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Capacidad de carga en muneca



ELF-200:B ES UN ROBOT SERVO-CONDUCIDO DE 6 GRADOS DE LIBERTAD CONECTADOS PARALELAMENTE
DISENADO PARA UTILIZARLO EN VARIEDAD DE PROCESQS DE FABRICACION Y ENSAMBLAJE PARA AUTOMOCION.

EL F-200iB ESTA DISENADO PARA APLICACIONES QUE REQUIEREN UNA RIGIDEZ EXTREMA Y UNA REPETIBILIDAD
EXCEPCIONAL EN UNA SOLA UNIDAD COMPACTA Y PODEROSA.

» CARACTERISTICAS Y VENTAJAS

DISENO UNICO HEXAPOD MiNIMOS REQUERIMIENTOS DE MANTENIMIENTO
F-200iB es la solucién para: e Sistema muy.estable para aplicaciones de fuerza Men{o_s componeﬂtes mecanicos: .
N . como mecanizado, desbarbado, corte... e Minimo necesidad de stock de recambios
e Soldadura robotizada sub-compacta y S . - : S .
e Solucion de sujecion flexible para e Reduccion del tiempo de reparacion debido a la
¢ Sotdadura.d‘e peajas aplicaciones como manipulacién de piezas facilidad y rapidez de montaje de las partes
* Carga/posicionamiento para una soldadura por puntos fija e MTTR [Mean Time To Repair] < 30 min
* Funcionamiento de tuercas * Seguridad aumentada, ya que su tamano pequefo e 1 servicio al afo requerido
e Elevacion de vehiculo y ubicacion y su forma hexapod evita que los trabajadores se e Los Robots de FANUC no requieren ningin
e Eliminacién de material lastimen seriamente al permanecer cerca del robot. paquete de baterias especial, se pueden
« Suministro de piezas . utilizar baterfas comejrci.ales dism‘inuyendo
POSICION DE LA HERRAMIENTA PROGRAMABLE los costes de mantenimiento al cliente

e Elrobot puede proporcionar la posicion flexible de la
localizacion de la herramienta para la localizacion
exacta de los cuerposy las piezas del coche.

UNIDAD COMPACTA PEQUENA
e Uso optimizado del espacio

MONTAJE EN EL SUELO O EN EL TECHO
e El robot se puede montar en el sueloy en el techo
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Dimensiones
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