Robot AdeptOne XL

CHARAKTERYSTYKA OGOLNA

Robot AdeptOne XL jest robotem typu SCARA wyposazonym w
napedy gtownie typu bezposredniego - Direct Drive i jest
przeznaczony jest przenoszenia obcigzenia do 12 kg w aplikacjach
wymagajacych duzych predkosci ruchu. Konstrukcja robota zostata
zoptymalizowana pod wzgledem duzej trwatosci i tatwosci serwisu.
Kombinacja takich cech jak: precyzja, szybkos¢ i sita czynig
robota AdeptOne XL wysoko wydajnym narzedziem do robotyzac;ji
procesoéw produkcyjnych.

Robot AdeptOne XL jest konstrukcja wywodzacg sie z robota
AdeptOne, ktéry znalazt zastosowanie w ponad 5000 aplikacji na
calym $Swiecie. Obszar zastosowan robota jest szeroki : od
przemystu samochodowego, elektromaszynowego do przemystu
elektronicznego i cukierniczego.

AdeptOne XL charakteryzuje sie powtarzalnoscig rzedu 0.025mm
przy obcigzalnosci 12 kg i duzym momencie bezwtadnosci
dotgczonego chwytaka. Robot AdeptOne XL posiada réwniez duzy
zakres ruchu pionowego wynoszacy 203mm, w opcji do 356mm.
Zastosowane w robocie AdeptOne XL napedy typu
bezposredniego Direct Drive zapewniajg wspaniate osigagi przy
jednoczesnym zapewnieniu diugiego bezawaryjnego czasu pracy
wynoszgcego 50 000 godzin lub 120 milionéw cykli produkcyjnych.
Wykorzystujac wtasciwosci napedéw robot AdeptOneXL oferuje
duzo lepsza doktadnos¢ i krotsze czasy cyklu pracy niz roboty
wyposazone w tradycyjne napedy, poniewaz w napedzie
bezposrednim nie ma przektadni. Réwnoczesnie konstrukcja
robota pozwala na redukcje czasu i kosztéw konserwacji przy
jednoczesnym wzroscie wydajnosci produkcyjnej robota.
Rozbudowany sterownik Adept AWC wraz z wielozadaniowym
systemem sterowania i jezykiem programowania V+ pozwala na
maksymalng integracje robota ze stanowiskiem oraz zapewnia
wykorzystane maksimum mozliwosci robota przy minimalnej
wielkosci oprogramowania sterujacego.

Architektura uktadu sterowania robotem AdeptOne XL wraz z
zastosowanym jezykiem programowania pozwala na elastyczng
rozbudowe systemu o takie opcje jak system wizyjny lub system

pomiaru sity.
UKLAD STERUJACY

o Sterownik Adept AWC 540, 1060, 1060+
o Wielozadaniowy system operacyjny czasu rzeczywistego oraz
prosty i wydajny w uzyciu jezyk programowania V+

¢ Naped bezposredni Direct Drive

UKLAD NAPEDOWY

e Opcja zwiekszajaca mozliwosci napedow H per rive
OBSLUGA | NIEZAWODNOSC

e 50.000 godzin pracy lub 120.000 cykli prac

WYPOSAZENIE STANDARDOWE

o Robot AdeptOne XL
Sterownik Adept AWC z V+

Dokumentacja uzytkownika

Panel WYLACZNIKA BEZPIECZENSTWA z okablowaniem
Oprogramowanie AdeptWindows oraz serwer NFS
Komplet przewoddw podtgczeniowych

WYPOSAZENIE OPCJONALNE

e System wizyjny

Modut dodatkowych wejsé/wyjsc
Modut sterowania sitg

Oprogramowanie AIM

Kontroler

Potaczenie z komputerem PC
System operacyjny robota
Zasilanie napedéw

Temperatura pracy
Wilgotnos¢ wzgledna bez kond. pary
Masa

Uktad do $ledzenia ruchu tasm transportowych

Wyposazenie robota do pracy w strefach czystych i IP64
Rozszerzenie Adept License Extension

“

Obcigzenie Hyper Drive Standard Ciagte
0 kg 0.54 sek. 0.6 sek. 0.64 sek.
5kg 0.6 sek. 0.67 sek. 0.73 sek.
9kg 0.64 sek. 0.72 sek. 0.80 sek.
12kg 0.69 sek. 0.77 sek. 0.85 sek.

DANE TECHNICZNE
Zasieg 800 mm
Zakres pracy zigcz:
Czton 1 +/- 150°
Czton 2 +/- 140°
Ruch pionowy 3 203 /356 mm
Obrot kisci 4 +/- 270°

System pomiaru pozycji bezwzgledny

Obcigzenie robocze 12 kg (max)

Moment bezwtadnos$ci masy ztacza 4 3181 kg/cm2

Sita pionowa maksymalna: 455N

Predkos¢ ruchu:

Czton 1 650°/sek.
Czton 2 920°/sek.
Ruch pionowy 3 1200 mm/sek.
Obrot kisci 4 3300°/sek.

Powtarzalnos¢:

XY +/-0.025 mm
V4 +/-0.038 mm
© +/-0.05°

Interfejs uzytkownika :

Elektryczny: 22 linie
Pneumatyczny: 2x6mm
Sie¢ DeviceNet

AWC540,1060,1060+
ztgcze Ethernet

V+

3x400VAC, 20A
50Hz

5°C do 40°C

10% do 80%

265 kg
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