m Darmowe Srodowisko do programowania
i konfiguracji robota

Zastosowania

m Przenoszenie materiatéw
m Aplikacje dozujace

m Aplikacje pick&place

m Aplikacje pakujace

Wizualizacja produktu

www.reach4robatics.com
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Roboty przemystowe

Robot SCARA Oprogramowanie

Bezptatne oprogramowanie, umozliwiajace szybka konfiguracje oraz
zapamietanie trajektorii ruchu maszyny. Dostarczane Srodowisko posiada

intuicyjny interfejs, dzieki ktéremu nauka obstugi manipulatora i jego Funkcje

programowanie jest szybkie i proste. » Mozliwos¢ ustawienia trajektorii ruchéw
robota i jej zapamietania

Programy ruchu tworzy sie w prostym jezyku tekstowym wprowadzajac * Intuicyjny interfejs

komendy np. ,WAIT 1000" oznaczajace zwtoke 1000 ms czy ,MOVEPTP @
POS1" 0znaczajaca ruch koncéwki robota na pozycje o nazwie @P0S1. Komendy
moga by¢ wprowadzane takze przez panel pomocy, zawierajacy opis wszystkich
dostepnych funkgji.

Aplikacja umozliwia szybkie przetestowanie stworzonego programu, poprzez
przyciski startu, stopu, pauzy i pracy krokowej, podswietlajac aktualnie
wykonywana linie.

{5 SCARA-WBC WOBIT BASIC COMPILER ver 10.212 =@ =]
T T S S —— S o e ———
Pl Potaczenie Program Sterowanie STOP
(o o]
Testowanie Status /pozyga
[Tlpredvosé 25%
[7) Aktuolna; X:-309,8 Y: 696,5 Z:400,0 R: 0,0
€ meser
Start ook || wox | orap Zadana: X:-400,0 Y: -600,0 Z:400,0 R: 0,0
ledzi AT 5
Podpowiedzi ﬂ = Pozycie
Komendy Zmienne ° | MOVEPTP @POS2 Tablica pozycji
[Etykety ] 1 4 | JUMP MAIN
[ Nazwy systemowe | [&] wistaw do programu| [ Pokaz pozycje na panelu sterowania
[ Definicje ]
romenir] o e O
Dear
e Tt w0 @ oo
= ] P R R
w Doc
sop
ovex
over
hovez
Mover
Renoan
il ¥
= wyearie
Kompilacia: 2013-10-03 13:26:03
Rozmiar programa: 3 komend (wykorzystano 0,3%)
Kempilacja zakehczona 1
2 Polaczenie: Online
Darmowe $rodowisko do programowania i kontroli robota
e ——————————— — —
& Pt oees N

[y J o | & - @’mwl@’ww]@
D [ @esie] @] O
* o

on

©m

e

[[stata orientacia obrotu R

Pozycia absolutna
X: 350 ¥: 556 3 ustaw

Okno sterowania manualnego

www.reach4robatics.com
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Roboty przemystowe

Robot Desktop

Budowa

Podstawe robota stanowi platforma kartezjanska typu desktop, ktéra umozliwia
realizacje przemieszczenia w 4 osiach (3 osie realizuja ruch liniowy, jedna os ruch
obrotowy).

Zastosowanie
Robot przeznaczony jest do wykorzystania jako stanowisko samodzielne lub
w linii technologiczne;j.

Sterowanie

Nad praca robota czuwa specjalnie zaprojektowany kontroler. Pozwala on na
generowanie trajektorii ruchu wszystkich osi urzadzenia oraz sterowanie innymi
funkcjami realizowanego procesu.

Wyposazenie dodatkowe

W zaleznosci od zastosowania, robot moze zosta¢ doposazony w odpowiednie
akcesaria umozliwiajace realizacje np. lutowania, wiercenia otworéw czy tez
przenoszenia elementéw z miejsca na miejsce.

Korzysci

m Realizacja przemieszczenia w 4 osiach
m Atrakcyjna cena

m Kompaktowe rozmiary

m \Wysoka precyzja dziatania

m Duze pole robocze

Zastosowania

m Wkrecanie Srub

m Aplikacje dozujace

m Aplikacje pomiarowe
m Lutowanie

m Automatyczny montaz

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe

Robot Desktop

Dane techniczne

Model robota CDR480-STBS-5(01)
Rodzaj robota Desktop
|los¢ osi swobody 4
05X 480 mm
0sy 480 mm
Zakres roboczy
0s7z 100 mm
0s$R 340°
05X 200 mm/s
0sy 200 mm/s
Maksymalna predkos¢
0sZ 110 mm/s
0sR 340°/s
0sX 0,006 mm
0sY 0,006 mm
Rozdzielczos¢ pozycjonowania
057 0,003 mm
0sR 01°
0sX 0,05 mm
05y 0,05 mm
Powtarzalnos¢ pozycjonowania
05z 0,05 mm
0sR 0,2°
Maksymalna masa obcigzenia 10 kg
Kontroler robota Dedykowany uktad kontroli ruchu i procesu lutowania
Sposéb programowania Za posrednictwem komputera
Spos6b wyboru programu Wyswietlacz 4,3" lub zewnetrznie przez magistrale R5485
Interfejs komunikacyjny USB, RS485, uniwersalne We/Wy cyfrowe
Zakres regulacji temperatury 50 - 500°C (plus tryb uspienia)
Urzadzenie kontrolujace temperature Dedykowany uktad kontroli ze sprzezeniem zwrotnym
Zasilanie powietrzem 4 -5 bar
Zasilanie AC230V50Hz
Temperatura pracy 5-40°C
Wymiary (WxSxD) 855x713x935 mm
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Podane wymiary s3 wartosciami orientacyjnymi i moga ulec zmianie.
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Roboty przemystowe

Robot Desktop - Systemy transportowe

Robot jest przystosowany do wspétpracy z dedykowanym transporterem. Pozwala on na realizacje zautomatyzowanego procesu.
Na system transportowy sktada sie modut gtéwny montowany na ruchomym stole robota oraz moduty boczne, podajacy i odbierajacy
element.

Dane techniczne:

Model transportu CDR480-STBS-5(01)

1 modut gtéwny montowany na ruchomym stole robota

Budowa transportu +1modut boczny

Rodzaj transportu Pasowy

Maksymalna predkos¢ posuwu 400 mm/s

Szerokos¢ transportowanych 240 mm z mozliwoscia przezbrojenia do 415 mm

ramek
Dtugos¢ transportowanych ramek do 425 mm
Sposéb pozycjonowania ramki 2 zderzaki pneumatyczne + sitownik blokujacy

Sposdb wykrywania obecnosci

. Bezkontaktowy czujnik zblizeniowy
ramki

Waga ramki 1,6 kg dla ramki 240 mm; 2,6 kg dla ramki 415 mm

Sposéb pozycjonowania formatki . .
P pozycjonowania Tor . Za pomoca otworéw technologicznych na formatce

w ramce

Naped Silnik krokowy
Sterowanie Zewnetrzny kontroler sterujacy
Zasilanie 230 VAC /50 Hz

Modut gtéwny do transportu ramek 240 mm Modut boczny do transportu ramek 240 mm Ramka 240 mm

Modut gtéwny do transportu ramek 415 mm Modut boczny do transportu ramek 415 mm Ramka 414 mm

www.reach4robatics.com
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Roboty przemystowe

Robot Desktop - Oprogramowanie

Oprogramowanie przeznaczone jest do aplikacji lutowania elementow
przewlekanych. Wihasciwoici
o . . A . . » Wezytanie plikéw Gerber i automatyczne

Umozliwia programowanie ruchéw robota poprzez okreslenie punktéw lutowania. o . ) .
Istnieje mozliwos¢ zdefiniowania panelu sktadajacego sie z kilku takich samych przeniesienie pozycji punktow lutowniczych
phytek. do programu robota

* Intuicyjny interfejs
Oprogramowanie daje mozliwos¢ sterowania manualnego napedami robota oraz
konfiguracji parametréw pracy napedow i gtowicy lutujace;j.
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Okno programowania ruchéw robota 0Okno konfiguracji panelu PCB
B Sterowane =TT o2 Weaytapunkty - ¢ =6 [
Sterowanie | Napedy | Glowca tuiaca|
Tryb Punkt-do-Punktu (PTP) Status.
Plaszczyzna XY Pokazuj $lad Adualne polozenie robota: Lista aktywnych punktow
200 450 T T O e | X s v 2
Zadana pozyia oot I B2 | 0w |2
0 0 0 0 | 64,92 2527 080 |
| m7 | om0
C r I 5.6 2577 0.60
[Comi ] (Zamma ] [ Ustewpome ] || 517 | 277 | 080
Dodaj poz. do Schowka I 826 577 060
911 577 0.60
we | B | 0w
9.1 2577 0.60
y 101 2577 0.60
Resetuj widok
. W | mw | 0w
Odbicie lustrzane B : 11067 3352 0.60
Obrat R : e | me | 0w
Przesuniecie w X e 3877 060
+ Przesunieciew Y 148 752 o0
1106 3827 0.60
= Przenes szystodo skywnych we | w7 | om
Pzenic wszsteo do ieaktywnych w2 | w2 | 0w
R — w2 | % | 0w
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0 Wl Wezytajz pliku
Zapis dosohowia

Okrno manualnego sterowania napedami Okno importu plikéw Gerber
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Roboty przemystowe

Robot kartezjanski ekonomiczny

Najbardziej ekonomiczna wersjg jest robot, ktérego konstrukcja bazuje na
modutach MLA. Jako naped moze by¢ wykorzystany silnik krokowy, silnik
szczotkowy pradu statego oraz serwonaped.

Modutowa budowa

Dzieki zgodnosci profilu z popularnymi systemami taczeniowymi i jak sama
nazwa wskazuje dzieki budowie modutowej, MLA pozwalaja konstruktorom
na przygotowywanie funkcjonalnych rozwiazan, dopasowanych do wymagan
konkretnej aplikacji. Maksymalny zakres ruchu w jednej osi wynosi 2500 mm,
a precyzja pozycjonowania wynosi do 0,1 mm.

Sterowanie

Sterowanie silnikami moze by¢ realizowane w réznorodny sposéb. Jednym
z nich jest wykorzystanie modutéw MLA ze zintegrowana elektronika, ktére
moga by¢ kontrolowane nadrzednie z poziomu sterownika PLC lub panelu HMI.
Zamiast sterownika PLC mozna zastosowac réwniez kontroler ruchu MIC488,
a zamiast modutdéw ze zintegrowang elektronika wykorzysta¢ moduty MLA-SIC.

Wyposazenie dodatkowe
W zaleznosci od funkeji, robot moze zosta¢ wyposazony w chwytaki lub
réznorodne urzadzenia pomiarowe jak np. skanery laserowe.

Korzysci

m Precyzja pozycjonowania: do 0,1 mm

m Zakres ruchu w jednej osi: do 2500 mm
m tatwos¢ aplikacji

m Bardzo dobry stosunek ceny do jakosci

Zastosowania

m Przenoszenie materiatéw
m Aplikacje dozujace

m Aplikacje pick&place

m Aplikacje pakujace

Doktadnos$¢ pozycjonowania 0,1 mm
Rozdzielczo$¢ pozycjonowania 0,02 mm
Zakresu ruchu w 1 osi do 2500 mm
Predkos¢ przesuwu 1m/s

Przyktadowy ekonomiczny robot kartezjanski

www.reach4robotics.com
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Roboty przemystowe

Robot kartezjanski precyzyjny

Wieksza precyzja

W aplikacjach wymagajacych wiekszej precyzji, w ktérych zachodzi réwniez
potrzeba przenoszenia wiekszych obcigzen, optymalnym rozwigzaniem jest
wykorzystanie modutéw MLAS z napedem przenoszonym przez $rube kulowa.
Precyzja pozycjonowania dla tego typu konstrukeji wynosi do 0,01 mm/300 mm.
Maksymalny zakres ruchu w jednej osi wynosi 1000 mm.

Sterowanie

Sterowanie silnikami moze by¢ realizowane w réznorodny sposob. Jednym
znichjest wykorzystanie modutéw MLAS z zewnetrznym kontrolerem, ktére moga
by¢ sterowane nadrzednie z poziomu sterownika PLC lub panelu HMI. Zamiast
sterownika PLC mozna zastosowac réwniez kontroler ruchu MIC488.

Wyposazenie dodatkowe
W zaleznosci od funkcji, robot moze zosta¢ wyposazony w chwytaki lub
réznorodne urzadzenia pomiarowe jak np. skanery laserowe.

Korzysci

m \Wysoka precyzja pozycjonowania:

do 0,01 mm/300 mm

m Maksymalny zakres ruchu w jednej osi:

1000 mm

m Maksymalna sita w osi robota do 1000 N

Zastosowania

m Przenoszenie materiatow

m Aplikacje dozujace
m Aplikacje pick&place
m Aplikacje pakujace

Doktadnos¢ pozycjonowania 0,01mm

Rozdzielczos¢ pozycjonowania 0,0005 mm
Przyktadowy precyzyjny robot kartezjanski Zakresu ruchu w 1 osi do 1000 mm

Predkos¢ przesuwu 0,2m/s*

* Istnieje mozliwos¢ uzyskania wiekszej predkosci
konstrukcji opartej 0 MLAS16

www.reach4robotics.com
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Robot kartezjanski o wysokiej dynamice

Wysoka dynamika

Robot kartezjanski, ktérego konstrukcja bazuje na silnikach ServoTube to roz-
wigzanie o wysokiej dynamice w ofercie WObit. Wyposazony jest w napedy
charakteryzujace sie wysoka dynamika - przyspieszeniem do 586 m/s?, predkoscia
do 10,6 m/s oraz powtarzalnoscig do 0,012 mm.

Zastosowanie

Dzieki kompaktowej konstrukcji napedéw oraz ich doskonatym parametrom,
mozemy przygotowac roboty pracujace w uktadach bramowych jak i aplikacjach
wieloosiowych. Silniki ServoTube, stosowane w tego typu konstrukcjach,
charakteryzuja sie kompaktowa budowa i wysokim stopniem ochrony (do IP69K),
odpowiednim do aplikacji w przemysle spozywczym oraz medycznym.

Sterowanie
Sterowanie silnikami realizowane jest poprzez funkcjonalne sterowniki z serii
mcDSA, ktére mogg byc kontrolowane nadrzednie z poziomu sterownika PLC.

Wyposazenie dodatkowe
W zaleznosci od funkeji, robot moze zosta¢ wyposazony w chwytaki lub
réznorodne urzadzenia pomiarowe jak np. skanery laserowe.

Doktadnos¢ pozycjonowania 0,35 mm
Rozdzielczo$¢ pozycjonowania 0,012 mm
Zakresu ruchu w 1 osi do 1751 mm
Predkos¢ przesuwu 10,6 m/s

Przyktadowy robot kartezjanski o wysokiej dynamice

www.reach4robotics.com
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Korzysci

m Przyspieszenie do 586 m/s?
m Predkosc do 10,6 m/s

m Powtarzalnosé do 0,012 mm

Zastosowania
m Przenoszenie materiatow

m Aplikacje dozujace
m Aplikacje pick & place
m Aplikacje pakujace
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Roboty kartezjanskie - Kontrolery

MIC488 czteroosiowy kontroler trajektorii

m Kontroler trajektorii przeznaczony do wspétpracy z maksymalnie 4 napedami
m Dedykowane oprogramowanie do diagnozowania i programowania
m Sygnaty sterujace KROK, KIERUNEK, ZEZWOLENIE
(kontrola serwonapedu lub sterownika silnika krokowego)
m \Wspotpraca z enkoderem inkrementalnym do nadrzednej kontroli pozycji
m 8 uniwersalnych wejs¢, 8 uniwersalnych wyjse
m 2 uniwersalne wejscia analogowe 0..10 V
m Interfejsy komunikacyjne: USB, R5232, RS485 (Modbus-RTU)
m 4 wejscia enkoderowe

SIC184 serwosterownik silnikow krokowych

m Serwosterownik dla silnikéw krokowych o pradzie do 4 A

m Wbudowany generator trajektorii (mozliwos¢ zadawania predkosci, przyspieszenia i pozycji)

m Wbudowany indekser (mozliwos¢ realizowania zaprogramowanych wczesniej programow ruchu
do 300 komend)

m Mozliwos¢ wspotpracy z enkoderem do nadrzednej kontroli pozycji

m 6 uniwersalnych wejs¢, 2 uniwersalne wyjscia

m 1 uniwersalne wejscie analogowe 0...10 V

m Interfejsy komunikacyjne: USB, R5232, RS485 (Modbus-RTU)

FD422 kontroler silnikéw serwo

m Sterownik przeznaczony do wspétpracy z silnikami serwo
m Zasilanie jednofazowe 220 VAC

m Moc wyjsciowa do 750 W

m Komunikacja RS232, RS482, CAN BUS

m Zewnetrzne I/0 7 wejs¢, 5 wyjsc

m \Wejscie analogowe 2 wejscia -10..+10 V

m \Wejscie enkoderowe 2500 imp./abr.

mcDSA-E67 sterownik silnikéw DC i BLDC

m Sterownik przeznaczony do wspétpracy z silnikami DC i BLDC
m Napiecie zasilania silnika 9-60 VDC

m Prad maksymalny 30 A

m Masa30g

m Interfejsy CANopen

SID116 sterownik silnikéw DC

m Maksymalny prad cigety silnika do 16 A

m 11 wejsc¢ cyfrowych (8 optoizolowanych), w tym 2 szybkie do podtaczenia interfejsu KROK
KIERUNEK, enkodera nadaznego, sygnatéw sterujacych

m 2 optoizolowane wyjscia tranzystorowe do 2 A, 3 diody LED

m 1 wejscie analogowe 0..10 V do zadawania wartosci

m Komunikacja w sieci MODBUS-RTU (RS5485)

m Obstuga sygnatéw: zezwolenia, stopu, kierunku, hamulca, czujnikéw krancowych, sygnalizacji/
kasowania btedéw

m Hamowanie dynamiczne (rezystor) / hamowanie odzyskowe

m Zt3cze USB do konfiguracji

m Zabezpieczenie termiczne i przeciazeniowe

www.reach4robotics.com
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Komponenty do budowy robotow

Panele HMI

Graficzny interfejs pomiedzy cztowiekiem a maszyna stanowi istotny element
robota. Korzysci

. . . L , m Rozne rozmiary matrycy
Dostepnych jest kilka serii paneli graficznych o rozmiarach matrycy od 4,3” do 15",

przeznaczonych do réznorodnych aplikacji, takze wymagajacych podwyzszonej
ochrony (do IP65).

m Dostepna wersja z podwyzszonym stopniem
ochrony
m tatwe w programowaniu

Panele wypaosazone s3 w takie interfejsy jak: RS485, CANopen, Ethernet czy
Profibus i moga pracowac w szerokim zakresie temperatur.

Reczne panele serii SZ7

O

® Wygodny uchwyt, mozliwos¢ montazu z dwoch stron
m Spetniaja wymogi aplikacji robotycznych

m Programowalne przyciski

m Dostepny w czterech wersjach wykonania

m Front panelu: IP62

Panele o podwyzszonym stopniu IP

m Stopien ochrony urzadzenia oraz ztacza: IP65

m Mozliwos¢ wspotpracy z ponad 200 sterownikami PLC
m R5485, USB, Modbus

m Matryca od 7" do 10"

m Mozliwos¢ zabudowy w kasecie sterowniczej

m Seria ekonomiczna oraz o podwyzszonej funkcjonalnosci
m Mozliwos¢ wspotpracy z ponad 200 sterownikami PLC

m Modbus, Ethernet, Profibus, CANopen, MPI

m Matryca od 4,3" do 15"

m Mozliwos¢ zabudowy w kasecie sterowniczej

m Front panelu: IP65

www.reach4robotics.com
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Komponenty do budowy robotéw

Moduty liniowe

MLA

Modut liniowy MLA stanowi ekonomiczne urzadzenie do realizacji przemieszczen
linlowych wymagajacych pozycjonowania. Modut zbudowany zostat na
dedykowanym profilu aluminiowym i prowadnicy profilowanej, po ktorej
toczy sie wozek napedzany paskiem zebatym. Rozwiazanie to, mimo iz nie
zapewnia takiej precyzji ruchu jak przy wykorzystaniu Sruby kulowej, jest
w wielu aplikacjach wystarczajace, a przede wszystkim bardziej ekonomiczne.

Modut MLA standardowo napedzany jest silnikiem krokowym, co umozliwia
sterowanie w otwartej petli sprzezenia zwrotnego (bez koniecznosci stosowania
dodatkowego czujnika potozenia). Na zyczenie klienta modut moze zostac
wyposazony w silnik DC, silnik serwo, badz korbe umozliwiajaca sterowanie
manualne.

MLA2P - modut podwoéjny ze zwiekszona ochrong przed
zanieczyszczeniami

Modut liniowy o usztywnionej konstrukcji, ktéra pozwala na przenoszenie
wiekszych obciazen. Naped przenoszony jest za pomocg paska zebatego.
Modut charakteryzuje sie kompaktowa zabudowa, a takze zwiekszong ochrong
przed zanieczyszczeniami. Istnieje mozliwos¢ zamontowania enkodera oraz
dostosowania modutu do wymagan klienta.

MLA Slim - modut do fotografii i skanowania

Modut liniowy w kompaktowej zabudowie, o niskim profilu ze zintegrowanym
napedem - silnik DC z przektadnia z serii 1.61.077.4xx z wbudowanym enkoderem.
Istnieje mozliwos¢ zintegrowania elektroniki sterujacej w module. Modut
liniowy idealnie nadaje sie do aplikacji pomiarowych, skanowania, fotografii oraz
filmowania. Naped moze by¢ dostosowany do wymagan klienta.

www.reach4robatics.com
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Korzysci

m Maksymalna predkos¢ liniowa* 2 m/s
m Maksymalna sita* 100 N

m Doktadnosc pozycjonowania* 0,1 mm
m Przetozenie napedu 1obr. / 150 mm

*Podane parametry zalez3 od zastosowanego napedu

Korzysci

m Maksymalna predkos¢ liniowa 2 m/s*
m Doktadnosc pozycjonowania 0,1 mm
m Maksymalna sita osiowa 500 N*

m Przetozenie 1 obr./ 160 mm

m Maksymalny zakres roboczy 2800 mm

* w zaleznosci od zastosowanego napedu

Korzysci
m Maksymalna predkos¢ liniowa 1 m/s*
m Doktadnosé pozycjonowania 0,1 mm

m Maksymalna sita osiowa 50 N*
m Przetozenie 1 obr./ 90 mm

* w zaleznosci od zastosowanego napedu
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Komponenty do budowy robotow

MLAS

Modut liniowy MLAS oparty jest na bazie profilu aluminiowego, prowadnicy

liniowej oraz sruby kulowej.

Zastosowanie Sruby kulowej pozwala na przenoszenie bardzo duzych sit
oraz zapewnia wysoka precyzje ruchu, umozliwiajaca ustalenie potozenia

z doktadnoscig do setnych czesci milimetra.

MLAS16 - wzmocniona wersja modutu

Modut liniowy z napedem realizowanym za pomoca sruby kulowej @15 lub @16
0 zwiekszonym maksymalnym zakresie roboczym do 1 m. Istnieje mozliwosc¢
zamontowania enkodera oraz dostosowania modutu do wymagan klienta.
Do modutu dostepny jest szeroki wybdr silnikéw oraz sterownik zewnetrzny.

37

MLAS20 - modut o usztywnionej konstrukcji

Modut liniowy o usztywnionej konstrukcji wykonanej ze stali, ktéra pozwala na
przenoszenie wiekszych obcigzen. Naped przenoszony jest za pomoca Sruby

kulowej @20.

www.reach4robotics.com
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Korzysci

m Maksymalna predkos¢ liniowa do 0,25 m/s
m Maksymalna sita* 1000 N

m Doktadnos¢ pozycjonowania* 0,01 mm

m Przetozenie napedu 1o0br./ 4 lub5 mm

*Podane parametry zalezg od zastosowanego napedu

Korzysci
m Maksymalna predkos¢ liniowa 1 m/s*

m Doktadnos¢ pozycjonowania 0,01 mm
m Maksymalna sita osiowa 1000 N*

m Przetozenie 1 0br./ 5,10 lub 20 mm

m Maksymalny zakres roboczy 1000 mm

* w zaleznosci od zastosowanego napedu

Korzysci

m Maksymalna predkosé liniowa 1 m/s*
m Doktadnosé pozycjonowania 0,01 mm
m Maksymalna sita osiowa 1000 N*

m Przetozenie 10br./ 5,10 lub 20 mm

m Maksymalny zakres roboczy 1500 mm

* w zaleznosci od zastosowanego napedu
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Konfigurator modutéw online

Na stronie ml.wobit.com.pl dostepny jest konfigurator modutéw liniowych. Konfigurator umozliwia prosty i szybki dobér odpowiedniego modutu
do danej aplikacji.

Na wstepie uzytkownik wybiera rodzaj konstrukeji - z paskiem lub srubg kulowa. Nastepnie konfiguruje takie parametry jak efektywny zakres
ruchu, rodzaj napedu, sposob sterowania czy tryb pracy uktadu. Poza samym modutem uzytkownik moze dobrac niezbedne elementy mocujace.

Kofigurator pokazuje wizualizacje produktu, podstawowe parametry modutu w zaleznosci od wybranych napedéw i konstrukcji, a takze symbol
zamowieniowy produktu.

Za posrednictwem strony mozna wystac zapytanie ofertowe z juz dobranym modutem, zada¢ pytanie doradcy, a takze pobra¢ dokumentacje.

Konstrukeja urzadzen pomiarowych

Urzadzenia wykonawcze
Linic produkcyine
Transport

MODULY LINIOWE

MLA  MLAS

Konfigurator modutu

MLAS

Efeklywny zakres ruchu frm]: 100

38

Skok<mby: modut liniowy ze srubg kulowa
Hlost wo ek jalen Symbol 2améwieniomy:
Maped: silnik kruluwry MLAS-D"DD-SEKD
Diugost catkonits modutu: 320 +1 mm
Model silnila: STOVCIIB02
Maksymalna sifa: 633 +1 N D
Preektadnia: Lk Maksymaina masa na wazku: 220 1 ke ds pryspeszenat mis? )
Slerowaie: ik Maksymalna predkest: 25 1 mmjs ()
Enkuder bk sl korfigurack e-maiem
Leujnik krafiowy: Uik
Tryhs praty uktadu: pusiam

2 moi2na wybrat lub potrzebne jest wykonanie
na konkretmy kolor), prosimy o komtakt z dor

jaine (wigksza

K1 TOVCI80L 12hm 1A

Elementy mocujgce
ll S | Kunpunen L imehaiieary i Zivia monla:
du byl s v b i pud kol 907
MLA-KM1 w2 & ‘\ g mborry I domachog o,

MLA-KM2 v o a L

MLAKME v s 4 \\ e
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Akcesoria do robotow

Prowadnice liniowe

Seria prowadnic liniowych typu ARC/HRC/ERC wykorzystuje 4-rzedowy system
krazenia kulek stalowych w uktadzie typu O. Konstrukcja oraz kontakt kulek
pod katem 45° w stosunku do biezni powodujg zwiekszenie sit dziatajacych na
wozek i wptywa na wzrost sztywnosci oraz zdolnosci do przenoszenia momentow
statycznych.

Miniaturowe prowadnice serii MR ztozone s3 z 2-rzedowego systemu kulek.

Korzysci
m Duza nosnosé

m Wysoki przenoszony moment
m Wysoka sztywnos¢

Prowadnice standardowe

m Dostepne w wersji z wézkiem standardowym, wysokim i szerokim

m Standardowa dtugosé szyny do 4 m, mozliwos¢ taczenia czotowego

m Dostepna wersja z wbudowanymi smarowniczkami

m Mozliwos¢ zastosowania dodatkowych uszczelnier i wzmocnien

m Predkos¢ do 10 m/s (przy zastosowaniu ptytki wzmacniajacej, standardowo 5 m/s)

Prowadnice miniaturowe

m Wozki w wykonaniu krétkim i dtugim

m Standardowa dtugose szyny do1m

m Prowadnice w rozmiarze od 3 mm do 42 mm
m Szyna w wykonaniu standardowym i szerokim

m Mozliwos¢ zastosowania dodatkowych uszczelnier i wzmocnien

m Standardowo wykonane ze stali nierdzewnej, opcjonalnie dostepne ze stali weglowej

Sruby kulowe

Sruby kulowe dajg mozliwosc realizacji zadan transportu i precyzyjnego
pozycjonowania duzych mas.

W ofercie dostepna jest szeroka gama srub kulowych, ktérych dobér jest zalezny
od wymagan okreslonej aplikacji. Dokonujac wyboru nalezy uwzgledni¢ zadana
doktadnos¢, wymiary, sposéb mocowania obiektu do nakretki, obciazenia Sruby,
predkosci obrotowe, itp.

Ponadto nie bez znaczenia sa: typ krazenia elementow tocznych (kulek), liczba
obiegdw, ksztatt kotnierza i inne szczegoty konstrukcyjne nakretki.

Korzysci
m Wysoka precyzja wykonania

m Szeroka gama dostepnych nakretek
m Korzystna cena

Mechanizmy srubowo-toczne

m Dostepne w klasie doktadnosci C5 i C7
m Dostepne $rednice od 6 do 80 mm

m Dostepny skok sruby od 1do 50 mm
m Wsp6tczynnik sprawnosci 0,95

_ N NN ‘\\\\\‘\‘\‘\
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Komponenty do budowy robotow

Silniki liniowe ServoTube

Innowacyjne tréjfazowe silniki liniowe ServoTube przeznaczone sa do uzytku jako
sitowniki elektryczne. Charakteryzuja sie wysokimi predkosciami i odpornoscia na
zaktécenia, a takze duza doktadnoscia i powtarzalnoscia pozycjonowania do 12

' : Korzysci
mikrometrow.

m Przyspieszenie do 586 m/s?
m Predkosé do 10,6 m/s
m Powtarzalnosé do 0,012 mm

Zastosowania

Ekonomiczne i zaawansowane technologicznie silniki ServoTube znajduja
réznorodne zastosowania m.in. w przemysle spozywczym i opakowaniowym
przy realizacji takich zadan jak uktadanie i przenoszenie elementéw, napetnianie,
w maszynach tnacych czy prasach.

Silniki liniowe ServoTube

m Sita chwilowa 46 - 1860 N

m \Wymagane zewnetrzne tozyskowanie

m Montaz obcigzenia bezposrednio na rdzeniu
m Wbudowany czujnik pozycji

m Cicha praca

m Stopien ochrony IP67

Aktuatory ServoTube

m tozysko nie wymaga smarowania

m Zywotnoéc az do 64 000 km

m Stopien ochrony IP69K

m Doktadnosc do +400 pm

m Powtarzalnos¢é do +20 pm

m Doskonate do aplikacji w przemysle spozywczym i medycznym

m Dostepna wersja z chtodzeniem wodg

Moduty silnikéw liniowych ServoTube

m Montaz obcigzenia bezposrednio na silniku
m Wbudowany czujnik pozycji

m Dodatkowy enkoder liniowy

m Oparty na prowadnicy liniowej
m Wbudowane czujniki krancowe
m Prowadnica przewodéw

m Ostona mieszkowa

m Sita chwilowa 46 - 1860 N

m Stopien ochrony IP67

m Skok do 1751 mm

www.reach4robotics.com
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Komponenty do budowy robotéw

Silniki liniowe z niezelaznym rdzeniem

Budowa

Silniki liniowe z niezelaznym rdzeniem sktadaja sie z elektrycznie wzbudzanego
sitownika oraz stojana z wbudowanymi statymi magnesami ze stopéw metali
ziem rzadkich. Stojan jest ptaski i ze wzgledu na modutowa konstrukcje moze byc
taczony, uzyskujac prawie dowolna dtugosc. Silniki te charakteryzuja sie wysoka
dynamika pracy, tatwym montazem i kalibracja.

Korzysci
m tatwy montaz i kalibracja
m Wysoka dynamika pracy

m Cicha praca
Nizsza waga - wieksza dynamika m Idealne do zastosowan w przemysle
Cecha charakterystyczna tych silnikéw jest brak zelaznego rdzenia dzieki czemu spozywczym, medycznym
53 lzejsze. Nizsza waga umozliwia szybsze przyspieszenie i wyhamowywanie,
czyli wyzsza dynamike pracy napedéw.

Zastosowanie

Wraz z silnikiem mozna zastosowac gtowice magnetyczng przemieszczang nad
tasma magnetycznag, ktéra umozliwi prace w petli sprzezenia zwrotnego dla
silnika liniowego. Silniki te doskonale nadajg sie do aplikacji, w ktérych niezbedna
jest dynamiczna praca np. w pakowaniu czy automatycznych magazynach, gdzie
moga by¢ stosowane do napedzania przenosnikow.

Ze wzgledu na ciche dziatanie, a takze brak generowanych zanieczyszczen sg one
odpowiednie réwniez do aplikacji wymagajacych sterylnosci, takich jak przemyst
spozywczy, czy r6znego rodzaju aplikacje medyczne.

m Moc nominalna 144 - 6776 W

® Moc maksymalna 230,0 - 10841,6 W
m Sita maksymalna 37,0 - 4336,5N

m Dtugosc sitownika 40 - 626 mm

m Masa sitownika 0,04 - 7,3 kg

Seria CLS

m Wysoka sztywnos¢ i kompaktowose

m Lekkie silniki, osiagajace wysokie predkosci i przyspieszenia
m Ptynna praca

m Wysoka precyzja

m Wiele wézkéw na jednej osi

www.reach4robotics.com
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Silniki BLDC

Silniki z komutacja elektroniczng s3 bardzo chetnie stosowane ze wzgledu na
wyzszy zakres predkosci (nie majg ograniczen mechanicznych powodowanych

N Korzysci

przez szczotki), jak rowniez ze wzgledu na lepsza charakterystyke momentowa, . ..

. . . . . m Dtuga zywotnosc
ktora dopuszcza operacje na catym zakresie predkosci ze znamionowym .
obcigzeniem. ] Wysok.a dynamika -

m Szeroki zakres predkosci

Lepszy rozktad ciepta m Solidna obudowa
W poréwnaniu do silnikdw szczotkowych silniki BLDC maja lepszg charakterystyke m Mozliwos¢ doposazenia w hamulec
termiczng, co jest zwigzane z umiejscowieniem uzwaojenia na stojanie, ktory jest oraz enkoder

potaczony z obudowa, dzieki czemu ciepto jest lepiej rozpraszane.

Elektronicznie komutowane silniki z serii BG sa silnikami z magnesami neodymowymi.
tacza zalety silnikéw DC i AC. Odznaczaja sie dtuzsza zywotnoscia, bezobstugowa
praca i duza dynamika regulacji. Mozliwe s3 wykonania z przektadniami planetarnymi
i Slimakowymi, a takze ze zintegrowana elektronika. Silniki mozna dodatkowo wyposazyc
w enkoder oraz hamulec.

 Zakres mocy od 10 do 1100 W
* Predkos¢ obrotowa do 4050 obr./min
* Moment znamionowy od 2 do 290 Ncm

» Napiecie pracy 12 - 42V
m Interfejsy dla silnikéw ze zintegrowanym kontrolerem: CANopen, Profibus, EtherCAT

Seria 1.25.xxx.xxx to silniki zasilane napieciem w zakresie 12 - 40 VDC i pradzie od 2,0 do
9,5 A. Dostepne modele maja moment znamionowy od 11 do 65 Ncm i predkos¢ obrotowa
od 3200 do 4200 obr./min.

Istnieje mozliwos¢ dostosowania silnika do wymagan aplikacji poprzez montaz enkodera lub
hamulca, dostosowanie predkosci obrotowej przez zmiane uzwaojenia, a takze modyfikacje
dtugosci watu z obu stron, inne tozyskowanie, dodanie kétek zebatych, czy tez dodatkowe
uszczelnienie podnoszace stopien ochrony.

« Zakres mocy od 40 do 325 W

* Predkos$¢ obrotowa (znamionowa) 3200 - 3550 obr./min
» Moment znamionowy 11 - 65 Ncm

+ Napiecie pracy 12-40 VDC

Silniki bezszczotkowe z serii RP charakteryzuja sie wysoka wydajnoscia. Idealnie sprawdza
sie w aplikacjach wymagajacych nagtego przyspieszenia oraz wysokiej doktadnosci
pozycjonowania.

Silnikiz seriiRP majg kompaktowa konstrukcje iwysokimoment. Dziekidobrym parametrom
doskonale sprawdzg sie w réznorodnych aplikacjach w automatyce, przemysle medycznym,
wojskowym, oraz wszedzie tam gdzie wymagana jest precyzja pozycjonowania.

* Predkos¢ obrotowa (znamionowa) 2600 - 11400 obr./min
» Moment znamionowy 8 - 221 Ncm
* Napiecie pracy 24-160 VDC

www.reach4robotics.com
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Serwonapedy

Budowa

Serwonaped to uktad wykonawczy pracujacy w petli zamknietej sprzezenia
zwrotnego, sktadajacy sie z silnika, sterownika oraz enkodera wykorzystywanego
jako element sprzezenia zwrotnego. Wysokowydajne serwosilniki firmy Kinco to
bezszczotkowe silniki synchroniczne pradu przemiennego z magnesami trwatymi
zamontowanymi na wirniku. ‘ .
Zastosowanie wysokiej jakosci magneséw trwatych pozwolito na znaczne m Kontroler serwo o szerokim zakresie
zmniejszenie wymiardw i wagi silnika, przy zachowaniu tej samej mocy. Napedy te dostepnych funkgji

charakteryzuja sie wysoka sprawnoscia, ktéra pozostaje stata w duzym zakresie
obciazenia, moga tez osiggac duze przyspieszenie katowe wirnika.

Korzysci
m Dtuga zywotnosc
m Znamionowy moment do 28 Nm

Wysoka dynamika

Cechuja sie réwniez dobrymi wtasciwosciami dynamicznymii regulacyjnymi, gdyz
dla silnikéw z magnesami trwatymi witasciwa jest szybka reakcja na polecenia
uktadu sterowania wynikajaca z stosunkowo matego momentu bezwtadnosci.

Sterowanie

Dedykowany kontroler serwo pozwala na prace w kilku trybach: krok/kierunek
(analogicznie do silnikéw krokowych), kontroli predkosci, momentu, pozycji,
dojazdu do zadanej pozycji kranicowej.

Silniki serwo Seria SMH

* Znamionowy moment obrotowy od 0,16 do 28 Nm

* Znamionowa predkos¢ obrotowa 2000 - 3000 obr./min
* Znamionowa moc 50 W - 4,4 kW

 Napiecie pracy 24 - 325V

» Mozliwa wersja z hamulcem

Sterownik serwo Seria FD

m Zasilanie jednofazowe 220 VAC

m Moc wyjsciowa do 750 W

m Komunikacja R5232, RS485, CAN BUS
m Zewnetrzne I/0 7 wejs¢, 5 wyjsc

m 2x Wejscie analogowe -10..+10 V

m Wejscie enkoderowe 2500 imp./abr.

Silniki z enkoderem absolutnym

® Znamionowy moment 0,64 - 2,39 Nm

® Znamionowa moc 200 - 750 W

m Znamionowa predkos¢ obrotowa 3000 obr./min
m Napiecie pracy 325V

m Mozliwa wersja z hamulcem

m Rozdzielczos¢ enkodera 16 - 20 bit

www.reach4robotics.com
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Komponenty do budowy robotow

Przektadnie planetarne ekonomiczne

W sktad przektadni planetarnej wchodza dwa wspdtosiowe kota zebate:
koto stoneczne (centralne) o uzebieniu zewnetrznym oraz koto pierscieniowe
(zewnetrzne) o uzebieniu wewnetrznym. Miedzy nimi umieszczone sg mate
kota zebate, tzw. satelity, potaczone ze soba jarzmem (wodzidtem). Satelity
wykonuja obrot, kazdy wokot wiasnej osi, a wszystkie razem obiegaja oS catego
mechanizmu.

Konstrukcja przektadni umozliwia wyprowadzenie watu przektadni w osi silnika,

Korzysci
m \Wysoka sprawnosé zwiekszajaca oszczednosc
energii i obnizenie kosztéw eksploatacyjnych

m Mate luzy zapewniaja precyzje pozycjonowania
m Przygotowanie pod naped skraca czas montazu
do minimum

wptywa réwniez na niski poziom emitowanego hatasu. Wysoka jakos¢ wykonania
pozwala na przenoszenie duzych momentéw wyjsciowych.

Seria PLFE

m \Wersja kotnierzowa do bezposredniego montazu
m Mate luzy

m Wysoka sztywnosc

m Wysoka sprawnosc¢ (do 96%)

m 16 przetozen (i=3,...,100)

m Mozliwos¢ montazu w dowolnej pozycji

m Mozliwosc tatwego montazu na silniku

m Nie wymaga dodatkowego smarowania

Seria PLE

m Wyprowadzenie z watkiem w osi silnika
m Mate luzy

m Wysoka sprawnos¢ (do 96%)

m 24 przetozenia (i=3,...,512)

m Mozliwos¢ montazu w dowolnej pozycji
m Mozliwos¢ tatwego montazu na silniku

m Nie wymaga dodatkowego smarowania

Seria WPLE

m Wyprowadzenie pod katem do aplikacji o ograniczonej przestrzeni
m Mate luzy

m Wysoka sprawnos¢ (do 94%)

m 24 przetozenia (i=3,...,512)

m Mozliwosé montazu w dowolnej pozycji

m Mozliwos¢ tatwego montazu na silniku

= Nie wymaga dodatkowego smarowania

www.reach4robotics.com
44 I —



HA4R e

www.reach4robotics.com
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Przektadnie planetarne precyzyjne

W sktad przektadni planetarnej wchodza dwa wspotsrodkowe kota zebate:
koto stoneczne (centralne) o uzebieniu zewnetrznym oraz koto pierscieniowe

(zewnetrzne) o uzebieniu wewnetrznym. Miedzy nimi umieszczone s3 mate Korzysci

kota zebate, tzw. satelity, potaczone ze soba jarzmem (wodzidtem). Satelity m Wysoka sprawnos¢ zwiekszajgca oszczednosSE
wykonuja obrét, kazdy wokat wiasnej osi, a wszystkie razem obiegajg 0$ catego energii i obnizenie kosztéw eksploatacyjnych
mechanizmu. m Bardzo mate luzy zapewniaja wysoka

precyzje pozycjonowania
m Przygotowanie pod naped skraca czas montazu
do minimum

Konstrukcja przektadni umozliwia wyprowadzenie watu przektadni w osi silnika,
a takze tatwy montaz na silniku. Wptywa réwniez na niski poziom emitowanego
hatasu. Wysoka jakos¢ wykonania pozwala na przenoszenie duzych momentéw
wyjsciowych. Przektadnie nie wymagaja dodatkowego smarowania.

Seria PLFN

m \Wersja kotnierzowa do bezposredniego montazu na silniku bez dodatkowego

tozyskowania
m Minimalne luzy (<1))
m Wysoka sprawnos¢ (do 98%)
m 13 przetozen (i=4,...,100)
m Mozliwos¢ montazu w dowolnej pozycji

Seria PLN

m Wyprowadzenie z watkiem w osi silnika
m Minimalne luzy (<1))

m Wysoka sprawnosc (do 98%)

m 15 przetozen (i=3,...,100)

m Mozliwos¢ montazu w dowolnej pozycji

Seria WPLN

m \Wyprowadzenie pod katem do aplikacji o ograniczonej przestrzeni
m Minimalne luzy (<5')

m Kompaktowe wymiary

m Wysoka sprawnosc (do 96%)

m 11 przetozen (i=4,...100)

m Mozliwos¢ montazu w dowolnej pozycji

m Przektadnie z drazonym watkiem do przeprowadzenia mediow
m Niewielkie luzy (<5)

m Zajmuje niewielka przestrzen montazowa

m Wysoka sprawnosc (do 96%)

m 4 dostepne przetozenia 4:1do 10:1

www.reach4robotics.com
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Przektadnie cykloidalne

Dziatanie przektadni cykloidalnej polega na wymuszeniu obrotu kota zebatego
cykloidalnego tozyskiem mimosrodowym.

Przektadnia wejsciowa przenosi obrot silnika serwo na przektadnie zebata.
Predkosc jest redukowana zgodnie ze stopniem przetozenia pomiedzy przektadnia
wejsciowa i zebata. Przektadnia zebata jest potaczona bezposrednio z osig
mimosrodu poprzez 05 z wielowypustem. W zaleznosci od rozmiaru przektadni
wystepuja dwie lub trzy takie osie. Sekcja mimosrodu porusza dyski mimosrodu

na tozyskach igtowych, podpartych przez tozysko stozkowe w osi napedowej
i kotnierz oporowy.

Zewnetrzne piny s3 utozone zgodnie ze skokiem dyskéw mimosrodowych
w pierscieniu cykloidalnym. Pierscien cykloidalny posiada wiekszy skok niz
dysk mimosrodowy. Kiedy sekcja zewnetrzna przemieszcza sie o peten obrdt,
to dyski mimosrodowe poruszaja sie o jeden pin. W tym procesie wszystkie
mimosrody pozostaja w kontakcie z pinami. 0$ napedowa przekazuje naped na

sekcje mimosrodowa poprzez przektadnie zebata. Sekcje te przetaczaja dyski
mimosrodu, jednoczesnie redukujac predkosc.

Catkowite przetozenie to wynik pierwszego i drugiego przetozenia.

Przektadnie dostepne s3 w wersji gotowej do montazu (seria RD2) oraz w wersji

bez obudowy i uszczelnienia przeznaczonej do zintegrowania np. w ramieniu
robota (RV).

www.reach4robotics.com
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Korzysci

* Luzy ponizej 1 minuty katowej oraz
powtarzalnosé na poziomie 5 sekund
katowych gwarantuja wysoka precyzje
pozycjonowania

» Cicha praca i mate drgania przy
przenoszeniu duzych obcigzen
wydtuzaja zywotnos¢ uktadu

» Wysoka sztywnos¢ i odpornosé na duze
momenty skretne pozwalaj3 na
wyeliminowanie dodatkowego
tozyskowania podstawy

|
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Przektadnie cykloidalne

Seria RDS-E Seria RDP-E

Przektadnia z kotnierzem i
sprzegtem do silnika wyprowa-
dzonym réwnolegle, osiowo

Przektadnia z watkiem wyprowa-
dzonym réwnolegle, osiowo

m Moment: 167 - 3136 Nm

m Moment: 58 - 3136 Nm m Przetozenie i= 57 - 81

m Przetozenie i= 31-185

Seria RDS-C Seria RDP-C

Przektadnia z kotnierzem i
sprzegtem do silnika wyprowa-
dzonym réwnolegle, wersja z
otworem

Przektadnia z watkiem wypro-
wadzonym réwnolegle, wersja z
otworem

m Moment: 98 - 3136 Nm

= Moment: 98 - 3136 Nm m Przetozenie i- 99,82 - 157

m Przetozenie i= 81 - 258

Seria RDR-C Seria GH

Seria przektadni idealnych do
wysokich predkosci niezbednych
Przektadnia z kotnierzem i w robotach przemystowych,
sprzegtem do silnika wyprowa- narzedziach do maszyn oraz
dzonym prostopadle, wersja z systemach konwojujacych. Cha-
otwarem rakteryzuje sie wysokim momen-
tem, duza sztywnoscia, wyoska
m Moment: 98 - 3136 Nm precyzja.
m Przetozenie i= 81- 258

m Moment: 68 - 980 Nm
m Przetozenie i= 10,7436 - 31,4348

Seria RF-P Seria RDR-E

Przektadnie do szybkich
aplikacji, o ograniczonej
przestrzeni montazowej. Idealne
do robotéw typu Deltai Scara.

Przektadnia z kotnierzem i sprze-
gtem do silnika wyprowadzonym

rostopadle
m Predkos¢ obrotowa do 200 P P

obr./ min™
m Moment 570-960 Nm
m Przetozenie i=31-56*

m Moment: 58 - 3136 Nm
m Przetozenie i= 31-185

*inne na zyczenie

Smary do przektadni cykloidalnych

Smar Molywhite RE 00

p—— Molywhite RE 00 jest smarem litowym, wykonanym na bazie kombinacji olei syntetycznych

r S—F i mineralnych ze zwiazkami molibdenu.

m Odporny na wysaokie cisnienie

00 m Doskonata wytrzymatosé na zuzycie

}’7337 &

| i m Zwieksza wydajnosc i zywotnose przektadni
U m Niska lepkos¢ smaru pozwala na tatwe dotarcie do kazdego miejsca w przektadni

Smar Vigogrease REO

Vigogrease REQ jest wudoskonalong wersja smaru  Molywhite RE0O0. Pomimo  wyzszej
lepkosci poczatkowa wydajnosc smaru  Vigogrease zostata podniesiona 0 5%
w poréwnaniu do Molywhite REQOQ.

m Odporny na wysokie cisnienie i wysokie temperatury

m Zwieksza wydajnosc i zywotnosc przektadni
m Ulepszona wytrzymatosé smaru (w poréwnaniu z Molywhite RE0O)

m Spetnia wysokie wymagania ochrony Srodowiska i zdrowia

www.reach4robotics.com
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Chwytaki pneumatyczne

Seria GPP

Seria GP

Seria MGP

Chwytaki 2-szczekowe rownolegte

m Chwytak uniwersalny o zwiekszonej
wytrzymatosci

m Skok na szczeke od 2 do 30 mm

m Sita Scisku od 140 do 13550 N

m Masaod 0,08 do 9,2 kg

m |P64, opcjonalnie IP67

m Chwytak o duzej wytrzymatosci
m Skok na szczeke od 3 do 40 mm
m Sita scisku od 4 do 19275 N

m Masa od 0,033 do 22 kg

m Kompaktowa konstrukeja
m Skok na szczeke od 1do 12 mm
m Sita scisku od 6 do 400 N
m Masa od 0,008 do 0,46 kg

Chwytaki 3-szczekowe k
Seria GPD

Seria GD

Seria MGD

==

oncentryczne

m Chwytak uniwersalny o zwiekszonej
wytrzymatosci

m Skok na szczeke od 2 do 30 mm

m Sita scisku od 310 do 32400 N

m Masa od 0,14 do 9,5 kg

m |P64, opcjonalnie IP67

m Skok na szczeke od 3 do 30 mm
m Sita Scisku od 0,12 do 34700 N
m Masa od 0,08 do 24 kg

m Skok na szczeke od 1do 12 mm
m Sita Scisku od 30 do 1420 N
m Masa od 0,025 do 2 kg

Chwytaki 2-szczekowe katowe

;

Serla MCW

.

Serla GK

m K3t otwarcia od 5 do 10 stopni
m Sita sciskuod 0,5do 135N
m Masa od 0,015 do 0,38 kg

m K3t otwarcia 37,5 stopni
m Sita Sciskuod 0,03do 52N
m Masa od 0,01 do 0,45 kg

m K3t otwarcia 90 stopni
m Sita scisku od 70 do 4250 N
m Masa od 0,1do 4,1kg

m Kat otwarcia od 20 do 90 stopni
m Sita Scisku od 4150 do 36000 N
m Masa od 0,25 do 13 kg

Chwytaki 2-szczekowe rownolegte z duzym skokiem

m Skok na szczeke od 40 do 200 mm
m Sita Scisku od 130 do 3400 N
m Masa od 0,47 do 22,7 kg

m Do chwytania pierscieni, rur, opakowan
kartonowych itp.

m Wysoka funkcjonalnosé, do pracy
w réznych warunkach

m Dostepne réznorodne ksztatty
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Chwytaki elektryczne Moduty obrotowe

Chwytaki do zadan specjalnych Pneumatyczne

® Moment od 0,3 do 1,2 Nm
m Obciazenie tozysk:

- osiowe od 215 do 520 N

- promieniowe od 5,5do 19 N
m Masa od 0,17 do 0,46 kg

m Chwytaki elektryczne do zadan
specjalnych, np. do chwytania opakowan
kartonowych igietkami

m tatwa konfiguracja skoku szczeki

Chwytaki 2-szczekowe rownolegte z duzym skokiem

Seria GEH Seria SF

m Moment 130 Nm
m Obciazenie tozysk:

- osiowe od 490 do 7000 N

- promieniowe od 24 do 1253 N
m Masa od 0,6 do 411 kg

m Chwytak o duzym skoku

m Skok na szczeke od 0 do 80 mm

m Sita trzymajaca od 1000 do 3200 N
m Masa od 0,7 do 10 kg

Chwytaki 2-szczekowe réwnolegte

Seria GEP Seria SW

m Chwytak Plug&Play

m Skok na szczeke od 2 do 6 mm
m Sita scisku od 0,5do 135N

m Masa od 0,015 do 0,38 kg

m |P64, opcjonalnie IP67

m Zintegrowany kontroler

m Moment od 1,5 do 120 Nm
m Obciazenie tozysk:

- osiowe od 490 do 7000 N

- promieniowe od 25 do 1250 N
m Masaod1,2do 48,2 kg

Chwytaki 3-szczekowe koncentryczne Elektryczne

Seria GED SEIERSS

m Skok na szczeke od 5 do 10 stopni
m Sita chwytu od 115 do 350 N

m Masa od 0,25 do 2 kg

m |P64, opcjonalnie IP67

m Zintegrowany kontroler

m Kat obrotu nieograniczony
m Maks. moment od 12 do 62 Nm
m Masaod 4 do15,9 kg

Chwytaki do robotow kolaboracyjnych
Seria R800

Chwytaki z serii R800 zostaty przygotowane specjalnie do wspétpracy cztowieka z robotem i zapewniaja ochrone przed
zmiazdzeniem przez mechaniczne ograniczenie sity chwytania szczek. Chwytaki s3 pozbawione ostrych krawedzi i maja
zaokraglony ksztatt, ktéry wyklucza przypadkowe urazy cztowieka.

m Skok na szczeke 2x40 mm
m Maks. sita chwytu 1250 N
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Skanery laserowe

Bezkontaktowy czujnik profilu 2D/3D

Czujnik profilu z linig laserowa scanCONTROL wykarzystuje zasade triangulacji dla Korzysci L o .
dwuwymiarowego okreslania profilu obiektéw o najrézniejszych powierzchniach. m Wysoka doktadnosc i czgstotliwos¢ pomiaru
W przeciwienstwie do znanych punktowych czujnikéw, liniowy system optyczny m Wysoka wydajnos¢ przetwarzania sygnatu
wyswietla linie lasera na powierzchni mierzonego obiektu. m Mozliwosc¢ synchronizowania i wyzwalania
m Dostepne rozne typy do adaptacji przez klienta
m Kontroler zintegrowany w gtowicy skanera

Model
Zdjecie
Do pomiaru rozzazonych
. Skaner z zaawansowanym . Ll
. Skaner idealny do . B . metali oraz materiatow
Opis . Dla wymagajacych klientéw oprogramowaniem do .
automatyzacji . . organicznych
pomiaru szczelin .
i transparentnych
Zakres pomiarowy [mm] 0s z: do 390
P v 0$ x: do 143.5
Liniowos¢ 05 z: do 0,16% (3sigma)
Rozdzielczos¢ 05 x: 640 punktéw/profil 05 x: 1280 punktéw/profil 05 x: 1280 punktéw/profil 05 x: 1280 punktéw/profil
Czestotliwos¢ profilu [Hz] do 4000 do 2000 do 4000 do 2000

Laserowe skanery przestrzeni

Laserowe skanery przestrzeni najczesciej sa wykorzystywane w robotyce mobilnej do
takich rozwiazan, jak rozpoznawanie obiektéw, okreslanie odlegtosci od przeszkody, czy tez

wyznaczanie trajektorii ruchu lub potozenia robota na bazie punktéw orientacyjnych. Korzysci
m Kratki czas odpowiedzi
W odréznieniu od kamer dostarczaja informacji o odlegtosci od obiektu, jego rozmiarze, m Szeroki wybor zakreséw pomiarowych

a takze o ilosci obiektéw znajdujacych sie w zasiegu wiazki laserowej. S U e zewnetrznych

Nowe skanery bezpieczenistwa serii UAM przeznaczone s3a do zabezpieczania obszaréw
w poblizu linii produkcyjnych oraz do monitorowania sciezki pojazdéw.

Model UAM-05LP
Zdjecie

Uxm PBS utTM™m UAM UAM URG UG01
Odlegtosé pomiarowa [m] 30 3 30 5 2 4
Doktadnosé [mm] 50 60 30 10 10 30
Rozdzielczos¢ 0,25° - 0,25° - - 0,36°
Zakres skanowania 190° 180° 270° 270° 190° 240°
Czas skanowania [ms] 50 28 25 30 30 100
Interfejs Ethernet RS232 uUsB USB/Ethernet uUsB uUsB
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Kamery termowizyjne USB

Kamera termowizyjna Plug&Play - urzadzenie zasilane jest przez kabel USB. Dane
53 przesytane w czasie rzeczywistym z kamery do oprogramowania poprzez USB
2.0.

Kazda kamera wyposazona jest w system pomiaru w czasie rzeczywistym
i darmowe narzedzia do analizy, co pozwala uzytkownikowi na rejestrowanie,
nagrywanie i monitorowanie w czasie rzeczywistym obrazu termicznego przy
czestotliwosci do 120 Hz.

Oprogramowanie zapisuje dane do pliku, co umozliwia w razie potrzeby
odtwarzanie nagrania w zdefiniowanych przez uzytkownika predkosciach, np.
w  zwolnionym tempie lub klatka po klatce. Nagranie mozna ogladac
i monitorowac w trybie online z podtaczong kamera, lub offline w p6Zniejszym
czasie bez podtaczania urzadzenia, jest to doskonate narzedzie dla badan
i rozwoju, diagnostyki awarii lub kontroli procesu.

Dodatkowo, oprogramowanie moze by¢ uzywane jako aplikacja uruchamiajaca,
w ktérej uzytkownik jest w stanie programowac i konfigurowa¢ niestandardowe
Srodowiska (wiele okien monitoringu, alarmy, lokalizacje hot spot, linie do
profilowania itp.). Kamera ma réwniez programowalny interfejs procesu,
przewodowe wejscia i wyjscia (w PIF) umozliwiajace zewnetrzng kontrole
emisyjnosci materiatu pomiarowego, funkcje wyzwalania, kontrole migawki lub
wyjs¢ alarmowych iinne przydatne funkcje.

Korzysci

m Bezdotykowy pomiar bez wywierania
wptywu na obiekt

m Umozliwia kontrole goracych, szybko
poruszajacych sie lub trudno dostepnych
obiektéw w niebezpiecznym Srodowisku

m Szybkie wykrywanie stabych punktéw
w systemach dystrybucji energii
elektrycznej, maszyn i proceséw
produkcyjnych

m tatwe w uzyciu

Zastosowania

m R&D elektroniki

m R&D komponentéw mechanicznych
m Produkcja paneli solarnych

m Kontrola procesu kalandrowania

m Kontrola procesu wyciskania

(wersja specjalna 1500°C)

Model thermolIMAGER TIM 160  thermolMAGER TIM 200/300 thermolMAGER TIM 400/450 thermolMAGER TIM 640
Zdjecie

Opis model standardowy technologia BI-SPECTRAL model o wysokiej rozdzielczosci model o rozdzielczosci VGA
Zakresy temperatur 20°Cdosnot -20°Cdo 900°C

Czutos¢ termiczna

Doskonata czutosc termiczna z 0,08K (NEDT)

Doskonata czutos¢ termiczna z 0,08K
odpowiedz 0,04K (NEDT)

Doskonata czutos¢ termiczna
7 0,075K (NEDT)

Wymienne obiektywy

Wymienne obiektywy z 6° FOV, 23° FOV i 48° FOV

Wymienne obiektywy i akcesoria

33°FOV

Dodatkowe

Nagrywanie video w czasie
rzeczywistym na 120Hz
czestotliwosci klatek
z mozliwoscia powolnego
odtwarzania ruchu

Nagrywanie video w czasie
rzeczywistym na 128Hz czestotliwosci
klatek z mozliwoscig powolnego
odtwarzania ruchu

Nagrywanie video w czasie
rzeczywistym na 80Hz czestotliwosci
klatek z mozliwoscia powolnego
odtwarzania ruchu

Nagrywanie video w czasie
rzeczywistym z czestotliwoscia
32 Hz z mozliwoscia powolnego

odtwarzania ruchu

Zasilanie i eksploata

cja poprzez USB 2.0

Niezwykle lekki

(195g) i solidny (IP67)

solidny (IP67)

solidny IP67

Bardzo kompaktowy 45x45x62
mm;

Wejscie i wyjscie analogowe;
Interfejs wyzwalania;
Kompleksowa analiza obrazu
i monitorowania oprogramowania
z konfiguracja na zamdéwienie
oraz SDK;

Bardzo kompaktowy 45x45x62 mm;
Wejscie i wyjscie analogowe, interfejs
wyzwalania;
Kompleksowa analiza obrazu
i monitorowania oprogramowania
z konfiguracja na zaméwienie oraz SDK;
Zsynchronizowane nagrywanie z 32Hz
(640x480px);

Wejscie i wyjscie wyzwalajace;
Interfejs wyzwalajacy;

Niezwykle lekka, solidna
i kompaktowa;
Wejscie i wyjscie analogowe
interfejs wyzwalajacy;
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Uktad napedowy do robotow AGV

Budowa

Kompletny naped do robota AGV sktada sie z wydajniego
silnika bezszczotkowego BG95x80 ze zintegrowana precyzyjna
przektadnia cykloidalng RF-18P oraz kontrolera mcDSA-E25.

Wiasciwosci dynamiczne

Przektadnia  standardowo ma  przetozenie =311, co
pozwala uzyskac¢ na wyjsciu moment 90 Nm przy predkosci
113 obr./min. Bezposrednio na przektadni mozna zamocowac
koto robota, ktére powinno mie¢ minimalng Srednice 280 mm,
co pozwoli na uzyskanie predkosci liniowej 6 km/h. Taki rozmiar
kota umozliwi uzyskanie sity ciggu na poziomie 500 - 550 N.

Sterowanie

Sterownik mcDSA-E25 wyposazany w Wy/We cyfrowe, wejscia
analogowe, protokdt CAN oraz mozliwose wspoétpracy zenkoderem
i czujnikami Halla. Kontroler umozliwia sterowanie przy uzyciu
syegnatu analogowego, w sieci CANopen, kontrole pradu oraz
zwrot energii do zasilania.

Uktad jezdny do robotow przemystowych

Budowa

Uktad wykonany jest z precyzyjnych prowadnic liniowych oraz
napedu liniowego RPS pozwalajacego na dynamiczne i precyzyjne
przemieszczanie robota.

System RPS napedzany silnikiem serwo pozwala na bezluzowe
pozycjonowanie robota z powtarzalnoscia 0,02 mm.

Zastosowanie

Dzieki wykorzystaniu  uktadu jezdnego robot zyskuje
dodatkowg 0§ ruchu, wzdtuz ktérej moze przemieszczac
sie z tadunkiem na niemalze dowolnym  dystansie.
Istnieje  réwniez  mozliwos¢  modyfikacji  zakresu  ruchu.
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Oprogramowanie

SCADA PcVue

PcVue 11.1 zapewnia uzytkownikom niemal nieograniczone mozliwosci w zakresie
projektowania nowoczesnych systeméw nadzorowania. Zaletg tego systemu
jest réwniez wsparcie dla wielu protokotéw przemystowych i réznych typéw
architektury.

Najnowsza wersja PcVue 11.1 wyposazona jest w trzy narzedzia pozwalajace skrocic
czas konfigurowania aplikacji: Application Architect (tworzenie szablonéw),
Application Exporter (konfiguracja i diagnostyka) oraz Smart Generator (import
z innych Srodowisk).

Przyjazne srodowisko uzytkownika, zestaw wbudowanych animacjii przegladarek,
bibliotek obiektéw, ale takze ogélne podejscie do projektu, umozliwiajg szybki
i tatwy rozwgj projektu za pomoca konfiguracji on-line. Wsparcie innowacyjnych
funkgji, takich jak najnowoczes$niejsze animowane obiekty 3D czy wbudowane
GEO Mapy, ktére zapewniaja wydajniejsza prace operatora.

PcVue oferuje wszystkie niezbedne narzedzia do pozyskiwania danych, tworzenia
statystykiraportéw. PcVue zapisuje dane do bazy na serwerze SQL zwbudowanym
serwerem danych historycznych, ktére sg udostepniane na potrzeby analizy
krotkoterminowej lub dtugoterminowej, oraz raportowania.

PcVue zostato zaprojektowane do obstugi architektury wielostanowiskowej,
zapewnia wysoka skalowalnos¢ rozwiazan systemowych i ich elastyczne
wdrozenie. System ma wbudowane mechanizmy wiadomosci wewnetrznych,
zapewnia réwniez redundancje dla kluczowych aplikacji, ktére mozna tatwo
skonfigurowac za pomoca kreatora sieci.

PcVue jest przystosowane do urzadzen mobilnych: dostep do danych aplikacji
z tabletu lub smartfona jest bardzo tatwy dzieki aplikacji TouchVue lub aplikacji
\WebVue przeznaczonej do przegladarek internetowych.

Korzysci

m Intuicyjny i wydajny interfejs graficzny, ktéry
utatwia i skraca czas szkolenia

m Elastyczna i otwarta platforma adaptujaca sie
do zmian systemowych

m Redukcja kosztow dzieki rozwoju podejscia
opartego na obiektach i narzedziach do
projektowania

m Modutowa oferta do wszystkich rodzajow
proceséw, dajaca duze mozliwosci
ponownego uzycia bez dalszych inwestycji

Kluczowe branze:

* Przemyst

* Energetyka

» Automatyka budynkowa

* Infrastruktura

* Transport

* Oczyszczanie i dystrybucja wody

Low Threshold alarm floor 01 Open_Spacedl Tharm
Low Threshold alarm flaor 02 Open_Space0l Therm
Low Threshold alarm floor 00 Lobby01 Thermostato:

o

Low Threshold alarm flaor 02 Oper

r_Spaceot
Threshold alarm floor 03 WCOT Thermostatol
Thrsshold alarmn figor 00 Lobby01 Thermostato!
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