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UNITA DI CONTROLLO

V RIRIRCECHIEN

AUTOMAZIONI INDUSTRIALI - ROBOT

L’interruttore generale di alimentazione ¢ posto, cosi come il pannello

operatore nella parte anteriore in alto o di lato.

g
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Interruttore generale: inserisce o disinserisce ’alimentazione dell’armadio di

controllo UCB9 (A —-B - C).

Terminale di programmazione : consente di gestire e programmare il robot.
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Manuale Operativo V 1.2



Carico max. 500 Kg

Carico massimo di
sbilanciamento senza
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en: maximum unbalancing load

without tailstock 100 kgm
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Tipo Macchina TNA 500
— D () Denominazione Loy—out Scala |1:25
- Disegn. A.F.

Matricola TN A500
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SCHEMA ELETTRICO

ISOLA DI SALDATURA

ATOM20+N°2 TNASOO0+PT1S+COM2S+INE 362

Ordine/Commessa. V02059 Data di consegna: 30-01-03
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=3 = =) Commessa: V02059
” IRIRIRCEGHER Data: 02/05/24

AUTONAZIONI INDUSTRIALI - ROBOT

ISOLA DI SALDATURA

RAPPORTO
INSTALLAZIONE

Modello Robot: ATOM20 Matricola: AV-11990
Modello quadro di comando: UCB9-A Matricola: C-27122

Numero di assi nel quadro di comando: 9 ax.

Accessori: slitta SLA 7°ax

Tornio areal TNA500 8°ax Matricola:

Tornio area2 TNA5OO 9°%x Matricola:

ISOLA SALDATURA Matricola: I5-11991

Data Consegna: 02/10/02

Data Collaudo Presso Il Cliente:

Da restituire debitamente compilato
al Servizio Assistenza RRRobotica

Realizzare una copia per il cliente
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