Vackove systemy
pro manipulaci
v hromatdne vyrobe.

Technici s detailni
tnalosti jejich viastnosti-§

Optimalizace pouiti.
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Otoény stul TS 920 nahrazuije stavajici stil TS 880.
Byly zachovany vnéjSi rozméry stolu. Konstrukénim
usporadanim kladek doSlo ke zvétSeni momentové
kapacity. Napfiklad u stolu se Ctyfmi pozicemi se do-
sahlo navysSeni 0 25 %. To umozriuje manipulovat vy-
robky s vétsSim momentem setrvacnosti a zkratit Cas
pfestavby.

e Vystupni talif ulozeny na robustnim loZisku se zkfi-
Zenymi valecky.

e Maximalni axialni zatizeni 800 kN, maximalni klop-
ny moment 87 kNm, maximalni radialni zatizeni
160 kN.

e Standardni poCet pozic do 12, pohon brzdovym
asynchronnim motorem pres kuzeloCelni pfevo-
dovku.

zici, pohon brzdovym asynchronnim servomotorem
pfes prevodovku se snizenou vili.

e Programovatelny stll se zastavenim v libovolné po-

Oto¢ny stul TR 920 Ize pouzit pro manipulaci kolem vo-

dorovné osy. Stlil je vybaveny specialnim loziskem pro
vétsi radialni zatiZeni. Tzv. kolébka se sklada z nosni-
ku, ktery ma po obvodu upinaci plochy, jedna strana

nosniku je uloZzena v masivnim Cepu, druha strana je

upevnéna k vystupnimu talifi oto¢ného stolu. PouZiva-
Ji se stoly s 2 az 4 pozicemi nebo stoly programova-
telné. Kolébka manipuluje s vyrobky v délce az 10 m
mothosti do 20 tun.

 fizen pievodovym brzdovym asy

alcova vacka nema klidovy lsek.

%olebky je zajisténa mechanickym
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ervomotorem se snimacem polohy.




