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Transporter Pnématik Manipllatérleri, operatér merkezli yiikleri, calisma alani icinde minimum efor ile

tasimak icin tasarlanmistir. YOkUin a@irhgini dengeleyerek operatérin yiki hizh ve glvenli sekilde
tasimasini saglar.

Tasinacak ylkin dengesi iki celik halatin balans Unitesine baglanmasi ile saglanmaktadir, Manipllatérler
yere montaj, tavana montaj veya tavan arabal olmak Uzere Ug montaj sekline sahiptir. MUsterileri
ihtiyaglarina gore ya standart kanca ile ya da 6zel olarak tasarlanan tutucular ile Gretilmektedir. lki koldan
olusan manipllatdriin kol dénme eksenlerinde toplam iki adet freni vardrr.

Kuru, filtre edilmig (40pm) ve yagsiz min. 0.7/0.8 MPa hava ile ¢aligir.

120 kg max. tasima kapasitesi. 4.500 mm max. yaricap. 1.800 mm dikey hareket.
50 nl/min hava tiketimi.



Montaj Sekilleri

Transporter Yere Montaj 1Y

TTA
Transporter Tavan Arabalr |
Tasima Kapasitesi / kg 120 100 85
Max. Radyls / mm Rmax 3000 3500 4000 4500
Min. Radyiis / mm Rmin 420 530 640 750
Dikey Hareket / mm H 1800 1800 1800 1800
Min. Tagima Yiksekligi / mm *h 200 200 200 200
Max. Manipiilatér Yiksekligi / mm *Hmax 3150 3150 3150 3150
Max. Tavana Montaj Yiksekligi / mm  *Hf 3150 3150 3150 3130

Min. Maniplilatér Yiksekligi / mm *Hmin 2500 2500 2500 2500
* [saretli dlcller misteri ihtiyacina gére dedisebilir.

Ayak Tabar Olgileri {mm)
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