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Robot
Multipallet
MP35

Il robot modello MP35 & un sistema universale a colon-
na, scorrevole su carrello con 4, 5, 6 gradi di liberta
assi, progettato in modo specifico per la pallettizza-
zione ed in grado di prelevare oggetti di varia forma
da uno o pil punti e depositarli su tre o pil pallets
allineati, seguendo uno schema di collocazione prece-
dentemente programmato. La caratteristica principale
di questo robot é quella di poter palettizzare contem-
poraneamente fino a 15 prodotti su 15 postazioni
pallets con 15 diversi schemi di palettizzazione.

Esso & composto da:
Robot a 3 assi dimensionato su diverse altezze
di lavoro
Carrello scorrevole su binario (asse lineare)
Armadio elettrico universale
Organo di presa

La movimentazione su quattro assi avviene con motori
brushless o vettoriali controllati da scheda assi che
garantisce un mote armonico e un controllo rapido e
preciso.

Tutte le principali funzioni sono realizzate e gestite
da un controllo di tipo industriale (PLC) che pud me-
morizzare da 30 fino a 999 schemi di pallettizzazione
differenti.

L'interfaccia operatore € realizzata mediante un di-
splay a cristalli Liquidi di tipo touch-screen che visualiz-
za tutte le funzioni a caratteri alfanumerici, accessibili
mediante ment e percorso facilitato ai vari livelli.

L'organo di presa viene progettatc a seconda dell’og-
getto da movimentare e pud essere dotato di vari ac-
cessori integrati come 'accessorio di prelievo interfal-
de e accessorio di prelievo pallet vuoti.

Dati tecnici®

Consumo aria (max) 90 NL/min

Pressione aria (max} 6 bar
Potenza applicata (robot) 13 kW
Velocith indicativa (secondo versioni)

6 - 7 cicli/min
Peso max al polso (pinza compresa) 120 Kg
Altezza max pallet (versione M) 1,7 mt
Altezza max pallet (versione H) 2,1mt
Altezza max pallet (versione HX) 2,5mt
Ingombro in altezza (secondo versioni} da3,2a4,1mt
Peso della macchina (secondo versiond Ke ;
{") datl variabili a seconda della configurazione dell'impianto di
palettizzazione

Area di lavoro
@ 1,65 mt su 130°

}:;g e };g: Soluzione con 6 linee di prelievo,

190 mtsu 140 & Pallet al suolo e 2 cataste pallet vuoti

() la dimensione dell*impianto varia dalla dimansione del prodotio pinzato
e dal numero di postazioni pallet

Dimensiond isola™
Sx16mt

Multipallet
MP35 Robot

The robot type MP35 is a universal scara system
mounted on a trolley-car, with 4, 5 or 6 axis, specifi-
cally designed for palletising and capable of handling
different items from one or more points and placing
them on one or more pallets horizontally alligned, fol-
lowing a precise, previously programmed pattern. This
robot can palletise up to 15 different products on 15
pallet positions with 15 different patterns simuita-
neosly.

The system consists of:
Three axis robot supplied in different heights
Trolley car stiding on track (finear axis)
Universal control cabinet
Picking tooi

The movements of the four axis are made by brush-
less or vectorial motors controlled by an axis card that
guarantees a smooth movement, fast and precise con-
trol.

All the main functions are managed by an industrial
control (PLC) that can store from 30 to 999 different
patlet patterns.

The HMI is made by an LCD Touch-Panel which displays
all the functions by alphanumeric characters, accessed
by a menu and easy track to different levels.

The picking tool is specifically designed for the prod-
uct to handle and it can be provided by different inte-
grated tools to handle layer-pads and empty paliets.

Technical Specifications®

Max air consumption 90 Ni/min

Max alr pressure 6 bar
Rated power 13 kW
Speed (according to the version)

6 - 7 cyclesimin
120 Kg
1.7 mt
2,1 mt
2 5 mt

Robot helgl;'t {ﬂccordmg to the version) from 3, 2 to 4,1 mé

{*) these speclfications can change in occording to thepalleﬁsfng plant
configuration

& 1,65 mt - 130° 5x 16 mt
21,70 mt - 140° Configuration with & pick-up conveyors,
Z1,85mt-130° g pailet on the floor and 2 empty patlet
21,90 mt - 140° stacks
(=) the dimension of the plant depernds on the mumber of the pallet loading
positions

PP slexible handling systems



Robot a 3 assi dimensionato su C 1 l
diverse altezze di lavoro arrello scorrevole
—pp su binario (asse lineare)
Three axis robot supplied dS—  —— = ]
in different heights Trmifeg; car stiding
on track (linear axis)

Robot de 3 ejes regulado

a diferentes alturas de trabajo Carro deslizable
sobre via (eje lineal)

Organo di presa
universale progettato per il prodotto
da movimentare

Armadio elettrico

Universal control cabinet 44

Picking tool specifically designed for
the product to handle

Dispositivo de recogida disenado en
funcion del objeto da desplazar

Caja eléctrica universal

44
44

sistemi flessibili per la movimentazione



Robot
Multipallet M35 COSTII

AUTOMAZIONI INDUSTRIALI

El robot modelo MP35 es un sistema universal de
columna, desiizable sobre Carro con 4, 5, 6 grados de
libertad en los ejes, disefiado especificamente para la
paletizacitn y con la copacidad de recoger objetos de
distintas formas de unc o mds puntos y depositarios
sobre tres o mds palets alineados, sigulendo un
esquema de colocacidn previamente programado. La
caracteristica principal de este robot es la de poder
paletizar simultdneamente hasta 15 productos en
15 puestos de palets con 15 diferentes esquemas de
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paltetizacion,
Este sistemna estd formado por:
Robot de 2 ejes regulado a diferentes alturas
de trabajo -5l
Carro deslizable sobre via (eje lineal) . Lo Ci'__:
Caja eléctrica imiversal ! Y
Dispasitivo de recogida i - - [_ 1;_1;
El desplazamiento sobre cuatro ejes se realiza  « 1 8 | ,_:_-:3 hr B

mediante motores brushless o vectoriales controlados
por tarjeta de ejes que garantiza un movimiento
armoanico y un control rapido y preciso. g ‘5
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e
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Todas {as principales funciones son realizadas y
controladas por un conirol de tipo industrial (PLC)
que puede memorizar desde 30 hasta 999 esguemuas
de paletizacion diferentes.

La interfaz del operador se realiza mediante una pentalla
de cristales liquidos de tipo fouch-screen que Visuallza
fodas las funclones con caracteres alfanuméricos,
accesibies a través de menis y recorridas focilttades a los
distintos niveles.

I ——

£l dispositivo de recogida se disefia en funcién del
.-: ocbjeto que debe desplazarse y puede equiparse con
8 varios accesorios Integrados como el accesorio de

recogida de capas de cartdn Intercaladas y el accesorio
A de recogida de palets vacios.

Datas téecnicos®
Consumo de aire (mdx.) 90 Nl/min
Presién de aire (mdx.) é bar
Potencia aplicada (robot) 13 kW
Velocidad Indicativa 6 - 7 ciclos/min
{segtn las versiones)
Peso mdx. en la mufieca (pinza 120 Kg

incluida)

Altura mdéx. del palet (versién M)

Altura mdx. del palet {versién H)

Alturg max. del palet {version HX)

Dimensiones mdxdmas en altura desde 3,2
(segtn las versiones) hasta 4,1 mt
Peso de la mdquina
'sequn las versiones ) :

("} datos variabies en funcidn de la configuracién de la instalacién de

paletizacién - - 2 \ ! . :

ST Area de trabajo Dimensiones™
& 1,65 mt en 130° Sx 16 mt
21,70 mt en 140"  Soluciones con 6 lineas de recogida,

2 1,85 mt en 130° :
2 1,90 mt en 140° b palets ef;tiu:t:gfgsz pilas de

(**) dimensién de ta instatecidn varia por el tamafio del producto recogido y
el nimero de puestos de palets

““l\l“il‘\'\\nu

; . i’ : '}
sistemas flexibles para la manipulacidn llﬁi‘l‘n\.\.‘.\\“““ Hﬁ = ‘




Robot
muttipatier — Multipallet

P35 Robot MP3 5 Robot

Multipallet mp35

»» Configurazione con 6 prelievi e 6 depositi al suolo

Conffguration with six infesds and six pasitions on the fleor

Configuracion con seis rodiilos de recogidas y 6 colocaciones al suelo

Evacuazione cartoni “non letti”

o S . 44 :
<< Collettore principale con deviatori di assegnazione Cutfeed convevor of baxss not assiened
Maint conveyar with devigtas Evocuacion para cajos no asignado

Trasportadores principal con deviadores

Rulliere di prelievo cartoni

<< Lettore di codici a barre Fick-up conveyors
Bar code rentler Rodlllo para la recogide de cajas
Scanner
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Catasta pallet vuoti 800x1200 Postazioni pallet al suolo 1 !
d—E= e (S SRR S
Empty pallers stock S00x 1200 Looding pasttion on Lhe [Tocar il
Pila de pallet vacios 800x1200 Postacion de carga al suelo ..:"'f |
<< Catasta pallet vuoti 1000x1200 < ‘__&Uad_f (* elettric_? di col_mango_ il
Empty pallets stack 10001200 Lontrot pane
Cuadrao electrico

Piia de pallet vaclos 1000x1200 - ! 3
Fronte di evacuazione pallet finito

Full pallet unloading side
Descarga de los pallets llenos

la movimentazione pPp

sistemi flessibili per
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Costi Automazioni Industriall S.r.1.
Via del Lavoro, 27 - 41042 Spezzano di Fiorano Modenese (MO), Italy
Tel. +39 0536 844 318 - 844 256 « Fax +39 0536 845 210
www.costiautomation.com « info@costiautomation.com






