SOLUZIONE DI PALLETTIZZAZIONE § i e

Una soluzione permanente per i tuoi problemi di personale —Greg Thayer, VP, Cascade Coffee

AX|Series PE Series
La Serie AX utilizza un settimo asse come sistema di trasferimento lineare per estendere la portata verticale del robot. La Serie PE, & ideale per ambienti con poche variazioni di altezza
La Serie AX eccelle offrendo i tempi ciclo pit rapidi e la massima estensione rispetto a qualsiasi altro sistema di pallet, ottimizza gli spazi ridotti montando i cobot su un piedistallo,
pallettizzazione comparabile—tutto in un ingombro ristretto. garantendo alte prestazioni anche in aree ristrette.

Modello
Carico* 32 kg (70 Ib) 23 kg (50 Ib) 11.5 kg (25 Ib) 23 kg (50 Ib) 11.5 kg (25 Ib)
Portata ——— I —— ——— I — — -——
Produttivita* 10 cicli/min 10 cycles/min 13 cicli/min 13 cicli/min 13 cicli/min
Altezza pallet* 2750 mm (108 in) 3000 mm (118 in) 2750 mm (108 in) 2150 mm (84 in) 1550 mm (60 in)
Max larghezza pallet 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 800 mm (31 in)
Max profondita pallet 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in)
Num di pattern box lllimitati [llimitati lllimitati [llimitati lllimitati
Compeatibilita gripper Tutti Tutti Tutti Tutti Tutti
Ingombro > 2900 x 1766 mm EU > 2900 x 1766 mm EU > 2700 x 1766 mm EU > 2900 x 1766 mm EU > 2700 x 1766 mm EU
> 131 x69.5in US > 131 x69.5in US > 123 x 69.5 in US > 131 x69.5in US > 123 x 69.5 in US
Software Robotiq Material Handling Robotiq Material Handling Robotiq Material Handling Robotiq Material Handling Robotiq Material Handling
Copilot Software Copilot Software Copilot Software Copilot Software Copilot Software

*  La portata, la produttivita e I'altezza del pallet dipendono da diversi fattori. Valuta rapidamente la fattibilita con il Configuratore Online di Robotiq.
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https://robotiq.com/talk-to-an-expert
https://designer.suite.robotiq.com/palletizing?_ga=2.71402580.632919875.1704896883-1443589263.1700509011&_gac=1.182108885.1704989746.CjwKCAiA-bmsBhAGEiwAoaQNmuG-MBcb1TgjdE9WeHmK4ra0uKKjlrJfKFmTbXBvCJfYwa14fk9E3BoCs_gQAvD_BwE
https://robotiq.com/solutions/palletizing#how-does-it-work

CONFIGURA LA TUA SOLUZIONE 11

IN 3 SEMPLICI STEP Il lancio del nostro primo programma

La soluzione di pallettizzazione &€ progettata per rendere |'automazione accessibile, di pa”ett’zzaZ’one ha richiesto meno di

indipendentemente dal livello di conoscenza della robotica. Tutti gli operatori
possono utilizzare e insegnare le SKU, senza rischi.

Creare un modello di pallet per generare e ottimizzare automaticamente tutte le
traiettorie e i movimenti del robot. Il software memorizza centinaia di sequenze
(SKU/pallet) per cambi formato piu facili e veloci.
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INSERISCI LA DIMENSIONE DEI PALLET
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INSERISCI DIMENSIONI E PESO DELLE SCATOLE IMPOSTA IL PATTERN DEI PALLET
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