CTeknonorpy3ou4Hbiii pobot _ A‘\

Zarzadzanie szybami

GLH

3arpy3Ka N BbIrpy3Ka CTeKJ/ionakeToB
c ucnoJsib3oBaHnem po60'ra

Zarzadzanie szybami z wykorzystaniem techniki robotow

ABTOMaTMYeCKas 3arpy3Ka
CTeK/OMNaKeToB B HAKOMUTENbHble
HUWN.

Automatyczne uktadanie szyb

w stacji buforowej

[na po6oTN3MpPOBaHHON YCTaHOBKY
CTeKJIOMaKeTOB B OKOHHbIW 3/IeMEHT
M3mepeHue n pacnosHaBaHue
CTEKJIOMAKETOB BO3MOMHO Ha /1tobbix
NCMONb3yeMbIX KOHTeHepax
COBMECTUM C No6bIMY CTEKITO
MarasuHamm

Bo3moXXHOCTb NprMeHeHna poboTa ana
No6Oro Beca CTeKIonakeTos

automatyczne wktadanie szyb do elementéw skrzydet
pomiar i rozpoznanie szyb na stojaku, w kombinacji

z kazdym magazynem szyb

szyby o duzych ciezarach s przenoszone za pomoca
robotow

obstuga magazynu szyb za pomoca robota

ABTOMaTNyecKas
pasrpyska KoHTelHepa co
cTeKsonaketamu
Automatyczny odbidr szyb
z stojaka

ABTOMaTMYECKOe 3arpy3sKka
CTeK/onakeTa B OKOHHbIN 3/1eMeHT
Automatyczne wkiadanie szyb do
gotowych elementéw
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SB:250 - 2500 mm
GLH SH: 250 - 1800 mm max. 150

230/400V

50 Hz
D:24 - 60 mm
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