®

MW 1000iIi MORITECH

; ; Eje Vertical Lubricacién Ensefianza
T?I%;Igértlicc%l Cilindro Centralizada De Posicion
P De Carga Manual Simple

® ESPECIFICACIONES MECANICAS FUNDAMENTALES

Movimientos Del Eje (mm) Rangodefuerza  Métodode | Repetibilidaddela | PosturadelejeC \, 90° Pe?ﬁ “f“’
desujeciondela trabaio posicion del 9
Modelo Vertical (EN€! | Trans- inyeccion I alineador Carga dtil F.’r orque gel Cuerpo
1000 [1300] 3257 [3us)
MW1000lI 1800 150-300 | Servomotor AC 01 5 25 o
[1200] 69 |[2000] [349]

www.moritechrobot.com
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® DIMENSIONES (mm)

A Altura 1560 - [168L4] G Esperadel eje vertical 159
B Longitud 2056 Egggﬂ H  Posicion del conjunto de pinzas en espera transversal 363
C Movimiento del eje transversal 1500 [[%g%%]] | Espera minima en el molde 268
D (Dzigﬁggecidaegrelljeeﬁotdrgcrtlcs])\/ersaI Carreraexcluida  p5p J  Movimiento max. en el molde 660
E l()zig;tgr[}gignqsldgjpeﬂturji?ti\)/ersal Carrera excluida 30, l+J  Alcance maximo en el molde 928
F  Movimiento del eje vertical 1000 - [1200] L Anchura 1246
M Desbordamiento del portacables del eje transversal 300 K Distancia deinicio del eje en el molde 884

N  Altura del cilindro de equilibrio 1145 - [1245]

Suministro de energia ‘ Potencia maxima (kW) ‘ Presion de aire (Bar) ‘ Consumo de aire (NI/Ciclo)
Trifasica AC380V %10
(50Hz/60 Hz) 19 - -6 ‘ 35

(*2) Necesidad de Aire Presurizado Purificado (Secado) de Aceite y Humedad Existente  (*[]) Dimensiones opcionales

® CARACTERISTICAS GENERALES

+ Linea de vacio ~Eje Y Libre + Pausa durante el funcionamiento - Soporte multilingiie

+ Linea de soplado  Modo Eco (Funcidn de ciclo automatico de ahorro de energia) |- Control de rotacidn del eje C - Funcion de registro de operaciones

« Linea de agarre del bebedero « Extraccion del producto del ndicleo en el molde - Parada suave de 90° - Funcion de registro de alarmas

+Toma del producto en platos fijos y mdviles | - Separacion del bebedero + Adaptador de conexidn del robot y inyectora | - Conexion de memoria USB

+ Direccion de trabajo operariofnon operario | - Separacidn de muestras Modo de Operacidn Control de Funciones - Memoria de hasta 999 moldes

- Ajuste del nivel de vacio en el panel de control | - Movimiento de J (paso) en el molde + Sensor de seguridad de molde adicional (spcional)| - Control de expulsion

. Apilado de productos (Tomados desdeelmo) | SeParacion de productos defectuosos + Proteccidn de sobrecarga « Interfaz de robot Furomap 12/67
o | (compatibilidad con las caracteristicas de la maquina) » , , ‘

+ Clasificacion de productos en forma de matriz | . Saporte de mensajes en el panel de control - Control del transportador - Funcion de vacio econgmico (opcional)

+Clasificaci6n | Separacién Sorf + Permiso de apertura de (a puerta IMM durante la pausa

www.moritechrobot.com




