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® ESPECIFICACIONES MECANICAS FUNDAMENTALES

Peso neto
Movimientos Del Eje (nm) Rangodefuerza|  Métodode | Repetibilidaddela = PosturadelejeC \, 90° (kg)
Modelo de sujecion dela trabajo posicion del
Vertical | (EN€l | Trans. =~ M40 alineador Carga util J;’sfﬂﬂg 5§| Cuerpo
ertical ' Molde | versal (Ton) (mm) maxima (kg) Eje(Nm) principal
3500 795
MW2500II| 2500 | 1500 [4500] 1000 - 2800 | Servomotor AC 0.1 35 65 [846]
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® DIMENSIONES (mm)
A Altura 2450 G Esperadeleje vertical 195
B Longitud L4265 - [5265] H  Posicion del conjunto de pinzas en espera transversal 383
C Movimiento del eje transversal 3500 - [4500] | Espera minima en el molde 303
Distancia del eje transversal Carrera excluida imi
D Zonsde dejar de lpmducm) 345 J  Movimiento max. en el molde 1500
Distancia del eje transversal Carrera excluida Lo
E (Zona de toma de producto) 420 I+ Alcance maximo en el molde 1803
F  Movimiento del eje vertical 2500 L  Anchura 2140
M Desbordamiento del portacables del eje transversal 215 K Distancia deinicio del eje en el molde 1708
N  Altura del cilindro de equilibrio 2007
Suministro de energia ‘ Potencia maxima (kW) ‘ Presion de aire (Bar) ‘ Consumo de aire (NI/Ciclo)
Trifasica AC380V £ %10
(50Hz/60 Hz) 33 o e 260
(*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 moviles | - Separacion del bebedero + Adaptador de conexion del robot y inyectora | - Conexidn 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 desdeelmol) | * 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 | . Soporte de mensajes en el panel de control - Control del transportador - Funcion de vacio econgmico (opcional)
+Clasificacidn / Separacin Sorf + Permiso de apertura de la puerta IMM durante la pausa
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