H Nutzen m Anfahrt

m FIPS - Leichtbauroboter

m Vereinzelung von Beschadigungsempfindlichen, .
& gungsemp m Gewerbegebiet am S-Bahnhof
ungeordneten Teilen und lagerichtiger abgriff

m Alle Anlagenteile befinden sich auf dem gleichen

Hohenniveau somit kein aufeinanderfallen der Teile

Karlsruhe Heilbronn

m Durch die punktuelle Auflageflache
schweben die Teile auf dem Bur
m Kollisionen untereinander haben
geringste kinetische Energie damit sind
Beschadigungen ausgeschlossen.
B Schonendste Vereinzelung der Teile
Uber Staustreckenband mit hoher Leistung

m Kollisionen durch den Robotergreifer beim
Abgreifen der Teile werden vom den Burstenteppich \
aufgenommen

AS 27 Gartringen

X

, Singen

m Positionserkennung der Schuttglter mit dem
Bildverarbeitungssystem Flexvision®

B Hohe Autonomie der Anlage durch Vorratsbunker
(Bandbunker)

B Energieeffizient, nur 230V / 50 Hz

Bildverarbeitung Flexvision® E FAU D E

m digitale USBz Kamera AUTOMATISIERUNG
Max-Planck-Stralze 10

D- 71116 Gartringen
Telefon: +49 7034/2567-0 Fax: +49 7034 2567-67
E-Mail: faude@faude.de /www.faude.de

B langlebige LEDZ Beleuchtung
B Konturbasierte Lage- / Positionserkennung
m Positionsvermessung und Korrektur

Handling von Gluhstiftkerzen

Mit Bildverarbeitungssystem Flexvision®
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H Konzept B Technik

m Technische Daten:

Roboter - Daten

Arbeitsradius 850 mm
Tragfahigkeit 5 kg
Wiederholungsgenauigkeit +/- 0,1 mm
Gewicht 18 kg
Controller Mal3e 450x300x225
Spannungsversorgung: 230V/50HZ
I/O Ports im Controller:

- . . 24V DC

m Poistionserkennung der Schiittgtiter mit 10 digital Ein/-Aus génge,
Bildverarbeitungssystem Flexvision® Vereinzelungssystem

Bandbunker 20 Liter
Birstenteppich D =1000mm
Burstenhohe 6mm
Seitenwand Edelstahl
Elektromagnetische
Antriebseinheit
Pufferband (4 Meter/min) 3 Staukammern

m Einfache Bedienung und Programmierung
iitber das 123 Touchbe

m Schittgutvereinzelung und Handling mittel Roboter




