SOLUCION DE PALETIZADO
LLAVE E N M AN O equipo mas fluida que he visto en 28 afos. I

—Greg Thayer, VP, Cascade Coffee
Una solucién permanente para sus problemas de personal

11 E| ROI fue un éxito rotundo. La instalacién de

La Serie AX utiliza un séptimo eje como sistema de transferencia lineal para extender el alcance vertical del robot. La Serie PE, ideal para entornos con menos variaciones de altura
La Serie AX se destaca por proporcionar los tiempos de ciclo més rapidos y el mayor alcance en comparacién de palets, aprovecha al méximo espacios limitados al montar robots
con cualquier sistema de paletizado similar, todo ello en un espacio compacto. colaborativos en un pedestal, lo que mantiene un alto rendimiento

en areas compactas.

Modelo

*Capacidad de carga 32 kg (70 Ib) 23 kg (50 Ib) 11.5 kg (25 Ib) 23 kg (50 Ib) 11.5 kg (25 Ib)
Alcance ([ [ | (1 [ | | ] ([ [ | ( | | | | (| |
*Rendimiento 10 Ciclos/min 10 Ciclos/min 13 Ciclos/min 13 Ciclos/min 13 Ciclos/min
*Altura de pallet 2750 mm (108 in) 3000 mm (118 in) 2750 mm (108 in) 2150 mm (84 in) 1550 mm (60 in)
Ancho méximo del pallet 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 800 mm (31 in)
Profundidad méxima del pallet 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in)
Numero de patrones de cajas Unlimited Unlimited Unlimited Unlimited Unlimited
Compeatibilidad con garra All All All All All
Espacio 2 2900 x 1766 mm 2 2900 x 1766 mm 2 2700 x 1766 mm 2 2900 x 1766 mm 2 2700 x 1766 mm
Software Robotiq Material Handling Robotiq Material Handling Robotiq Material Handling Robotig Material Handling Robotiq Material Handling

Copilot Software Copilot Software Copilot Software Copilot Software Copilot Software

*  La carga util, el rendimiento y la altura del pallet dependen de varios factores. Evaliia rapidamente la viabilidad con el Configurador Online de Robotigq.

Mas de 600 Soluciones de Paletizado de Robotiq han mejorado la productividad en fabricas de todo el mundo.
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CONFIGURA TU APLICACION 11
EN 3 PASOS FACILES

La Solucion de Paletizado esté disefiada para hacer la automatizacion accesible, letizad llevé oo A5 A
sin importar tu nivel de conocimiento en robética. Todos los trabajadores pueden paletizado no llevo menos de minutos.

operar y ensefiar SKUs, sin riesgos.

Lanzar nuestro primer programa de

— Empleado de Alliora

Puedes crear un patrén de palet para generar y optimizar automéaticamente todas
las trayectorias y movimientos del robot. El software almacena cientos de recetas
(SKUs/palets) para facilitar cambios més répidos.
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ENCUENTRA LA SOLUCION QUE
SE AJUSTE A SUS NECESIDADES
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