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InduRobotics jest czescia firmy InduProgress, specjalizujgca sie w doradztwie oraz wsparciu dla produktéw
z grupy robotyki przemystowej. Historia firmy InduProgress siega 2009 roku, kiedy to firma weszta na rynek
automatyki przemystowej. Od tamtej pory misjg firmy jest dostarczanie zaawansowanych technologicznie
i niezawodnych rozwigzan dla przemystu.

Dzieki wspotpracy z globalnymi liderami jesteSmy w stanie zaoferowac produkty najwyzszej jakosci, ktére
spetniajg wymagania nawet najbardziej wymagajacych aplikacji przemystowych.

Zespot InduRobotics sktada sie z wykwalifikowanych inzynieréw ds. sprzedazy, wsparcia technicznego
i serwisowego, ktérzy w petni koncentruja sie na obstudze dostarczanych robotéw przemystowych oraz
cobotéw.

Czym sie zajmujemy

Zajmujemy sie wspieraniem firm produkcyjnych w zakresie robotyzacji proceséw produkcyjnych. Nasza
oferta obejmuje dostarczanie robotéw przemystowych, cobotéw, pozycjoneréw spawalniczych oraz
toréw jezdnych. Przy wspotpracy ze sprawdzonymi firmami inzynierskimi, oferujemy réwniez w petni
zintegrowane i przygotowane stanowiska zrobotyzowane.

Produkty

Dzieki wspotpracy z globalnymi liderami jesteSmy w stanie zaoferowac produkty najwyzszej jakosci, ktore
spetniaja wymagania nawet najbardziej wymagajacych aplikacji przemystowych. Wiodagcym dostawca
oferty produktowej dla InduRobotics jest firma Turin Robotics.

W zakresie produktéw, InduRobotics
specjalizuje sie w dostarczaniu:

e robotow przemystowych

e cobotéw

e pozycjonerow

e toréow jezdnych

Ponadto, zapewniamy:

dobor odpowiedniego modelu robota do aplikacji

szkolenia z programowania robotow

wsparcie programistyczne

symulacje offline oraz z wykorzystaniem rzeczywistych robotéw
serwis gwarancyjny oraz pogwarancyjny robotéw i cobotow
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TURIN

Turin Robotics to wiodacy dostawca zaawansowanych produktéw zrobotyzowanych oraz inteligentnych
rozwigzan produkcyjnych. Od momentu zatozenia w 2007 roku, firma koncentruje sie na dostarczaniu
innowacyjnych i niezawodnych rozwigzan, ktére odpowiadajg na réznorodne potrzeby klientow w wielu
branzach.

Od poczatku dziatalnosci, Turin dostarczyt ponad 26 000 robotéw oraz zrealizowat ponad 2000 aplikacji
przemystowych na catym $wiecie. Firma zatrudnia ponad 5700 pracownikdéw, a jej produkty ciesza sie
zaufaniem globalnych lideréw przemystu, takich jak BYD, BMW, VW, Jeep, Hyundai, HP i Panasonic. Roboty
Turin znajduja zastosowanie nie tylko w branzy motoryzacyjnej, ale réwniez w sektorach spozywczym,
elektronicznym i pétprzewodnikowym.

Turin Robotics jest czescig grupy Baosight, notowanej na gietdzie w Szanghaju, co dodatkowo wzmacnia
jej pozycje na rynku miedzynarodowym.

Roboty marki Turin mozna znalez¢ w aplikacjach typu:

e spawanie e pick and place
e zgrzewanie e inspekcja
e paletyzacja e obstuga maszyn

Turin Robotics prowadzi intensywne dziatania badawczo-rozwojowe oraz produkcyjne, operujac
w kluczowych lokalizacjach:

e Centrum Badan i Rozwoju - Szanghaj oraz
Wtochy: Ponad 100 praw wtasnosci intelektualnej
i 50 niezaleznie opracowanych robotéw
przemystowych.

e Fabryka - Nantong: Zaktad o powierzchni 20 000
m? z roczng produkcja przekraczajaca 20 000

robotéw.

e Oddziaty - Shenzhen: Sprzedaz, wsparcie
techniczne, automatyzacja i badania technologii
przemystowych.

Firma Turin dostarcza swoje
produkty wraz z szeregiem
certyfikatow.




Roboty SCARA

Model

Nominalny
Udzwig
Maksymalny

1+ 2 ramie

robotyczne

Zasieg
ramienia

Pierwsze
ramie

Drugie ramie
J1/)2
Powtarzalnos¢ J3
J4

Stopien ochrony

J1/)2
Maksymalna
predkos¢ J3
przegubéw
J4
J1
Maksymalna J2
zakres pracy
przegubow J3
J4
Dopuszczalny  Znamionowy
moment
bezwtadnosci
o0si R Maksymalny

Sita nacisku J3
Czas cyklu

Moc znamionowa

Przewody elektryczne przepro-
wadzone przez ramie robota

Przeowdy pneumatyczne prze-
prowadzone przez robota

Zasilanie
Srodowisko Temperatura
pracy Wilgotnosé

Masa robota

Kontroler
Otwory montazowe

Montaz
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TR03-500S/U  TR10-700S/U  TRO3-500S/TH  TR10-1000S/TH TR20-1200S/TH  TR50-1200S/TH  TRO3-500S/TW  TR06-600S/TW

3 kg 10 kg 3 kg 10 kg 20 kg 50 kg 3 kg 6 kg
5kg - 5 kg - 50 kg - 5kg -
500 mm 700 mm t%%/g]?g/ fggégrgr(r)l/* 1200 mm 1200 mm 500/600 mm 57%%/2?:*/
250 mm 300 mm Lo e 600 mm 550mm  200/300mm 2030/
250 mm 400 mm 250 mm 400 mm 600 mm 650 mm 300 mm 300 mm
+0,01 mm +0,02 mm +0,01 mm +0,02 mm +0,05 mm +0,05 mm +0,01 mm +0,02 mm
+0,01 mm +0,01 mm +0,02 mm +0,01 mm
+0,01° +0,01° +0,005° +0,01°
1P40 1P40 IP40 1P40 P40 1P40 1P40 IP40
Su0mmis  138t6mmss  CZOTO8S/ LN o oty TS0 789376478/
1000 mm/s
3500°/s 720°/s 720°/s 3500°/s
+225° +225° +130° +136° +135° +130° +130° +139°
+225° +138° +138° +145° +150° +150° +145° +139°
150 mm 200 mm 150 mm 200 mm 400 mm 400 mm 200 mm 200 mm
+360° +360° +360° +360° +360° +360° +360° +360°
0,01 kg:m? 0,02 kg-m? 0,005 kg-m? 0,02 kg:m? - - 0,01 kg-m? 0,01 kg-m?
0,05 kg:m? 0,3 kg:m? 0,05 kg:m? 0,3 kg:m? 2,45 kg-m? 4,35 kg-m? 0,12 kg-m? 0,12 kg-m?
150 N 200N 100 N 200 N 250N 300 N 150N 150 N
0,32s 0,6s 04s 0,6s 0,91s 0,98 s 04s 04s
1,15 kW 1,35 kW 0,7 kW 1,35 kW 3,1 kw 3,8 kW 0,8 kW 1,15 kW
RVV10 x 0,2 RVV20 x 0,2 RVV10 x 0,2 RVV10 x 0,2

3 x @6 mm 3 x @6 mm 3 x @4 mm 3 x @6 mm 3 x @6 mm 3 x @6 mm 3 x @6 mm 3 x @6 mm

3-fazowy
1-fazowy AC220V -10%~+10% AC380V
-10%~+10%

1-fazowy AC220 V
-10%~+10%

0~45°C

10%~80% wilgotnosci wzglednej

27 kg 43 kg 168/179/19kg  46/48/50 kg 155 kg 170 kg 20/25kg  37,5/40/42kg
TRC4-A03 TRC4-A03 TRC3-A06 TRC4-A03
216 x 160 mm 184 x 130 mm 198 x 195 mm 230 x 200 mm 230 x 200 mm 184 x 130 mm 198 x 195 mm
(4-211 mm) (4-211 mm) (4-14 mm) (4-14 mm) (4-14 mm) (4-211 mm) (4-@14 mm)
Podwieszany Podtogowy

* Robot wystepuje w réznych wariantach ramienia.



Model
Udzwig
Zasieg ramienia
Powtarzalnos¢

Stopien ochrony

Forma konstrukcyjna

Liczba stopni swobody

J1
J2
Maksymalna J3
predkosc
przegubdéw J4
J5
J6
J1
J2
Maksymalny J3
zakres pracy
przegubéw J4
J5
J6
Dopuszczalny J4
moment obro-
J5
towy przegubu
nadgarstka 16
Maksymalna J4
dopuszczalna
bezwtadnos¢ J5
przegubu
nadgarstka J6

Moc znamionowa

Przewody elektryczne przepro-
wadzone przez ramie robota

Przeowdy pneumatyczne prze-
prowadzone przez robota

Zasilanie
Temperatura
Srodowisko Wilgotnose
[2liEIE Maksymalny
gradient
temperatury

Masa robota

Kontroler
Montaz
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TR0O1-370B

1kg
370 mm

+0,01 mm

IP54

6
320°/s
320°/s
375°/s
500°/s
470°/s
500°/s
+170°
-80°~120°
-180°~50°
+170°
+125°
+360°
3,33 Nm
3,33 Nm
0,98 Nm
0,058 kg:m?
0,058 kg:m?
0,005 kg:m?
0,4 kW

RVV10 x 0,08

2 x @4 mm

15 kg
TRC4-A03

TR03-610B

3 kg
616 mm

+0,02 mm

IP54

6
450°/s
450°/s
720°/s
720°/s
720°/s
720°/s
+170°

-80°~120°
-75°~75°
+120°
+120°
+360°
7,38 Nm
7,38 Nm
4,45 Nm
0,2 kg:m?
0,2 kg:m?
0,067 kg:m?
1,05 kW

RVV10 x 0,2

2 x @4 mm

35 kg
TRC4-A03

Roboty
przemystowe
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TR0O6-720B TRO7-910B TRO7-960B/
EC
6 kg 7 kg 7 kg
720 mm 910 mm 960 mm
+0,02 mm +0,02 mm +0,04 mm
IP54/1P67(Op- 1P54/1P67(Op-
cjonalna 5-ta IP54/1P67 cjonalna 5-ta
i 6-ta 03) i 6-ta 08)

Pionowe przegubowe

6 6 6
450°/s 450°/s 450°/s
450°/s 450°/s 450°/s
450°/s 450°/s 450°/s
458°/s 458°/s 458°/s
540°/s 720°/s 720°/s
360°/s 720°/s 720°/s
+165° +170° +170°

-75°~110° -75°~110° -70°~135°
-100°~55° -120°~50° -75°~75°
+160° +160° +160°
+110° +120° +120°
+360° +360° +360°
12,5 Nm 16,7 Nm 16,7 Nm
12,5 Nm 16,7 Nm 16,7 Nm
7,6 Nm 9,6 Nm 9,6 Nm
0,35 kg:m? 0,49 kg-m? 0,49 kg:m*
0,35 kg:m?* 0,49 kg-m? 0,49 kg:m*
0,13 kg:m? 0,16 kg-m? 0,16 kg:m*
2,2 kW 2,4 kW 2,4 kW
RVV10 x 0,2 RVV10 x 0,2 RVV10 x 0,2
2 x @6 mm 2 x @6 mm 2 x @6 mm

1-fazowy AC220 V -10%~+10%
0~45°C

10%~80% wilgotnosci wzglednej

1,5°C/min
40 kg 50 kg 49 kg
TRC4-A03 TRC4-A03 TRC4-A03
Podtogowy
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TR10-1110B  TR06-1410B  TR10-1450B/
ARC
10 kg 6 kg 10 kg
1110 mm 1412 mm 1455 mm
+0,03 mm +0,05 mm +0,05 mm
IP54/IP67(Op-
IP54 cjonalna 5-ta IP54
i 6-ta 0$)

6 6 6
360°/s 198°/s 198°/s
300°/s 198°/s 198°/s
300°/s 169°/s 210°/s
520°/s 360°/s 330°/s
360°/s 360°/s 450°/s
450°/s 600°/s 700°/s
+170° +170° +170°

-75°~100° -92°~153° -92°~153°
-120°~50° -100°~80° -100°~75°
+160° +140° +190°
+120° +120° +130°
+360° +360° +360°
21 Nm 16,7 Nm 20 Nm
21 Nm 16,7 Nm 20 Nm
10 Nm 9,6 Nm 11 Nm
0,5 kg:m? 0,49 kg-m? 0,5 kg:m?
0,5 kg:m? 0,49 kg-m? 0,5 kg:m?
0,5=2 kg:m* 0,16 kg-m? 0,16 kg:m?*
2,5 kW 3,5 kW 4,3 kW
RVW10x0,2 RVV10x0,2 RVV10 x 0,2
2 x @6 mm 1x @8 mm 1x @8 mm
55 kg 160 kg 155 kg
TRC4-A03 TRC5-B06 TRC5-B06
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Roboty
przemystowe
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TR12-1410B  TR06-2070B/ TR20-1720B  TR30-1720B  TR30-1920B TR60-2110B/ TR50-2440B TR210-2700B

Model ARC TR70-2110B
Udzwig 12 kg 6 kg 20 kg 30 kg 30 kg 60/70 kg 50 kg 210 kg
Zasieg ramienia 1410 mm 2078 mm 1721/1920 mm 1721 mm 1920 mm 2119 mm 2448 mm 2700 mm
Powtarzalnos¢ +0,06 mm +0,07 mm +0,05 mm +0,05 mm +0,05 mm +0,08 mm +0,08 mm +0,1 mm
IP54/IP67(Op- IP54/IP67(0Op-  IP54/1P67(0p-  1P54/IP67(Op- IP54/IP65(Op-
Stopien ochrony cjonalna 5-ta IP54 cjonalna 5-ta cjonalna 5-ta cjonalna 5-ta IP54 IP54 cjonalna 5-ta
i 6-ta 03) i 6-ta 03) i 6-ta 09) i 6-ta 09) i 6-ta 03)
Forma konstrukcyjna Pionowe przegubowe
Liczba stopni swobody 6 ) 6 6 6 6 ) 6
J1 148°/s 168°/s 186°/s 186°/s 186°/s 127°/s 127°/s 114°/s
J2 148°/s 148°/s 186°/s 170°/s 170°/s 105°/s 105°/s 83°/s
Maksymalna J3 230°/s 160°/s 200°/s 200°/s 200°/s 165°/s 150°/s 95°/s
predkos¢
przegubéw J4 480°/s 330°/s 452°/s 452°/s 452°/s 253°/s 231°/s 180°/s
J5 256°/s 450°/s 400°/s 330°/s 330°/s 250°/s 250°/s 165°/s
J6 450°/s 700°/s 555°/s 450°/s 450°/s 372°/s 372°/s 219°/s
J1 +170° +160° +160° +160° +160° +170° +170° +185°
J2 -90°~150° -90°~150° -80°~150° -80°~150° -80°~150° -90°~135° -90°~135° -50°~85°
Maksymalny J3 -100°~80° -100°~75° -100°~80° -100°~80° -100°~80° -185°~90° -185°~90° -180°~70°
zakres pracy
przegubéw J4 +140° +190° +150° +150° +150° +200° +200° +360°
J5 +120° +130° +110° +110° +110° +105° +105° +125°
J6 +360° +360° +360° +360° +360° +360° +360° +360°
Dopuszczalny J4 23 Nm 20 Nm 42 Nm 62 Nm 62 Nm 206/330 Nm 206 Nm 1360 Nm
moment obro- J5 23 Nm 20 Nm 42 Nm 62 Nm 62 Nm 206/330 Nm 206 Nm 1360 Nm
towy przegubu
nadgarstka J6 9,3Nm 11 Nm 26 Nm 35 Nm 35 Nm 127/165 Nm 127 Nm 735 Nm
Maksymalna J4 0,63 kg:m? 0,5 kg-m? 1,18 kg'm* 1,5 kg:m* 1,5 kg:m* 28/30 kg:m? 28 kg-m* 147 kg-m*
dopuszczalna
bezwtadnoséé J5 0,63 kg:m* 0,5 kg-m* 1,18 kg-m* 1,5 kg:m* 1,5 kg:m* 28/30 kg-m?* 28 kg:m* 147 kg-m*
przegubu
nadgarstka J6 0,17 kg:m? 0,16 kg:m? 0,8 kg:m? 0,7 kg:m? 0,7 kg:m? 11/16,8 kg:m? 11 kg-m?* 82 kg-m?
Moc znamionowa 4,3 kW 4,3 kW 4,5/4,7 kW 5 kW 52 kw 6,5/6,8 KW 7 kW 8,5 kW

Przewody elektryczne przepro-

N RVV10 x 0,2 RVV10 x 0,2 RVV10 x 0,2 RVV10 x 0,2 RVV10 x 0,2 RVV10 x 0,2 RVV10 x 0,2 RVV5 x 6
wadzone przez ramie robota

Przeowdy pneumatyczne prze-

Browadzonalpreezirobota 2 x @8 mm 1 x @8 mm 2 x @8 mm 2 x @8 mm 2 x @8 mm 2 x @8 mm 2 x @8 mm 2 x @8 mm

1-fazowy
Zasilanie AC220V 3-fazowy AC380 V -10%~+10%
-10%~+10%
Temperatura 0~45°C
y > eSO e - .
Srodowisko Wilgotnosé 10%~80% wilgotnosci wzglednej
pracy Maksymalny
gradient 1,5°C/min
temperatury
Masa robota 160 kg 210 kg 210/220 kg 220 kg 220 kg 600 kg 650 kg 1300 kg
Kontroler TRC5-B06 TRC5-B06 TRC5-B06 TRC5-B06 TRC5-B06 TRC3-C06 TRC3-C06 TRC3-D06

Montaz Podtogowy




Roboty
przemystowe
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Model TR155-3200B TR12-1430P  TR30-1840P TR180-3200P
Udzwig 155 kg 12 kg 30 kg 180 kg
Zasieg ramienia 3200 mm 1435 mm 1840 mm 3200 mm
Powtarzalnos¢ +0,1 mm +0,08 mm +0,08 mm +0,1 mm
IP54/IP65(0Op- P54/
Stopien ochrony cjonalna 5-ta IP54 IP54 IP65(0Opcjo-
i 6-ta 0$) nalna 4-ta os)
Forma konstrukcyjna Pionowe przegubowe
Liczba stopni swobody 6 4 4 4
J1 110°/s 210°/s 200°/s 105°/s
J2 83°/s 205°/s 175°/s 83°/s
Maksymalna J3 95°/s 185°/s 175°/s 129.5°/s
predkosc
przegubéw J4 150°/s 500°/s 360°/s 270°/s
J5 150°/s / / /
J6 200°/s / / /
J1 +185° +175° +175° +185°
J2 -40°~85° -35°~85° -35°~85° -42°~85°
Maksymalny J3 -180°~75° -90°~70° -90°~70° -20°~110°
zakres pracy
przegubéw J4 +360° +360° +360° +360°
J5 +125° / / /
J6 +360° / / /
Dopuszczalny J4 1000 Nm / / /
TR J5 1000 Nm / / /
towy przegubu
nadgarstka J6 600 Nm / / /
Maksymalna J4 89 kg:m? 1,3 kg'm? 1,5 kg-m? 82,3 kg:m?
dopuszczalna
bezwtadnos¢ J5 89 kg:m® / / /
przegubu )
nadgarstka J6 49 kg:m / / /
Moc znamionowa 7,5 kW 2,5 kW 42 kW 5,5 kW —

Przewody elektryczne przepro-

N RVV5 x 6 RVV17 x 0,2 RVV16 x 0,2 RVV5 x 6
wadzone przez ramie robota

Przeowdy pneumatyczne prze-

e 2 x @8 mm 2 x @8 mm 2 x @8 mm 2 x @8 mm

3-fazowy 3-fazowy
Zasilanie AC380V 1-fazowy AC220 V -10%~+10% AC380V
-10%~+10% -10%~+10%
Temperatura 0~45°C
¥ . Y - .
rodowisko Wilgotnosé 10%~80% wilgotnosci wzglednej
pracy Maksymalny
gradient 1,5°C/min
temperatury
Masa robota 1320 kg 175 kg 240 kg 1193 kg
TRC5-B06/ TRC5-B06/
Kontroler TRC3-D06 TRC3-D06 TRC3-D06 TRC3-D06
Montaz Podtogowy




Model

UdZzwig
Zasieg ramienia
Liczba stopni swobody
Zasilanie
Programowanie
Moduty bezpieczenstwa
Certyfikaty
Powtarzalnos¢

Stopien ochrony

J1

J2

Maksymalna 13

predkos¢

przegubéw J4

J5

J6

J1

J2

Maksymalna J3
zakres pracy

przegubéw J4

J5

J6

Moc znamionowa
Srodowisko Temperatura
Pracy  wilgotnosc

Masa robota

Kontroler

Montaz

TRO3-580C
3 kg
585 mm
6

TRO5-900C TR10-1310C TR20-1650C
5 kg 10 kg 20 kg
900 mm 1310 mm 1650 mm
6 6 6

690~264V AC,47~63 Hz/48 V DC

Programowanie poprzez uczenie punktéw, teachpendant

TR30-1800C
30 kg
1800 mm
6

Ponad 20 funkcji bezpieczenstwa, w tym wykrywanie kolizji oraz definiowanie wirtualnej klatki bezpieczenstwa

+0,03 mm
IP54/1P67
180°/s
180°/s
180°/s
180°/s
180°/s
180°/s
+175°

+175°

-240° ~+60°

+175°
+175°
+360°

0,9 kW

16 kg

EN 1SO13849-1, kat. 3, EN 1SO10218-1, CE

+0,03 mm 0,05 mm +0,1 mm

IP54/IP67 IP54/1P67 IP54
180°/s 120°/s 100°/s
180°/s 120°/s 100°/s
180°/s 120°/s 150°/s
180°/s 180°/s 180°/s
180°/s 180°/s 180°/s
180°/s 180°/s 180°/s
+175° +175° +175°
+175° +175° +175°

-245° ~+65° -245° ~+65° -245° ~+65°

+175° +175° +175°
+175° +175° +175°
+360° +360° +360°

2,55 kW 3,5 kw 3,9 kW

0~45°C

20%~80% wilgotnosci wzglednej (bez kondensacji)
26 kg 43 kg 68 kg
TRC5-G06

Instalacja pod dowolnym katem

0,1 mm
IP54
100°/s
100°/s
150°/s
180°/s
180°/s
180°/s
+175°
+175°
-245° ~+65°
+175°
+175°
+360°
5,95 kW

154 kg
TRC5-B06



Kontrolery

Model TRC4-A03 TRC5-B06 TRC5-G06 TRC3-C06 TRC3-D06

Montaz Pionowy

Przenoszenie:
Wejscia: 18 (NPN)
/ Wyjscia: 10 (prze-

Wejscia: 18 (NPN) kaznik) Wejécia: 10 (NPN)/ Wejscia: 10 (NPN)/  Wejscia: 10 (NPN)/
Standard 1/0 / Wyjscia: 10 (prze-  Spawanie: Wejscia: 6 Wyicci . 14 (NPN) Wyjscia: 14 (prze- Wyijscia: 14 (prze-
kaznik) (NPN) / Wyjécia: 10 yl>ela: kaznik) kaznik)
(przekaznik);
2 wyijécia analogowe
(0-10V)

Interfejs Ethernet: Dla protokotéw komunikacyjnych TCP/IP, Modbus TCP, Ethernet/IP, MC
Interfejs EtherCAT: Do rozszerzenia o zewnetrzne osie
Interfejs komunikacyjny
Rozszerzalny serwer portow szeregowych Modbus-TCP do RS232 i RS485

Interfejs USB 2.0: Kopia zapasowa i wgrywanie programow, eksport informacji o stanie robota

Tryby sterowania Sterowanie z poziomu PC, panelu recznego, 1/O, Modbus i API
Stopie IP54 IP65 IP54 IP54 IP54
ochrony
Srodowisko pracy Temperatura: 0°C ~ 40°C; Wilgotnosc: 20% ~ 95% wilgotnosci wzglednej (30°C) (bez kondensacji)
Wymiar 438 mm x 398 mm 850 mm x 550 mm 420 mm x 235 mm 1000 mm x 550 mm 1000 mm x 750 mm
Sl x 185 mm x 566 mm x 405 mm x 606 mm x 607 mm
Masa 12 kg 76 kg 14 kg 100 kg 140 kg

Panel . e Stopien Dtugos¢ Temperatura .
Model ey Rozdzielczos¢ T — kabla P Wymiary
TRPO4-DS  Rezystancyjny Ekran TFT_ 5m
o przekatnej 290 mm
8 cali IP54 -30°C ~80°C x 240 mm
i rozdzielczosci 10/15/ x 53 mm

TRPO4-QT 1024 x 768 20/30 m




Tory jezdne
i pozycjonery

Tory jezdne

Lo Predkosc¢ .
Model Udzwig il Wymiary
TDG-500 500 kg 800 mm/s dtugosc
przejazdu 3 m,

catkowita

TDG-1000  1000kg 400 MM/S  dtugosé toru 4 m

* Dtugosc toru moze by¢ zwiekszana odcinkami o dtugosci 1m.

Pozycijoner jednoosiowy

Model Ukt m':rk‘?s‘;'rf:‘fna iy Obrét

TBW-300 300 kg

78°/s
TBW-500 500 kg 2500 x 800 0
(100 x 100 x 8) ey
TBW-1000 1000 kg 70°/s
Pozycjoner dwuosiowy
.. Predkos¢ . ,
Model Udzwig el Wymiary Obroét
_ TBW-200(S) 200kg  70°s,50°/s  +000%330x600
500
+90°/360°
o oo 1200 x 600 x 7500
TBW-500(S) 500kg  50°/s, 50°/s fapee
U-shaped pozycijoner
.. Predkos¢ . .
Model Udzwig e Wymiary Obrot
TBW-300(U) 300 kg 2200 x 800 x 18H

TBW-éOO(U) 600 kg 67,70/8, 450/5 2300 x 800 x 23H 1180°/i360°

TBW-1000(U) 1000 kg 2200 x 800 x 23H

L-type pozycjoner

L Predkosc¢ . .
Model Udzwig T Wymiary Obrét
TBW-500(L) 500 kg 45°/s,42°/s @800 x 18H

TBW-1000(L) 1000kg 42°/s,10,8°/s 21200 x 23H +180°/+360°

16,8°/s,
9,98°/s

TBW-2000(L) 2000 kg 21200 x 28H




Zrobotyzowane spawanie laserowe

Zrobotyzowane stanowisko
paletyzujace

2§

Zrobotyzowane stanowisko
do wkrecania
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Zrobotyzowane stanowisko do pobierania
detali z kosza z wykorzystaniem systemu

wizyjnego 30

Gotowe
rozwigzania

> Zrobotyzowane spawanie MIG/IMAG
z wykorzystaniem cobota

> Zrobotyzowane stanowisko
polerujgce z czujnikiem kontroli sity

> Zrobotyzowane stanowisko
etykietowania

> Zrobotyzowane stanowisko
spawalnicze z robotem spawalniczym
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Indu
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InduRobotics

ul. Trakt Lubelski 404
04-667 Warszawa

Telefon: +48 730 785 085
E-mail: biuro@indurobotics.pl
www.indurobotics.pl




