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PRZYKtADOWE ZASTOSOWANIA

TX15

Osie liniowe

Konfiguracje
wieloosiowe

Szesc¢ uktadow opartych na osiach
liniowych TX15.

XY / YZ / XYZ / XZ
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Przeglqd konfiguracji

Modutowe osie TX15 pozwalajg dopasowa¢ maszyne do procesu i dostepnej przestrzeni.

o1 XY/ ruchomy magnes 02 XY/ ruchoma cewka 03 Uklad YZ

o4 Gantry XYZ o5 Semigantry XYZ o6 Wysiegnik XZ

Dopuszczalny wysieg zalezy od obcigzenia, przyspieszenia i sztywnosci konstrukciji.
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01 / KONFIGURACIJA

Stot XY

Ruchomy magnes

Uktad XY pracujgcy od boku. Goérna os
wysuwa sie w przestrzen roboczg i cofa.
Efektor mozna zamocowac na jej koncu.

PRZYBL. MAKS. SKOK GEOMETRYCZNY (X, Y)

X Y
1200 o 700 mm

Wézki: X TD6 /Y TD6

Dopuszczalny wysieg bez podparcia zalezy od
obcigzenia i przyspieszen.

MAKS. DtUGOSCI 0SI

X 1500/Y 1000 mm
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MOCOWANIE EFEKTORA

Koniec gérnej osi

TX15 / UKtADY WIELOOSIOWE

MONTAZ

Obok przestrzeni roboczej
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02 / KONFIGURACIJIA

Stot XY
Ruchoma cewka

Stot XY montowany pod przestrzenig
roboczg. Otwory w goérnym wozku stuzg
do mocowania oprzyrzgdowania lub
detalu wspotpracujgcego z urzgdzeniami
nad stotem.

PRZYBL. MAKS. SKOK GEOMETRYCZNY (X, Y)

X Y
1200 800 mm

Waézki: X TD6 /Y TD3

Wiekszy wozek zmniejsza skok. Podparcie
dobieramy do obcigzenia.

MAKS. DtUGOSCI 0SI

X 1500/Y 1000 mm
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MOCOWANIE EFEKTORA

Otwory w gérnym wézku

TX15 / UKtADY WIELOOSIOWE

MONTAZ

Pod przestrzenig robocza
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03 / KONFIGURACIJA

Uklad
YZ

Ukfad YZ do szybkiego przenoszenia
nad przenosnikiem lub stanowiskiem
roboczym. Efektor mocuje sie na dolnym
koncu osi Z.

PRZYBL. MAKS. SKOK GEOMETRYCZNY (Y, Z)

Y V4
1200 600

Woézki: Y TD6 / Z TD6

Dtugosci osi dobieramy do wymaganego skoku.
Render przedstawia krotszy wariant.

MAKS. DtUGOSCI 0SI

Y 1500 /Z 880 mm
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MOCOWANIE EFEKTORA

Dolny koniec osi Z

TX15 / UKtADY WIELOOSIOWE

MONTAZ

Nad przenosnikiem lub stanowiskiem

05 / 10


https://dynamic-motion.eu

Dynamic
Motion
Systems

04 / KONFIGURACIJA

Gantry XYZ

Brama kartezjanska

Jedna brama otwiera wiele mozliwosci
automatyzacji Twojej maszyny.

PRZYBL. MAKS. SKOK GEOMETRYCZNY (X, Y, Z)

X Y Y4

1200 vm 700 vm 400 mm

Wézki: X TD6 /Y TD6 / Z TD6

Dtugos¢ osi Z dobieramy do wymaganego skoku.
Osie podstawy wymagajg synchronizaciji.

MAKS. DtUGOSCI 0SI

X 1500/Y 1000 /Z 680 mm
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MOCOWANIE EFEKTORA

Dolny koniec osi Z

TX15 / UKtADY WIELOOSIOWE

MONTAZ

Podparcie z obu stron
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05 / KONFIGURACIJA

Semigantry
XYZ

Gdy petne gantry nie jest potrzebne lub
brakuje miejsca czy budzetu, wybierz
semigantry. Wymaga krotkiej osi Y i
oferuje wysokg dynamike, cho¢ w osi X
nizszg niz petne gantry.

PRZYBL. MAKS. SKOK GEOMETRYCZNY (X, Y, Z)

X Y Y4
1200 mm 600 »m 400 mm

Wézki: X TD6 /Y TD6 / Z TD6

Podane skoki dotyczg dtuzszych wariantéw osi.
Render pokazuje uktad kompaktowy; dostepny
skok dobieramy do aplikacji.

MAKS. DtUGOSCI 0SI

X 1500/Y 900/ Z 680 mm
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MOCOWANIE EFEKTORA

Dolny koniec osi Z

TX15 / UKtADY WIELOOSIOWE

MONTAZ

Jedna o$ napedzana, podpora na szynie
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06 / KONFIGURACIJA

Wysiegnik
XZ

Uktad XZ mocowany z boku, gdy brak
miejsca na montaz nad stanowiskiem.
Os X wysuwa 0$ Z nad obszar pracy.

Efektor mocuje sie na dolnym koncu Z.

PRZYBL. MAKS. SKOK GEOMETRYCZNY (X, Z)

X y4 Y (MG)
700 v 700 vn 3800

Waézki: X TD6 / Z TD6

Opcja MG: montaz uktadu XZ na wézku MG dodaje
ruch Y do 3800 mm przy dtugosci osi do 4000 mm.

MAKS. DtUGOSCI OSI MOCOWANIE EFEKTORA MONTAZ

X1000/Z 1000 mm Dolny koniec osi Z Boczna kolumna o wysokosci 150 mm
Opcja MG: Y 4000 mm
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Konfiguracje wielowo6zkowe

Jedna o8, wiele wozkow. Modutowe ukfady dla wielu narzedzi i proceséw réwnolegtych.

Os liniowa / Dwa wozKi Stot XY / Dwa wozki robocze

Uktad YZ |/ Trzy osie Z Gantry XYZ / Dwie osie Z

Przyktady bez prowadnikéw kablowych. Konfiguracje dobieramy do aplikaciji.
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15 | Konfiguracje wieloosiowe
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Dynamic Motion Systems Sp. z 0.0.

ul. Przemystowa 2 | 05-220 Zielonka, Polska

dynamic-motion.eu

info@dynamic-motion.eu

NIP 1251792163 / REGON 542442994 / KRS 0001188229

Skok, dopuszczalny wysieg i obcigzenie ustalamy indywidualnie dla aplikacji.
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