


QIROX®: Das System fiir automatisiertes

SchweilRen und Schneiden.

QIROX® ist die neue Produktmarke von
CLOOS, die alle Losungen fir das auto-
matisierte Schweillen und Schneiden
zusammenfasst. Durch den modularen
Aufbau erméglicht das QIROX® System
skalierbare Losungen, die optimal auf
Ihre Produktionsanforderungen
abgestimmt sind. Das QIROX® System
umfasst Robotertechnik, Software,
Sensorik, Sicherheitstechnik und Posi-
tionierer sowie die Prozesstechnologie.
Es wird erganzt durch ein umfassendes
Zubehdrprogramm und abgestimmte
Dienstleistungen. Mit diesem ,,Sorglos-
paket” aus einer Hand sind fur unsere
Kunden erhebliche wirtschaftliche und
qualitative Vorteile verbunden.

® QIROX Roboter
Dynamischer, schneller, flexibler —
dank neuem Design und zusatzlicher
7.Achse

@ QIROX Positionierer

Losungen fur jedes Bauteil

® QIROX Sensoren
Sichere Detektion bei jeder
Schweillnaht

@ QIROX Software
Management fur Profis

B QIROX Kompaktsysteme
Effiziente Einheiten fiir das
SchweiRen und Schneiden

® QIROX Sonderlésungen
Malgeschneiderte Anlagen
fur komplexe Anforderungen

www.qirox.de
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SchweiRroboter der internationalen Spitzenklasse

Als einer der fihrenden Spezialisten in der Entwicklung und Fertigung hochwerti-
ger Schweifroboter flir anspruchsvolle industrielle Anwendungen nutzt CLOOS das
in Jahrzehnten erworbene Know-how flr die kontinuierliche Weiterentwicklung.
Uber die Integration innovativer Technologien generiert die neue Generation der
QIROX® Schweiliroboter zusatzliche Kundennutzen und Produktionsvorteile. Beson-
dere Highlights sind der einzigartige Schutz von Motoren, Steckern und Getrieben
im rauhen Schweifbetrieb, sowie die Einflihrung einer optionalen siebten Achse.
Beides tragt zur erheblichen Steigerung der Flexibilitat und Dynamik der QIROX®
Schweildroboter bei. Dadurch lassen sich automatisierte Schweillprozesse deutlich
effizienter gestalten.

Pluspunkte fiir mehr Produktivitat

® Hohere Dynamik und Gewichtsreduzierung durch schlankeres Produktdesign
mit abgerundeten, ergonomischen Formen

® Hochste Flexibilitat in der Ausstattung durch modulare Bauweise der
Robotermechanik

B Optionale, siebte Achse zur Erweiterung des Arbeitsbereichs und optimalen
Positionierung des Schweibrenners

® Weniger Verschleild und verbesserte Servicefreundlichkeit durch optimierten
Kabel-, Stecker- und Motorenschutz

B Beste Bearbeitungsqualitat durch hohe Wiederholgenauigkeit

® Hohe Versatzgeschwindigkeiten reduzieren Taktzeiten

® Bewadhrte CLOOS-Qualitat sichert besonders hohe Standzeiten und lange
Wartungsintervalle

® Auf die Produktionsanforderungen abgestimmte Systeme inklusive der
passenden Hard- und Software




Perfekt aufeinander abgestimmt

CLOOS liefert Ihnen alles, was Sie in Ihrer Produktion fur optimierte Schweif3-
prozesse benotigen. Alle Komponenten sind tausendfach praxisbewahrt und bis ins
Detail perfekt aufeinander abgestimmt. Das erhoht die Zuverlassigkeit, steigert die
Prozessgeschwindigkeit und minimiert insgesamt den Wartungs- und
Abstimmungsaufwand. Sie erhalten genau die Komponenten, die zu |hren Produk-
tionsanforderungen passen.

B QIROX® Schweilroboter Classic (QRC) ® QIROX® SchweilRroboter Hohlwelle ® QIROX® Controller

Hochste Flexibilitat durch optionale
siebte Achse

Flr die Boden- oder Uberkopfmontage

Prozesstechnik

QINEO® Schweilstromquelle der
neuesten Generation

Interface fur Datenaustausch mit
Robotersteuerung

Gas- und wassergekuhlte Schweil3-
ausrustung fur lange Einschaltdauer

(QRH)

Schlauchpakete in sechste Achse
integriert

In Roboterarm integrierter Drahtantrieb

Fur die Boden- oder Uberkopfmontage

Positionierer

Weltweit umfangreichstes Pro-
gramm fur Roboter und Werkstiicke

Dynamischer Positionierer fur
schnelle Versatzbewegungen

Synchrones Fahren aller Achsen

Kopieren von Programmen auf

baugleiche Manipulatoren

Ergonomisch

Geschutzt

Integrativ

Flexibel

Einfache und schnelle
Touchscreen-Programmierung

Programmierung aller SchweiR-
parameter an der Steuerung moglich

Alle SchweifSprozesse integriert

Sonderlésung

Zusatzkomponenten zur Umsetzung
individueller Kundenwiinsche
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Viele Varianten aus einem Baukasten

Das Geniale an dem QIROX® Roboter ist die modulare Bauweise der gesamten
Mechanik. Vom Roboterful} bis zum Achsrohr ist jede Komponente des SchweiR3-
roboters perfekt aufeinander abgestimmt. Durch den Einsatz unterschiedlicher
Bauteile 1asst sich flr jede Produktionsanforderung ein maRgefertigter Schweil3-
roboter generieren.

3 Leistungsklassen, 2 Baureihen,
2 Installationsmoglichkeiten

QIROX® Schweiliroboter stehen in drei Leistungsklassen zur Verfiigung: QIROX®
320, 350 und 410. Je nach Anforderung kénnen Sie zwischen der klassischen Bau-
weise QIROX® Classic (ORC) oder einem mit Hohlwelle ausgestatteten Modell (ORH)
entscheiden. Beide Baureihen sind sowohl fiir die Boden- als auch Uberkopfmonta-
ge ausgelegt und kdnnen mit den verschiedenen CLOOS-Sensoren oder Wechselsys-
temen kombiniert werden. Damit lassen sich optimale Losungen fir unterschied-
lichste SchweilSprozesse und Produktionsumgebungen realisieren.

Schultergelenk

Armrohre

QRC 320
QRC 350
QRC410
QRH 360

Schwenkarm

WinkelfuR

Handgelenk

1.ORC 15
2.0RH 15

7. Achse

.. RoboterfulR
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Begriffserklirung QIROX®
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Roboter- und Werkstiick-Positionierer

RP-GL RP-HL RP-FL

A\
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RP-C RP-CT RP-CT+VL

RP-C+VL

RP-VO RP-CL WP-TV

—

-
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.
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Legende: WP-TVV WP-TH WETCM
RP = Roboter Positionierer WP-TC-E

C = CStander

CT = Drehbarer C-Stander

FL = Bodenbahn

GL = Hochbahn

HL = Horizontalhub

VL = Vertikalhub zur Montage an Hochbahn

VO = Vertikalhub zur Uberkopfmontage-Roboter
VS = Vertikalhub fiir stehenden Roboter

WP-TR WP-TT WP-TS

WP = Werkstlick-Positionierer

DH = Doppelstation-Positionierer mit
horizontalem Stationswechsel
DV = Doppelstation-Positionierer mit
vertikalem Stationswechsel
TC = Werkstlick-Positionierer mit vertikaler
Drehbewegung mit Gegenlager
TH = Werkstlick-Positionierer mit horizontaler WP-TSE WP-DV-TC WP-DH-TC WP-DH-TSC
Drehbewegung

TR = Werkstiick-Positionierer mit vertikaler
Drehbewegung mit Rollenauflage

TS = Werkstiick-Positionierer mit Dreh- und
Schwenkbewegung

TSC = Werkstlick-Positionierer mit Dreh- und
Schwenkbewegung mit Gegenlager

) |

TSF = Werkstiick-Positionierer mit Dreh- und
Schwenkbewegung mit feststehendem
Gegenlager WP-DH-TS

TSH = Werkstlick-Positionierer mit Schwenk-
und horizontaler Drehbewegung

TT = Werkstiick-Positionierer mit Dreh- und

Kippbewegung

Werkstiick-Positionierer mit vertikaler

Drehbewegung

v

TVV = Werkstlick-Positionierer mit vertikaler
Drehbewegung und Vertikalhub

L RS IS oy b
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Robotermechanik

SchweilRroboter der internationalen Spitzenklasse

Als einer der fuhrenden Spezialisten in der Ent-
wicklung und Fertigung hochwertiger Schwei(3ro-
boter fur anspruchsvolle industrielle Anwendun-
gen nutzt CLOOS das in Jahrzehnten erworbene
Know-how fur die kontinuierliche Weiterentwick-
lung. Uber die Integration innovativer Technolo-
gien generiert die neue Generation der QIROX®
Schweilroboter zusatzliche Kundennutzen und

Produktionsvorteile. Besondere Highlights sind
der einzigartige Schutz von Motoren, Steckern
und Getrieben im rauhen Schweillbetrieb sowie
die Einfuhrung einer optionalen siebten Achse.
Beides tragt zur erheblichen Steigerung der Flexi-
bilitat und Dynamik der QIROX® Schweillroboter
bei. Dadurch lassen sich automatisierte SchweiR3-
prozesse deutlich effizienter gestalten.
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Robotermechanik Classic Handgelenk

Bei der Robotermechanik QRC320/350/410 han-
delt es sich um einen sechsachsigen Knickarmro-
boter. Der Roboter kommt meist stehend oder in
Uberkopfposition zum Einsatz. Montiert ist der
QRC320/350/410 auf einem Sockel, oder direkt an
einem Roboterpositionierer. Der Roboter der Bau-
art ORC verflgt Uber ein Standard-Handgelenk,
an dem er Schweif3- und Schneidbrenner sowie
andere Arbeitsmittel, mit einem Gewicht von

bis zu 15/10kg aufnimmt. Die Integration eines
Wechselwerkzeugs am Handgelenk ermoglicht
die Nutzung mehrerer Prozesse mit einem Robo-
ter. Die Einsatzfelder sind:

- MSG-Schweillen

- Plasma- und Sauerstoffschneiden

- Plasma- und Plasmapulverschweifsen
- Bolzenschweil3en

- Leichte Handlingsaufgaben

Technische Daten

Roboter QRC-320

Technische Merkmale

B Weniger Verschlei und verbesserte Service-
freundlichkeit durch optimierten Kabel-, Ste-
cker- und Motorenschutz

M Hohere Dynamik und Gewichtsreduzierung
durch schlankeres Produktdesign mit abgerun-
deten, ergonomischen Formen

B Hochste Flexibilitat in der Ausstattung durch
modulare Bauweise der Robotermechanik

B Beste Bearbeitungsqualitat durch hohe Wie-
derholgenauigkeit

B Hohe Versatzgeschwindigkeiten reduzieren
Taktzeiten

m Digitale AC-Antriebe

M Absolutes Wegmesssystem

Optionen
M Farbe frei wahlbar
B Zubehorkomponenten

Roboter QRC-350 Roboter QRC-410

Schwenkbereich Achse 1 +170/-170° +170/-170° +170/-170°
Schwenkbereich Achse 2 +125/-90° +125/-90° +125/-90°
Schwenkbereich Achse 3 +80/-210° +80/-210° +80/-210°
Schwenkbereich Achse 4 +179/-179° +179/-179° +179/-179°
Schwenkbereich Achse 5 +135/-135° +135/-135° +135/-135°
Schwenkbereich Achse 6 +300 /-300° +300/-300° +300/-300°
Schwenkgeschwindigkeit Achse 1 184 °/sec 184 °/sec 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 2 184 °/sec 184 °/sec 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 3 177 °/sec 177 °/sec 177 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 4 497 °/sec 497 °/sec 497 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 5 542 °/sec 542 °/sec 542 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 6 528 °/sec 528 °/sec 528 °/sec
Arbeitsbereich ®4200 mm @4430 mm ®5000 mm
Arbeitsbereich Achse 5 +90° ©3200 mm @3440 mm ©4020 mm
Arbeitsbereich Hohe 2470 mm 2580 mm 2880 mm
Nutzlast 15,00 kg 15,00 kg 10,00 kg
Wiederholgenauigkeit A<s+/-0,1mm A<s+/-0,1mm A<s+/-0,1mm
Storradius 500 mm 500 mm 500 mm
Stellflache @500 mm G500 mm @500 mm
Gewicht 235 kg 235 kg 240 kg
= v
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Robotermechanik Handgelenk mit Hohlwelle

Bei der Robotermechanik QRH360/390 handelt

es sich um einen sechsachsigen Knickarmrobo-
ter. Der Roboter kommt meist stehend oder in
Uberkopfposition zum Einsatz. Montiert ist der
QRH360/390 auf einem Sockel oder direkt an ei-
nem Roboterpositionierer. Der Roboter der Bauart
ORH verflgt tber ein Hohlwellen-Handgelenk, in
dem Schweillbrenner sowie das Brennerschlauch-
paket zentral im Drehpunkt der Achse 6 integriert

Technische Merkmale

B Weniger Verschlei und verbesserte Service-
freundlichkeit durch optimierten Kabel-, Ste-
cker- und Motorenschutz

M Hohere Dynamik und Gewichtsreduzierung
durch schlankeres Produktdesign mit abgerun-
deten, ergonomischen Formen

B Hochste Flexibilitat in der Ausstattung durch

sind. Die Einsatzfelder sind:

- MSG-SchweilRen

Technische Daten

Roboter ORH-360

Schwenkbereich Achse 1 +170/-170°
Schwenkbereich Achse 2 +135/-90°
Schwenkbereich Achse 3 +80/-210°
Schwenkbereich Achse 4 +179/-179°
Schwenkbereich Achse 5 +125/-125°
Schwenkbereich Achse 6 +300/-300°
Schwenkgeschwindigkeit Achse 1 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 2 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 3 177 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 4 497 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 5 542 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 6 528 °/sec
Arbeitsbereich @4570 mm
Arbeitsbereich Achse 5 +90° ®3570 mm
Arbeitsbereich Hohe 2680 mm
Nutzlast 15,00 kg

Wiederholgenauigkeit

Storradius 500 mm
Stellflache @500 mm
Gewicht 235 kg
¥ 'EI:E' t,—n? b, i
5 28 N\
\ == Sy
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A<s+/-0,1mm

modulare Bauweise der Robotermechanik
Beste Bearbeitungsqualitat durch hohe Wie-
derholgenauigkeit

Digitale AC-Antriebe

Absolutes Wegmesssystem

Optionen

Schlauchpakete in sechste Achse integriert
Farbe frei wahlbar

In Roboterarm integrierter Drahtantrieb
Zubehorkomponenten

Roboter ORH-390
+170/-170°
+135 /-90°
+80/-210°
+179 /-179°
+125/-125°
+270 /-270°

184 °/sec
184 °/sec
177 °/sec
497 °/sec
542 °/sec
528 °/sec
®4900 mm
©3900 mm
2860 mm
10,00 kg
A<s+/-01mm
500 mm
@500 mm
240kg
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Robotermechanik Classic mit erweitertem Arbeitsbereich

durch 7. Achse

Bei der Robotermechanik QRC320/350/410-E han-
delt es sich um einen sechsachsigen Knickarmro-
boter sowie eine Extenderachse 7, die zwischen
Roboterfuld und Drehpunkt Achse 1 integriert

ist. Die Bewegungen aller sieben Roboterachsen
sind zu 100% synchronisiert. Der Roboter kommt
meist stehend oder in Uberkopfposition zum
Einsatz. Montiert ist der ORC320/350/410-E auf
einem Sockel oder direkt an einem Roboterpositi-
onierer. Der Roboter der Bauart ORC verfugt uber
ein Standard-Handgelenk, an dem er Schweil3-
und Schneidbrenner sowie andere Arbeitsmittel,
mit einem Gewicht von bis zu 15/10kg aufnimmt.
Die Integration eines Wechselwerkzeugs am
Handgelenk ermoglicht die Nutzung mehrerer
Prozesse mit einem Roboter. Die Einsatzfelder
sind:

- MSG-Schweillen

- Plasma- und Sauerstoffschneiden

- Plasma- und PlasmapulverschweiRen
- Leichte Handlingsaufgaben

Technische Daten

Schwenkbereich Achse 1 +170/-170°
Schwenkbereich Achse 2 +125/-90°
Schwenkbereich Achse 3 +80/-210°
Schwenkbereich Achse 4 +179 /-179°
Schwenkbereich Achse 5 +135/-135°
Schwenkbereich Achse 6 +300 /-300°
Schwenkbereich Achse 7 +120/-120°
Schwenkgeschwindigkeit Achse 1 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 2 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 3 177 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 4 497 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 5 542 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 6 528 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 7 90 °/sec
Arbeitsbereich @5470 mm
Arbeitsbereich Achse 5 +90° @4470 mm
Arbeitsbereich Hohe 2830 mm
Nutzlast 15,00 kg
Wiederholgenauigkeit A<s+/-0,1mm
Storradius 1050 mm
Stellflache @500 mm
Gewicht 345 kg
- 1 o .:F
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Roboter 7. Achse QRC-350

Technische Merkmale

Weniger Verschleild und verbesserte Service-
freundlichkeit durch optimierten Kabel-, Ste-
cker- und Motorenschutz

Hohere Dynamik und Gewichtsreduzierung
durch schlankeres Produktdesign mit abgerun-
deten, ergonomischen Formen

Hochste Flexibilitat in der Ausstattung durch
modulare Bauweise der Robotermechanik
Beste Bearbeitungsqualitat durch hohe Wie-
derholgenauigkeit

Digitale AC-Antriebe
Arbeitsbereicherweiterung durch siebte Achse

Optionen

Farbe frei wahlbar
Zubehorkomponenten

Roboter 7. Achse ORC-410
+170/-170°
+125 /-90°
+80/-210°
+179/-179°
+135/-135°
+300/-300°
+120/-120°

184 °/sec
184 °/sec
177 °/sec
497 °/sec
542 °/sec
528 °/sec
90 °/sec
©6100 mm
®5050 mm
3120 mm
10,00 kg
A<s+/-01mm
1050 mm
@500 mm
350 kg
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Robotermechanik Hohlwelle mit erweitertem Arbeitsbereich

durch 7. Achse

Bei der Robotermechanik QRH360/390-E handelt
es sich um einen sechsachsigen Knickarmroboter
sowie eine Extenderachse 7, die zwischen Robo-
terfull und Drehpunkt Achse 1 integriert ist. Die
Bewegungen aller sieben Roboterachsen sind zu
100% synchronisiert. Der Roboter der Bauart ORH
verfugt uber ein Hohlwellen-Handgelenk, in dem
Schweildbrenner sowie das Brennerschlauchpaket
zentral im Drehpunkt der Achse 6 integriert sind.
Die Einsatzfelder sind:

- MSG-SchweilRen

Technische Daten

Roboter 7. Achse ORH-360

Schwenkbereich Achse 1 +170/-170°
Schwenkbereich Achse 2 +125/-90°
Schwenkbereich Achse 3 +80 /-210°
Schwenkbereich Achse 4 +179 /-179°
Schwenkbereich Achse 5 +125/-125°
Schwenkbereich Achse 6 +270/-270°
Schwenkbereich Achse 7 +120/-120°
Schwenkgeschwindigkeit Achse 1 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 2 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 3 177 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 4 497 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 5 542 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 6 528 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 7 90 °/sec
Arbeitsbereich ?5680 mm
Arbeitsbereich Achse 5 +90° ©4620 mm
Arbeitsbereich Hohe 2930 mm
Nutzlast 15,00 kg

Wiederholgenauigkeit

A<s+/-0,1mm

Storradius 1050 mm
Stellflache @500 mm
Gewicht 345 kg

Technische Merkmale

B Weniger Verschlei und verbesserte Service-
freundlichkeit durch optimierten Kabel-, Ste-
cker- und Motorenschutz

M Hohere Dynamik und Gewichtsreduzierung
durch schlankeres Produktdesign mit abgerun-
deten, ergonomischen Formen

B Hochste Flexibilitat in der Ausstattung durch
modulare Bauweise der Robotermechanik

B Beste Bearbeitungsqualitat durch hohe Wie-

derholgenauigkeit

Digitale AC-Antriebe

]
B Arbeitsbereicherweiterung durch siebte Achse

Optionen

B Schlauchpakete in sechste Achse integriert
M Farbe frei wahlbar
M In Roboterarm integrierter Drahtantrieb

Roboter 7. Achse ORH-390
+170/-170°
+125/-90°
+80/-210°
+179/-179°
+125/-125°
+270/-270°
+120/-120°

184 °/sec
184 °/sec
177 °/sec
497 °/sec
542 °/sec
528 °/sec
90 °/sec
©6030 mm
©4960 mm
3110 mm
10,00 kg
A<s+/-0,1mm
1050 mm
@500 mm
350 kg
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Robotermechanik Classic Handgelenk, hoher Roboterfuf}

Bei der Robotermechanik QRC320/350/410-H
handelt es sich um einen sechsachsigen Knick-
armroboter. Der Roboter besitzt einen speziell fur
die Bodenmontage entwickelten hohen Fufl und
kommt stehend zum Einsatz. Montiert ist der
QRC320/350/410-H auf dem Hallenboden oder
einem Grundrahmen sowie stehend an einem
Roboterpositionierer. Der Roboter der Bauart ORC
verflugt uber ein Standard-Handgelenk, an dem
er SchweifRR- und Schneidbrenner sowie ande-

re Arbeitsmittel, mit einem Gewicht von bis zu
15/10kg aufnimmt. Die Integration eines Wech-
selwerkzeugs am Handgelenk ermaoglicht die Nut-
zung mehrerer Prozesse mit einem Roboter. Die
Einsatzfelder sind:

- MSG-Schweifsen

- Plasma- und Sauerstoffschneiden

- Plasma- und Plasmapulverschweifsen
- Leichte Handhabungsaufgaben

Technische Daten

Roboter hoher Full QRC-320

Schwenkbereich Achse 1 +170/-170°
Schwenkbereich Achse 2 +125/-90°
Schwenkbereich Achse 3 +80/-210°
Schwenkbereich Achse 4 +179/-179°
Schwenkbereich Achse 5 +135/-135°
Schwenkbereich Achse 6 +300/-300°
Schwenkgeschwindigkeit Achse 1 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 2 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 3 177 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 4 497 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 5 542 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 6 528 °/sec
Arbeitsbereich ®4200 mm
Arbeitsbereich Achse 5 +90° »3200 mm
Arbeitsbereich Hohe 2790 mm
Nutzlast 15,00 kg
Wiederholgenauigkeit A<s+/-0,1mm
Storradius 500 mm
Stellflache ¢500 mm
Gewicht 255 kg
o5

Technische Merkmale

B Weniger Verschlei und verbesserte Service-
freundlichkeit durch optimierten Kabel-, Ste-
cker- und Motorenschutz

M Hohere Dynamik und Gewichtsreduzierung
durch schlankeres Produktdesign mit abgerun-
deten, ergonomischen Formen

B Hochste Flexibilitat in der Ausstattung durch
modulare Bauweise der Robotermechanik

B Beste Bearbeitungsqualitat durch hohe Wie-
derholgenauigkeit

m Digitale AC-Antriebe

B Absolutes Wegmesssystem

Optionen

M Farbe frei wahlbar
B Zubehorkomponenten

Roboter hoher Full QRC-350 Roboter hoher Full QRC-410

+170/-170° +170/-170°
+125 /-90° +125 /-90°
+80/-210° +80/-210°
+179 /-179° +179 /-179°
+135/-135° +135/-135°
+300/-300° +300/-300°
184 °/sec 184 °/sec
184 °/sec 184 °/sec
177 °/sec 177 °/sec
497 °[sec 497 °/sec
542 °/sec 542 °/sec
528 °/sec 528 °/sec
@4430 mm ®5000 mm
@3440 mm ©4020 mm
2900 mm 3200 mm
15,00 kg 10,00 kg
A<s+/-0,1mm A<s+/-0,1mm
500 mm 500 mm
G500 mm @500 mm
255 kg 260 kg
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Robotermechanik Handgelenk mit Hohlwelle,

hoher Roboterfuld

Bei der Robotermechanik QRH360/390-H han-
delt es sich um einen sechsachsigen Knickarm-
roboter. Der Roboter besitzt einen speziell fur

die Bodenmontage entwickelten hohen Fuf3

und kommt stehend zum Einsatz. Montiert ist
der ORH360/390-H auf dem Hallenboden oder
einem Grundrahmen sowie stehend an einem
Roboterpositionierer. Der Roboter der Bauart ORH
verflgt uber ein Hohlwellen-Handgelenk, in dem
Schweilbrenner sowie das Brennerschlauchpaket
zentral im Drehpunkt der Achse 6 integriert sind.
Die Einsatzfelder sind.:

- MSG-SchweilRen

Technische Daten

Schwenkbereich Achse 1 +170/-170°
Schwenkbereich Achse 2 +125/-90°
Schwenkbereich Achse 3 +80/-210°
Schwenkbereich Achse 4 +179/-179°
Schwenkbereich Achse 5 +125/-125°
Schwenkbereich Achse 6 +270/-270°
Schwenkgeschwindigkeit Achse 1 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 2 184 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 3 177 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 4 497 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 5 542 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit Achse 6 528 °/sec
Arbeitsbereich @4570 mm
Arbeitsbereich Achse 5 +90° ®3570 mm
Arbeitsbereich Hohe 3000 mm
Nutzlast 15,00 kg

Wiederholgenauigkeit

Storradius 500 mm
Stellflache @500 mm
Gewicht 255 kg

Roboter hoher Full QRH-360

A<s+/-0,1mm

Technische Merkmale

Weniger Verschleild und verbesserte Service-
freundlichkeit durch optimierten Kabel-, Ste-
cker- und Motorenschutz

Hohere Dynamik und Gewichtsreduzierung
durch schlankeres Produktdesign mit abgerun-
deten, ergonomischen Formen

Hochste Flexibilitat in der Ausstattung durch
modulare Bauweise der Robotermechanik
Beste Bearbeitungsqualitat durch hohe Wie-
derholgenauigkeit

Digitale AC-Antriebe

Absolutes Wegmesssystem

Optionen

Schlauchpakete in sechste Achse integriert
Farbe frei wahlbar

In Roboterarm integrierter Drahtantrieb
Zubehorkomponenten

Roboter hoher Fuff QRH-390
+170/-170°
+125 /-90°
+80/-210°
+179 /-179°
+125/-125°
+270/-270°
184 °/sec
184 °/sec
177 °/sec
497 °/sec
542 °/sec
528 °/sec
®4900 mm
©3900 mm
3180 mm
10,00 kg
A<s+/-01mm
500 mm
@500 mm
260 kg
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Roboter-Positionierer

Vorteile Roboter-Positionierer:

Mehr Flexibilitat durch VergroRerung des Robo-
terarbeitsbereiches
B Schweil’en von grofRvolumigen Werksttlicken

Vielseitiger Nutzungsgrad durch VergrofRerung
des Roboterarbeitsbereiches
B Schweilden von komplexen Werksttlicken

Wechsel zwischen mehreren Arbeitsstationen
B Wechsel des Werkstticks verursacht keine Still-
standszeiten
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Sockel

Der Sockel positioniert den Roboter stehend. Die-
se Position des Roboters ermaoglicht eine bessere
Zuganglichkeit zum Werkstuck und erlaubt das
Schweillen groRerer Werkstticke. Der Sockel wird
direkt auf dem Boden oder auf einer Bodenbahn
montiert.

Technische Merkmale

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

Optionen
B Anpassen der Roboteranbauhohe

Technische Daten

Belastung
Roboterhohe

Raster Roboterhohe
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RP-S-5
5,0kN
0,4-1,8m
0,10 m



C-Stander

Der C-formige Stander positioniert den Roboter
uberkopf an einem festen Ausleger. Diese Position
des Roboters ermdglicht eine bessere Zuganglich-
keit zum Werkstuck und erlaubt das Schweiflsen
grofllerer Werkstticke. Der C-Stander wird direkt
auf dem Boden oder auf einer Bodenbahn mon-
tiert.

Technische Merkmale

B Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zugan-
gigkeit bei Servicearbeiten

Optionen

B Anpassen der Ausladung
B Anpassen der Roboteranbauhohe

Technische Daten RP-C-4

Belastung 4,0kN
Roboterhohe 2,6-3,6m
Ausladung 1,2-2,2m

Raster Roboterhohe 0,20 m

Raster Ausladung 0,10 m

RP-C-6
6,0 kN
2,6-3,6m
1,2-22m
0,20m
0,10 m

1221




Drehbarer C-Stander

Der C-formige Stander mit drehbarem Ausleger
positioniert den Roboter uberkopf. Der drehbare

Ausleger erweitert den Arbeitsrtaum des Roboters,

ermoglicht so das Schweilien von grovolumigen
Werkstiicken und/oder dient dem Wechsel zwi-
schen zwei Arbeitsstationen. Der drehbare C-

Stander wird direkt auf dem Boden oder auf einer

Bodenbahn montiert.

Technische Daten

Belastung
Roboterhéhe
Raster Roboterhohe
Ausladung
Raster Ausladung
Schwenkgeschwindigkeit

Schwenkbereich
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RP-CT-200

5,0 kN
2,8-4,8m
0,20 m
1,2-2,0m
0,40 m
70,0 °/sec
+/- 160°

Technische Merkmale

B Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
federvorgespannte Zahnradverbindungen

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zugan-
gigkeit bei Servicearbeiten

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

B Eine voll synchronisierte Roboterachse

Optionen

B Anpassen der Ausladung
B Anpassen der Roboteranbauhohe

RP-CT-250
5,0 kN
2,8-4,8m
0,20m
2,0-3,0m
0,25m
40,0 °/sec
+/-160°



C-Stander mit Vertikalhub

Der C-formige Stander mit montiertem Vertikal-
hub positioniert den Roboter Uberkopf iiber dem
Werkstuck. Der Vertikalhub erweitert den Arbeits-
raum des Roboters in der Hohe und ermaoglicht so
zum Beispiel das Eintauchen in grofRere Werkstu-
cke. Der C-Stander mit Vertikalhub wird direkt auf
dem Boden oder auf einer Bodenbahn montiert.

Technische Daten

Belastung
Roboterhéhe
Raster Roboterhohe
Ausladung
Raster Ausladung
Vertikalhub
Hubgeschwindigkeit

Technische Merkmale

B Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
federvorgespannte Zahnradverbindungen

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zugan-
gigkeit bei Servicearbeiten

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Eine voll synchronisierte Roboterachse

Optionen

B Anpassen der Roboteranbauhohe
B Erhohung des Verfahrweges durch Verlange-
rung der Linearverfahreinheit

RP-CV-5

5,0 kN
2,8-4,8m
0,20m
0,4-12m
0,10 m
0,70m /1,00m /1,50 m
12,0 m/min
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Drehbarer C-Stander mit Vertikalhub

Der C-formige Stander mit drehbarem Ausleger
und montiertem Vertikalhub positioniert den
Roboter uberkopf. Der Vertikalhub erweitert

den Arbeitsraum des Roboters in der Hohe und
ermoglicht so zum Beispiel das Eintauchen in
grolRvolumige Werksttcke. Der drehbare Ausleger
vergroRert den Arbeitsraum zusatzlich und/oder
dient dem Stationswechsel. Der drehbare C-Stan-
der mit Vertikalhub wird direkt auf dem Boden
oder auf einer Bodenbahn montiert.

Technische Merkmale

B Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
federvorgespannte Zahnradverbindungen

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zugan-
gigkeit bei Servicearbeiten

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

M Zwei voll synchronisierte Roboterachsen

Optionen

M Anpassen der Ausladung
B Anpassen der Roboteranbauhohe

Technische Daten

Belastung

Roboterhohe

Raster Roboterhohe
Ausladung
Raster Ausladung
Vertikalhub
Schwenkgeschwindigkeit
Hubgeschwindigkeit

Schwenkbereich
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RP-CTV-5
5,0 kN
2,8-4,8m
0,20m
1,8-2,6m
0,10 m
0,70m/1,00m /1,50 m
40,0 °/sec
12,0 m/min
+/-185°



Vertikalhub fiir stehenden Roboter

Der am Boden oder auf einer Bodenbahn mon-
tierte Vertikalhub erweitert den Arbeitsbereich
eines stehend montierten Roboters um einen
Freiheitsgrad zum SchweifSen grofier komplexer
Werkstticke.

Technische Daten

Belastung
Roboterhéhe
Vertikalhub

Hubgeschwindigkeit

Technische Merkmale

Eine voll synchronisierte Roboterachse
Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel
Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zugan-
gigkeit bei Servicearbeiten

Schmierkartusche fur Fihrungssysteme

Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
federvorgespannte Zahnradverbindungen

RP-VS-5
5,0kN
0,5-2,0m
1,50m

12,0 m/min
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Drehbarer Vertikalhub fiir stehenden Roboter

Der am Boden oder auf einer Bodenbahn mon- Technische Merkmale
tierte drehbare Vertikalhub erweitert den Ar-
beitsbereich eines stehend montierten Roboters
um zwei Freiheitsgrade zum Schweiféen grol3er
komplexer Werkstucke.

B Zwei voll synchronisierte Roboterachsen

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zugan-
gigkeit bei Servicearbeiten

B Schmierkartusche fur Fuhrungssysteme

B Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
federvorgespannte Zahnradverbindungen

b3

Technische Daten RP-TVS-5

Belastung 5,0 kN
Roboterhéhe 1,0-25m
Vertikalhub 1,50 m

Hubgeschwindigkeit 20,0 m/min
Schwenkgeschwindigkeit 50,0 °/sec
Schwenkbereich +/-185°
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Vertikalhub zur Uberkopf-Montage Roboter

Am Vertikalhub wird ein Roboter in Uberkopf- Technische Merkmale
Montage an einem Ausleger montiert. Durch den : o
: ) . b B Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
pertialhub et de Koot ien MSEICIST fedenvorgespannieZahacuerbincunger
Der Vertikalhub wird direkt auf dem Boden oder W Montagedffnung im Stahlbau flr gute Zugan-

gigkeit bei Servicearbeiten

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Eine voll synchronisierte Roboterachse

auf einer Bodenbahn montiert.

Optionen

B Erhohung des Verfahrweges durch Verlange-
rung der Linearverfahreinheit

1
1
E
i
1
|
1
i
i
i
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]
1
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Technische Daten RP-VO-10 RP-VO-20

Belastung 10,0 kN 20,0 kN
Roboterhéhe 3,25-4,9m 3,0-6,5m
Raster Roboterhohe 0,25m 0,50m
Vertikalhub 1,50 m/2,00m 1,50-5,00m
Raster Vertikalhub - 0,50m
Hubgeschwindigkeit 12,0 m/min 11,0 m/min
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Drehbarer Vertikalhub zur Uberkopf-Montage Roboter

Am drehbaren Vertikalhub wird ein Roboter in Technische Merkmale

Uberkopf-Montage an einem Ausleger mon- . N
. . - B Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
tiert. Durch den drehbaren Vertikalhub erhalt federvorgespannte Zahnradverbindungen

der Roboter zwei zusatzliche Freiheitsgrade zum . . - i
Schweillen groRer Werkstticke. Der drehbare = g?;?;ig}ge;@ﬂ?eg?bseﬁi:;bau furgute Zugan
Vgrhkg]hdub }\;V ];d dwekiau:“ dem Boden oder auf M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
einer Bodenbahn montiert. der Montage

B Anbaukomponenten frei wahlbar und adap-
tierbar/integrierbar
B Zwei voll synchronisierte Roboterachsen

Optionen

B Erhohung des Verfahrweges durch Verlange-
rung der Linearverfahreinheit

Technische Daten RP-TVO-10 RP-TVO-20

Belastung 10,0 kN 20,0 kN
Roboterhohe 3,5-4,75m 3,0-6,5m
Raster Roboterhohe 0,25 m 0,50m
Vertikalhub 1,50m/2,0m 1,50-5,00 m
Raster Vertikalhub - 0,50 m
Hubgeschwindigkeit 20,0 m/min 15,0 m/min
Schwenkgeschwindigkeit 40,0 °/sec 40,0 °/sec
Schwenkbereich +/-185° +/-185°
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Bodenbahn

Die Bodenbahn ermaoglicht die Montage des
Roboters stehend auf einem Sockel oder in Uber-
kopfposition an einen Stander. Ein Fahrwagen
bewegt den Roboter in horizontaler Richtung. Die
Bodenbahn erlaubt das Schweilien von langen
Werkstucken, kann fur Mehrstationenanlagen
genutzt und mit einem zweiten Fahrwagen mit
Roboter ausgestattet werden. Das ermaoglicht das
paarweise Schweillen an einem Werkstuck.

Technische Merkmale

m Eine voll synchronisierte Roboterachse

B Anbaukomponenten frei wahlbar und adap-
tierbar/integrierbar

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
federvorgespannte Zahnradverbindungen

Optionen

M Erhohung des Verfahrweges durch Verlange-
rung der Linearverfahreinheit
W Zusatzliche Fahrwagen fur zweiten Roboter

RP-FL-10 RP-FL-20 RP-FL-35 RP-FL-50 RP-FL-120
Belastung 10,0 kN 20,0 kN 35,0 kN 50,0 kN 120,0 kN

Verfahrweg 2-25m 2-25m 3-25m 3-30m 3-30m

Raster Verfahrweg 1,00 m 1,00 m 1,00 m 1,00 m 1,00 m
Verfahrgeschwindigkeit 1,80 m/s 1,20 m/s 0,65 m/s 0,65 m/s 0,65 m/s
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Hochbahn

Das Hochbahn-System, montiert auf Standern,
ermoglicht die Uberkopf-Montage von Robotern.
Ein Fahrwagen mit Servomotor bewegt den
Roboter in horizontaler Richtung. Die Hochbahn
erlaubt das Schweien von langen Werksttcken,
kann fur Mehrstationenanlagen genutzt und mit
einem zweiten Fahrwagen mit Roboter ausge-
stattet werden. Das ermoglicht das paarweise
Schweillen an einem Werkstuck.

Belastung 10,0 kN
Verfahrweg 5-20m
Raster Verfahrweg 1,00 m

Verfahrgeschwindigkeit 1,70 m/s
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Technische Merkmale

m Eine voll synchronisierte Roboterachse

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

B Anbaukomponenten frei wahlbar und adap-
tierbar/integrierbar

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zugan-
gigkeit bei Servicearbeiten

B Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
federvorgespannte Zahnradverbindungen

Optionen

B Erhohung des Verfahrweges durch Verlange-
rung der Linearverfahreinheit
W Zusatzliche Fahrwagen fur zweiten Roboter

RP-GL-20 RP-GL-35 RP-GL-50
20,0 kN 35,0 kN 50,0 kN
5-20m 5-25m 5-25m
1,00 m 1,00 m 1,00 m

0,65 m/s 0,65 m/s 0,65 m/s



Horizontalhub zur Montage an C-Stander/Hochbahn

Der Horizontalhub kommt an einer Hohenfahr- Technische Merkmale
E?f]}lgtOde;(gneornt:fgr?[nd(;:]Z%Xi;:ﬁamlakészqgler— m Eine voll synchronisierte Roboterachse
k] P zut. tW I]Q boters in d ] H u ¢ ]u B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel
opTmontierten Roboters in der Horizontalen. B Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
federvorgespannte Zahnradverbindungen

Optionen

M Erhohung des Verfahrweges durch Verlange-
rung der Linearverfahreinheit

Technische Daten RP-HL-5 (GL-20) RP-HL-10 (GL-35) RP-HL-10 (GL-50)

Belastung 5,0 kN 10,0 kN 10,0 kN
Verfahrweg 1,00m/1,50m /2,00 m 0,70m/1,00m /1,50 m /2,00 m 2,00m/2,50m/3,00m
Verfahrgeschwindigkeit 1,80 m/s 1,80 m/s 1,80 m/s
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Vertikalhub zur Montage an Hochbahn

Der Vertikalhub kommt zum Einsatz an einer Technische Merkmale
Hohenfahrbahn, einem drehbaren C-Stander oder
montiert an einem Horizontalhub. Er erweitert
den Arbeitsraum des uberkopf montierten Robo-
ters in der Vertikalen und ermoglicht das Schwei-
3en von grolivolumigen Werkstuicken.

m Eine voll synchronisierte Roboterachse

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zugan-
gigkeit bei Servicearbeiten

Optionen

B Erhohung des Verfahrweges durch Verlange-
rung der Linearverfahreinheit

Technische Daten RP-VL-5 RP-VL-5-C

Belastung 5,0 kN 5,0 kN
Vertikalhub 1,00m/1,50m /2,00 m 0,70m /1,00m /1,50 m
Hubgeschwindigkeit 12,0 m/min 12,0 m/min
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Querverfahreinheit zur Uberkopf-Montage Roboter

Die Querverfahreinheit erweitert den Arbeitsbe-
reich des Uberkopf montierten Roboters um einen
Freiheitsgrad und ist damit in der Lage, komplexe
grollvolumige Werksttcke zu schweil3en. Die seit-
liche Anordnung des Querhubs ermoglicht das
Eintauchen des Roboters in das Werksttck. Die
Querverfahreinheit wird an einem Vertikalhub
montiert.

Technische Merkmale

W Eine voll synchronisierte Roboterachse

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

B Hohe Wiederholgenauigkeit (+ 0,1 mm) durch
federvorgespannte Zahnradverbindungen

Optionen

M Erhohung des Verfahrweges durch Verlange-
rung der Linearverfahreinheit

Technische Daten

Belastung
Verfahrweg
Verfahrgeschwindigkeit

RP-CL-5
5,0 kN
1,50m/2,00m/2,50m
1,80 m/s
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Werkstuck-Positionierer

Vorteile Werkstiick-Positionierer:
Durchdachte Kombination unterschiedlicher Be-

Drehen, Schwenken und Kippen: immer die opti- wegungseinrichtungen
male Position des Werksttcks B Schweilden komplexer Konturen ohne Unter- 3
B Optimale Schweillnahtqualitat brechung

B Verbesserte Erreichbarkeit moglichst aller
Positionierer fur Belastungen zwischen 2,5kN und Schweillnahte am Werkstuick
300kN

M Losung fur jede Werksttlickgrolie
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Werkstuck-Positionierer mit vertikaler Drehbewegung

Der Werkstuck-Positionierer verfugt tber eine Technische Merkmale
vertikal angeordnete Planscheibe. Das auf dieser
Planscheibe befestigte Werkstlick kann so um
eine horizontal liegende Drehachse in die optima-
le Bearbeitungsposition gedreht werden.

B Planscheibe mit universellem Lochbild zur
Montage der Werkstlickaufnahme

B Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

B Wartungsarme Direktantriebe

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zu-
ganglichkeit bei Servicearbeiten

B Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Hohlbohrung im Zentrum der Planscheibe zur
Mediendurchfihrung

B Digitales Antriebssystem

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

Optionen

B Aufnahmewinkel zur Montage der Werksttick-
aufnahmen

m Drehverteiler fur Medienzufiithrung

B Endlosdrehen der Planscheibe

Technische Daten WP-TV-2,5 WP-TV-5 WP-TV-10 WP-TV-20 WP-TV-30 WP-TV-50 WP-TV-100 WP-TV-150

Belastung 2,5kN 5,0 kN 10,0 kN 20,0 kN 30,0 kN 50,0 kN 100,0 kN 150,0 kN
Durchdrehradius 700-1300 700-1300 700-1000 700-1000 600-2200 700-1700 800-2200 900-2100
mm mm mm /1000- mm /1000- mm mm mm mm

1500 mm 1500 mm

Raster Durchdrehradius 100 mm 100 mm 100 mm / 100 mm / 200 mm 200 mm 200 mm 200 mm
250 mm 250 mm

Drehgeschwindigkeit 120,0°/sec  120,0 °/sec 90,0 °/sec 60,0 °/sec 20,0 °/sec 8,0 °/sec 8,5 °/sec 6,5 °/sec

Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360°
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Werkstuck-Positionierer mit vertikaler Drehbewegung
und Vertikalhub

Der Werkstuck-Positionierer verfugt tber eine Technische Merkmale
vertikal angeordnete Planscheibe. Das auf dieser o

. . . B Sehr hohe Verfahrgeschwindigkeit
P].an'shchqbe Eeﬁgshgtngk;tuc}}: kqnndgo UT._ ® Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm
eine horizontal liegende Drehachse in die opti Wartungsarme Direktantriebe

le Bearbeit ition gedreht werden. D -
TT‘? er.eatr \e/1 l‘thkg?ﬁoa on ge]'rﬁt werden. Der B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zu-
integrierte vertikaihub ermoghicht zum enen génglichkeit bei Servicearbeiten

em emfach'es Ein- 1"md Auslegen der Werkstiicke Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
in Bodennahe, erhoht zum anderen den Durch- der Montage

gﬂgaﬁ‘;ﬁi ggz \é\é?v];i’;légzP";,;E:gre\r/sgé?gcke M Absteckung der 0-Position fiir Motorwechsel
9 9 ' m 2 digitale Antriebssysteme

Optionen

B Aufnahmewinkel zur Montage der Werksttick-
aufnahmen
B Endlosdrehen der Planscheibe

Technische Daten WP-TVV-5 WP-TVV-10 WP-TVV-20 WP-TVV-50 WP-TVV-75 WP-TVV-100 WP-TVV-150

Belastung 5,0 kN 10,0 kN 20,0 kN 50,0 kN 75,0 kN 100,0 kN 150,0 kN
Durchdrehradius 600-1000 mm  600-1600 mm  900-2150 mm 1000-2500 1000-2500 1000-2500 1250-2750
mm mm mm mm
Mittenhohe 600-1000 mm 600-1600 mm 900-2150 mm 1000-2500 1000-2500 1000-2500 1250-2750
mm mm mm mm
Vertikalhub 0,40m 1,00 m 1,25m 1,50m 1,50m 1,50m 1,50 m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 90,0 °/sec 60,0 °/sec 8,0 °/sec 8,0 °/sec 8,5 °/sec 6,5 °/sec
Hubgeschwindigkeit 2,0 m/min 2,0 m/min 2,0 m/min 2,0 m/min 2,0 m/min 2,0 m/min 2,0 m/min
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360°
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Werkstuck-Positionierer mit horizontaler Drehbewegung

Der Werkstuck-Positionierer verfugt tber eine Technische Merkmale
horizontal angeordnete Planscheibe. Werkstuicke
koénnen so in eine fur das SchweilRen optimale Po-
sition um die vertikal liegende Drehachse gedreht
werden. Anwendung findet dieser Werksttick-
Positionierer auch zum Bau einer einfachen
Doppel-Stationen Roboteranlage. Der Positio-
nierer vollzieht den Stationswechsel durch eine
Drehung um 180°.

® Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

B Wartungsarme Direktantriebe

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zu-
ganglichkeit bei Servicearbeiten

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

W Digitales Antriebssystem

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

Optionen

M Endlosdrehen der Planscheibe
B Pneumatische Absteckung der 0-Position am
Gegenlager

Technische Daten WP-TH-5 WP-TH-10 WP-TH-20 WP-TH-30 WP-TH-60 WP-TH-100 WP-TH-200

Belastung 5,0 kN 10,0 kN 20,0 kN 30,0 kN 60,0 kN 100,0 kN 200,0 kN
Mittenhohe 400-600 mm  500-1000 mm  400-700mm  400-600 mm  400-700 mm  400-700 mm  400-700 mm
Raster Mittenhohe 100 mm 100 mm 100 mm 100 mm 100 mm 100 mm 100 mm
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 120,0 °/sec 90,0 °/sec 50,0 °/sec 40,0 °/sec 30,0 °/sec 20,0 °/sec
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360°
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Werkstuck-Positionierer mit vertikaler Drehbewegung
mit Gegenlager

Der Werkstuck-Positionierer mit Gegenlager Technische Merkmale
verfugt uber zwei vertikal angeordnete Planschei-
ben. Zwischen den beiden Planscheiben wird das
Werkzeug zur Aufnahme des Werkstuicks mon-
tiert. Schwere bzw. lange Werkstticke konnen so
optimal positioniert und geschweil3t werden.
Beide Komponenten des Werkstuick-Positionierers
werden auf dem Hallenboden montiert. Optio-
nal kann der Werkstuick-Positionierer auf einem
gemeinsamen Grundrahmen montiert geliefert
werden (WP-TC-F). Das Gegenlager kann manuell
(WP-TC-M) oder angetrieben durch einen Motor
(WP-TC-E) auf dem Grundrahmen bewegt werden.
So lasst sich der Abstand zwischen den beiden
Planscheiben auf unterschiedliche GroRen der
Werkstucke einstellen.

m Paralleles Arbeiten des Anlagenbedieners und
des Roboters

B Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

B Wartungsarme Direktantriebe

B Montageo6ffnung im Stahlbau fur gute Zu-
ganglichkeit bei Servicearbeiten

B Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Einspannlange und Durchdrehradius konnen
der Grol3e der Bauteile sowie den Platzverhalt-
nissen vor Ort angepasst werden

B Digitales Antriebssystem

M Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

Optionen

B Aufnahmewinkel zur Montage der Werksttick-
aufnahmen

B Gegenlager montiert auf Grundrahmen (F)

B Gegenlager von Hand schiebbar (M)

B Pneumatische Absteckung der 0-Position am
Gegenlager

B Spannhub montiert auf Gegenlager ()

Technische Daten WP-TC-5 WP-TC-10 WP-TC-20 WP-TC-40 WP-TC-60 WP-TC-100 WP-TC-200

Belastung 5,0 kN 10,0 kN 20,0 kN 40,0 kN 60,0 kN 100,0 kN 200,0 kN
Durchdrehradius 700-1300 mm  700-1300 mm  700-1000 mm  700-1000 mm  600-2200 mm  700-1700 mm  800-2200 mm
/1000-1500 /1000-1500
mm mm
Raster Durchdrehradius 100 mm 100 mm 100 mm / 100 mm / 200 mm 200 mm 200 mm
250 mm 250 mm
Verfahrweg 1,00 - 3,00 m 1-5m 1-5m 1-10 m 1-10 m 1-12m 1-15m
Raster Verfahrweg 1,00 m 1,00m 1,00m 1,00m 1,00 m 1,00 m 1,00m
Einspannlange 1,00-3,00 m 1-5m 1-5m 1-10m 1-10m 1-12m 1-15m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 120,0 °/sec 90,0 °/sec 60,0 °/sec 20,0 °/sec 8,0 °/sec 8,5 °/sec
Raster Einspannlange 1,00 m 1,00 m 1,00 m 1,00m 1,00m 1,00 m 1,00 m
Varianten F/M/S F/M/S E/F/M/S E/F/M/S E/F/M E/M E
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360°

=
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Gegenlager

Das verschiebbare Gegenlager verfugt Uber eine Technische Merkmale
vertikal angeordnete Planscheibe. Das Gegenlager
wird mit einem weiteren Werkstuck-Positionierer
eingesetzt. Zwischen den beiden Planscheiben
vom Gegenlager und dem ausgewahlten Werk-
stuck-Positionierer wird das Werkzeug zur Auf-
nahme des Werkstticks montiert. Das Gegenlager
kann manuell (WP-C-M) oder angetrieben durch
einen Motor (WP-C-E) auf dem Grundrahmen be-
wegt werden. So lasst sich der Abstand zwischen
den beiden Planscheiben auf unterschiedliche Optionen
Grolen der Werkstticke einstellen.

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zu-
ganglichkeit bei Servicearbeiten

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

M Durchdrehradius kann der Grof3e der Bauteile
sowie den Platzverhadltnissen vor Ort ange-
passt werden

B Aufnahmewinkel zur Montage der Werksttick-
aufnahmen

B Endlosdrehen der Planscheibe

B Gegenlager von Hand schiebbar (M)

B Pneumatische Absteckung der 0-Position am
Gegenlager

B Pneumatisches Schnellspannsystem zum
Wechseln der Vorrichtung

B Spannhub montiert auf Gegenlager ()

Technische Daten WP-C-2,5 WP-C-5 WP-C-10 WP-C-20 WP-C-30 WP-C-50 WP-C-100

Belastung 2,5kN 5,0 kN 10,0 kN 20,0 kN 30,0 kN 50,0 kN 100,0 kN
Durchdrehradius 700-1300 mm  700-1300 mm  700-1000 mm  700-1000 mm  600-2000 mm  700-1700 mm  800-2200 mm
/1000-1500  /1000-1500
mm mm
Raster Durchdrehradius 100 mm 100 mm 100 mm / 100 mm / 200 mm 200 mm 200 mm
250 mm 250 mm
Verfahrweg 0-5m 0-5m 0-6m 0-6m 0-8m 0-8m 0-10 m

Varianten M/S M/S E/M/S E/M E/M E E
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Werkstuck-Positionierer mit vertikaler Drehbewegung

mit Rollenauflage

Der Werkstuck-Positionierer verfugt tber eine
vertikal angeordnete Planscheibe sowie tUber ein
Gegenlager mit Auflagerollen. Das Werkzeug

zur Aufnahme des Werkstucks wird an die Plan-
scheibe montiert und durch die Auflagerollen am
Gegenlager gestutzt. Beide Komponenten sind
auf dem Boden verschraubt oder konnen optional
auf einen Grundrahmen montiert (QR-WP-TR-F),
manuell (QR-WP-TR-M) verfahrbar oder elektrisch
(OR-WP-TR-E) verfahrbar sein.

Technische Merkmale

m Paralleles Arbeiten des Anlagenbedieners und
des Roboters

B Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

B Wartungsarme Direktantriebe

B Montageo6ffnung im Stahlbau fur gute Zu-
ganglichkeit bei Servicearbeiten

B Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Einspannlange und Durchdrehradius konnen
der Grol3e der Bauteile sowie den Platzverhalt-
nissen vor Ort angepasst werden

B Digitales Antriebssystem

M Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

Optionen

B Aufnahmewinkel zur Montage der Werksttick-
aufnahmen

B Gegenlager in Rollenbockausfuhrung

B Gegenlager zur Bearbeitung langer, rotations-
symetrischer Bauteile

B Gegenlager montiert auf Grundrahmen (F)

B Pneumatische Absteckung der 0-Position am
Gegenlager

WP-TR-10 WP-TR-20 WP-TR-40 WP-TR-100 WP-TR-300
Belastung 10,0 kN 20,0 kN 40,0 kN 100,0 kN 300,0 kN
Durchdrehradius 700-1300 mm 700-1000 mm / 700-1000 mm / 700-1700 mm 900-2100 mm
1000-1500 mm 1000-1500 mm
Raster Durchdrehradius 100 mm 100 mm/ 250 mm 100 mm/ 250 mm 200 mm 200 mm
Verfahrweg 1-5m
Raster Verfahrweg 1,00 m
Einspannlange 1-5m 1-5m 1-10m 1-12m
Raster Einspannlange 1,00m 1,00m 1,00m 1,00m 0,00m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 90,0 °/sec 60,0 °/sec 8,0 °/sec 6,5 °/sec
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360°
Varianten F F/M F
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Gegenlager mit Rollenauflage

Das verschiebbare Gegenlager mit Auflage-
rollen verfugt uber keine vertikal angeordnete
Planscheibe, sondern dient ausschliefSlich als
Auflagelager. Das Gegenlager mit Auflagerollen
wird mit einem weiteren Werkstuck-Poitionierer
eingesetzt. Zwischen der Planscheiben vom
Werkstuck-Positionierer und dem Gegenlager
mit Rollenauflage wird das Werkstuick gespannt.
Das Gegenlager kann manuell (WP-R-M) oder
angetrieben durch einen Motor (WP-C-E) auf
dem Grundrahmen bewegt werden. So 1asst sich
der Abstand auf die unterschiedliche Grofien der
Werkstucke einstellen.

Technische Merkmale

B Durchdrehradius kann der GroRe der Bauteile
sowie den Platzverhdltnissen vor Ort ange-
passt werden

W Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Masseubertragung fur Endlosdrehen

Optionen

M Gegenlager in Rollenbockausfuhrung

WP-R-5 WP-R-10 WP-R-20 WP-R-50 WP-R-150
Belastung 5,0 kN 10,0 kN 20,0 kN 50,0 kN 150,0 kN
Durchdrehradius 700-1300 mm 1000-1500 mm / 1000-1500 mm / 700-1700 mm 900-2100 mm
700-1000 mm 700-1000 mm
Raster Durchdrehradius 100 mm 100 mm / 250 mm 100 mm/ 250 mm 200 mm 200 mm
Verfahrweg = 0-6m

Varianten
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Werkstiick-Positionierer mit Schwenk- und horizontaler

Drehbewegung

Der Werkstuck-Positionierer verfugt tber eine
Drehachse mit horizontal angeordneter Plan-
scheibe und eine weitere Schwenkachse, welche
die Planscheibe um 90° in beide Richtungen
schwenkt. Dabei wird die Planscheibe von der
horizontalen in die vertikale Position gebracht.
Der Werkstuick-Positionierer ist so ausgelegt, dass
er leichte bis mittelschwere, jedoch grof¢flachige
Werkstucke in eine fur das Schweilsen optimale
Position bringen kann.

Technische Daten WP-TSH-1

Belastung 1,0 kN
Durchdrehradius 750 mm
Mittenhdhe 700-1300 mm
Raster Mittenhohe 100 mm
Planscheibenhohe 1,0m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec
Kippgeschwindigkeit 120,0 °/sec
Drehbereich +/-360°
Kippbereich +/-180°

Technische Daten

® Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

B Wartungsarme Direktantriebe

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zu-
ganglichkeit bei Servicearbeiten

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Hohlbohrung im Zentrum der Planscheibe zur
Mediendurchfihrung

M Durchdrehradius kann der Grofse der Bauteile
sowie den Platzverhadltnissen vor Ort ange-
passt werden

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

m 2 digitale Antriebssysteme

Optionen

m Drehverteiler fur Medienzufithrung

M Endlosdrehen der Planscheibe

B Pneumatische Absteckung der 0-Position am
Gegenlager

WP-TSH-2,5 WP-TSH-5
2,5kN 5,0 kN
750 mm 750 mm
700-1300 mm 700-1000 mm / 1000-1500 mm
100 mm 100 mm / 250 mm
1,0m 1,0m
120,0 °/sec 120,0 °/sec
120,0 °/sec 90,0 °/sec
+/-360° +/-360°
+/-180° +/-180°
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Werkstuck-Positionierer mit Dreh- und Kippbewegung

Der Werkstuck-Positionierer verfugt tber eine Technische Merkmale
Drehachse mit vertikal angeordneter Planscheibe,
die nahe an einer um 90° raumlich versetzten
Kippachse montiert ist. Die Kippachse veran-

dert die Position der drehbaren Planscheibe von
vertikaler in horizontale Lage. Der Positionierer

ist somit ausgelegt fur mittelschwere kompakte
Werkstucke. Auch flache, groRflachige Werkstticke
konnen muhelos aufgenommen werden.

B Planscheibe mit universellem Lochbild zur

Montage der Werkstlickaufnahme

Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

Wartungsarme Direktantriebe

Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zu-

ganglichkeit bei Servicearbeiten

B Masseubertragung fur Endlosdrehen

B Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Hohlbohrung im Zentrum der Planscheibe zur
Mediendurchfihrung

M Durchdrehradius kann der Grofse der Bauteile
sowie den Platzverhaltnissen vor Ort ange-
passt werden

M Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

m 2 digitale Antriebssysteme

Optionen

B Aufnahmewinkel zur Montage der Werksttick-
aufnahmen

B Endlosdrehen der Planscheibe

m Gegenlager zur Bearbeitung langer, rotations-
symetrischer Bauteile

Technische Daten WP-TT-5 WP-TT-10 WP-TT-20

Belastung 5,0 kN 10,0 kN 20,0 kN
Durchdrehradius 900 mm 900 mm 900 mm
Mittenhdhe 900 mm 900 mm 900 mm
Planscheibenhohe 1,0m 1,0m 1,0m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 20,0 °/sec 20,0 °/sec
Kippgeschwindigkeit 120,0 °/sec 15,0 °/sec 8,5 °/sec
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360°
Kippbereich 135° 135° 135°
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Werkstiick-Positionierer mit Dreh- und Schwenkbewegung

Der Werkstuck-Positionierer verfugt tber eine Technische Merkmale
}L‘_?CT]ZOT"Ea] geg(]ende Schwsnkf;}%sf, az d(?r e B Sehr hohe Verfahrgeschwindigkeit
TOTMIGET AUSIEGET MONTIETE 15T T AUSIEGET M Paralleles Arbeiten des Anlagenbedieners und
integriert ist eine vertikale Drehachse mit hori- des Roboters
sonaler Panschelbe Dise dlnt o Mtahie i Wiederholgenauigiet urter 01
: Wartungsarme Direktantriebe

so ausgelegt, dass er mittelschwere bis schwere, Montaged : . i
e ) geoffnung im Stahlbau fur gute Zu
komplexe Werkstucke in eine fur das Schweil3en ganglichkeit bei Servicearbeiten

optimale Position bringen kann. M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel
B 2 digitale Antriebssysteme

Optionen

M 90° Absteckung der Kippachse bei Betrieb mit
Gegenlager

M Endlosdrehen der Planscheibe

B Pneumatisches Schnellspannsystem zum
Wechseln der Vorrichtung

Technische Daten WP-TS-2,5 WP-TS-5 WP-TS-10 WP-TS-15 WP-TS-30 WP-TS-50 WP-TS-100

Belastung 2,5kN 5,0 kN 10,0 kN 15,0 kN 30,0 kN 50,0 kN 150,0 kN
Durchdrehradius 500 mm 700-1000 mm 1000 mm 1000-1750 1250-2000 1750-2000 2000-3000
mm mm mm /2000- mm
3000 mm
Raster Durchdrehradius - 100 mm - 250 mm 250 mm 250 mm / 500 mm
500 mm
Planscheibenhéhe 0,85 m 0,8m 0,75m 0,9m 1,2m 1,25m 1,4m
Option Hohlborung = = - ®630 mm ?800 mm ?880 mm
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 120,0 °/sec 90,0 °/sec 60,0 °/sec 20,0 °/sec 8,0 °/sec 8,5 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit 120,0 °/sec 90,0 °/sec 60,0 °/sec 20,0 °/sec 8,0 °/sec 8,5 °/sec 6,5 °/sec
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360° +/-360°
Schwenkradius 450 mm 750 mm 1200 mm 1250 mm 1500 mm 1750 mm 1750 mm
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Werkstiick-Positionierer mit Dreh- und Schwenkbewegung
und Vertikalhub

Der Werkstuck-Positionierer verfugt tber eine Technische Daten

}L‘_?CT]ZOT"Ea] geg(]ende Schwsnkf;}%sf, az d?r e B Sehr hohe Verfahrgeschwindigkeit

TOTMIGET AUSIEGET MONTIETE 15T T AUSIEGET B Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

mtegr]1ert ]lst el?]e '\{)erhkalg Drehachse m1’§];r1c]>}21—b W Wartungsarme Direktantriebe

sntale larschee Der megriieyerialiie 2 wontageoung m Stalba fur gute 2

Ausle%en der Werkstticke in Bodennahe und ganglichkeit bei Servicearbeiten :
. . Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei

erhoht zum anderen den Durchdrehradius der der Montage

Schwenkbewegung. Der Werksttick-Positionierer g

o . . R B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel
ermoglicht das Schweilien von leichten bis mittel- m 3 digitale Antriebssysteme
schweren, langen komplexen Werkstucken.
Optionen
M 90° Absteckung der Kippachse bei Betrieb mit
Gegenlager

m Drehverteiler fur Medienzufiithrung
M Endlosdrehen der Planscheibe

Technische Daten WP-TSV-5 WP-TSV-10 WP-TSV-50

Belastung 5,0 kN 10,0 kN 50,0 kN
Durchdrehradius 700-1000 mm 1000 mm 1750-2000 mm / 2000-3000 mm
Raster Durchdrehradius 100 mm - 250 mm/ 500 mm
Planscheibenhéhe 0,6-1,6m 0,75-2,0m 1,0-2,5m
Vertikalhub 1,00 m 1,25m 1,50 m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 90,0 °/sec 8,0 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit 90,0 °/sec 60,0 °/sec 8,5 °/sec
Hubgeschwindigkeit 2,0 m/min 2,0 m/min 2,0 m/min
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360°
Schwenkradius 750 mm 1200 mm 1750 mm
Schwenkbereich +/-185° +/-185° +/-185°
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Werkstiick-Positionierer mit Dreh- und Schwenkbewegung
und Gegenlager

Der Werkstuck-Positionierer verfugt uber eine ho- Technische Merkmale

Zzo]ntal heg.(tehdte Scbvvtenkgchhse.ﬁn d]e.ieé st e1]n i B Sehr hohe Verfahrgeschwindigkeit
UsIEger MIL INTEGTIETIET Jrenachse mit Legen'd B Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

ger montiert. Das Werksttick kann in sich gedreht B Wartungsarme Direktantriebe

und gesrchyyepkﬁ tV\(/ierdg n}.] DeTéN erkstu]ck— i?[ﬂt]ﬁf B Montagedéffnung im Stahlbau fiir gute Zu-

nierer ermoglicht das Schweiflsen von leichten bis ganglichkeit bei Servicearbeiten

mittelschweren, langen komplexen Werkstiicken. B Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei

der Montage

B Einspannlange und Durchdrehradius konnen
der Grofse der Bauteile sowie den Platzverhalt-
nissen vor Ort angepasst werden

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

B 2 digitale Antriebssysteme

Optionen

B Aufnahmewinkel zur Montage der Werksttick-
aufnahmen

M Endlosdrehen der Planscheibe

B Gegenlager von Hand schiebbar (M)

B Pneumatische Absteckung der 0-Position am
Gegenlager

B Spannhub montiert auf Gegenlager ()

Technische Daten WP-TSC-5 WP-TSC-40 WP-TSC-60

Belastung 5,0 kN 40,0 kN 60,0 kN
Durchdrehradius 700-800 mm 700-1000 mm / 1000-1250 mm 600-1400 mm
Raster Durchdrehradius 100 mm 100 mm / 250 mm 200 mm
Mittenhohe 1250 mm 1100 mm 1250 mm
Einspannlange 1,00-3,00 m 4,00m 2-6,5m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 60,0 °/sec 8,0 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit 90,0 °/sec 8,5 °/sec 6,5 °/sec
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360°
Schwenkradius 1200 mm 3000 mm 4750 mm
Schwenkbereich +/-185° +/-185° +/-185°
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Werkstiick-Positionierer mit Dreh- /Schwenkbewegung
und feststehendem Gegenlager

Der Werkstlck-Positionierer besitzt eine horizon- Technische Merkmale
tal liegende Schwenkachse, an der ein U-formiger
Ausleger montiert ist, der durch ein Gegenlager
gestutzt wird. In der Mitte des U-formigen Aus-
legers ist eine horizontal liegende Planscheibe
angeordnet, die Uber eine vertikale Drehachse be-
wegt wird. Dieser Positionierer nimmt grof3volu-
mige, komplexe Werkstlicke auf und positioniert
diese in eine fur das Schweil3en optimale Lage.

B Planscheibe mit universellem Lochbild zur
Montage der Werkstlickaufnahme

B Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

B Wartungsarme Direktantriebe

B Montageo6ffnung im Stahlbau fur gute Zu-
ganglichkeit bei Servicearbeiten

B Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

B 2 digitale Antriebssysteme

Technische Daten WP-TSF-2,5 WP-TSF-50

Belastung 2,5 kN 50,0 kN
Durchdrehradius 500-1500 mm 1200-3000 mm
Raster Durchdrehradius 100 mm 100 mm
Mittenhohe 1200 mm 2100 mm
Planscheibenhohe 1,2m 1,6m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 8,0 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit 120,0 °/sec 8,5 °/sec
Drehbereich +/-360° +/-360°
Schwenkbereich +/-185° +/-185°
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Horizontaler Wende-Positionierer mit vertikaler
Drehbewegung und Gegenlager

Der Doppelstation-Positionierer vollzieht den Technische Merkmale
Stationswechsel durch eine horizontale Wende-
bewegung. Jede Station ist mit einer horizontalen
Drehachse und Gegenlager ausgestattet. Der
Doppelstation-Positionierer ist ausgelegt fur die
Aufnahme von leichten bis mittelschweren, 1an-
gen Werkstucken.

® Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

B Wartungsarme Direktantriebe

B Montageoffnung im Stahlbau fur gute Zu-
ganglichkeit bei Servicearbeiten

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Einspannlange und Durchdrehradius konnen
der Grol3e der Bauteile sowie den Platzverhalt-
nissen vor Ort angepasst werden

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

m 3digitale Antriebssysteme

Optionen

B Aufnahmewinkel zur Montage der Werksttick-
aufnahmen

B Endlosdrehen der Planscheibe

B Gegenlager motorisch schiebbar (E)

B Gegenlager von Hand schiebbar (M)

B Pneumatische Absteckung der 0-Position am
Gegenlager

Technische Daten WP-DH-TC-2,5 WP-DH-TC-5 WP-DH-TC-7,5 WP-DH-TC-10 WP-DH-TC-20

Belastung 2,5 kN 5,0 kN 7,5 kN 10,0 kN 20,0 kN
Durchdrehradius 500-700 mm 500-800 mm 500-800 mm 1200-2000 mm 600-1000 mm
Raster Durchdrehradius 100 mm 100 mm 100 mm 100 mm 100 mm
Einspannlange 1,00-2,00 m 1,50-3,00 m 1,50-2,50 m 2,5-3,5m 2,5-3,5m
Raster Einspannldnge 0,25m 0,25m 0,25m 0,25m 0,25m
Planscheibenhohe 0,85m 1,0m 0,9m 1,0m 1,0m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 120,0 °/sec 120,0 °/sec 120,0 °/sec 120,0 °/sec
Wendegeschwindigkeit 90,0 °/sec 50,0 °/sec 50,0 °/sec 40,0 °/sec 40,0 °/sec
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360° +/- 360° +/-360°
Wendebereich +/-180° +/-180° +/-180° +/-180° +/-180°
Wenderadius 2000 mm 2250 mm 2250 mm 3250 mm 3250 mm
Varianten M = = =
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Vertikaler Wende-Positionierer mit vertikaler Drehbewegung
und Gegenlager

Der Doppelstation-Positionierer vollzieht den Technische Merkmale

Stationswechsel durch eine vertikale Wendebe- m Sehr hohe Verfahrgeschwindigkeit
wegung. Jede Station ist mit einer horizontalen m Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm
Drehachse und Gegenlager ausgestattet. Der m Wartungsarme Direktantriebe

|

Doppelstation-Positionierer hat einen geringen M - . .
: B ontageoffnung im Stahlbau fur gute Zu-
Platzbedarf und ist ausgelegt fur die Aufnahme ganglichkeit bei Servicearbeiten

von le1cht§n bis m1ttelschweren, langen Werk— B Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
stucken. Die vertikale Wendebewegung fur den der Montage

th?honswefthds.el hat eDmen ]]di”jfn %’;orridms. B Einspannlange und Durchdrehradius konnen
n'agen mit diesem Loppe station-rostionterer der Grol3e der Bauteile sowie den Platzverhalt-

benotigen eine kleine Stellflache. nissen vor Ort angepasst werden
B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel
B 3digitale Antriebssysteme

Optionen

B Aufnahmewinkel zur Montage der Werksttick-
aufnahmen

Endlosdrehen der Planscheibe

Gegenlager motorisch schiebbar (E)
Gegenlager von Hand schiebbar (M)
Pneumatische Absteckung der 0-Position am
Gegenlager

Spannhub montiert auf Gegenlager (S)

Technische Daten WP-DV-TC-2,5 WP-DV-TC-5 WP-DV-TC-10 WP-DV-TC-20

Belastung 2,5kN 5,0 kN 10,0 kN 20,0 kN
Durchdrehradius 400 mm 500 mm 750 mm 750 mm
Einspannlange 1,00-2,00 m 1,25-3,00 m 2-6m 2-5m
Raster Einspannlange 0,25m 0,25m 0,25m 0,25m
Planscheibenhéhe 1,0m 1,1m 1,2m 1,3m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 120,0 °/sec 120,0 °/sec 90,0 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit 120,0 °/sec 90,0 °/sec 20,0 °/sec 8,0 °/sec
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360° +/-360°
Schwenkbereich +/-180° +/-180° +/-180° +/-180°
Varianten - M E/M
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Horizontaler Wende-Positionierer mit Dreh- / Schwenk-
bewegung

Der Doppelstation-Positionierer vollzieht den Technische Merkmale

%tahonswe(jh 3e1 éitur[(;h e‘.”te h(?tnz_onta}le Wen ?e]— B Sehr hohe Verfahrgeschwindigkeit
].ewegémg.s i € ]? 1c;]n st e][nftr to:ZOCF a ® Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm
legenden schnenkachse ausgesalit Anciser 4 Wartungsarme Direkcanricbe

ticer}cNIm Alcisleg]er ir:tegﬂ'ert i]sgt einlel Drghachse = Montageoffnung im Stahlbau flir gute Zu-
mit horizontal liegender Planscheibe. Der Positi- ganglichkeit bei Servicearbeiten

onierer kann leichte bis mittelschwere komple- Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei

- R der Montage
gehWer]ngtucketguﬁ]]ePﬂmenbu'nd in eine fiir das B Durchdrehradius kann der GrofRe der Bauteile
chwetben optimale Lage bringen. sowie den Platzverhadltnissen vor Ort ange-
passt werden

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel
B 5digitale AC-Antriebssysteme

Optionen

m Drehverteiler fur Medienzufithrung
M Endlosdrehen der Planscheibe

Technische Daten WP-DH-TS-1 WP-DH-TS-2,5 WP-DH-TS-5 WP-DH-TS-10

Belastung 1,0 kN 2,5kN 5,0 kN 10,0 kN
Durchdrehradius 300 mm 500 mm 700-1000 mm 1000 mm
Raster Durchdrehradius = = 100 mm
Planscheibenhohe 0,85 m 0,75m 0,9m 1,0m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 120,0 °/sec 120,0 °/sec 90,0 °/sec
Kippgeschwindigkeit 120,0 °/sec 120,0 °/sec 90,0 °/sec 60,0 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit 50,0 °/sec 50,0 °/sec 50,0 °/sec 40,0 °/sec
Drehbereich +/-360° +/-360° +/-360° +/-360°
Schwenkbereich +/-180° +/-180° +/-180° +/-180°
Kippbereich +/-185° +/-185° +/-185° +/-185°
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Horizontaler Wende-Positionierer mit Dreh- / Schwenk-
bewegung und Gegenlager

Der Doppelstation-Positionierer vollzieht den Sta- Technische Merkmale

tionswechsel durch eine horizontale Wendebewe- m Sehr hohe Verfahrgeschwindigkeit
gung. Jede Station ist mit einer horizontal liegen- m Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm
den Schwenkachse ausgestattet. An dieser ist ein m Wartungsarme Direktantriebe

|

9 ) ganglichkeit bei Servicearbeiten

dreht das Werkstiick und ermoglicht das Schwei- M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
Ben von leichten bis mittelschweren, langen und der Montage

komplexen Werkstucken. B Einspannlange und Durchdrehradius konnen
der Grofse der Bauteile sowie den Platzverhalt-
nissen vor Ort angepasst werden
B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel
B 5digitale AC-Antriebssysteme

Optionen

B Aufnahmewinkel zur Montage der Werksttick-
aufnahmen

Drehverteiler fur Medienzufithrung
Endlosdrehen der Planscheibe

Gegenlager motorisch schiebbar (E)
Gegenlager von Hand schiebbar (M)
Pneumatische Absteckung der 0-Position am
Gegenlager

Spannhub montiert auf Gegenlager (S)

Technische Daten WP-DH-TSC-5 WP-DH-TSC-10

Belastung 5,0 kN 10,0 kN
Durchdrehradius 500-750 mm 1200 mm
Raster Durchdrehradius 50 mm 100 mm
Einspannlange 1,25-2,00 m 1,00-2,50 m
Raster Einspannlange 0,25m 0,25m
Planscheibenhohe 1,1m 0,85 m
Drehgeschwindigkeit 120,0 °/sec 120,0 °/sec
Schwenkgeschwindigkeit 90,0 °/sec 20,0 °/sec
Wendegeschwindigkeit 50,0 °/sec 30,0 °/sec
Drehbereich +/-360° +/-360°
Schwenkbereich +/-185° +/-185°
Wendebereich +/-180° +/-180°
Wenderadius 2750 mm 3750 mm
Varianten M
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Doppelstation-Positionierer mit horizontalem Stations-
wechsel

Der Doppelstation-Positionierer mit horizontalem Technische Merkmale
Stationswechsel besitzt zwei gegenuberliegende
Stationen. Zur Aufnahme der Werkzeuge steht
eine stabile Aufspannplatte bereit. Der Bediener
arbeitet parallel zum Roboter.

B Absteckung der 0-Position fur Motorwechsel

m Digitales Antriebssystem

M Justageschrauben fur prazises Ausrichten bei
der Montage

B Montageo6ffnung im Stahlbau fur gute Zu-

ganglichkeit bei Servicearbeiten

Wartungsarme Direktantriebe

Wiederholgenauigkeit unter 0,1mm

Paralleles Arbeiten des Anlagenbedieners und

des Roboters

Technische Daten WP-DH-2,5 WP-DH-7,5 WP-DH-10

Belastung 2,5 kN 7,5 kN 10,0 kN
Planscheibenhdhe 0,75m 0,75m 0,75m
Schwenkgeschwindigkeit 120,0 °/sec 120,0 °/sec 120,0 °/sec
Schwenkbereich +/-180° +/-180° +/-180°
Aufspannplatte 500x1000 1250x1550 800x1500
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Kompaktzellen

Bei den QIROX Kompaktzellen handelt es sich um
perfekt abgestimmte "ready to weld" - Systeme
im kompakten Format. Jede Kompaktzelle ist mit
zwei Schweillplatzen ausgestattet, so dass die
Anlage eine hohe, wirtschaftliche Einschaltdauer
erreicht. Die Zellen zeichnen sich durch eine Con-
tainerbauweise aus und sind auf einem stapler-
transportfahigem Grundrahmen aufgebaut. Die
GrundmafRe der Anlagen sind so abgestimmt,
dass ein Transport per LKW ohne Demontageauf-
wand durchgefuhrt werden kann. Jede Zelle
besteht aus den Systembestandteilen QIROX-Ro-
boter mit Steuerung, QINEO-Schweilistromquelle

in wassergekuhlter Ausfuhrung mit Drahtantrieb,
Schlauchpaketen, Schweillbrenner, Brennerhal-
ter inkl. Abschaltsicherung sowie automatischer
Schweilbrennerreinigung. Je nach Anlagentyp
stehen manuelle Rundschalttische, Rundschalt-
tische mit Dreh- oder Dreh-Kipp-Positionierer

zur Verfugung. Ferner liefern wir ein komplettes
Sicherheitspaket, d.h. Schutzumhausung, Service-
ture, Startvorwahl mit Not-Aus, Blendschutz und
Lichtschranke. Die Kompaktzelle ist die perfekte
Losung zum Einstieg in die Automation sowie das
wirtschaftliche Schweillen kleinerer Bauteile.
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Kompaktzelle CC-1

"Ready to weld-System" mit manuellem Rund-
schalttisch OR-WP-DH. Die max. Belastung je
Station betragt 100kg, die horizontale Aufspann-
flache 1000 x 700mm.

Durch eine pneumatische Absteckung wird der
Positionierer und somit das zu schweilende
Bauteil wiederholgenau positioniert. Eine Einle-
gehohe von ca. 900mm sowie die Unterstutzung
durch eine Endlagendampfung ermaoglicht einen
schonenden Betrieb des Positionierers und einen
ergonomischen Arbeitsplatz fur lhre Mitarbeiter.

Technische Daten

Positionierer
Belastung pro Station
Aufspannflache pro Station

Zeit fir Stationswechsel

Technische Merkmale

Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und
Reparatur

Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
und Vorabtests

Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitsstation
Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise
Einfache Integration in jede Fertigung
Umfangreiches Standardangebot und individuel-
le Optionen

Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Produktqua-
litat und perfekt abgestimmte Komponenten

Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

cC-1

Manueller Wendetisch

1,0 kN
1000 x 710 mm

manuell durch Bediener

Abmessungen (L/B/H) 4590 x 2150 x 2000 mm
Gewicht ca. 2700 kg
Sicherheitstechnik Arretierung des Wendetisches, solange Roboter verfahrt, Blendschutz und Servicetiir
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Kompaktzelle CC-2

"Ready to weld-System" mit manuellem Wech-
seltisch. Zwei feste Aufspanntische je 1000 x
670mm, belastbar bis 150kg, sind vor dem Ro-
boter platziert. Im vorderen Einlegebereich wird
durch Betatigen einer manuellen Schiebetur
automatisch die Startvorwahl betatigt. Somit ist
ein wechselseitiges Schweilien bei gleichzeitigem
Bestlicken des anderen Arbeitsplatzes problemlos
moglich. Die Anlage besticht durch sehr kurze
Wege und damit eine sehr hohe Verfuigbarkeit.

Technische Daten

Positionierer
Belastung pro Station
Aufspannflache pro Station
Zeit fur Stationswechsel
Abmessungen (L/B/H)
Gewicht
Sicherheitstechnik

Technische Merkmale

Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und
Reparatur

Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
und Vorabtests

Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitsstation
Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise
Einfache Integration in jede Fertigung
Umfangreiches Standardangebot und individuel-
le Optionen

Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Produktqua-
litat und perfekt abgestimmte Komponenten

Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

CcC-2

Aufspannplatte geteilt in zwei Stationen

1,5 kN
900 x 600 mm

manuell durch Verschieben der Tiir

3900 x 2150 x 2000 mm

ca. 2800 kg

Schiebettr, Blendschutz und Servicetir

1275



Kompaktzelle CC-3

"Ready to weld-System" mit zwei Drehpositionie-
rern QR-WP-TV 2,5KN. Je Station lassen sich Bau-
teile bis @ 700mm, einer Lange von 650mm und
einem Gewicht von 250kg aufspannen. Durch
eine manuelle Schiebtur wird der SchweifSbereich
verschlossen und automatisch das Startvorwahl-
signal ausgelost. Somit ist ein wechselseitiges
Schweillen bei gleichzeitigem Bestlicken des
anderen Arbeitsplatzes problemlos moglich. Die
Anlage besticht durch sehr kurze Wege und damit
eine sehr hohe Verfligbarkeit. Alle Roboter- sowie
Positionierachsen arbeiten vollsynchron zusam-
men. Dies ermoglicht optimale Schweiléergebnis-
se.

Technische Daten

Positionierer
Belastung pro Station
Aufspannflache pro Station
Zeit fr Stationswechsel
Abmessungen (L/B/H)
Gewicht
Sicherheitstechnik
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Technische Merkmale

B Umfangreiches Standardangebot und individuelle
Optionen

B Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Produktqua-
litat und perfekt abgestimmte Komponenten

B Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und
Reparatur

W Einfache Integration in jede Fertigung

B Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
und Vorabtests

B Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitsstation

B Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise

B Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

cc-3
2 Drehpositionierer
2,5kN
®700 x 650 mm
manuell durch Verschieben der Tir
4590 x 2150 x 2000 mm
ca. 3000 kg

Schiebetiir, Blendschutz und Servicetiir



Kompaktzelle CC-4

"Ready to weld-System" mit Zwei-Stationen
Rundschalttisch in H-Form. Diese Anlage ist
gekennzeichnet durch einen Drehantrieb OR-
WP-TC 2,5KN fiir Bauteile bis @ 800mm, Lange
1000mm und einem Gewicht von 250kg. Uber die
Rundschaltachse wird die Station innerhalb von
ca. 3 sec aus dem Einlegebereich vor den Roboter
rotiert. Der Einlegebereich ist in dieser Zeit tiber
eine Lichtschranke sowie einen zusatzlichen,
seitlich angebrachten Schutzzaun abgesichert.
Zwischen den beiden Stationen befindet sich ein
Blendschutz. Somit ist der Anlagenbediener opti-
mal geschutzt. Durch die Drehantriebe kann lhr
Bauteil in die zum Schweien optimale Position
gebracht werden. Alle Roboter- sowie Positionier-
achsen arbeiten vollsynchron zusammen. Dies
ermaoglicht optimale SchweifSergebnisse.

Technische Daten

Positionierer
Belastung pro Station
Aufspannflache pro Station
Zeit fr Stationswechsel
Abmessungen (L/B/H)
Gewicht
Sicherheitstechnik

Technische Merkmale

Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und
Reparatur

Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
und Vorabtests

Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitsstation
Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise
Einfache Integration in jede Fertigung
Umfangreiches Standardangebot und individuelle
Optionen

Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Produktqua-
litat und perfekt abgestimmte Komponenten

Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

cc-4

Zweistationen- Wendepositionierer mit Gegenlager

1,2-2,5kN
®800 x 1000 mm

automatisch in weniger als 2 sec

5770 x 2000 x 2160 mm
ca. 2800 kg

Lichtschranke, Blendschutz und Servicetiir
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Kompaktzelle CC-5

"Ready to weld-System" mit automatischem Technische Merkmale
Rundschalttisch OR-WP-TH. Die max. Belastung je

Station betragt 250kg, die horizontale Aufspann- M Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und

- Reparatur
flache der gesamten Aufspannplatte ? 1200, B Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
Die Taktzeit fur die Rundschaltachse betragt nur und Vorabtests
Ea'h%[_B Sﬁc' Der E][nlggebe]:e1ch ]S;glf[YCh demen W Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitsstation
ichtvorhang mit einem Kurzen Abstand von ca. W Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise
300mm zur Aufspannplatte qbgesmhert: Dies B Einfache Integration in jede Fertigung
ermoglicht sehr kurze Wege fiir den Bediener bei B Umfangreiches Standardangebot und individuelle

Ein-und Auslegen der Bauteile. Eine Einlegehohe
von ca. 900mm sowie ein Blendschutz zwischen

den Stationen sorgen fur einen ergonomischen

Arbeitsplatz fur Ihre Mitarbeiter.

Optionen

Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Produktqua-

litat und perfekt abgestimmte Komponenten

B Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

Technische Daten CC-5

Positionierer Zweistationen- Wendepositionierer
Belastung pro Station 5,0 kN
Aufspannflache pro Station 650 x 400 mm
Zeit fr Stationswechsel automatisch in weniger als 2 sec
Abmessungen (L/B/H) 4250 x 2150 x 2000 mm
Gewicht ca. 2900 kg
Sicherheitstechnik Lichtschranke, Blendschutz und Servicetiir

278 |



Kompaktzelle CC-6

"Ready to  weld-System" mit Zwei-Stationen Po-
sitionierer QR-WP-DH-TS-2,5KN. Je Station konnen
Bauteile bis 250kg und einem Durchmesser von
bis zu 900mm aufgespannt werden. Der Positio-
nierer verfugt je Station uber eine vollsynchrone
Dreh-Kippachse zur optimalen Bauteilpositionie-
rung. Dies ermdglicht optimale SchweilRergeb-
nisse. Der Einlegebereich wird durch seitlichen
Schutzzaun sowie eine Lichtschranke wahrend
des Taktzyklus abgesichert. Eine Einlegehohe

von ca. 900mm sowie ein Blendschutz zwischen
den Stationen sorgen fur einen ergonomischen
Arbeitsplatz fur Ihre Mitarbeiter.

Technische Daten

Positionierer
Belastung pro Station
Aufspannflache pro Station
Zeit fr Stationswechsel
Abmessungen (L/B/H)
Gewicht
Sicherheitstechnik

Technische Merkmale

Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und
Reparatur

Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
und Vorabtests

Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitsstation
Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise
Einfache Integration in jede Fertigung
Umfangreiches Standardangebot und individuelle
Optionen

Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Produktqua-
litat und perfekt abgestimmte Komponenten

Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

CC-6

Zweistationen-Orbit flir kleine Werkstticke

1,0 kN
®600 mm

ca. 3 sec

5770 x 2000 x 2160 mm

ca. 3000 kg

"Lichtvorhang, Blendschutz und Servicetiir"
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Kompaktsysteme

Bei den QIROX Kompaktanlagen handelt es sich
um perfekt abgestimmte "ready to weld" - Syste-
me im kompakten Format. Jede Kompaktanlage
ist mit zwei Stationen ausgestattet, so dass die
Anlage eine hohe, wirtschaftliche Einschaltdauer
erreicht.

In einer Station kann der Roboter die Bauteile
schweilRen, wahrend in der anderen die Be -und
Entladung taktzeitparallel stattfindet. Roboter
und Positionierer sind auf einem gemeinsamen
Grundrahmen montiert. Dies gewahrleistet eine
schnelle sowie perfekt ausgerichtete Montage des
Systems.

Jede Kompaktanlage besteht aus den System-
bestandteilen QIROX-Roboter mit Steuerung,
QINEO-Schweillstromquelle in wassergekuhlter

Ausfuhrung mit Drahtantrieb, Schlauchpaketen,
SchweilRbrenner, Brennerhalter inkl. Abschaltsi-
cherung sowie automatischer SchweiRbrenner-
reinigung. Optional sind auch die Prozesse WIG,
WIG+Kaltdraht, PlasmaschweifRen sowie Plas-
maschneiden in diesen Anlagen integrierbar. Je
nach Anlagentyp stehen Rundschalttische mit
fester Aufspannplatte, Rundschalttisch mit Dreh-
oder Dreh-Kipp-Positionierer zur Verfuigung.
Ferner liefern wir ein komplettes Sicherheitspa-
ket, d.h. Pendelturen, Startvorwahl mit Not-Aus,
Blendschutz und Lichtschranke sowie optional
Schutzumhausung. Die Kompaktanlage ist die
perfekte Losung zum wirtschaftlichen Schweil3en
kleiner bis mittelgroRer Bauteile von bis zu 3000
mm und 1000 kg.
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Kompaktsystem CS-10

"Ready to weld-System" mit automatischem
Rundschalttisch OR-WP-TH. Die Belastung je
Station kann zwischen 250kg - 1000kg gewahlt
werden. Die horizontale Aufspannflache variiert
je nach Belastung zwischen 1000 x 500mm - 2000
x 800mm.

Durch eine motorische Rundschaltachse wird
der Positionierer und somit das zu schweifléende
Bauteil wiederholgenau positioniert. Die Takt-
zeit betragt je nach Anlagentyp zwischen 2-6

sec. Eine Einlegehohe von ca. 750mm sowie der
Blendschutz zwischen den Stationen sorgen fur
einen ergonomischen Arbeitsplatz fir Ihre Mitar-
beiter. Durch Pendelttren, Lichtschranken sowie
Startvorwahlpult mit NOT-AUS-Schalter wird

das komplette  Sicherheitssystem mitgeliefert.
Optional liefern wir auch die Schutzumhausung,
angepasst an lhre Gegebenheiten vor Ort.

Technische Merkmale

Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und
Reparatur

Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
und Vorabtests

Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitssta-
tion

Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise
Einfache Integration in jede Fertigung
Umfangreiches Standardangebot und individu-
elle Optionen

Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Pro-
duktqualitat und perfekt abgestimmte Kompo-
nenten

Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

Belastung pro Station 2,5kN
Peripherie Robotersockel
Robotermontage Boden

Positionierer

Geeignete WerkzeuggroRe 100x500 - 200x800 mm
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Zweistationen Wendepositionierer

Zweistationen Wendepositionierer

CS-10-7,5kN CS-10-10kN
7,5kN 10,0 kN
Robotersockel Robotersockel
Boden Boden

Zweistationen Wendepositionierer

100x500 - 200x800 mm 100x500 - 200x800 mm



Kompaktsystem CS-20

"Ready to weld-System" mit Zweistationen Rund-
schalttisch inkl. Drehachse und Gegenlager je
Station. Der Roboter ist stehend angeordnet. Die
Wendeachse fuhrt den Stationswechsel horizon-
tal aus. Je nach Anlagentyp kann jede Station
zwischen 250kg - 1000kg belastet werden. Ein-
spannlangen von 1250mm - 2500mm sind bei
dieser Anlage realisierbar.

Durch das Zwei-Stationen Prinzip ist ein Einlegen
der Bauteile, wahrend der Roboter in der ande-
ren Station schweil3t, problemlos moglich. Dies
verringert die Nebenzeiten und sorgt fur eine
hohe Verfugbarkeit der Anlage. Durch Pendeltu-
ren, Lichtschranken sowie Startvorwahlpult mit
NOT-AUS-Schalter wird das komplette Sicherheits-
system mitgeliefert. Optional liefern wir auch die
Schutzumhausung, angepasst an lhre Gegeben-
heiten vor Ort.

Technische Merkmale

Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und
Reparatur

Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
und Vorabtests

Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitssta-
tion

Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise
Einfache Integration in jede Fertigung
Umfangreiches Standardangebot und individu-
elle Optionen

Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Pro-
duktqualitat und perfekt abgestimmte Kompo-
nenten

Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

Belastung pro Station 2,5kN
Peripherie Robotersockel
Robotermontage Boden

Positionierer
positionierer

Geeignete WerkzeuggroRe bis zu ¥1600x2000 mm

2 Drehpositionierer integriert in H-Rahmen auf Wende-

CS-20-5kN
5,0 kN
Robotersockel
Boden
2 Drehpositionierer integriert in H-Rahmen auf Wende-
positionierer

bis zu @1600x2000 mm

1283



Kompaktsystem CS-30

"Ready to weld-System" mit Zweistationen Rund-
schalttisch inkl. Drehachse und Gegenlager je
Station. Der Roboter ist Uberkopf an einem C-
Stander angeordnet. Die Wendeachse fuhrt den
Stationswechsel horizontal aus. Je nach Anlagen-
typ kann jede Station zwischen 500kg - 1000kg
belastet werden. Einspannlangen von 2000mm
-3500mm sind bei dieser Anlage realisierbar.
Durch das Zwei-Stationen Prinzip ist ein Einlegen
der Bauteile, wahrend der Roboter in der ande-
ren Station schweil3t, problemlos moglich. Dies
verringert die Nebenzeiten und sorgt fur eine
hohe Verfugbarkeit der Anlage. Durch Pendeltu-
ren, Lichtschranken sowie Startvorwahlpult mit
NOT-AUS-Schalter wird das komplette Sicherheits-
system mitgeliefert. Optional liefern wir auch die
Schutzumhausung, angepasst an lhre Gegeben-
heiten vor Ort.

Technische Merkmale

Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und
Reparatur

Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
und Vorabtests

Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitssta-
tion

Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise
Einfache Integration in jede Fertigung
Umfangreiches Standardangebot und individu-
elle Optionen

Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Pro-
duktqualitat und perfekt abgestimmte Kompo-
nenten

Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

Belastung pro Station 5,0 kN
Peripherie C-Stander
Robotermontage Boden

Positionierer

positionierer

bis zu @1600x3000 mm

Geeignete WerkzeuggroRe
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2 Drehpositionierer integriert in H-Rahmen auf Wende-

CS-30-7,5kN
7,5 kN
C-Stander
Boden

2 Drehpositionierer integriert in H-Rahmen auf Wende-
positionierer

bis zu @1600x3000 mm



Kompaktsystem CS-40

"Ready to weld-System" mit Zweistationen Rund-
schalttisch inkl. Drehachse und Gegenlager je
Station. Der Roboter ist stehend angeordnet. Die
Wendeachse fuhrt den Stationswechsel vertikal
aus. Je nach Anlagentyp kann jede Station zwi-
schen 250kg - 500kg belastet werden. Einspann-
langen von 1250mm - 3000mm sind bei dieser
Anlage realisierbar.

Durch das Zwei-Stationen Prinzip ist ein Einlegen
der Bauteile, wahrend der Roboter in der ande-
ren Station schweil3t, problemlos moglich. Dies
verringert die Nebenzeiten und sorgt fur eine
hohe Verfugbarkeit der Anlage. Durch Pendeltu-
ren, Lichtschranken sowie Startvorwahlpult mit
NOT-AUS-Schalter wird das komplette Sicherheits-
system mitgeliefert. Optional liefern wir auch die
Schutzumhausung, angepasst an lhre Gegeben-
heiten vor Ort.

Belastung pro Station 2,5kN
Peripherie Robotersockel
Robotermontage Boden

Positionierer
lem Wendepositionierer

Geeignete WerkzeuggroRe ?800x1500 mm

Technische Merkmale

2 Drehpositionierer integriert in H-Rahmen auf schnel-

Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und
Reparatur

Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
und Vorabtests

Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitssta-
tion

Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise
Einfache Integration in jede Fertigung
Umfangreiches Standardangebot und individu-
elle Optionen

Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Pro-
duktqualitat und perfekt abgestimmte Kompo-
nenten

Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

CS-40-5kN
5,0 kN
Robotersockel
Boden
2 Drehpositionierer integriert in H-Rahmen auf schnel-
lem Wendepositionierer

?800x1500 mm
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Kompaktsystem CS-50

"Ready to weld-System" mit Zweistationen Rund- Technische Merkmale
schalttisch inkl. Dreh-/Kippachse je Station. Der

Roboter ist stehend angeordnet. je nach Anlagen- B Minimale Stillstandszeiten durch Wartung und

‘ . . Reparatur
typ kann jede Station zwischen 250kg - 1000kg W Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormontage
belastet werden. Ein freier Durchdrehdurchmes- und Vorabtests
ser von 1000mm und Planscheibe 330mm (250kg o . i
Variante) bzw. 1400-1600mm mit einer Planschei- = ,';826 Produktivitat durch parallele Arbeitssta

be 600mm (500/1000kg-Variante) bieten optima-
le Bearbeitungsverhaltnisse fur Ihre Bauteile.
Durch das Zwei-Stationen Prinzip ist ein Einlegen
der Bauteile, wahrend der Roboter in der ande-
ren Station schweil3t, problemlos moglich. Dies
verringert die Nebenzeiten und sorgt fur eine
hohe Verfuigbarkeit der Anlage. Durch Pendeltu-
ren, Lichtschranken sowie Startvorwahlpult mit
NOT-AUS-Schalter wird das komplette Sicherheits-
system mitgeliefert. Optional liefern wir auch die
Schutzumhausung, angepasst an lhre Gegeben-
heiten vor Ort.

Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauweise

Einfache Integration in jede Fertigung

Umfangreiches Standardangebot und individu-

elle Optionen

B Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Pro-
duktqualitat und perfekt abgestimmte Kompo-
nenten

M Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,

Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

T

Technische Daten CS-50-2,5kN CS-50-5kN

Belastung pro Station 2,5kN 5,0 kN
Peripherie Robotersockel Robotersockel
Robotermontage Boden Boden
Positionierer Orbit Wendepositionierer Orbit Wendepositionierer

Geeignete WerkzeuggroRe bis $1600 mm bis 1600 mm
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Kompaktsystem CS-60

"Ready to weld-System" mit Zweistationen Rund-
schalttisch inkl. Dreh-/Kippachse je Station. Der
Roboter ist Uiberkopf an einem C-Stander ange-
ordnet. Je nach Anlagentyp kann jede Station
zwischen 500kg - 1000kg belastet werden. Ein
freier Durchdrehdurchmesser von 1400-1600mm
mit einer Planscheibe 600mm bieten optimale
Bearbeitungsverhaltnisse fur Ihre Bauteile.

Durch das Zwei-Stationen Prinzip ist ein Einlegen
der Bauteile, wahrend der Roboter in der ande-
ren Station schweil3t, problemlos moglich. Dies
verringert die Nebenzeiten und sorgt fur eine
hohe Verfugbarkeit der Anlage. Durch Pendeltu-
ren, Lichtschranken sowie Startvorwahlpult mit
NOT-AUS-Schalter wird das komplette Sicherheits-
system mitgeliefert. Optional liefern wir auch die
Schutzumhausung, angepasst an lhre Gegeben-
heiten vor Ort.

Belastung pro Station 2,5kN
Peripherie C-Stander
Robotermontage Uberkopf

Positionierer

Geeignete WerkzeuggroRe bis $1600 mm

Orbit Wendepositionierer

Technische Merkmale

B Minimale Stillstandszeiten durch Wartung
und Reparatur

B Kurze Inbetriebnahmephase durch Vormonta-
ge und Vorabtests

B Hohe Produktivitat durch parallele Arbeitssta-
tion

B Geringer Platzbedarf durch kompakte Bauwei-
se

B Einfache Integration in jede Fertigung

B Umfangreiches Standardangebot und indivi-
duelle Optionen

B Hohe Wirtschaftlichkeit durch beste Pro-
duktqualitat und perfekt abgestimmte Kom-
ponenten

M Ein Ansprechpartner fur Entwicklung,
Projektion,Fertigung und Dienstleistungen

CS-60-5kN
5,0 kN
C-stander
Uberkopf
Orbit Wendepositionierer

bis 1600 mm
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QIROX Sensorsysteme OR-SN

Wesentliche Aufgabe unserer Sensorsysteme ist fur die unterschiedlichsten Materialien, Schweil3-

die Qualitatssicherung durch exakt ablaufende nahtformen und Applikationen zur Auswahl:

Schweildvorgange. Weiterhin wird die Flexibilitat

Ihrer Anlage durch die Prufung und den Ausgleich OR-SN-LS / QIROX® - Laser-Offline-Sensoren

von Toleranzen zwischen den programmierten QR-SN-LT / QIROX® - Laser-Online-Sensoren

Bahnen und den realen Werkstuicken gesteigert. OR-SN-ST / QIROX® - Lichtbogensensoren
OR-SN-TS / QOIROX® - Taktile-Offline-Sensoren
OR-SN-TT / QIROX® - Taktile-Online-Sensoren

Praxisbewahrte CLOOS-Sensoren stehen lhnen
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Taktile-Offline-Sensoren QR-SN-TS

Der taktile Sensor von CLOOS nutzt die Gasdu-

se des Brenners, den Schweifddraht oder einen
separat angebrachten Taststift zur Ermittlung
der Start- und/oder Endposition und korrigiert
die programmierte Schweilstrecke. Bei V-Nahten
misst der taktile Sensor von CLOOS zusatzlich das
Nahtvolumen. Daruber hinaus kann der Taktile
Sensor mit dem Lichtbogensensor kombiniert
werden. Bei V-Nahten kann mit dem taktilen
Sensor die Nahtbreite vermessen und somit das
Nahtvolumen berechnet werden. SchweiSpara-
meter konnen entsprechend der Nahtvolumenan-
derung angepasst werden. Der taktile Sensor
wird in der Regel mit dem Lichtbogensensor
eingesetzt.

Netzanschluss 400V ~ /0,2A
Messspannung 60V & 700V
Abmessungen (mm) L:380 B:210 H:300

Gewicht 1200 Gramm
Abtastwerkzeug Schweildraht
Suchgeschwindigkeit ca. 30 cm/min

b .?-E‘ 'I_ i

Technische Merkmale

m Direkte Einbindung in das Ablaufprogramm
B Keine storenden Anbauteile (auler bei Ver-

wendung eines Taststifts)

OR-SN-TS-G
400V ~ /0,2A
60V & 700V

L:380 B:210 H:300

1200 Gramm

Gasduse

ca. 30 cm/min

QOR-SN-TS-P-F
400V ~ /0,2A
60V & 700V
L:380 B:210 H:300
1200 Gramm
Taststift fix

ca. 30 cm/min

QR-SN-TS-P-M
400V ~ /0,2A
60V & 700V
L:380 B:210 H:300
1200 Gramm
Taststift flexibel

ca. 60cm/min
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Taktile-Online-Sensoren QR-SN-TT

Der CLOOS Analogsensor ist ein taktiles Messsys-
tem zum Einsatz bei Maschinen fur das volime-
chanische SchweifSen. Der Sensor tastet onli-ne
die Nahtfuge am Werkstuck und korrigiert direkt
den SchweilSbrenner an in der Schweil3fuge.

Technische Daten

Max. Suchgeschwindigkeit
Messabstand
Fugentiefe min.
Netzanschluss

Messspannung

Abtastwerkzeug

Technische Merkmale

B Memory-Funktion - Datenspeicherung fur das

Schweillen der Decklagen
B Online-Ausgleich von Werkstucktoleranzen

QR-SN-TT
150 cm/min
100 mm
2mm
230V
+/-10V
Taststift flexibel
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Lichtbogensensor QR-SN-ST

Der CLOOS Lichtbogensensor nutzt den Lichtbo-
gen zum Vermessen der Werkstuickfugenposi-
tion. Da der Lichtbogensensor das gleichzeitige
Messen und sSchweifRen ermdglicht, werden die
Taktzeiten nicht beeinflusst. Gleichzeitig wer-
den Werkstucktoleranzen — zum Beispiel durch
Warmeausdehnung — direkt ausgeglichen. Nach
dem VerschweiRen der Wurzelnaht durch den
Roboter, werden die ermittelten Korrekturdaten
gespeichert und konnen fur die Full- und Deck-
lagen genutzt werden. Durch Kombination mit
dem CLOOS Gasdusen- oder Offline-Lasersensor,

lasst sich das Gesamtergebnis weiter verbessern.

Durch die Nahtanfangsfindung mit dem Gas-
dusensensor und anschlieBender Nahtfiihrung
durch den Lichtbogensensor wird ein optimales
Ergebniss bei grolien Toleranzen erreicht.

Technische Daten

Netzanschluss
SchweilRstrombereich

Kantenhohe min.

Max. Schweilgeschwindigkeit

Technische Merkmale

B Anpassung der Korrekturempfindlichkeit

m Direkte Anbindung an den Qirox-Roboterrech-
ner

B Keine storenden Anbauteile - keine Einschran-
kung der Zuganglichkeit

B Memory-Funktion - Datenspeicherung fur das
Schweiléen der Decklagen

B Nahezu gleich bleibende Taktzeiten

OR-SN-ST
24V DC/ 1A
50-500 A
50mm

200 cm/min
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Laser-Offline-Sensoren QR-SN-LS

Die Offline-Lasersensoren sind bertithrungslose, Technische Merkmale
optische Messsysteme zur Positionierung des

Roboters und zur Bestimmung der Nahtgeome- B Befestigung unterhalb oder seitlich der Ab-

. . . schaltdose
trie. Der Lasersensor tastet die Schyve18naht vor B Kurze Suchintervalle durch optimale Sensorpo-
dem SchweilSprozess (offline) ab. Eine optimale i
Kombination ist der Offline-Lasersensor zur Naht- >ttion o qepsa D .

E fd o Kombinat 4 Lichtbo- B Maximale Flexibilitat: Einsetzbar bei nahezu
anfangsfindung in Kombination mit dem Lichtbo jedem Werkstoff

gensensor zur Nahtverfolgung. B Memory-Funktion - Datenspeicherung fur das

Schweiléen der Decklagen

B Programmieren und Analysieren uber Pro-
grammierhandgerat der QIROX® Robotersteu-
erung

B Unempfindlich dank beruhrungslosem Mess-
verfahren

Technische Daten QR-SN-LS-S 100-40 C OR-SN-LS-L 400-85 C QR-SN-LS-L 400-85 C-M

Messabstand 100 mm 400 mm 400 mm
Messbereich +/- 40 mm +/- 85 mm +/- 85 mm
Auflésung horizontal 50 pm 50 um 50 pm
Auflosung vertikal 16 pm 110 um 110 um
Kantenhohe min. 1,0 mm 1,0 mm 1,0 mm
Spaltbreite min. 1,0 mm 1,0 mm 1,0 mm
Max. Suchgeschwindigkeit 300 cm/min 300 cm/min 300 cm/min
Abmessungen (mm) T:42 B:85 H:160 D:100 H:43 D:100 H:43
Laserschutzklasse 2 3R 3R
Sicherheitsabstand 6,5m 6,5m
Videokamera nein nein ja

ED
Bm
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Laser-Online-Sensoren QR-SN-LT

Die Funktionsweise der CLOOS Online-Lasersen-
soren eroffnen neue Einsatzfelder fur das voll-
mechanische Schweillen. Der Online-Lasersensor
fahrt zunachst zu der in der Programmierung an-
gegeben Startposition. Das Vermessen der Bear-
beitungsstrecke erfolgt dann online wahrend des
Schweillens. Diese Sensoren finden Anwendung
in nahezu allen Anwendungsbereichen. Wahrend
dem Schweildprozess kann die Nahtgeometrie
vermessen und die Schweiparamter adaptiv
angepasst werden.

Technische Daten

QR-SN-LT 140-50-140

Messabstand 140 mm
Sichtfeld vertikal 140 mm
Sichtfeld horizontal 50 (27-76) mm
Auflésung horizontal 50 pm
Auflésung vertikal 90 um
Kantenhohe min. 1,0mm
Spaltbreite min. 1,0 mm
Max. Suchgeschwindigkeit 200 cm/min

Abmessungen (mm) L:33 B:58 H:158,9

Laserschutzklasse 3B

Sicherheitsabstand 1,5m

Technische Merkmale

m Direkte Anbindung an den Qirox-Roboterrechner

B Fur unterschiedlichste Schweilnahtformen

M Integrierte Qualitatskontrolle durch Unterbre-
chung bei nicht zu kompensierender Toleranz-
abweichung

B Online-Ausgleich von Werkstlcktoleranzen

B Schweilparameterauswahl bei Anderungen
der Nahtgeometrie moglich

M Suchen von Nahtanfang und Nahtende

OR-SN-LT 100-35-65 QR-SN-LT 110-60-90

100 mm 110 mm
65 mm 90 mm
35 (23-46) mm 60 (37-83) mm
35um 60 um
60 um 150 um
1,0 mm 2,0mm
1,0 mm 2,0mm
200 cm/min 200 cm/min
L:35B:60 H:172,4 L:35B:60 H:172,4
3B 3B
2,0m 1,7m
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Laser-Werkzeugmesssystem QR-SN-LTM

Unentbehrlich fur die Bearbeitungsqualitat einer
Roboteranlage ist die Wiederholgenauigkeit des
Roboters. Bereits minimale Differenzen zwischen
der tatsachlichen und der berechneten Position
der zentralen Werkzeugposition wirken sich ne-
gativ auf die Bearbeitungsqualitat aus. Ein in den
Programmablauf integrierter Test vermindert die-
se Gefahr. Der Roboter kontrolliert die Position der
Werkzeugspitze im Werkzeugmesssystem. Dieses
ist am Robotersockel montiert und vermisst die
Werkzeugspitze mittels einer Lichtschranke.

Technische Daten

Gabelweite
Netzanschluss
Ausgang
Strombelastbarkeit
kleinstes erfassbares Objekt
Arbeitstemperatur
Max. Suchgeschwindigkeit
Schutzart

Laserschutzklasse

Technische Merkmale

B Integriertes Hilfsmittel 1asst die Storungsursa-
che schnell erkennen und beheben

W Reproduzierbarkeit der Programme bleibt
erhalten

B Qualitatssicherung

B Produzierung von fehlerhaften Werksttlicken
wird fast ausgeschlossen

B Produktionsprozess wird durch den Messvor-
gang nicht unterbrochen

Tool-Controller CTMS inkl. Rob-Software
50 mm
10-35V DC/ <30mA
1xpnp
200 mA, kurzschluRfest

®0,5mm

-10°C-60°C

50 cm/min
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RoboPlan professional

QIROX RoboPlan QRP professional

Mit Roboplan ORP professional konnen Sie die
maximale Ausbaustufe der modular aufgebauten
Cloos Offline-Programmiersoftware erreichen.
Durch den Einsatz verschiedener Softwaremodule
konnen Sie das System genau an lhre Kunden-
wunsche anpassen. Dadurch erreichen Sie die
groflst mogliche Effizienz bei der Programmie-
rung.

QIROX RoboPlan OR XRol:

Roboplan OR XRol ist der erste Schritt in die Welt
des Offlineprogrammierens. Es bietet neben sei-
ner intuitiven Bedienoberflache auch ein hervor-
ragendes Preis-/Leistungs Verhaltnis.

XRol stellt flir einfache Standard Roboteranla-
gen die optimale Losung zur kosteneffizienten
Programmierung mit geringem Nach-Teach-Auf-
wand dar. Roboplan OR XRol kann nicht mit den
Roboplan ORP Modulen erweitert werden, jedoch
ist ein Upgrade auf Roboplan ORP professional
jederzeit moglich

Technische Merkmale

Zuruckladen von Programmen
Upload von Programmen
Transferbahnerzeugung
Schweissbahnerzeugung
Rohrinnensuche

RoboMod

Punkte umnummerieren
Kollisionskontrolle
Excel-Konvertierung
Bauteilkollision ausblenden
Ansichten als Bild speichern
AVI-Video-Erzeugung
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