SCHLUSSELFERTIGE PALETTIERLOSUNG

Eine dauerhafte Losung flir lhre Personalprobleme

Die AX-Serie verwendet eine 7. Achse als lineares Transfersystem, um die vertikale Reichweite des Roboters zu erweitern.

Modell

Nutzlast*

Reichweite

Durchsatz*
Palettenhéhe*
Maximale Palettenbreite
Maximale Palettentiefe
Anzahl der Boxmuster
Greiferkompatibilitat
FuBabdruck

Software

32 kg (70 Pfund)
———

2750 mm (108 Zoll)
1219 mm (48 Zoll)
1219 mm (48 Zoll)

> 2900 x 1766 mm EU
> 131 x 69.5 Zoll US
Robotig-Materialhandhabung
Copilot-Software

Die AX-Serie zeichnet sich durch die schnellsten Zykluszeiten und die héchste Reichweite aller vergleichbaren
Palettiersysteme aus — und das alles auf kompaktem Raum.

23 kg (50 Pfund)
S ———
10 Zyklen/Min
3000 mm (118 Zoll)
1219 mm (48 Zoll)
1219 mm (48 Zoll)
Unbegrenzt
Alle

> 2900 x 1766 mm EU
> 131 x 69.5 Zoll US

Robotig-Materialhandhabung
Copilot-Software

11.5 kg (25 Pfund)
———
13 Zyklen/Min

2750 mm (108 Zoll)

1219 mm (48 Zoll)

1219 mm (48 Zoll)

Unbegrenzt

Alle

10 Zyklen/Min

Unbegrenzt
Alle

Copilot-Software

> 2700 x 1766 mm EU
> 123 x 69.5 Zoll US

Robotig-Materialhandhabung

11 Der ROI war ein Volltreffer. Die reibungsloseste

Geriteinstallation, die ich in 28 Jahren erlebt habe. 1!
— Greg Thayer, Vizeprasident, Cascade Coffee

Die PE-Serie ist ideal fir Umgebungen mit weniger Palettenhéhenvariationen
und nutzt begrenzte Rdume optimal aus, indem sie Cobots auf einem Sockel
montiert, was eine hohe Leistung in kompakten Bereichen aufrechterhalt.

11.5 kg (25 Pfund)
a——

13 Zyklen/Min
1550 mm (60 Zoll)
800 mm (31 Zoll)
1219 mm (48 Zoll)

Unbegrenzt
Alle

> 2700 x 1766 mm EU
> 123 x 69.5 Zoll US

Robotig-Materialhandhabung
Copilot-Software

23 kg (50 Pfund)
S — ——

13 Zyklen/Min
2150 mm (84 Zoll)
1219 mm (48 Zoll)
1219 mm (48 Zoll)

Unbegrenzt
Alle

> 2900 x 1766 mm EU
> 131 x 69.5 Zoll US

Robotig-Materialhandhabung
Copilot-Software

*  Nutzlast, Durchsatz und Palettenhéhe hédngen von verschiedenen Faktoren ab. Beurteilen Sie schnell die Machbarkeit mit dem Robotiq Online-Konfigurator.

Uber 700 Palettierlésungen von Robotiq haben die Fabrikproduktivitit weltweit verbessert.

Lebensmittel

SPRECHEN SIE MIT

EINEM EXPERTEN

Getrinke

Probieren Sie Palletizing Fit Tool
aus und finden Sie die Lésung,
die zu Ilhren Anforderungen passt

Autoteile

1-888-Robotiq
robotiq.com
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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

RICHTEN SIE IHRE ANWENDUNG EIN
IN 3 EINFACHEN SCHRITTEN Der Start unseres ersten Palettierprogramms

dauerte weniger als 45 Minuten.

Die Palettierlésung ist so konzipiert, dass Automatisierung zugénglich ist,
unabhangig von lhrem Robotik-Wissensniveau. Alle Mitarbeiter kdnnen SKUs — Alliora-Mitarbeiter
risikofrei bedienen und schulen.

Erstellen Sie ein Palettenmuster, um alle Trajektorien und Roboterbewegungen
automatisch zu generieren und zu optimieren. Die Software speichert Hunderte von
Rezepten (SKUs/Paletten) fiir einfachere und schnellere Umstellungen.

EINGABEPALETTENMUSTER

q _ Graphics Variables

EINGABEKARTONABMESSUNGEN UND GEWICHT

L ¥ Robot Program
2 b s Palletizer
r o 3 @ ¥ Addbefore pallet
- ks "! - 4 ®) Belore palist Instructior Pattern configuration
Walt s &) tisat Aot
Q _ Graphics Variables Set & s+¥op Pattern A
o 7 = Vacuum Grip (1} Edit
R rogr 7 -
iy Palletizer oee B ¢ v Rausse
9 ¥ Add before palist  Hai 9 ®)| Do not delete the rq_has Pattern B
@) ‘Before palet Inst Box dimensions 4 y Comment 10 2= rq_has_boxi=rq_is_object_dete m
® Usethe r ft pallct varia e e 4 11 = Vacuum Release (1) ¥
= v . — C@B}D% INESKSENNN 12 ¢ 7] Add between layer
= Vacuum Grip (1) “ 250 oen ' — s el bl Number of layérs | 5
® v Release e 200 mm i i o Lonthe s e Current layer sequence: A-B-A-B-A
@) Do not delete the rq_has L Al & 15 # ¥ Add after palet

Edit Layer Sequence

= Vacuum Release (1) FBox
# ¥ Add between layer payioad 4.2 kg
) ‘Between layer Inst

N
g “I ki :
2= ra_has_boxi=rq_s_cbject_dete © 150 mm 3 4 (v HuRcaes A L i
...A .Ic

o Lo e b et pales v BOX pasition
© v Add after patet How to set up grip postion () [ Setlabel oriencation [ )|

= I =

T -

-~ 1 v RobotProgram
Waypoint 2 ¢ v Palerizer Palletizer
Direction | 3 ¥ Addbefore palt
i a ® Belore palet Inet Pattern A editing AN
! 5 ® 'Use the rq_s_left_paliet varisb
6 ¢ vom o T ANAAALA
¥ 7 = Vacuum Grip (1} = PaPaatral
8 ¢ v Release |(_ D‘_’|
T —— - eftint Giisaa
2= ro_has_boxi=rq_is_object_dete % 1
1 ¥ Robot Program Palletizer = Sl b ket L AANAIAA
| 2 ¢ v Paletizer 9 ¥ Add between layer AN
Lobedid a ®) Before pali Istructio Pallet dimensions 1 ra_is eft_palet va
il i 5 - let variat ® ¥ Add after Movement step 200 rom
st 5 ewaw ® e
e 7 = Vacuum Grip (1) .
E9PUR; 8 9 v Release
Hait 9 ®| ‘Do not delete the rq_has_box v Front 1000 mm
c 10 2= rq_has_box=rq_is_object_dete
q 11 = Vacuum Release (1) | 1200 mm
® ¥ Add between layer Helghe T
® Usether eft_pallet varia
® ¥ Add after p: Pallet selection

® ‘After pal
17 ® ‘Use the rq_

O Pallet LEFT

| Eauen RIGHT




