BESSERE LOSUNGEN SIND DIE SUMME UBERZEUGENDER DETAILS.

Swingachsen fur Roboter
7.und 8. Achse fur Handlings-Roboter

Durch die Verwendung der doppelten Schwenkachse wird
der Einsatzbereich des 6-achsigen Roboter wesentlich er-
weitert.
Fur die Bewegung des Roboters steht mit der doppelten
Schwenkachse eine 7. und eine weitere 8. Achse zur Ver-
figung.

Mit gro3er Wiederholgenauigkeit kann der Roboter jeden
Punkt innerhalb eines definierten Radius erreichen oder
in eine definierte Ruheposition schwenken; so kdnnen spe-
zielle Anwendungen im Lackier- und Handlingbereich so-
wie SchweilRarbeiten abgedeckt werden.

Fir den erweiterten Einsatzbereich ist der Roboter auf dem
doppelten Schwenkarm befestigt.

Der Schwenkbereich der beiden Schwenkarme betragt bei
der 7. Achse ca. 130° und bei der 8. Achse ca. 120°.

Auf dem vorderen Schwenkarm ist der Roboter befestigt,
der dann in den Forderbereich eingeschwenkt werden
kann.

Fir den Antrieb ist je Arm ein Servomotor mit Getriebe
(Sonderausfiihrung) vorgesehen. Uber dieses spielfreie
Prazisionsgetriebe mit abtriebsseitiger Kreuzrollenlage-
rung werden die Schwingarme angetrieben.

Die Lagerung beider Arme erfolgt durch die eingebauten
Drehkréanze (Kugeldrehverbindungen).

Um die hohe Verfahrdynamik an der ersten Drehachse
spielfrei zu halten ist dem Einbau einer Scheibenbremse
mit einem Bremsmoment von bis zu 16.000 Nm dringend
anzuraten.
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