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Vackove systemy
pro manipulaci
v hromatdne vyrohe.

Technici s detailni

Pozadavek:

@ Prekladat vyrobky mezi transportnim pasem
a krokovacim stolem,

@ Synchronizovat manipulaci s vyrobnim taktem
slolu a pasu.

Reseni:

Manipulator s mechanicky synchronizovanymi

pohyby pro uchopeni vyrobku a jeho pfemisténi.

Presnost pfemisténi 0,1 mm

(1) Manipulator M63 az M160 s ramenem s pohy-
bem po oblouku. Svisly zdvih je do 110 mm.

(@ Sané manipulatoru MLL maji desku pro ruku

s dlouhym vodorovnym pohybem az 0 2 m
a svislym pohybem az o 200 mm.
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(3 Na desku sani manipulatoru ML se pfipevni  sowmw# : Ve
manipulaénf ruka, ktera premistuje vyrobky :
pfimocare az o 0,6 m. Vyrobky se pfitom ne-
nataceji. Svisly zdvih je do 200 mm.

(@ Otoény sloup manipulatoru MV80 az MV160 I

s pgsuvnou deskou pro pfipevnéni ramena se

— gdvihem do 220 mm.
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