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inteligentny robot
wspotpracujacy



Laczymy
inteligencje
ze wspolpraca

Oprogramowanie Intera

Platforma softwarowa Intera pozwala uzytkownikom
Sawyera indywidualnie zaprogramowac robota poprzez
uczenie go zadan do wykonania. Polecenia mozna pro-
jektowac bezposrednio poprzez dwa panele sterujgce
znajdujace sie na ramieniu robota, badz zdalnie na
laptopie, korzystajac z oprogramowania Intera Studio.
Interfejs Sawyera jest graficzny i na tyle intuicyjny,

ze nie wymaga od uzytkownika zaawansowanej
wiedzy programistycznej.

Z kolei Intera Insights jest oprogramowaniem rapor-
tujgcym, umozliwiajacym odczyt kluczowych danych
wprost na robocie, w czasie rzeczywistym i na miejscu,
np. na linii produkeyjne;j.

Wbudowany i zewnetrzny system kamer

Sawyer jest wyposazony we wbudowany w ramie
system wizyjny, umozliwiajacy lokalizowanie przed-
miotow czy inspekcje czesci. Jest on takze czescia
Systemu Pozycjonowania Robota, ktérego zadaniem
jest sledzenie otoczenia i automatyczne dostosowanie
polecen robota w zaleznosci od miejsca, w ktérym sie
znajduje.

Sawyer moze rowniez wspotpracowac z kamerami
zewnetrznymi. Ich podtaczenie i skonfigurowanie
trwa chwile i nie wigze sie z wysokimi

kosztami integracji.

Kontrola sity

W przeciwienstwie do wigkszosci robotow przemysto-
wych, Sawyer w czasie rzeczywistym kontroluje nie
tylko potozenie ramienia, ale rowniez site i moment
obrotowy. Dzieki temu dostosowuije site niezbedna

do wykonania zadania.

Te cechy powodujg, ze Sawyer moze pracowac w oto-
czeniu ludzi bez koniecznosci stosowania barier
czy specjalistycznych czujnikow.

sawyer




Typowe
zastosowania

» Obstuga maszyn CNC

» Wspomaganie obstugi wtryskarek

+ Obrobka metali

* Przenoszenie PCB/ICT

+ Pakowanie

» Zatadunek i roztadunek linii produkcyjnych
» Testowanie i kontrola jakosci

Przewagi
Sawyera

* Rewolucyjne oprogramowanie Intera

» Zintegrowany system wizyjny Cognex

* Intera Insights — dane i raporty w czasie rzeczywistym

+ Robot Positioning System — dynamiczne pozycjonowanie
z uzyciem wbudowanej kamery

+ ClickSmart — rodzina gotowych chwytakow

+ Globalny system wsparcia i pomocy technicznej

Dane
techniczne

Udzwig

Zasieg ramienia

Poziomy zakres roboczy
Doktadnosc¢

Predkos¢ typowego narzedzia
llos¢ stopni swobody
Zakres temperatury
Zasiegi przegubow

Waga robota

Zasilanie

Porty wej./wyj. (Kontroler)
Komunikacja

Klasa bezpieczenstwa
Klasyfikacja IP

Standardy

Porty wej/wyj. (Ramie robota)

4 kg

1260 mm

900 mm

+0,T mm

1,5m/s

0-40°C, 80% wilgotnos¢ wzgledna

J0-J3 = 350° J4-J5 = 340° J6 = 540°

19 kg

100-240 VAC, 47-63 Hz, 4A Max

8 wejs¢ cyfrowych, 8 wyjsc¢ cyfrowych

Modbus TCP, TCP/IP

PLd Kat. 3

P54

ISO 10218-1:2011

4 wejscia cyfrowe / 4 wyjscia cyfrowe

/ 2 wejscia analogowe / 24VDC 2A,
wymagana konicowka ClickSmart Plate.



Chwytaki ClickSmart 00000
- elastycznosé 00000
I niezawodnos¢ CLICK-SMarT

Sawyer to inteligentny robot, tatwy w uzyciu i szybki w re-
alizacji powierzonych zadan. Jego przewaga jest dobrze
zaprojektowana koncowka ramienia - chwytak. Gama
produktow ClickSmart, w potgczeniu z robotem Sawyer,
zarzadzanych przez oprogramowanie Intera - tworza jedno
zintegrowane rozwigzanie, szybkie do wdrozenia, elastyczne,
niezawodne i efektywne kosztowo.
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Szybkie we wdrozeniu,
inteligentne i trwate

Koricéwka ClickSmart Plate, montowana na koncu ramienia
robota, jest podstawowym elementem rodziny ClickSmart.
Posiada mechanizm szybkiego montazu i demontazu,
umozliwiajacy btyskawiczne podtgczenie i wymiane chwyta-
kow bez uzycia narzedzi.

Koncowka ClickSmart Plate posiada wbudowany modut
pamieci, przechowujacy ustawienia podtgczonego chwyta-
ka. Po podtaczeniu koncowki ClickSmart Plate do dowol-
nego robota Sawyer, zidentyfikuje on natychmiast rodzaj
chwytaka i bedzie wiedziat, jak go kontrolowac.

Jedno klikniecie i robot dziatal






Chwytak Piankowy Prézniowy
Vacuum Foam Gripper Kit (VFG)

Zaprojektowany do chwytania komponentow o roznej wiel-
kosci lub o nieréwnej powierzchni.

Zestaw zawiera: 1 chwytak piankowy prézniowy i analogo-
wy czujnik prozni. Srednica chwytaka wynosi 80 mm.

Aby chwytak ztapat dany przedmiot wystarczy,

ze przestoni on 80% otworéw w piankowym uchwycie.
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Chwytak Prézniowy Duzy
Vacuum Large Gripper Kit (VLG)

Przeznaczony do przenoszenia duzych przedmiotow
albo kilku pojedynczych jednoczesnie.

Zestaw zawiera komponenty do zmontowania do czterech
przyssawek prozniowych o rozmiarze G% (4 zaciski katowe,
4 rurki przedtuzajace, 4 ztgczki weiskowe, 4 przyssawki
cylindryczne, 4 podwdjne przyssawki twarde), generator
podcisnienia z ttumikiem oraz analogowy czujnik prézni.
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Chwytak Prézniowy Maty
Vacuum Small Gripper Kit (VSG)

Zaprojektowany do zastosowan, gdzie powierzchnia chwy-
tania moze by¢ mata i gdy ma znaczenie czas dziatania.

Zestaw zawiera komponenty do zmontowania do o$miu
przyssawek prézniowych o rozmiarze M5 (8 zaciskéw kato-
wych, 8 rurek przedtuzajacych, 8 ztgczek wciskowych,

8 przyssawek zwyktych, 8 podwdjnych przyssawek twar-
dych), generator podcisnienia z ttumikiem oraz analogowy
czujnik prozni.
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Obstuga maszyn CNC,

tadowanie/roztadowywanie

Obrébka metali — obstuga prasy,
podktadanie elementow

Pakowanie
pojemnikow, kartonow

Przenoszenie ptytek PCB,
obstuga urzadzen testujgcych ICT

Chwytak Pneumatyczny Maty
Pneumatic Small Gripper Kit (PSG)

Przeznaczony do zastosowan, gdzie wazny jest czas dziata-
nia, takich jak obstuga maszyn CNC, kontrola jakosci
czy przenoszenie ptytek PCB.

Zestaw zawiera: 2 pneumatyczne chwytaki na aluminiowym
profilu, 2 sensory (stan zamkniety/otwarty), regulator powie-
trza sprzezonego do regulacji sity i szybkosci uchwytu.
Specyfikacja: max rozwarcie - 12 mm, max szerokos$¢
uchwytu 151 mm, max dtugos¢ uchwytu 80 mm.
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Chwytak Pneumatyczny Duzy
Pneumatic Large Gripper Kit (PLG)

Zaprojektowany do chwytania wiekszych przedmiotéw
o réznych wymiarach.

Zestaw zawiera: 1 réwnolegty chwytak pneumatyczny,

2 sensory (stan zamkniety/otwarty), regulator powietrza
sprzezonego do regulaciji sity i szybkosci uchwytu. Specyfi-
kacja: max rozwarcie - 40 mm, max szeroko$¢ uchwytu
186 mm, max dtugos¢ uchwytu 70 mm.
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Wspomaganie
obstugi wtryskarek
i Zatadunek i roztadunek linii — przenoszenie
e ze stotow, pojemnikow, podajnikow tasmowych

. Testowanie i inspekcja — wielopunktowa
Q

kontrola jakosci z uzyciem wbudowanej kamery



Tworzymy
inteligentne
rozwigzania

Oprogramow tera jest rewo
softwarowa i

Intuicyjny, gr
szybkie prog
prostych, jak i
na liniach produkcyjnych. 3
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Interfejs uzytkownika Inter;
W

A

projektowanie zadan robota
ramienia od punktu do punktu
i zapamietywanie ustawien. W trybie Zero-G Robot umoz-

Intera umozliwia intuicyjne
poprzez prowadzenie jeg

liwia bezwysitkowe przesuwanie jego ramien

procesu nauki. Doda

0 stopni, stale v

INTERA INSIGHTS
g c
wanie

tworze_ni, zmian 1 43 2 4
sposéb, z catym g y
opcji kontrolowa
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Intera Insights — dostep «

8.369 6.008 7.701
Intera Insights dostarcza producentom kryty:
w czasie rzeczywistym z procesu produkcji. Dane W
tlane sg na monitorze znajdujgcym sie na robocie, a ich

zakres moze by¢ modyfikowany w zaleznosci od potrzeb 5 6 6 4
uzytkownika. Dzieki temu krytyczne dla procesu dane KPI

dostepne sa na biezaco przy linii produkeyjne. \

-

Te same dane dostepne sg takze przez Intera Studio dla
pozostatych uzytkownikéw. Informacje z Intera Studio
utatwiajg trafniejsze decyzje dotyczace procesu produkciji,
0szczedzajgc przy tym czas i pienigdze poprzez
optymalizacje procesow.




Intera stanowi trzon konstrukcyjny naszych robotéw i jest

[ ]
O p rog ra m Owa n I e zrodfem korzysci dla naszych Klientéw. Z kazda kolejng
two rzon e z mys’ I q Wersjg oprogramowania, nasze roboty staja sie inteli-

gentniejsze. Oprdcz takich funkeji, jak intuicyjny graficzny
o i n n 0W3Cj ach interfejs do programowania robota czy wyswietlanie danych
z procesu produkcyjnego w czasie rzeczywistym, Intera
obstuguije takze takie parametry, jak system kontroli sity
docisku, wbudowany system wizyjny Cognex, rozpozna-
wanie i obstuge chwytakéw ClickSmart oraz kompleksowg
koordynacje i kontrole stanowiska pracy robota.
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Sita Definiowanie
« Kontrola sity docisku  Szybkie uczenie
» Dynamiczna modyfikacja nowych zadan

procesu podczas pracy * tatwe tworzenie
powtarzalnych
wzoréw zadan
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Elsta Sp z o.0.
ul. Janinska 32, 32-020 Wieliczka

T+4812 35013 50
www.elsta.pl



