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Vazeni obchodni
partnefi a ctenari
REMinfo!

Radi bychom Vam podali uceleny
prehled o japonské firmé IAl a jejim
sirokém sortimentu elektrickych line-
arnich os, viceosych systémd, manipu-
latorGi a SCARA Robotli. REMinfo by
mélo zjednodusit Vasi orientaci v tech-
nickych parametrech jednotlivych pro-
duktovych fad s akcentem na jejich
pouziti a vyhody.

Firma Al je v soucasnosti s elektric-
kymi osami a aktuatory jednickou na
japonském trhu. Radu spokojenych
zékaznik( si tato robotika ziskala
také na ceském a slovenském trhu diky
dlouhodobé spolupraci IAl s firmou
REM-Technik s.r.o.

Pro zéjemce organizujeme zakaznické
akce s workshopy, poradéme produk-
tové prezentace v nasi firmé ¢i u za-
kaznika.

Zajem ceskych a slovenskych firem
o produkty IAl kaZdorocné zazname-
navame také na veletrhu MSV v Brné.
Miniaturni  elektricky pohon RCA2
od IAl byl letos nominovany na cenu
Zlaté medaile MSV 2010.

Mojmir Ruzicka
a cely REM Team

® Pies 30 let

japonské kvality

Japonska spolecnost IAl se za
dobu své existence stala syno-
nymem pro inovativni a kvalitni
feSeni v oblasti primyslové au-
tomatizace. Svym zakaznikim
poskytuje Sirokou Skalu produk-
tU - od elektrickych linearnich os
pres viceosé systémy, stolni ro-
boty aZ po SCARA Roboty.

Spolec¢nost vznikla v roce 1976 v Ja-
ponsku a postupné expandovala do Asie,
severni Ameriky a Evropy. V soucasnosti
ma skupina IAl vice nez 500 partner(
po celém svété. Letité zkuSenosti spolu
s vyzkumem a prohlubovanim odbor-
nych znalosti vedly k vedoucimu posta-
veni na soucasném japonském trhu.

Klicem k Uspéchu je neutuchajici sna-
ha o inovaci nabizenych produktud. Jak
sam zakladatel spole¢nosti IAl Toru Ishi-
da rika: ,Nase firemni motto zni: kvalita
a inovace. Nespokojime se se stavajicim
stavem véci a neustale se snazime o ino-
vace, abychom mohli nabidnout nej-
vyssi kvalitu nasich vyrobkd a sluzeb.”
Zakaznici, ktefi vytvareli vlastni poho-
ny za pouziti dild od rdznych vyrobcd,
se presvédcili o vyhodach ndkupu plné
integrovaného systému od jednoho vy-
robce.

Dlkazem vysoké technické urovné
produktd IAl jsou samotni zdkaznici —
od vyrobct TOYOTA aZ po SONY.

Green automation

Spolec¢nost Al si uvédomuje, Ze ener-
gie neni fixnim, ale znac¢né variabilnim
nakladem. Vyviji proto produkty, které
ke svému provozu vyzaduji mensi mnoz-
stvi energie. Nazorné je srovnani spo-
tfeby energie u pneumatickych valca
a elektrickych pohont. U pneumatickych
valcl je kompresor pohdnén elektfinou
a vytvari stlaceny vzduch, ktery je vzdu-

1A1

chovodem vhanén do pneumatického
vélce, kde se preméni na linearni po-
hyb odpovidajici sily. Pfi tomto procesu
dochazi ke znaénym ztrdtdm energie.
U elektrickych pohont od IAI jsou otacky
elektrického motoru mechanicky preve-
deny na pozadovany pohyb, coz ztraty
energie minimalizuje. Podle testl pro-
vedenych v IAl jsou naklady na provoz
(ndklady na elektrickou energii) téchto
elektrickych pohond na urovni 1/3 az
1/10 nédkladd potfebnych na provoz pne-
umatickych valcl. Zavadénim takovychto
produktl do provozu firmy udetfi nejen
naklady za energii, ale i Zivotni prostfedi
a podpof¥i pozitivni vnimani spolecnosti
sSirokou verejnosti.

Vyhody IAI systému:

¢ nizkondkladovy provoz
(nizka spotfeba energie)

e kompaktni design s vysokou pevnosti
a vykonnosti

e vysokd presnost a rychlost

e Siroky vybér a variabilita produkttd
(mechanické provedeni, maximalni
zatizeni)

e jednoducha montaz

e bezudrzbovy provoz
(neni nutné mazani)

e linedrni vedeni s kuli¢ckovym
Sroubem pro dlouhodoby provoz

e jednotny a jednoduchy programovaci
software pro viechny fidici jednotky
(bez znalosti programovani)

e feseni do prasného, vihkého
a Cistého prostredi

e pfizniva cena

¢ vysokad kvalita

e podpora pfimo u zakaznika

Produktové rfady IAl zahrnuiji Sirokou
paletu produktd, které se prizpUsobi
konkrétnim potrebam zakaznika.

Vysokou kvalitou

a spolehlivosti ROBO Cylindru
ziskala firma IAIl prvenstvi

na japonském trhu.

www.rem-technik.cz




®» Prehled produktovych rad 'A '

Quality and Innovation

Robotické osy a aktuatory:

. ROBO Cylind
green automation -yinary
1A1 o elektrické osy a aktuatory zalozené

na pouziti kulickového Sroubu
a krokového motoru ¢i servomotoru
e alternativa pneumatickych valcd
razné typy a velikosti véetné miniatur-
nich s rozméry od 32 x 45 x 89 mm
moznost stavby viceosych systému
vysoka presnost az 0,02 mm
dlouhd zZivotnost a jednoducha konstrukce
ovladani pomoci externi nebo
integrované fidici jednotky
¢ ekologicky a nizkonakladovy provoz
e Siroké pouziti: presun, polohovani,
polohovatelny doraz, lisovani
e moznost vybéru odmérovani: inkremen-
ROBO téIni nebo absolutni enkodér

€= CYLINDER strana 4-10 e max. rychlost 1 500 mm/s, max. zatizeni
500kg, max. zdvih 1 200mm

RADY ZDARMA

Viceosé systémy
a manipulatory

e jednoosé a viceosé manipulatory
s elektrickym pohonem a programova-
telnou externi fidici jednotkou (jedno-
ducha parametrizace)
e vyrazna redukce nakladl
(zjednoduseni inzenyrské prace)
precizni primyslové provedeni
velké mnoZstvi typU
vysoka piesnost az 0,01 mm
kompletni pohony vcetné prislusenstvi
bez dodatecnych nakladu
Siroké pouziti: linedrni aplikace, 2D nebo
3D polohovani (interpolace) a presun,
montaz soucastek, davkovani, méreni
moznost vybéru odmérovani: inkre-
mentalni nebo absolutni enkodér
max. rychlost 2 000 mm/s, max. zatizeni
150kg, max. zdvih 2 500 mm
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PROGRAMOVACI

SCARA Roboty a stolni
robotické manipulatory

e roboty nejnové;jsi generace

e jednoduché pouziti, jednoducha
integrace, redukce provoznich
nakladua

e sofistikované fizeni, autonomni
fidici jednotka

e vysokad kvalita zpracovani

e velmi vysoka presnost az 0,01 mm

e mnohostranné ovladani
s pouzitim uzivatelsky privétivého
programovaciho softwaru

e velké mnozstvi typu pokryva vétsinu
aplikaci: 3D presun (interpolace),
presun, pick and place, skladani
produktt, paletizace

e odmérovani: absolutni enkodér

e SCARA Robot: max. rychlost
7 586 mm/s, max. zatizeni 20kg,

' max. délka ramene 800mm
I x S — e stolni robot: max. rychlost 300 mmy/s,
ACTUATOR max. zatizeni 2kg (osa Z), max. zdvih
400 x 400mm

JEDNOTNY

strana 12-13
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® Hlavni funkce ROBO Cylindrd

Nejvétsi funkcni vyhodou ROBO Cylindra

od IAl je snadné nastaveni vSech potrebnych
parametru, ze kterych se sklada vysledny
pohyb - to znamena zrychleni, zpomaleni,

1. Polohovani do vice poloh

S ROBO Cylindry dosdhnete polohovani az do 512 poloh
s opakovatelnosti £0,02 mm.

Priklad: pouziti
jedné montazni
linky k vyrobé

1A1

Quality and Innovation

rychlost, maximalni tla¢na sila nebo pouziti
zénového vystupu. Pro kazdou pozici (mize jich
byt az 512) mate moznost vlastniho nastaveni
pohybové rampy. Veskeré nastaveni se odehrava

Priklad operace

200mm/s - R
100mm/s ———————— Decelerace
Akcelerace Akcelerace Decelerace
Nehybnost /. - / \

rychlost L m @ (3)(4)3 (5) (6 (7)(8)i
I
I

|
cas !

2) . 3) (4)
Signdl Stancigy signal po Poh
= = A =
7) 8)

U]

riznych produktd

Cislo polohy Pozice (mm) Rychlost (mm/s) | Akcelerace (G) Decelerace (G) Tlaéna sila (%)
1 100 100 0,3 0,3 0
2 200 200 0,3 0,3 0

2. Nastaveni tlacné sily (tlac a drz) Priklad operace

®) ©) ) ( (
Signal Stanclgy Signal pol Pohy
(pozice2) | = fﬂﬁ""" ﬂﬂ"’-'lmmiil

Tabulka dat polohy (nastaveno na teaching pendantu nebo pouziti PC softwaru)

Umisténi polohy (mm)
10
20

*Jestlize aktuator nedosahne na konec
polohovaciho rozsahu, tzn. neni v dané

©)

Tla¢nou silu Ize snadno nastavit zménou hodnot pozi¢nich 300mm/s -----
dat. Tla¢na sila mGze zUstat i konstantni. Tato funkce se
. \ , . . vy v Akcelerace Decelerace
vyborné hodi pro drZeni nebo tlaceni pfedméta. )
i
Nehybnost - -—= - ‘ -
m @ i (8)(5) 1 Polohovaci rozsah
rychlost t | 1
Priklad: ; ' ‘
. , cas W - el
jednoduché poloze, ned vystupni signél.
™~ nastaveni sily 1) @) €) @
= vétsi kvalita . 48 Startovaci
Sign . S Postup pomalo
produkce (w S@rﬂ#} beyﬁ»

Tabulka dat polohy (nastaveno na teaching pendantu nebo pouziti PC softwaru)

Cislo polohy Pozice (mm) Rychlost (mm/s) | Akcelerace (G) | Decelerace (G) | Tlacna sila (%)

1 100 300 0.3 0,3 50
3. Akcelerace / decelerace Priklad operace
Nastaveni hodnoty akcelerace a decelerace se déje nezavisle Specificka rychlost - - -
na ROBO Cylindru, ¢imZ se zkracuje doba cyklu, vyrazné Akcelerace
zmensuje zmetkovost a zvysuje se celkova vyuzitelnost rychlost U_ehybnw _(_ } ______
pohonu. -

cas akcelerace

Tabulka dat pozice (nastaveno na teaching pendantu nebo pouziti PC softwaru)

Cislo polohy Pozice (mm) Rychlost (mm/s) | Akcelerace (G) Decelerace (G) Tlacna sila (%)
1 300 100 0,3 0,01 0
2 300 100 0,3 0,01 0

Zastaveni a tlac Dokoné
soucastl » po
definov.

Umisténi polohy (mm)
50

Decelerace

<—>|

decelerace
(bez otfest)

Umisténi polohy (mm)
0,1
0,1

www.rem-technik.cz




® Hlavni funkce ROBO Cylindrd 'A '

Quality and Innovation

v jednoduchém softwaru uréeném pro osy pouzit sériovou linku, Fidit pohon solenoidem
a aktuatory. Zpusob ovladani si zvolite sami podle nebo pouzit rozhrani PROFIBUS, Ethernet,
toho, ktery vam nejvice vyhovuje. Mate moznost CC-Link.

jednotlivé polohy spinat pomoci binarnich /O,

4. Zénovy vystup / hlaseni o priuchodu 5. Zastaveni béhem pohybu

definovanou zénou Narozdil od pneumatickych valcd jsou ROBO Cylindry

Jakmile je specifickd zéna nastavena, signdl na vystupu hlasi schopny zastavit v jakémkoli misté béhem pohybu, coz
(bez externich senzorll) prichod aktuatoru touto zénou. zabraruje kolizi a zajistuje vétsi bezpecnost pro obsluhu
Vystupni signdl umoznuje zkratit dobu cyklu, signalizuje a zafizeni.

nebezpecny prostor a mlze byt pouzit pro mnoho riznych

aplikaci, ¢imz usetfite ¢as, penize a namahu pfi instalaci R rOBO

pridavnych senzord. C€CG CYLINDER

Priklad operace Priklad operace
| e 7 ON —— === |—l— ————————— I ON

OFF
OFF

Akcelerace Decelerace Ak I / \
celerace Decelerace Akcelerace Decelerace
Nehybnost m—F————————————— ,____3_ | |
hlost I G rvchlost b Nehvbnost s — — — — — — 4 — N —f— — —
rye t_. (1) , | @)(5) rychlost t Nehybnost +
¢as  Nastaveni rozsahu zénového vystupu | M 13 (4)(5)

i
| x |
cas I 1Signal pohyb dokoncen

@ B) Ztrata

M @ ©)
Signal .
Zahdi ) signal Poh Signal m @) €] (4) (5)
paoa =» pr;advys =» n: = doo 4 =» |33a # Zahdi Zastaveni Opétovné Pohyb Signal
p pa 3 » ?’ig 5 » ssl?“v » dokoy' » |3ga

6. Pohyb po inkrementech Priklad operace

Pri provadéni kontinudlniho pohybu s rovhomérnym krokem 300 mm/s
Ize nastavit opakovany pohyb pomoci dat pro jednotlivy

pohyb. Tato funkce urychluje programovani a redukuje pocet

pouzitych 1/0.

rychlost L

cas

Cislo pozice Pozice 0 Pozice 1 Pozice 2
rI:Ficfiazené hP(FjiFazené hPF(i‘Fazena'
v, odnota 0 odnota 100 odnota 25
Priklad: pohyb

zasobniku, znaceni 0 @ ® Signél @ Pohyb
soucastek — pohyb Zahajeni Poh do pozi 025m

po stale stejnych £ o Vzw
usecich (inkrementech)

Tabulka dat pozice (nastaveno na teaching pendant nebo pouziti PC softwaru)

Cislo polohy Pozice (mm) Rychlost (mm/s) | Akcelerace (G) Decelerace (G) Tla¢na sila (%) | Umisténi polohy (mm)
1 100 300 0,3 0,3 0 0,1
2 25 300 0,3 0,3 0 0,1
7. Zména rychlosti béhem pohybu 200 MMYS o

Rychlost mUze byt béhem pohybu aktuatoru snadno zménéna

, Akcel Decel
- nastavte polohu a zménte rychlost béhem pohybu, zkratte ) 2h

dobu cyklu a minimalizujte mozné defekty. 100 mm/s T Akceldoce
Nehybnost
A rychlost L
oreen automation cas
\ 1A1

www.rem-technik.cz




© ROBO Cylindry JAI

= s Quality and Innovation

s integrovanou fidici jednotkou

ROBO
C CYLINDER

Rada ERC2

e cenové vyhodné feseni
e integrovany kontroler
 napajeni 24V DC
e zdvih aZ 600 mm typ jezdec,
az 300 mm typ valec
e presnost 0,05 mm
e maximalni rychlost 600 mm/s
e inkrementélni odmérovani
e maximalni hmotnost bfemene 55kg

e fizeni: integrovand jednotka; jednoduché
ovladani pres digitalni vstupy a vystupy
nebo sériovou komunikaci

® a7 16 programovatelnych poloh, pfi pouziti
sériové komunikace (ASCII, RTU) je poloh
mnohem vice

Vyhody

e snadna aplikace diky integrovanému fizeni
e (spora mista v rozvadéci

® nizkd cena

e software zdarma

Na Vase dotazy sé tesi
produktovy manager

PAVEL NADYMACEK
+420 548 140 070

macek@rem-techn'lk.cz

A green automation
\ 1Al

Model Typ Maximalni zdvih | Maximalni horizontalni zatizeni | Maximalni vertikalni zatizeni | Maximalni rychlost
ERC2-SA6C jezdec 600 mm 12kg 6kg 600 mm/s
ERC2-SA7C jezdec 600 mm 20kg 10kg 450 mm/s
ERC2-RA6C vélec 300 mm 40kg 18kg 600 mm/s
ERC2-RA7C vélec 300mm 55kg 25kg 450 mm/s

uchopeni a polozeni

tfidénf vyrobkd

zalisovani vyrobk(

zarovnavani vyrobkd

www.rem-technik.cz




© ROBO Cylindry JAI

S externi i"idiCi jednotkou Quality and Innovation

* nejpocetnéjsi skupina pohonu IAl
¢ jedna se o elektrické pohony opatrené kulickovym Vyhody
sroubem, linedrnim vedenim a krokovym motorem nebo

servomotorem
e velice zajimava alternativa k pneumatice — polohuji do vice
pozic s nastavitelnou akceleraci, deceleraci a Ize u nich

e snadna integrace do stavajiciho systému
e ekologicka Setrnost a spora naklad
e vysokd presnost az 0,02 mm

upravit rychlost e zabudované linearni vedeni pro jezdcové typy, externi vedeni je
* ovladani pomoci externich fidicich jednotek volitelné u valcovych typii

(jednoducha paremetrizace) © neni nutnd znalost programovani — zadate pouze parametry pohybu,
* nakup energeticky G¢innych pohonti IAl je méné nakladny které potrebujete (rychlost, zdvih, akcelerace/decelerace)

nez budovdani a stavba vlastnich e kompletni systém: pohon + fidici jednotka

e |Al nabizi kompletni FeSeni — uetfite ¢as i prostfedky

Rada RCP2/RCP3

e napajeni 24V DC
e fidici jednotka PCON, PSEL
e typ jezdec
max. zdvih 1 200mm,
max. rychlost 1 500 mm/s
max. horizontalni zatizeni 55 kg

e typ valec
max. zdvih 300mm
fada pohoni s krokovym motorem — idedlni pro aplikace, kde je potieba velka tlacna sila, max. rychlost 450 mm/s
u RCP3 je mozna vyména motoru za silnési nebo vyména krokového motoru za servomotor a naopak max. horizontalni zatizeni 300kg
Rada RCS2:

e napajeni 230 V AC
e fidici jednotka SCON, SSEL, X-SEL
* typ jezdec

max. zdvih 1 000mm

max. rychlost 1 000 mm/s

max. horizontalni zatizeni 60kg
e typ valec

max. zdvih 300mm

max. rychlost 800 mm/s
fada pohoni se servomotorem — idedlni pro aplikace vyZadujici praci s vysokou konstantni max. horizontalni zatizeni 500 kg
rychlosti

Rada RCA/RCA2:

e napajeni 24V DC
e fidici jednotka ACON, ASEL
e typ jezdec
max. zdvih 600 mm
max. rychlost 800 mm/s
max. horizontalni zatizeni 18kg
e typ valec
max. zdvih 300 mm
max. rychlost 600 mm/s
max. horizontalni zatizeni 18 kg

fada pohoni se servomotorem — idedlni pro aplikace, kde je vyZzadovana vysoka presnost
a Uspora mista, u RCA2 je mozna vyména motoru za silnési nebo vyména krokového motoru

za servomotor a naopak R ROBO

€ CYLINDER

Externi Fidici jednotky Pcon Acon Scon Pser Aser < s=+ X-SEL

* jednoduchy programovaci software : o i ﬂ

* moznost nastaveni kompletni ' : ”'

pohybové rampy (rychlost, -
zrychleni/zpomaleni, - =

maximalni tla¢na sila)
e podpora celé fady druh fizeni:

polohové Fizeni, sériova komunikace, * moznost pfednastaveni az 512 pozic * moznost ovladani vice os z jedné Fidici
solenoid, pulzni fizeni, rozhrani (polohové Fizeni) jednotky
PROFIBUS, Ethernet, CC-Link ¢ jednotné parametrizacni prostredi

www.rem-technik.cz




® Mini ROBO Cylindry 'A '

Nova generace malych a kompaktnich elektrickych pohonii Quality and Innovation

Vyhody:

e velka uspora mista diky malym ¢ fizeni: pomoci jednoduchého
rozmeérum (od 32 x 45 x 89 mm) ovladani externi fidici jednotky

e Mini ROBO Cylindry jsou perfektni zvladnete i slozité operace
nahradou pneumatickych valcu e predprogramovani az 512 pozic
v systémech s nedostatkem mista e pro kazdou pozici mizete nastavit

e znamenaji velky posun v oblasti kompletni pohybovou rampu (zdvih,
miniaturnich elektromechanickych zrychleni, zpomaleni a rychlost)
pohont — obsahuji nové vyvinuty e jednotny programovaci software bez
motor a maji vyrazné mensi délku, znalosti programovani
vysku a Sirku e podpora rozhrani PROFIBUS, Ethernet,

e snadné pouziti diky shodnému CC-Link
tvaru a provedeni se vzduchovymi ° software zdarma
valci

e uzivatelé zvykli na provoz pneuma- Chcete jednoduse a rychle zménit pozi-
tickych valct jsou schopni ROBO ce pohonu nebo jej zastavit mezi dvéma
Cylindry ovladat snadno a rychle body? Pouzijte Mini ROBO Cylinder spolu

e presnost 0,05mm s novou Fidici jednotkou ASEP/PSEP.

o green automation

C CYLINDER ¢ AT

W PSEP/ASEP:

Nahrada jednoduchého solenoidu

vysunuto

(ROBO Cylinder) —m”_— 1

—_—

PR

45mm
zasunuto

Pozice vysunuto nebo
zasunuto Ize snadno

naparametrizovat.
(PSEP / ASEP)
Signal k fizeni Vstup 0 Pohyb
ON vysunuto
OFF zasunuto

Nahrada dvojitého solenoidu

rozméry jako vizitka vysunuto
(ROBO Cylinder) —m” —1

—_—

P E—

zasunuto

Nastaveni rychlosti, akcelerace a decelerace se déje nezavisle na ROBO Cylindru,
¢imz se zkracuje doba cyklu, vyrazné zmensuje zmetkovost a zvysuje se celkova

vyuzitelnost pohonu. (PSEP / ASEP)
Signal k fizeni | Signal k fizeni P
ohyb
Specificka rychlost - - - N Vstup 1 Vstup 0 y
Akcelerace Decelerace ON OFF vysunuto
rychlost| Nehybnost —(;|' """" --- ‘| OFF ON zasunuto
cas akcelerace decelerace

face Pohyb mezi stejnymi dvéma nebo mezi tfemi body
(bez otresu) pomoci prepnuti parametrd

www.rem-technik.cz




© Typy Mini ROBO Cylindri 1A

Quality and Innovation

green automation Mini jezdcovy typ

S IAT « fada RCP3
. e diky konstrukci se mize motor
pohonu lehce vyménit za jiny
e |ze vyuzit pohonu s reverznim
motorem pro jesté vétsi usporu mista
e externi fidici jednotka ACON/PCON,
ASEP/PSEP
pouziti: pro polohovani s velkou
presnosti a malymi zdvihy

Technické parametry: napajeni 24 V DC, max. zdvih 150 mm, max. rychlost RORBO
300 mm/s, max. horizontélni zatizeni 1kg, rozméry od 169 x 22 x 27 mm (HxVxS) €= CYLINDER

Mini valcovy typ

fada RCP3/RCA2

velké mnozZstvi variant provedeni

lehce se prizpusobi kazdé aplikaci

mozno zvolit typ s jednoduchym

= anebo dvojitym vedenim pro aplikace,

- kdy je tfeba dbat na vétsi axidlni sily

e externi fidici jednotka ACON/PCON,
ASEP/PSEP

e pouziti: pro zvySovani a snizovani

bfemen, |ze pouzit také pro lehké

zalisovani nebo jako pohyblivy doraz

Technické parametry: napdjeni 24 V DC, max. zdvih 75mm, max. rychlost
300 mm/s, max. horizontalni zatizeni 6kg, rozméry od 112 x 28 x 28 mm (HxVxS)

Mini ROBO Cylindry s vysuvnym
stolem

e fada RCP3/RCA2

e diky konstrukci se mize motor
pohonu lehce vyménit za jiny

e |ze vyuzit pohonu s reverznim
motorem pro jesté vétsi usporu mista

* robustni vedeni

e externi fidici jednotka ACON/PCON,
ASEP/PSEP

e pouziti: pro zvySovani a snizovani
bremen, Ize pouzit také pro lehké
zalisovani nebo jako pohyblivy doraz;
diky konstrukci pohonu nevadi ani
vétsi previsy bfemene

Technické parametry: napajeni 24 V DC, max. zdvih 100 mm, max. rychlost
300 mm/s, max. horizontalni zatizeni 6kg, rozméry od 89 x 32 x 45 mm (HxVxS)

Mini linearni motory

e fada RCL série

e doddvané s linedrnim motorem
schopnym vysoké akcelerace
a decelerace

e pro operace se
zrychlenim/zpomalenim az 2G

e dostupny v provedeni s jezdcem
a jako tycovy typ

e k dispozici je i provedeni se dvéma
jezdci na jednom téle

e externi fidici jednotka ACON/PCON,
ASEP/PSEP

e pouZziti: pro polohovéni, kdy je tfeba
kratky cas cyklu

Technické parametry: napdjeni 24 V DC, max. zdvih 288 mm, max. rychlost
1 600 mm/s, max. horizontdlIni zatizeni 3,2kg, rozméry od prdméru M16
a délky 186 mm
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® Viceosé systémy slozené z ROBO Cylindru ' A '
pro jednoduché aplikace - fada IK

Rada IK

je vynikajicim viceosym resenim pro automatizaci vasi
vyroby. Velkou vyhodou téchto viceosych systéml je, ze
se skladaji z ROBO Cylindru, které vynikaji jednoduchosti
a snadnym parametrizovanim. Tim se stavaji systémy IK
energeticky vysoce ucinnymi.

==

ROBO

C CYLINDER

Vyhody

e narust produktivity

e rlzna provedeni

jednoducha montaz (slozeno z ROBO Cylindru)

snizeni ndkladd za energii

presnost 0,02 mm

e fizeni: externi ridici jednotka PCON/ACON, PSEL/ASEL —
jednoduché programovani

e Siroké pouziti v¢éetné 2D a 3D polohovani (interpolace)

e podpora rozhrani PROFIBUS, Ethernet, CC-Link

e software zdarma

Ekonomicka rfada, mala a jednoducha konstrukce, snadné pouziti

Velké mnozstvi provedeni
a variaci sestaveni

Moznost vybéru motoru Jednoducha montaz

e fada IK maze byt snadno integrovana
do stavajiciho reseni presné podle
vasich pozadavkl

e dvoji provedeni motorl — krokovy
motor a servomotor

¢ krokovy motor pro aplikace vyzadujici
velkou tla¢nou silu a nizké rychlosti

e fada IK jiZ obsahuje vie potfebné pro
montaz

e 7adné dalsi naklady na doplnujici
komponenty a ¢as na kompletaci

e servomotor pro aplikace vyzadujici
konstantni tah bez ohledu na
provozni rychlosti

Vysoka funkénost fFizeni

e fadu IK Ize kombinovat s rdznymi
druhy fidicich jednotek

e velice jednoduché programovani diky
jednotnému softwaru

e zakladni fizeni pomoci binarnich
signalt u jednotek PCON/ACON muze
byt rozsifeno fidicimi jednotkami
PSEL/ASEL, které umoznuji interpolaci
a fizeni vice os z jedné Fidici jednotky

e béh vice programU soucasné a velky
vybér rozhrani PROFIBUS, Ethernet
a CC-Link

Komponenty pouze
vybalite a slozite!

IK2 = zakladni rozdéleni dvouosého provedeni s krokovym motorem nebo servomotorem

Typ ‘ Provedeni ‘ Presnost ‘ Maximalni zdvih osy X ‘ Maximalni zdvih osy Y ‘ Maximalni zatizeni na ose Y
jednoduchy ‘ vysokorychlostni ‘ 0,02mm ‘ 1 000mm ‘ 350mm ‘ 7kg
Jezdec stfednérychlostni 0,02mm 1 000mm 300 mm 12,5kg
zdvojeny vysokorychlostni 0,02mm 800mm 400mm 5,5kg
jezdec stfednérychlostni |  0,02mm 800 mm 400 mm 10,5kg

IK3 = zakladni rozdéleni tfiosého provedeni s krokovym motorem nebo servomotorem

Typ Provedeni Piesnost | Maximalni zdvih osy X | Maximalni zdvih osy Y | Maximalni zdvih osy Z | Maximalni zatizeni na ose Z
vysokorychlostni 0,02mm 1 .000mm 300mm 200mm 1kg
jednoduchy | cirednarychlostni | 0,02 1000 300 200 2k
jezdec stfednérychlostni ,02mm mm mm mm 0
nizkorychlostni 0,02mm 1000mm 300mm 200mm 4kg
_ vysokorychlostni 0,02mm 800mm 400mm 200mm 1kg
jzedz\acgceny stfednérychlostni 0,02mm 800mm 400mm 200mm 2kg
nizkorychlostni 0,02 mm 800mm 400mm 200mm 4kg

Na vyZadani zasleme dopliiujici informace k jednotlivym typim. )
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® Viceosé systémy a manipulatory

1A1

pro narocné aplikace — fada ISA/ISPA

Rada ISA/ISPA

jsou preciznirobotické osy pohanéné kulickovym Sroubem zaloZené na ramu
z extrudovaného hliniku s vestavénym vedenim. AC servomotor poskytuje
zpétnou vazbu k ridici jednotce. Robotické osy ISA/ISPA vyuzivaji velice pres-
né kulickové Srouby a enkodéry, ¢imz zvysuji rychlost, pfesnost a maximalni
mozné zatizeni. Pridanim fidici jednotky X-SEL nebo polohovaci jednotky
E-CON lze pohon pouzit pro jednoosé a viceosé kartézské systémy.

Vyhody
e vyrazna redukce nakladi pfi e systémové reseni
pouziti os ISA/ISPA (jednoduché e fizeni: externi fidici jednotka X-SEL,

inZenyrské prace) ECON - jednoduché programovani

e vysoce kvalitni osy, dvojité ulozeni, e siroképouziti:linearniaplikace,2Dnebo
vétsi zatizeni, vétsi momenty, 3D polohovani (interpolace) a presun,
presnost a delsi Zivotnost montaz soucastek, davkovani, méreni

e velké mnozstvi typu e podpora rozhrani PROFIBUS,

® moznost stavby viceosych systému Ethernet, CC-Link

¢ vysokd presnost az 0,01 mm e software zdarma

s

Robustni osy pro vétsi zatizeni, momenty a presnost

Robotické manipulatory bez energetického fetézu

YZ systém

XY systém
(osa Y uchycena
za télo)

INTELLIGENT
ACTUATOR

] Wl XZ systém

XY systém

(osaY uchycena za jem}%

Vyhody programovani fidici jednotky X-SEL
pomoci softwaru SEL pro fadu ISA/ISPA

1.

vyrazné vyssi presnost pohybu a nizsi doba cyklu diky
vyssi rychlosti procest fidici jednotky X-SEL

zvyseni rychlosti jak v kfivce, tak v rovné lince

zvladne interpolaci a trojrozmérné polohovani, kdy Ize
nacitat i data z CAD

synchronizované operace — polohovani dvou aktuatord
mUZe byt synchronizovano, coz dovoluje prevazet
jesté t&z3i bfemena nez dokéZe samotny aktuator;
synchronizace se rovnéz vyuziva u gantry systému
operace tla¢ a drz — jezdec pohonu mdZe byt drzen

v urcité pozici v okamZiku, kdyZ tlaci proti zatéZi (tato
funkce umoziuje pouzit pohony jako jednoduché lisy
nebo napfiklad pohyblivé dorazy)

podpora jednoduchého programovani (Easy to Use)

— mUZete pouZzivat a nastavovat Vas jednotlivy pohon
nebo kartézsky systém podle preferovaného druhu
programovani

Polohovaci méd: Vse, co potiebuijete, je specifikovat
jednotlivé pozice, které se potom budou spoustét
pomoci I/0 z PLC systému.

. Programovy mod: Zde si vytvofite vlastni program

(podobné jako C++), proto jiz nepotiebujete

dalsi nadrazené zafizeni a fidici jednotka pracuje
autonomné. Samotné programovani je ulehceno jiz
predpfipravenymi sadami instrukci.

. Pulzni fizeni: Pohon miiZe byt rovnéz fizen pomoci

pulzniho vstupu. MGZete tedy polohovat bez jakéhokoli
nastavovani.

Zakladni rozdéleni jednoosych a viceosych systému se servomotory

Velikost osy Mechanismus pohonu | Presnost | Maximalni rychlost
kompaktni (Sitka 90 mm) kulickovy Sroub 0,01 mm 800 mm/s
stredni (Sitka 120 mm) kulickovy Sroub 0,01 mm 1500 mm/s
velka (Sitka 150 mm) kulickovy Sroub 0,01 mm 2 000 mm/s
super velka (Sitka 198 mm) kulickovy Sroub 0,01 mm 2 000 mm/s
viceosé (2 a 30sé) kulickovy Sroub 0,01 mm 1500 mm/s
gantry kulickovy Sroub 0,01 mm 1000 mm/s

Na vyZadani zasleme dopliiujici informace k jednotlivym typim.

Maximalni zdvih | Maximalni horizontalni zatizeni
600 mm 50kg
1000 mm 80kg
1200 mm 80kg
2 500mm 150kg
2 500mm 20kg (na osu Z)
2500mm 40kg
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®» SCARA Roboty rady IX 'A '

SCARA Roboty

(Selective Compliant Assembly Robot Arm) jsou 40sé roboty, které jsou idealni
pro aplikace vyzadujici vysokou rychlost, presnost a Usporu prostoru.

Vyhody
e kompletni systém: robot a fidici jednotka  ® mnohostranné ovladani s pouzitim
e roboty nejnovéjsi generace jednoduchého programovaciho softwaru
¢ absolutni provedeni (vSechny 4 osy) SEL (bez znalosti programovani)
e jednoduché pouziti, jednoducha e velké mnozstvi typl pokryva vétsinu
integrace, redukce nakladu aplikaci: 3D presun (interpolace), presun,
¢ vysoka kvalita zpracovani pick and place, skladani produktd, pale-
¢ velmi vysoka presnost az 0,01 mm tizace, davkovani, montaz soucastek
e maximalni rychlost 7 586 mm/s e ruzné typy: standardni, vysokorychlostni,
(skladana rychlost) inverzni, do Cistého, prasného a vihkého
e zatizeni do 20kg prostfedi, montaz na zed a strop
e délka ramene 120-800 mm e podpora rozhrani PROFIBUS, Ethernet,
e sofistikované tizeni: externi ridici CC-Link
jednotka X-SEL e software zdarma

Systém konfigurace rady SCARA Robot

Vyhody programovani

fidici jednotky X-SEL pomoci i

software SEL pro SCARA Roboty q
! 8]

SCARA Robot — 16 riiznych modelt Teaching Pendant

e vyrazné zvyseni presnosti a rychlosti
polohovani diky rychlé fidici jednotce

e standardni doba cyklu je 0,44 s, pfesnost
polohovani je 0,01mm (0,005° pro osu Z)

e robot zvladne interpolaci a trojrozmérné
polohovani, kdy Ize nacitat i data
z CAD

e diky moznosti nastaveni podminek pro
pohyb, jako jsou pfendsena hmotnost
a potrebné zrychleni, je fidici jednotka
schopna vypocitat optimalni hodnoty Ethernet
zrychleni a zpomaleni CC-Link

S DeviceNet
e jednoduché programovéni — SCARA PLC RS232
Roboty uZivaji programy napsané v jazyce Ro485
SEL a tyto jsou uzplsobeny pravé pro

poutZiti s kartezianskymi roboty. S jazykem

SEL je velice jednoduché nastavit ) . . ‘

pozadovany komplex operaci, protoze ! ]; ' o~ s I

samotna struktura jazyka jiz obsahuje { > [ E . - 1 . J
. - | (1] -

predpfipravené sady instrukci. g T (

Nouzové

 tlatitko
) @/%
P =

PC software zdarma

Napajeci napéti
230 VAC

PROFIBUS

Rozdéleni standardnich typt SCARA Robott

- Délka Max. Standardni Zatizeni Zdvih na ose Z Tlacna sila osa Z
(!t':mdard NNN) ramene | rychlost | doba cyklu | Jmenovité | Maximalni | Standardni | Volitelné | Minimalni | Maximalni
(mm) | (mmi/s) (s) (kg) (kg) (mm) (mm) (N) (N)
IX-NNN1205 120 2 053 0,35 0,2 1 50 - 9,8 17,8
IX-NNN1505 150 2 304 0,35 0,2 1 50 - 9,8 17,8
IX-NNN1805 180 2 555 0,38 0,2 1 50 - 9,8 17,8
IX-NNN2515H 250 3191 0,40 1 3 150 - 58 111
IX-NNN3515H 350 4042 0,42 1 3 150 — 58 111
IX-NNN5020H/30H 500 6 381 0,39 2 10 200 300 93 181
IX-NNN6020H/30H 600 7232 0,43 2 10 200 300 93 181
IX-NNN7020H/40H 700 7010 0,42 5 20 200 400 146 304
IX-NNN8020H/40H 800 7 586 0,43 5 20 200 400 146 304

Na vyzadani zasleme informace k ostatnim typdm
(NSN vysokorychlostni typ, NNW do vihkého a prasného prostiedi; NNC do cistého prostiedi; TNN pro montaZ na zed)
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® Stolni robotické manipulatory

Stolni roboticky manipulator

je kompaktni robot vyznacujici se snadnym pouzitim
a vysokou funk¢nosti.

Vyhody

e vyborny pomér cena-vykon

e fizeni: integrovand X-SEL fidici jednotka

e v zakladu jiz s robustnim pracovnim stolem

e presnost 0,02 mm

e k dispozici v provedeni gantry a kantilévr

e 2 rizné velikosti pracovniho prostoru: 200 mm x 200 mm
a 400 x 400mm

e podpora rozhrani PROFIBUS, Ethernet, CC-Link

e software zdarma

Vlastnosti

Provedeni gantry nebo kantilévr

e systém gantry je vhodny pro vétsi
tuhost, diky stabilité je mozné
pracovat na ose Z s vétSimi zatizenimi
a zatéz je i lépe fixovana

e kantilévr je vhodny pro Usporu mista,
poskytuje vice manipulac¢niho prostoru

Vybér ze dvou operacnich
rozsahti

pfizpusobeni dané aplikaci:
typ 2020 (200 mm) nebo
typ 4040 (400 mm),

rozsah se tykad osy X a 'Y

¢ k dispozici ve 2 nebo 30sém

vybavena brzdou

— R

typ kantilévr

typ gantry

Opakovatelnost pfi polohovani

je £0,02mm

e absolutni enkodér eliminuje moznost
chyby

e tvrda konstrukce z extrudovaného
hliniku

* vysoce presny kuli¢kovy Sroub
a krokovy motor, ktery umoziuje
precizni polohovani

typ 4040

typ 2020

- Zdvih (mm) Maximalni rychlost
osa X osaY osaZ (mm/s
208§ 200 200 -
gantry 400 400 - 300
305y 200 200 50/100
400 400 50/100
205§ 200 200 =
kantilévr 09 0 . 300
305y 200 200 50/100
400 400 50/100

e stolni robotické manipulatory maji
dva operacni rozsahy pro lepsi

provedeni, kdy osa Z je standardné

osa X
10
10
10
10

1A1

Quality and Innovation

Zabudovana X-SEL fidici jednotka

e zarucuje vysokou presnost drahy pfi
konstantni rychlosti

e jednoduchéa parametrizace

e umoznuje az tfidimenziondlni
interpolaci (ve 3osém provedeni)

e umi vyuzivat data z CAD

® az 64 programu, které mohou bézet
zaroven

e a7z 3 000 programovych pozic

zabudovana fidici jednotka

Na Vase dotazy s€ tesi
produktovv manager

Ing. ALES MALY
+020 548 140 047

-technik.cz

ales.maly@rem

Zatizeni (kg) Piesnost
osaY osaZ (mm)
5 p—
5 —_
0,02
- 2
- 2
4 —
4 —_
0,02
= 2
= 2

www.rem-technik.cz




® Speciality IAI

EXTRA SILNY
AKTUATOR
TLACNE

SiLY 2t

RCS2

Elektricky
aktuator

s externi fidici
jednotkou
pro lisovani

a aplikace

s extrémnim
zatizenim

Robotika IAl do ¢istého
prostredi

Jedna se o pohony a roboty,
které splnuji ISO tridu cistoty 4.

Mohou byt pouzity pro

dopravu, umistovani predmétd

a v prostredich, kde musi byt
eliminovéna pritomnost prachu
nebo castic necistot, napriklad pfi
vyrobé polovodict nebo plochych
televizoru a displeju.

Robotika IAIl do vihkého
a prasného prostredi

Pohony vhodné pro aplikace

s vysokou relativni vihkosti,

s vétsi mirou kondenzace

nebo pro aplikace, kde je treba

pravidelna udrzba ostfikem vodou.

Vysoké kryti IP67

1A1

v zavislosti na velikosti pracovniho pro-

storu jsou k dispozici varianty v provedeni

ROBO Cylindru s jezdcem nebo SCARA Ro-

boty

pohony Ize pouzit v horizontdlnich i verti-

kalnich aplikacich

fizeni pomoci externi fidici jednotky

parametry pohont do Cistého prostredi:

— ROBO Cylindry — pro jednodussi aplika-
ce, nizka cena, max. zdvih 1 000 mm, max.
zatizeni 60kg, max. rychlost 1 200 mm/s

— viceosé systémy — pro slozitéjsi a tézsi
operace: max. zdvih 2 500mm, max. za-
tizeni 150kg, max. rychlost 2 000 mm/s

— SCARA Roboty - do prostor s nedostat-
kem mista a potfebou vysokych rych-
losti, max. délka ramene 800 mm, max.
zatizeni 20kg, max. rychlost 7 121 mm/s

rada RCS2

e kulickovy Sroub o prdméru 32mm

maximalni tla¢na sila 2 t pouzitelna
pro lisovani

zdvih 50-200 mm

zatizeni az 500kg horizontdlné,
300kg vertikalné (moznost brzdy)
maximalni rychlost 1-125 mm/s
presnost polohovani 0,01 mm
analogovy nebo inkrementalni
enkodér

fizeni: fidici jednotka SCON - fizeni
pomoci binarnich signald, sériova
komunikace, pulzni fizeni

moznost prednastavit az 512 pozic
u bindrnich signald

podpora rozhrani PROFIBUS, Ethernet,
CC-Link

prachotésnd a vodotésna konstrukce

pohonl umoZiiuje pouZiti i v nepfiznivych

prostredich s rozvifenym prachem

a s opakovanym strikanim a mytim

dle aplikace Ize zvolit mezi

ROBO Cylindrem, viceosym systémem nebo

SCARA Robotem

rdzné stupné kryti dle prostredi, ve kterém

je aplikace umisténa: IP54, IP65, IP67

(u ostatnich produktovych fad je standar-

dem kryti IP54)

parametry pohont do vihkého a prasného

prostredi:

— ROBO Cylindry — vhodné pro jednodussi
aplikace, max. zdvih 600 mm, max. zatizeni
300kg, max. rychlost 600 mm/s

— viceosé systémy —vhodné pro slozitéjsi ope-
race, max. zdvih 1 200mm, max. zatizeni
70kg, max. rychlost 1 000 mm/s

- SCARA Roboty - vhodné do prostor
s nedostatkem mista a potfebou vysokych
rychlosti, max. délka ramene 800 mm, max.
zatizeni 20kg, max. rychlost 7 121 mm/s
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® Akcni sady

Akéni sada obsahuje:

Mini ROBO Cylinder

RCA2-RN3N-I-10-1S-30-A3-S

e jezdcovy typ s kulickovym Sroubem

a servomotorem

zdvih 30mm

max. zatiZzeni v horizontalnim sméru 1kg

presnost 0,05mm, rychlost 200 mm/s

napdjeni 24 V DC, kabel 3m

Uspora mista — vyborna ndhrada

vzduchovych vélca pro aplikace

s nedostatkem prostoru

* polohovani do vice pozic, nastavitelna
akcelerace/decelerace, upravitelnd
rychlost

* Uplné zakryti Sroubu

¢ jednoducha montaz a integrace

do stroju
Agreen automation  ® Nizké pofizovaci naklady, Setii naklady
\¢ AT na provoz

Akéni sada obsahuje:

SCARA Robot IX-NNN-5020

® 4osy SCARA Robot nejnovéjsi
generace

e vysoka rychlost a precizni polohovani

e standardni doba cyklu 0,44 s

e maximalni zatizeni 10kg

e maximalni rychlost 6 283 mm/s

e presnost az 0,01 mm

® horizontdlni rozsah 500 mm

e vertikalni osa Z zdvih 200mm,
rotace 360°

* napajeni 230 V AC

e idedlni pro aplikace jako nanaseni
dispenzni hmoty, vrtani, Sroubovani,
osazovani a testovani desek plo3nych
spoju, solarnich ¢lankd

¢ jednoduchy programovaci software SEL

green automation
1A1

b

Na Vase dotazy s¢ teési
produktovy manager

PAVEL NADYMACEK
+420 548 140 070

adymacek@rem—technik.cz

pavel.n

1A1

Quality and Innovation

Ridici jednotku
ASEP-C-10-1-PN-2-0

e moznost prednastavit 3 pozice
e ovladani pomoci sériové linky

Rozméry pohonu:
28x28x 112 mm
(SxVxH)

Ridici jednotku X-SEL

moznost pfipojeni na PROFIBUS,
Ethernet, CC-Link

e k dispozici 32 vstupl a 16 vystupu
(rozsifitelné do 384 1/0)

e podporuje multitasking (soucasné
mUzZe bézet az 16 program)

° moznost propojeni se standardnimi
kamerovymi systémy

Software 1Al

Notebook
e 15", pevny disk 160 GB, Windows 7
e idealni pro programovani

Akéni sada obsahuje:

ROBO Cylinder

RCP3-SA5C-1-42P-12-100-P1-S

e jezdcovy typ s kulickovym Sroubem
a krokovym motorem

e zdvih 100mm

e maximalni zatizeni v horizontalnim
sméru 6kg

e rychlost 600 mm/s

e presnost 0,05mm

e napdjeni 24 V DC, kabel 3m
* snadna udrzba

e vyména motoru za silnési nebo
vyména krokového motoru
za servomotor a naopak

Ridici jednotku PCON-C-42PI-2-0
° moznost prednastavit az 512 pozic
e ovladani pomoci sériové linky
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® Elektricka nahrada pneumatickych valcii
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Efektivita - vysoka produktivita — ispora nakladi - maximalni spolehlivost

Kolik prostiedki stoji vas pneuma-
ticky systém?

Vybor pro prlmysl, vyzkum a energetiku
pti Evropském parlamentu (ITRE) vydal zpra-
vu, ve které uvadi, Ze vétsina tovdren nema
predstavu, kolik investuji do stlaceného
vzduchu a jaké financni prostredky by mohly
usetfit vylepsenim stavajicich systéma. Vite,
kolik vas rocné stoji pneumaticky systém?

Ztraty kvuli netésnostem

Maly priklad, kolik muze stat jeden
drobny otvor ve vzduchovém vedeni, uka-
zuje nasledujici obrazek.

Velikost otvoru Naklady na rok
. 116" 20 000,-
&® 1/8" 80 000,-
L) 114" 330 000,-

Ceny jsou kalkulovany s 3K¢ za kWh, predpoklddana je
konstantni zatéZ a dobre fungujici kompresor, stanovené
néklady pocitaji s cenou energie z roku 2007.

| pouhd netésnost nebo neviditelny otvor
muze vést k velkym energetickym ztratam.
V nékterych pripadech muze ztrata na vy-
stupu kompresoru dosahovat 20-30 %.

Predejdéte zbytecnym ztratam pouzitim
elektrickych pohon!

Test spotreby elektrické energie:
elektricky pohon versus
vzduchovy valec

Byla testovéna spotfeba bézného vzdu-
chového vélce a elektrického ROBO Cylin-
dru od firmy IAl. Test zahrnoval identické
podminky a stejné proménné (klidova
doba, spotfeba energie kazdé jednotky,
pramérna teplota a provozni cas).

Vysledkem testu bylo zjisténi, ze
provozni naklady ROBO Cylindru
tvoFi pouze 1/3 az 1/10 nakladt
na vzduchovy valec.

Vzroste-li frekvence operaci, naroky
na energii u vzduchového valce exponenci-
alné vzrustaji, zatimco mira spotfeby ener-
gie ROBO Cylindru zGstava stejna. S rostou-
cim poctem cykll za minutu se tedy rozdily
ve spotrfebé elektrické energie mezi elek-
trickym a pneumatickym pohonem vyrazné

zvétsuji. Pokud tyto pohony pracuji s frek-
venci 10 cykld za minutu, ROBO Cylinder
vyzaduje 1/3 energie vzduchového valce.
Pri zvyseni frekvence na 30 cykld za minutu
tvofi spotfeba energie u ROBO Cylindra do-
konce pouhou 1/10 spotfeby vzduchového
vélce.

Vezmeme-li v Uvahu, Ze kazdy primys-
lovy zavod ¢i tovdrna nepouzivaji pouze
jeden pohon, jsou ROBO Cylindry efektiv-
nim fes$enim z hlediska nékladd na provoz
a udrzbu.

Srovnani ROBO Cylindri a pneumatickych valct

Srovnani nakladi - ROBO Cylinder typ jezdec
podminky srovnani pro pohony typu jezdec: horizontdlni aplikace, zatizeni 1kg,
zdvih 300 mm, doba cyklu 3 sekundy, doba provozu 16 hodin denné a 240 dni v roce

Spotieba vzduchu za rok
Spotfeba elektrické energie za rok

Naklady na elektfinu za rok (1 Nm?

=0,26K¢, 1 kWh =2,7K¢)

pneumaticky valec | elektricky pohon
1085 Nm? -
116,61 kWh 33,59 kWh
283Ke* 82Ke**

*Spotieba vzduchu za cyklus x pocet cyklii x cena vzduchu na jednotku. 0,0002355 N x 19 200 cyklii za den x 240 dnii x 0,26 K¢ = 283K¢
**Spotieba elektriny za jeden cyklus x pocet cykli x cena energie na jednotku. 0,00000729 kWh x 19 200 cyklii za den x 240 dnd x 2,70K¢ = 82 K¢

Srovnani nakladi - ROBO Cylinder typ valec
podminky srovnani pro pohony typu valec: horizontalni aplikace, zatizeni 1kg, zdvih
50 mm, doba cyklu 3 sekundy, doba provozu je 240 dni za rok

Spotieba vzduchu za rok
Spotieba elektrické energie za rok

Naklady na elektfinu za rok (1 Nm?

=0,26K¢, 1 kWh =2,7K¢)

pneumaticky valec | elektricky pohon
2662,32 Nm? —
280,03 kWh 68,25 kWh
692 K¢* 173 Ke**

*Spotreba vzduchu za cyklus x pocet cyklii x cena vzduchu na jednotku. 0,000577776 Nm? x 19 200 cyklii za den x 240 dnii x 0,26 K¢ = 692 K¢
**Spotieba elektriny za jeden cyklus x pocet cykli x cena energie na jednotku. 0,00001481 kWh x 19 200 cyklii za den x 240 dnd x 2,7K¢ = 173K¢

Pouziti ROBO Cylindrii pFinasi nejen tsporu energie, ale i velkou pfesnost, Siroké moznosti Fizeni a kontroly.
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Industrial and Building Automation

Vysledkem je snizeni zmetkovosti a celkové efektivnéjsi vyroba.

REM-Technik s.r.o.

Kliny 35, CZ-615 00 Brno
tel.: +420 548 140 000
fax: +420 548 140 005
office@rem-technik.cz

www.rem-technik.cz

Vsechny uvedené ceny v REMinfo jsou v CZK, bez DPH, tiskové chyby a omyly vyhrazeny. 2500/10/10





