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ラ イ ン 仕 様

搬 送 ロ ポ ッ ト 仕 様

デ ィ ス タ ッ カ ー 仕 様

項    目 仕 様

1 搬送ワーク材質

2 搬送ワーク寸法 横 54× 縦 400-1 0 7 0mm

3 搬送ワーク板厚 0.  8 mm

4 搬送ワーク単重量 Max500g

5 ライン流れ方向 左 → 右

6 ヮーク搬送方法 ダイレク ト搬送方式

7 ヮーク吸着方法 バキューム吸着

8 プレス TPWL250(06年 製)× 1台

9 パスライン フロアから  1 4 0 0mm± 40
ボルスターから 3 0 0mm

10 入力電源 AC2 0 0//220V 3φ  50/6 0HZ

11 電源容量 シャトルロボット 5KVA
12 圧縮空気 0,49MPa保 証の事

(清浄なエアーを供給ください)

13 電源アース 第 3種以上独立接地

(接地抵抗 100Ω 以下)

14 塗装色 アマダ赤黒

1 型  式 SHlD-250-7
2 搬送モー ド ダイレク ト搬送

3 搬送ス トローク 2 5 0mm(7工 程 )

4 リフトス トローク M a x 6 0mm

5 クランプ方式 バキューム式

6 搬送駆動電動機 サーホ
・モーター

サーホ
・
アンフ

°
1.5kw

2,Okw

HC―SFS152G2 1/5

MR―」2S-200B

7 搬送速度 MaxlllM/Min
8 リフト駆動電動器

(左右 各 1台 )

サーホ'モーター

サーホ
・
アンフ

°
0,75kw

O,75kw

HC― KFS73B

MR―」2S-70B

9 アイ ドルステージ 無 し

1 型  式

2 ブランク積載重量

3 ブランク積載高さ

4 分離方法

4 ワークレベル検出

5 積載箇所

6 2枚取り出し検出

7 スライ ドテーブル駆動

8 リフ ト方式
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