Technické udaje a prevedenia

() Zostavenie réznych kinematickych 3truktir kolaborativnych
robotov a kolaborativnych manipulanych robotickych
ramien podla aplikacnej potreby s uvedenymi rédmcovymi
parametrami:

Typ kinematickej struktiry SCARA, RRR, RR, R

() Volitelné zostavenie kolaborativnych robotov
a kolaborativnych manipulacnych robotickych ramien
s uvedenou maximélnou nosnostfou a manipulaénym
dosahom:

Maximalny dosah Maximalna nosnost’

() Volitelné zostavenie kolaborativnych polohovacich zariadent
podla aplikaénej potreby.
Riadenie a programovanie zostavenych zariadeni
prostrednictvom univerzéinej riadiacej jednotky s uvedenym
maximélnym poctom si&asne pripojenych zariadeni
a spoésobom ovlddania:

Maximalny poéet zariadeni Ovladanie

() Jednoduché modifikacia a prestavba zostavenych
kolaborativnych zariadeni = Pruzné adaptabilita na zmenu
vyrobného/nevyrobného procesu.

Rychle zostavenie automatizaénych prvkov podla aplikagnej
potreby = Skrétenie dodacich terminov a znizenie nékladov
potrebnych na vyvoj automatizaénych prvkov.
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Aplikacné urcenie

o Odborné laboratéria vysokych a strednych 3kél
orientovanych na vyuébu robotiky

o Vyuzivatelia robotickej a automatizagnej techniky

e Zaujemcovia o robotizaciu vyrobnych a nevyrobnych
procesov

o Projekéné kancelérie orientované na automatizéciu
a robotizéciu vyrobnych/nevyrobnych procesov

Priklady zostavenia cobotov

6 osi kolaborativny 7 osi kolaborativny 6 osi kolaborativny
robot robot robot

Priklady zostavenia polohovadiel

Polohovaci stdl 2 osé polohovacie 1 0sé polohovacie

zariadenie zariadenie
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SpinBOT®™

Modularny stavebnicovymi systém pre
stavbu robotickych a manipulacnych
zariadeni.

OBJAVTE VYHODY VARIABILNEHO RIESENIA
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Struktdra

SpinBOT®™

Popis

Mechatronicky stavebnicovy systém
pre stavbu kibovych kolaborativnych

a servisnych robotov a kolaborativnych
manipulacnych zariadeni je, zostavend
zo systémovo usporiadanej sady prvkov
a prislusenstva, urenych pre stavbu
réznych kinematickych architektar

a konfigurécii jedno a viac osovych
kibovych robotov, servisnych robotov

a manipulaénych zariadeni.

Struktira

Stavebnicovy systém SpinBOT® Kit je
zalozeny na origindlnom moduldrnom
inteligentnom rotacnom pohone
DriveBOT®, ktory je rozhodujicim prvkom
pre zostavenie kibu navrhovaného robota.
Ostatné aktivne a pasivne prvky
stavebnicového systému vytvarajl
dostatocnu systémovu a technickd bazu
komponentov pre ndvrh a zostavenie

kolaborativného a servisného robota.
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