SOLUZIONE DI PALLETTIZZAZIONE

Una soluzione permanente per i tuoi problemi di personale

La Serie AX utilizza un settimo asse come sistema di trasferimento lineare per estendere la portata verticale del robot.
La Serie AX eccelle offrendo i tempi ciclo piti rapidi e la massima estensione rispetto a qualsiasi altro sistema di
pallettizzazione comparabile—tutto in un ingombiro ristretto.

Modello

Carico * 32 kg (70 Ib) 23 kg (50 Ib) 11.5 kg (25 Ib)
Portata O —— G I ———
Produttivita* 10 cicli/min 10 cycles/min 13 cicli/min

2750 mm (108 in)
1219 mm (48 in)
1219 mm (48 in)

2750 mm (108 in)
1219 mm (48 in)
1219 mm (48 in)

3000 mm (118 in)
1219 mm (48 in)
1219 mm (48 in)

Altezza pallet*
Max larghezza pallet
Max profondita pallet

Num di pattern box lllimitati lllimitati lllimitati
Compatibilita gripper Tutti Tutti Tutti

Ingombro & 2900 x 1766 mm £ 2900 x 1766 mm & 2700 x 1766 mm
Software Robotiq Material Handling Robotiq Material Handling Robotiq Material Handling

Copilot Software Copilot Software Copilot Software

*  La portata, la produttivita e |'altezza del pallet dipendono da diversi fattori. Valuta rapidamente la fattibilita con il Configuratore Online di Robotiq..

11 || ROI é stato una bomba. L'installazione piti

fluida che abbia mai visto in 28 annill
—Greg Thayer, VP, Cascade Coffee

La Serie PE, ¢ ideale per ambienti con poche variazioni di altezza
pallet, ottimizza gli spazi ridotti montando i cobot su un piedistallo,
garantendo alte prestazioni anche in aree ristrette.

23 kg (50 Ib) 11.5 kg (25 Ib)
S ——— C T ]
13 cicli/min 13 cicli/min

2150 mm (84 in)
1219 mm (48 in) 800 mm (31 in)
1219 mm (48 in) 1219 mm (48 in)
Illimitati [llimitati
Tutti Tutti
£ 2900 x 1766 mm £ 2700 x 1766 mm

Robotiq Material Handling Robotiq Material Handling
Copilot Software Copilot Software

1550 mm (60 in)

Oltre 600 soluzioni di pallettizzazione Robotiq hanno migliorato la produttivita di aziende in tutto il mondo.

Farmaci Bevande

Piccoli arredi

Prenota un appuntamento con un esperto
di automazione per discutere le tue
esigenze e avviare il tuo progetto.

PARLA CON UN ESPERTO

EROBOTIQ ‘ LEAN = ‘ 1-888-Robotiq

ROBOTICS robotiq.com

01-2025 © Robotiq 2025


https://designer.suite.robotiq.com/palletizing?_ga=2.71402580.632919875.1704896883-1443589263.1700509011&_gac=1.182108885.1704989746.CjwKCAiA-bmsBhAGEiwAoaQNmuG-MBcb1TgjdE9WeHmK4ra0uKKjlrJfKFmTbXBvCJfYwa14fk9E3BoCs_gQAvD_BwE

CONFIGURA LA TUA SOLUZIONE
IN 3 SEMPLICI STEP

La soluzione di pallettizzazione & progettata per rendere 'automazione
accessibile, indipendentemente dal livello di conoscenza della robotica. Tutti gli
operatori possono utilizzare e insegnare le SKU, senza rischi. minuti.

Il lancio del nostro primo programma di

pallettizzazione ha richiesto meno di 45

Creare un modello di pallet per generare e ottimizzare automaticamente tutte le — Tecnico di Alliora
traiettorie e i movimenti del robot. Il software memorizza centinaia di sequenze
(SKU/pallet) per cambi formato piu facili e veloci.

IMPOSTA IL PATTERN DEI PALLET

INSERISCI DIMENSIONI E PESO DELLE SCATOLE

>
R 2+ QM : s 0 W W
- ; =
Q _ Graphics Variables Q _ Graphics Variables
Move
1 ¥ Robot Program 1 v Robot Program
Find Surfas 2 ¢ v Paletizer Palletizer Waypoint 2 ¢ v Paletizer Palletizer
m' 3 9 ¥ Add before pallet Direction 3 ? ¥ Add before pallet
Tool Contr 4 » et Instruct Box dimensions a4 ® Before ¢ Inst Pattern configuration
s | » ft_paliet v Vi s » fepotecveriadh
e 6 ¢ vaGrp & 250 mm Set 6 9 v Grip b
Bt 7 = Vacuum Grip (1) T 7 = Vacuum Grip (1) “
o | ° P 7 Reesse 8 200 8 ¢ v Relase
Thove 9 - t rq_has % Halt | o . the rq_has_t Pattern B
= 10 2= rq_has_boxiarq_ls_object_dete ¢ 150 men Comment 10 2= r_hos_boxiarq_Is_object_dete m
e 1 = Vacuum Release (1) Boox 7 < 11 = Vacuum Release (1) »
Multipoint 12 9 v Addbetween layer payload 4.2 kg LEES 12 9 v Add between layer
Path 13 ®) Bet ver Instruct 13 ® Bet truct Number of layers | 5
Path 1 ®) Use the rq is_eftpalet verigby| 8% pesition 14 ®] Use the rq s eft_palet variabh Current layer sequence: AB-AB-A
Zero FT 15 ¢ v Addafter paet How'to set up grip postion (@) B Setlabel orienation [ 3] 15 ¢ v Add after patet
Bl > uncns [

Q _ Graphics Variables

o Move
- 1 v Robot Program
Waypoint 2 v PR Palletizer
Q _ Sraphlcs Varisbiea Direction 3 9 v Addbefore pallet
4 ® 'Before palet Instruct Pattern A editing ANANINAIA
Palletizer Walt s ®)Ueat & pelecy
Set 6 9 v Grip ANIANIANIA
recton 3 9 v Addbefore palet 7 T
4 » cer t Inst Pallet dimensions Popup = Vacuum Grip (1) il ANAAIAAN
Wit s » 8 ¢ v Release t "“D""‘
Set 6 evaw e 9 )00 not delete the rq_has_ Rt N[NNI
10 2= rq_has_boxi=rq_ls_object_dete =
7 = Vacuum Grip (1) Comment qhos._! A X = 1
Popup 8+ Roleace L 1n = Vacuum Release (1) B De L) ANANNANIAN
Halt 9 ® Do not ra.t Front 2000 mm R 1-(Y]) Add between layer A%\ /\-
R Bet . :
[ERTETanT 10 2= rq_has_boxi=ra_ls_object_dete > Advanced 3 o) sl
o 11 = Vacuum Release (1) v 200 ponn > Templates ®) Use v
Folder 12 9 (¥ Add between layer 15 ¢ v Add after pallet Movement step 200 mm
14 » r eft pallet v 17 . t t
® ¥ Add after palet Pallet selection
9, ‘After pollet Instruct O Palet LEFT
) . i f_peie © Palet RIGHT

TROVA LA SOLUZIONE
ADATTA ALLE TUE ESIGENZE
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