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REALIZATOR

Stoprocentni integrace:
Pfesné vyladéna technologie
stroju a robotd.



Zalezi na produktivité a spolehli-
vosti. NaSe zafizeni ALLROUNDER a
robotické systémy proto pracuji ruku
v ruce. PfizpUsobena vasim specific-
kym pozadavklm. Presné, rychle

a bezpecné. Integrovana kompletni
feseni, s nimiz muzete zacit rovnou
vyrabét. Umoznime vam vse. A bu-
dete mit jen jednu kontaktni osobu -
od individualniho navrhu vyrobniho
zafizeni, pres jeho zprovoznéni az
po globalni servisni sluzby!
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¢ Kvalitni technologie pohonu: Simultanni,
. rychlé a presné pohyby s pomoci servo-
{ motor( se samostatnymi regulatory.

PREHLED RESENI
// Modularita je znakem nasi jedinec¢né technologie vstrikovani. A to plati samoziejmé

také pro nade robotické systémy. NezalezZi na tom, zda se jedna o manipulator, line-
arni nebo viceosy robot, horizontdlni nebo vertikalnf zajeti do formy: Nase kompletni

feseni vzdy prizplsobime presné vasim Ukollm. To zajistuji rizna konstrukeni pro-

vedeni, specidlni navrhy, praktické moznosti
konfigurace a v neposledni fadé dalekosahla Nejdulezitéjsi novinky
integrace, s niz mzete procesy centralné
spravovat a synchronizované fidit. Jen timto e Siroka paleta vyrobk
zplsobem budou robotické technologie e kompletni fedeni, sestavajici ze stroje
efektivni a hospodarné. \\ a robotického systému
e rozsifena komunikace v redlném case

e jednotné pojeti obsluhy
e celosvétovy servis



Plug and Work

Prostorové optimalizovany navrh

a pripravenost k vyrobé: Systém
ALLROUNDER a robot tvori funkénf
jednotku s CE certifikaci. Jako gene-
ralni dodavatel garantuje spole¢nost
ARBURG vzajemné dokonale sladéna
rozhrani a bezpecnostni technologii -
jak mechanickou, tak elektrickou.

Hospodarnost

Spickova kvalita a vykon: Tento predpo-
klad systematicky realizujeme také ve
svych robotickych systémech. Robustni a
bezudrzbova technika zajistuje dlouhou
Zivotnost a vysokou dostupnost. Rozsah-
|4 integrace usnadnuje instalaci formy a
zkracuje doby zajizdéni do formy.

______________________________

absolutnimu méreni drahy.

Rychla instalace formy a najizdéni:
PohodIna prace diky internimu

Flexibilita

Presné prizpUsobeni robotické tech-
nologie jakémukoli manipula¢nimu
Ukolu? Jde to! Nase portfolio vyrobkd
saha od jednoduchého manipulatoru
pres viceucelové linedrni az po mul-
tifunkeni viceosé roboty. Kromé toho
existuji rzna konstrukeni provedeni a
specidlni navrhy s praktickymi moz-
nostmi konfigurace z hlediska velikosti,
0s, jejich pohont a délek. Nabidka
také obsahuje: Komplexni rozhrani pro
technologii chapadel a periferif. Vétsi
flexibilita snad uz ani neni mozna.
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Komfort obsluhy

Robotické systémy lIze, stejné jako
stroj ALLROUNDER, sefidit prostfednic-
tvim programovani postupu. Vymeéna
signalu vyrazné presahuje rozsah funkcf
rozhrani EUROMAP. To vam pfinasi
hmatatelné vyhody:
e jeden soubor dat - zadné prizpUso-
bovani
e synchronni fizeni procest - kratké
doby cyklt
e asisten¢ni funkce - snadné sefizenti,
rychlé najizdéni
® nizké naklady na Skolenf — neni
vyzadovana zména zplsobu mysleni

Predictive Maintenance: niz3i
naklady na udrzbu diky mazani
v zavislosti na vykonu.

(e PRIPUSTNE
DRUH ZAJIZDENI PRODUKT 7 ATIZENI ALLROUNDER
Manipulator vertikalni INTEGRALPICKER V 1kg 270-570
horizontalni MULTILIFT H 3-5kg 270 - 820
Linearni robot MULTILIFT SELECT 6 - 25 kg 270 -920
vertikalni
MULTILIFT V 6 - 40 kg 270-1120
KUKA powered by ARBURG 6 - 120 kg 270-1120
Viceosy robot horizontalni/vertikalni
Yaskawa Powered by ARBURG 12 - 25 kg 270-1120



SORTIMENT VYROBKU:
VHODNY PRO
JAKOUKOLI SITUACI!

/] Pozadujete spolehlivé odd&lovani vtokd, Setrné odebirani vyliskti nebo komplexni
pfipravu zalisk(? Je ddleZitd nizka konstrukeni vyska, nebo velky pracovni prostor?
Jde o kratkou dobu otevieni formy, nebo o objetf rusivych hran uvniti formy? Diky
rozsahlému sortimentu nasich modularnich robotickych systému spolu s nadimi
modularnimi zafizenimi ALLROUNDER vzdy realizujeme optimalni kompletni fesent.
Vysoka kvalita po technické strance. Presvédciva hospodarnost. To je flexibilita ve
své nejlepsi formé! \\

LINEARNi ROBOT VIiCE-
MANI- osY
ULOHA PULATOR  horizontalni  vertikalni ROBOT

Odbér hotovych soucasti / vyliskl | | |

Odbér hotovych vyliskt pomoci funkce / sily - - |
Separace hotovych dilt - | |
Stohovani / ukladani vylisk podle vzoru - - |
Ukladani hotovych vyliskl na sikmou plochu - - -
Otoceni hotovych vylisk(i / manipulace vzhru nohama - - —
Dokoncovaci obrabéni kontur vylisk - - —

Uchopeni zalisku - [ |

Uchopeni zalisku ze vzoru - -
Uchopeni zélisku ze 3ikmé plochy - - -

Individualni umisténi zalisku - -

Pracovni prostor 2D - napf. integrace periférie - -
Pracovni prostor 3D - napf. optickd kontrola vyliskd - - -

Propojeni strojd - - |

Cisté podminky vyroby - ] _

F === = = e e = = = = = =

100 000 000 - ---——--- - R
KILOMETRU  fioursorce smemy
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i Libovolné programovatelny: ARBURG
¢/ Moznost neomezeného pottu INTEGRALPICKER V
I o i .
! rlznych poloh osy, jako j
! napfiklad mezipoloh. .
l '
M

¢ Dynamika, pfesnost opakovani
i aefektivni vyuziti energie:
i Elektricky pohon v zakladu.

Rychla svisla osa s

20 m/s?

ZRYCHLENIM

INTEGRALPICKER V:
EFEKTIVNI ZACATEK

// Snadné, rychlé, spolehlivé: To jsou charakteristiky naseho reseni elektrickych mani-
puldtord. Zafizeni jsou proto idealni k automatickém vyjimani vtoku. Manipulator

INTEGRALPICKER V snizuje na minimum sloZitost vymény formy a najizdéni, setfi
misto a neprekazi shora pfi montazi formy. Lze jej ale také dodate¢né nainstalovat
jako samostatné zafizeni s vlastnim fizenim, nebo flexibilné pouzit na nékolika

strojich. To nazyvéame skutec¢nou pfidanou hodnotou pro vas. \\



Spolehlivy proces vyjimani vtoku
N4&3 manipulator zajizdi do formy vertikalné a vyznacuje se vykonnou technologii

pohond se tfemi servoelektrickymi pohybovymi osami. Je okamzité pfipraven k
pouziti na zacatku vyroby a po jakékoli vyméné formy. To pro vas bude znamenat:

Vysoky komfort obsluhy a nizky pocet zdrojl chyb.

Kratka doba zajizdéni
PoZadujete znac¢né zkraceni doby cyklu? Soucasné pohyby a pohyby zavislé na
dréze Ize provadét jak u sekvenci robota, tak mezi manipulatorem a strojem. Tak
je napfiklad mozné spustit svislou osu jiz pfi otevirani formy nebo naprogramovat

snimani dild synchronné s vyhazovacem.

Promyslena celkova koncepce
Kombinace stroje ALLROUNDER a manipuldtoru INTEGRALPICKER V tvofi kom-
paktni vyrobnf jednotku s osvéd¢enim CE. Za timto Gcelem je vypadova Sachta na
dily napfiklad integrovana pfimo do ochranného zafizeni stroje. To Setfi montazni

plochu a umoziiuje volny pfistup k formé.

Certifikace CE: Vyhazovaci
Sachta integrovana pfimo do
ochranného zafizeni stroje.
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Moznost dovybaveni: Samostatné
zafizeni s vlastnim Fizenim pro zafizeni
ALLROUNDER od roku vyroby 2000.



Prakticky: Horizontalni zajizdéni
nabizf zajimavé vyhody napf. pfi !
vicekomponentovém vstfikovani. |

Moznost modularniho rozsifeni: Pneuma-
tickd osa uchopu (volitelné prislusenstv)
pro zdvih vyjimani vylisk& a odkladu.

Varianta: MULTILIFT H 3+1 se dvéma
horizontalnimi osami zajizdéni —
predurcen pro mikrovstrikovani.

MULTILIFT H:
VYKONNY, SPECIALIZOVANY

// Navrzen pro rychlé a bezpec¢né odebirani a odkladani: Nas systém MULTILIFT H
zajizdi do formy horizontalné. Vynika kratkou obou zajizdéni a Setrnou mani-
pulaci s vylisky v porovnani se samovolnym vypadavanim vyliskd. Vas vyrobni
postup tak bude bezporuchovy a dostupnost celkového systému zdstane vysoka.
Rozmanité moznosti vybéru vam navic umozni také ndvrh na individualni

manipulacni procesy. \\
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Nizka konstrukéni vyska

Optimalni do nizkych hal: Horizontalni
zajizdéni do formy ze zadni strany stroje
ponechava nad zaviraci jednotkou volny
prostor pro instalaci formy. MULTILIFT H
je ideéIni pro aplikace v Cistych a
bezprasnych prostorech, k vertikalnimu
vstfikovani do délici roviny, jako napfi-
klad vicekomponentové vstrikovani, a
pro instalaci vertikalnich periferif zaviraci
jednotky.

ARBURG
= ==L 5
MULTILIFT H

Rychly, spolehlivy odbér

Chcete usetfit ¢as a energii? Zakladni
vybava vaseho zafizeni MULTILIFT H ob-
sahuje jen malo hmoty, kterou je nutno
pohybovat. Se servoelekrickou osou
zajizdéni a oto¢nou pneumatickou osu
podavaciho ramena lze libovolné na-
programovat polohy odebirani a odkla-
dani. Viysledek: Rychlé odebirani vyliska
pro bezporuchovy vyrobni postup.

Rozmanité moznosti vybéru

Zafizeni MULTILIFT H je k dispozici také
se dvéma horizontalnimi osami zajizdé-
ni pro souc¢asné odebirani vystrikova-
nych vyliskd a vtoku. Nasi nabidku zavr-
3uji modularni rozsifeni. Patfi sem napf.
servoelektricka osa pro Setrné odebirani
wyliskd soubézné s vyhazovacem, nebo
pneumatické otaceni chapadla o 90°
pro ziskani vétsiho pracovniho prostor
a mensi instalacni Sitku.

11



Specialni provedeni
MULTILIFT SELECT s prostorové
Uspornou konstrukdi.

-

MULTILIFT SELECT:
KOMPAKTNI, STANDARDIZOVANE

// Vhodné pro nejriznéjsi manipulacni procesy s uchopenim a odkladanim podle
vzoru: Klasicky roboticky systém s vertikalnim zajizdénim do formy se u nés
jmenuje MULTILIFT SELECT. Jeho konstrukce je kompaktni a dUsledné standar-
dizovana. To efektivné snizuje prostorovou narocnost a vase investi¢ni naklady.
V kazdém pripadé! \\
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Flexibilni uchopeni
a odkladani

Mimoradné kvalitni zékladnf vybaveni:

Tri servoelektrické pohybové osy a jed-
na oto¢na pneumaticka osa chapadla
umozriuji volné programovatelny vzor
uchopeni a odkladani. Vyména cha-
padla je pohodIna pouzitim standardi-
zovanych desek adaptéru s rychlospoj-
kami a kompaktnimi konektory.

Predem nakonfigurovana
technika
CE-konformni vyrobni jednotka: Nase
zafizeni MULTILIFT SELECT je pevné na-
konfigurovano na danou velikost stroje,
délky os jsou pfitom odpovidajicim zpQ-
sobem vyladéné a kompaktni. Touto a
dalsi dUslednou standardizaci je pravé u
téchto linedrnich robotl dosazeno velmi

atraktivniho poméru ceny a vykonu.

Typicky ARBURG: Kvalitni stan-

dardni technologie, pfizplsobe-
na prislusné velikosti stroje.
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Prakticky vybér

Pridavna osa chapadla k odkladani

hotovych dild v riznych rota¢nich

polohach zvysuje flexibilitu manipulace

s wlisky. Jeho konstrukce navic je pro-
storové Uspornd. Aby se minimalizovaly
odstavné plochy, je ochranné krytovani
a dopravni pas upevnén pfimo na stroji.

Mimoradna kompatibilita:
Moznosti pfipojeni chapadel
jsou totozné u vsech linear-
nich robotd.
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MULTILIFT V:
V ZASADE VSESTRANNY

// Zafizeni s velkym pracovnim prostorem je predurceno pre-

dev3im k integraci do komplexnich vyrobnich bunék: Systém
MULTILIFT V vas pFesvédci jako univerzaini roboticky systém
s vertikalnim zajizdénim do formy. Se zalisky i vylisky mUzete
manipulovat presné a bezpecné. Volitelné pfislusenstvi na
miru, rdzna konstrukcni provedeni a specialni verze umoZznuiji

naprosto presnou adaptaci na vase individuaini zadani. \\

Moznost dynamické svislé
0osy umoznuje asi o

05s

KRATSI

DOBU ZAJiZDENI

i

Energeticky Usporna technologie

pohond: Servomotory s rekuperaci
brzdné energie.

Energeticky efektivni regulace
vakua: Programovatelné vyvijece
vakua s funkci Uspory vzduchu.
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Velky pracovni prostor

Velkoryse navrzené proménlivé délky os jako dllezita vlastnost: Individualné
prizplsobitelny pracovni prostor umozriuje bezproblémové umisténi a mimoradné
flexibilni pfipojent perifernich zafizeni. V disledku toho jsou linedrni roboty idedl-
né vhodné pro naroc¢na feseni na klic.

Flexibilni uchopeni a odkladani

Zaklad tvoff tfi servoelektrické pohybové osy a otocna pneumaticka osa podavaciho
ramena obdobné, jako je tomu u zafizeni MULTILIFT SELECT. Pro otaceni do libo-
volnych Uhld rotace je viak osa podavaciho ramena navic také dostupna v servoelek-
trické verzi. To umoznuje jesté flexibilngjsi uchopeni a odkladani podle vzorQ.

Prislusenstvi na miru

Dynamicka svisla osa dosahuje jesté kratsi doby zajizdéni. Jeji teleskopické prove-
denf snizuje konstrukeni vysku. Pridavné osy podavaciho ramena mohou uchopit
a odkladat vylisky v rlznych polohach pootoceni. Nabidku doplfiuji komplexni
rozhrani pro technologii chapadel a periferii.

Praktické: Nastaveni programo-
vatelnych vyvije¢l vakua jsou
uloZena v souboru dat.

Jednoduchd instalace formy: Standardi-
zované desky adaptéru s rychlospojkami
a kompaktnimi konektory.
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Specialni provedeni

Musite splnit specidlni pozadavky nebo Ukoly? Tak to mdZzete vyuzit bohatou fadu
variant zafizeni MULTILIFT V:

Podélna konstrukce: Re3eni do specifickych podminek v mist& instalace i pro
vicekomponentové stroje s vertikalni vstrikovaci jednotkou, nebo se vstrikovaci
jednotkou v usporadani do L.

Konstrukce nad pohyblivou upinaci deskou formy: Reseni pro vicekompo-
nentové stroje s vertikalni vstfikovaci jednotkou, nebo se vstfikovaci jednotkou v
usporadani do L.

Odebirani ve sméru k obsluze: Reseni pro specifické podminky v misté instalace
i pro integraci manualnich ¢innosti.

Konstrukce pro vertikalni stroje: Re3eni se specialnim podeptenim. Pracovni
prostor Ize pro integraci perifernich zafizeni flexibilné pfizpUsobit.

Spoluprace ¢lovéka s robotem: Reseni pro hospodarnou automatizaci malych
mnozstvi diky spolupréci ¢lovéka a robota. Jednoducha technologie chapadla

a absence perifernich zafizeni na podavani zaliskd snizuje investi¢ni naklady a
usnadriuje vyménu formy.

Propojeni strojii: Reseni pro vyrobu a montéZ konstrukéenich skupin, vyrobu pra-
vych a levych wyliskd s obalem nebo vicekomponentové vstrikovani na dvou strojich.

.,

Propojeni strojl:
IndividualIni realizace vyrobné-
technickych specifik.
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Podélnéa konstrukce: Prostorové

Usporna konstrukce s volnym pfistupem
k formé i ze zadni strany stroje.
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Konstrukce nad pohyblivou upinaci
deskou formy: Prizplsobeno
vertikalni vstfikovaci jednotce.

_________________________________________

Konstrukce pro vertikalni stroje:

Flexibilni adaptace pracovniho prostoru.

QOdebirani ve sméru k obsluze: Spoluprace ¢lovéka s robotem:
Integrace manualni ¢innosti - jako napf.
kontroly kvality vstfikovanych vylisk.

Lidé a roboti pracuji spole¢né




technika a moznosti pfipojeni
jako u systému MULTILIFT V.

Inteligentni: Standardizovana
powered by

rozhrani zjednodusuji integraci
periferii do robotickych bunék. Aﬂgu"ﬁ

VICEOSY ROBOT:
FLEXIBILNI, VSEUMEL

18

// 1deélni k realizaci slozitéjSich manipulac¢nich Ukold: Viceosé roboty jsou mimoradné
flexibilni akrobati a vyznacuji se vysokou funkcnosti na malém prostoru. Vas zajem
o vstup do svéta Spickové automatizacni techniky vzbudi nase balicky plug-and-
-work ,, powered by ARBURG" pro roboty KUKA:

Zjednodusena integrace, rychla instalace formy a
kratké doby cykld. To vadm zajisti vysokou efektiv-

Dulezité vlastnosti nasich
bali¢ka plug-and-work
nost pouzivani robotd. \\
e pfedem nakonfigurovana vybava
az po kompletni robotické buriky
e implementované uzivatelské
rozhrani ARBURG
e rozsitend komunikace v redlném case



Vysoka funkénost

Zména orientace zaliskd, objeti rusi-
vych hran ve formé, nebo dokoncovaci

obrabéni kontur vstfikovanych vylisk(:
Roboty zvladnou velmi spolehlivé i

mimoradné narocné ukoly. Jejichpo-

hyblivost v3ak otevira také moznosti
snizovani slozitosti chapadel a periferii
a investi¢nich nakladd. Pracovni stanice
Ize snadnéji sefidit nebo usporadat nad

sebe s nizsimi prostorovymi naroky.

---@

Siroka paleta vyrobku

Vice variant, jemné odstupriované veli-
kosti aZz po vysoka pfipustna zatizeni a
kompaktni konstrukce: Viceosé roboty
Ize pouzivat velmi flexibilné. Dokonale
se hodi pro vertikalni stroje, vicekom-
ponentové aplikace, Cisté prostory,
propojeni strojl a pro predbéznou
Upravu a dodatecné opracovani — tedy
pravé pro feseni na klic.

Adaptabilni robotické
bunky

Robotické buriky se vyznacuji zaklad-

ni konstrukci se standardizovanymi
rozhranimi, kterou Ize modularné rozsi-
fovat. Dalsi periferii tak Ize individualné
konfigurovat, snadno integrovat a
rychle prestavit. Vysledkem je hospo-

darna automatizace také malych sérii.

1 0d jednoduchého po slozité:

\
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Od malych po velké: Pripustné zatizeni viceosych
robotd se pohybuje v rozmezi od 6 do 120 kg.

Robotické bunky jsou dostupné
v rGznych provedenich.

ez
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Kompletni integrace: Syn-
chronni fizeni procest zvysuje

flexibilitu a produktivitu.

SYSTEMATICKY POSTUP OBSLU
JEDNOTNY SYSTEM

// Jednoduché spinéni komplexnich pozadavkd - to je doména nasich rize-
ni SELOGICA a GESTICA. Pfehledné grafické programovani postupu vam
umoznuje intuitivné vytvaret vSechny dil¢i kroky vyrobniho cyklu. A to v
nasem pojimani samoziejmé zahrnuje odpovidajici robotické procesy. Pro
vétsi pohodli, vyssi funkénost a efektivitu jsme efektivné rozsirili komuni-
kaci mezi strojem a robotem ve srovnani s napojenim EUROMAP. To vam
umozni vytézit maximum ze vsech vasich aplikaci. \\\
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Uplna kompatibilita: Intuitivni
obsluzné rozhrani znamena

méné skolenf a sefizovani.




Dalsi informace:
Prospekt GESTICA

Centralni sprava

Zména provozniho rezimu, spusténi/
zastaveni vyroby, potvrzovani alarmd:
Z tidici jednotky stroje Ize timto zpU-
sobem spravovat a sledovat komplexni
akce pro vyrobni jednotky. Sprava pro-
gramovych dat je jednodussi nez kdy
dfive: Pro kompletnf vyrobni jednotku
existuje jediny datovy soubor.

Intuitivni ovladani

Prehledné a intuitivni: Programovani po-
stupu s grafickymi symboly je zakladem
nejen u strojil ALLROUNDER, ale také

u robotickych systémU. To umozriuje
obvyklym zplsobem nastavit kroky
automatizace. Programovani pojezdu je
napfiklad pomoci funkce najizdéni uhlt
jesté intuitivnéjsi a nevyzaduje si zménu
mysleni. Rychle, bezpecné a pohodiné.

JEDEN JAZYK PRO VSECHNO!

Efektivnéjsi prace

Rozsifena komunikace v redlném case

prindsi vétsi funkcnost. To se projevuje

napriklad:

* pfi adaptovaném najizdéni do
zakladni polohy

* pfi separovani namatkovych a
dobrych kust nebo zmetkd

e pfi sestavovani nékterych sekvenci
prvniho nebo posledniho cyklu

V porovnani s napojenim EUROMAP je

obsluha robotickych systému snadnéjsi,

rychlejsi a v disledku toho efektivnéjsi.

Zejména tehdy, kdy je to nezbytné:

U komplexnich procesd, jako vicekom-

ponentového vstrikovani nebo

obstfikovani zaliskd.
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JAZYK

pro stroj, roboticky systém i
periferni zafrizeni



i Ridici jednotka stroje
! N&& standard: Upln4 integrace mani-
puldtoru a linedrniho robota. Moznost

neomezené synchronizace pohybd.
Spole¢ny datovy soubor pro kompletni

vyrobnf jednotku.

Ovladaci panel manipulatoru

i Volitelné pfislusenstvi pro dovybaveni nebo
" flexibilni pouziti manipulatort. Moznost
pouziti vyhradné k obsluze pfislusného
manipulatoru. Omezena funk¢nost - stejné
jako u rozhrani EUROMAP.

! Mobilni fizeni
Volitelné pfisluenstvi pro mobilni stanovisté

obsluhy. Rozsah funkci totozny s fidici jednotkou

stroje. Moznost univerzalniho pouZiti pro nékolik

strojli a robotickych systému.

.___.

Ovladaci panel
viceosoého robota

1
1
1

obsluzné rozhrani ARBURG.
Moznost pouziti vyhradné

|

N43 standard: Implementované |
/

1

k obsluze pfislusného robota. !
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Start condition:

Description:
1

s

Integrované: Od zaucovani az po

ovladani perifernich procest - fizeni
spini kazdé prani.

AN
Start with automatic operating mode Lamp control ‘m
2 Start with key QA point —
w1
¢ .",i 3 Start via symbol Box changer @
+*
o | l Start via input condition [ $1100 | ) ® Reset counter
5 Start via input condition | K1062 | () ﬂ O Parts evaluation extern
6 Start via symbol Camera verification
r 1
7 Inactive !
8 Inactive \
' Maschinenabhangige asynchrone Abldufe No "
* \
'::1 v"“ .+ Start of asynchronous sequence 1 \
t;“; 112601 = Start with automatic operating mode |
.::i ¥ X 1-4 ‘\I
‘J.' |



Synchronni fizeni

Postupy robota Ize naprogramovat v
zavislosti na postupech stroje a formy.
Soubéznymi a na draze zavislymi po-
hyby cilenym zptsobem optimalizujete
procesy a doby cykll. Napfiklad tak, ze
osa X bude pojizdét synchronné s vyha-
zovac¢em nebo vyjmuti vylisku se spusti
jiZ pti otevirani formy. Ridicf jednotka
stroje dale optimalizuje také rychlost a
zrychleni robotického systému podle
doby cyklu. Tim se pIné automaticky
snizuji emise a opotiebent.

Interaktivni sefizeni

Sefizeni bez nutnosti programovani —
S pomoci funkce zaucovani musite
pohyby robotického systému uz jen
postupné provést a potvrdit. Rizeni
zajistuje zadavani parametrd, vytvoreni
robotického cyklu, kontrolu jeho
spravnosti a integraci do cykl( stroje.

NEEXISTUJE, ZE NECO’NEJDE!

Automatické pokracovani

Jednoduché spusténi vyroby po
preruseni — bez ru¢niho vyprazdriovani
pasu, bez najizdéni do vychozi polohy!
Nase pokrocila funkce , Stav vylisku”
vam usetfi hodné ¢asu a penéz. Stroj a
roboticky systém védi, kde se nachazeji
zalisky, vstfikované polotovary nebo
wylisky. A to jak ve formé, tak i v chapa-
dle. Komponenty zafizeni automaticky
detekuji svou polohu v pferuseném
pribéhu procesu a pokracuji v ném

od spravného mista.

Rizeni periferie

At se jednd o vymeénu beden, nebo
montaz konstrukénich skupin: V pro-
stfedi automatizované vyroby vstfi-
kovani je dllezité koordinované fidit
rlizné kroky procesu. S pomoci nasi
ridici jednotky stroje mazete obvyklym
zpUsobem vytvaret a sledovat také pe-

riferni procesy. Vétsinou tedy nemusite
pouzivat dalsi samostatné fizeni.

Bez dalsich investi¢nich nakladu:
Synchronni procesy zajistuji az o

10 %
VYSSi ‘.l

PRODUKTIVITU

25



APLIKACE:
Z PRAXE

// snizeni kusovych nakladii, nebo zvyzeni pridané hodnoty -

s individualni automatizaci! Vysoka flexibilita nasi kombinace
z modularnich strojd ALLROUNDER a modularni robotiky

umoznuje perfektni pokryti vech vasich pfipadl pouZiti.

Jako technologicky a systémovy partner vam nabizime také
rozsahlou spravu projektl pro feseni na kli¢: Od vhodného
navrhu zafizeni, pfes jeho pofizeni a zprovoznéni, az po

globalni servisni sluzby. Od nas ziskate vse z jedné ruky. \\

Presné vkladani: Nepfretrzity,
samostatny proces i v pfipadé
jemnych nebo horkych zaliskd.
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Setrné odebirani: Dynamické robotické

procesy soubézné s formou se vyznacuiji
vysokou produktivitou.

Dalsi informace:

Prospekt Projekty na




T¥i varianty dil{:

PIné automatizovana
efektivni vyroba.
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Flexibilni paletizace: Podavani v

zavislosti na poloze k zajisténi
efektivniho toku materidlu.
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Spolehlivy proces separace:

\ Efektivni pfedb&zna Gpravaa
Moznost kvalitativniho dodate¢né opracovani: Komponenty
posouzeni kvality vyliska. piimo pripravené k expedici nebo
zbudovani v jedné pracovni operaci.
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Zde je nase medialni
knihovna: obsahla,
vzrusujici, zabavna.

ARBURG GmbH + Co KG
Arthur-Hehl-Strasse
72290 Lossburg

Tel.: +49 7446 33-0
www.arburg.com
contact@arburg.com

WIR SIND DA.

© 2024 ARBURG GmbH + Co KG | Sestavovani vech udaju a technickych informaci bylo provedeno s nejvétsi peclivosti, za spravnost tdaju viak neposkytujeme zadnou
zaruku. Jednotlivé obrazky a informace se mohou od aktualniho provedeni stroje pii dodani ponékud lisit. Smérodatnym dokumentem pro instalaci a provoz stroje je vzdy
platny navod na obsluhu dodaného stroje.
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