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1, Pedstawa wykemania préby
Podstawa wykensnia préby jes$ umowa Ar.279/88 = dnja 04.07.1986
gawarts peajedsy Instyintem Odlswiipiwa w Krakowle , a ,
Priomyslowyn Imstytintem Amutematyki i Pomiardw na “Opracowanie
nastesewania robeta FR<02 de abasulngi agswyny cifnjeniowe]
H180B~-D2 produkojs firmy BRhler.

Schemat sianowiska pekazapo na rys.i
Stanoviske skiada slig B @
1, Masyyny om«tmj H1608-D2 wras % ukladem sterowania

2, Rebpta prrenysiewsge PR-02 wras & podstawa 4 ukiadem
sterowania PR-02/50M.

3.Inptalacii sasilajqee] robet FR-02 spreionym powisirzes
¢ otémiexin 0,5 Mpa. , .
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Haszyna cifnieniowa Bi60B-D2 nalsly de grupy masxyn eidnientiewydy
pextemyeh mimnokomnrowych.Schemst massyny wras 8 podaniem js}
gtéumyoh wymiaréw pokazame ma xys.2 & 3, :

Magzyna mestala wyposafona v wykenane w Imstytuetis Odlemnieiwa
automatyoxne ursadzenie natryskows.

Pheenie xalewante massyny oleklym stepem dokonywane jeat rgammie
Prewidujs si¢ wykenanie ¥ latach 1588/39 w Instytmoie
odlswnictwa degyownika eliminujscego obsimugg recEnq pray zalé-
wanin,
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‘1. MD3603 -~ stanewigcego obrotowy podstawe, H
2. HB4003 ewas MA6002 -~ gtanowlheysh wysuwane ramie
. o gkoku 1 metrxa, )
3. 81500 - naiiﬁy&wg& lokalny rueh plengwy oluytaka
aiezbedny ¥ pryypadin sdlewn » mleionya kutalej.a
4 znapmnyeh wymiarach gabarytmm
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-~ gryshanie éredolel pre€kodes ruchn linjowses ragds ia/s
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asoregn cuysnikiw,a giduie od rodaaju etopn,kastaltn oras !

tschnologiozny nie Grun m cis 18 sehund.Pociewns = T
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adzons prédy fankojonalns potwiordsily colowosé
stosowania robota PR-02 w niniejszej konfiguracii do obsiugi
-maszyn cidnieniowych przy masach odlewu do 5kg.
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Bewegliche Aufspannplatte’ ' . ¥ T ye e feste Aufspannplatte
Plafeau mabile : : = Plateau fixe
Moving die platen : : == S Stationary die platen
fir Ausstosser mvt Ruckzug oA 1] ss] sl == wlmlai -
® pour &fecteur avec roppel s E) w ]
for relractoble ejector . .
. L4
flr Ausstosser atne Rickzug C . i w| &= =0 ‘
O pour éjecteur sans roppel - 2| 6| w0 @ AUfSpO"ﬂplGﬁen
for bumper fype ejector ’ :
- Ausstoss - und Rickzughraft - Plateaux H-160 B-D2
- Force d'éjection et de retour 121 [metric) R o . -
" fjecton-and retracting force Die Pictens
‘-Q ’ Scntiesskrolt . T S T T
’ force de fermeture 1801 fmeinc) oo (BUHLER ST m—
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