Ingen exponering for skadliga amnen
\/ Frisk personal, mindre frédnvaro och fdrre arbetsskador

Fa bort tunga lyft for personalen
\/ Oka kapaciteten och slipp dyra avbrott i processen

Oavbruten drift och palitlighet
\/ Fa rérliga delar och en vélutvecklad teknik

¥ Extremt lagt underhall

Normalfallet ér 10 timmar service per 10000 timmar drift

o\ PEAL har utvecklat ett
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skalbart system for
sprackning av smasack.

Tillsatsmaterial och
ingredienser matas in efter
behov utan operatdrstid.

..
Kapacitet pé upp till g h.
500 séick i timmen B \|.

]

depalletering. Den specialiserade konstruktionen har
en axel mindre an en traditionell industrirobot och
har darfor lagre underhall och farre rorliga delar.
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Vi har valt att arbeta med Japanska Okura som ..
uteslutande tillverkar robotar for palletering och ¥ ‘

Okuras styrsystem och mjukvara for programering av
roboten ar helt utvecklat for palletering och
depalletering med fardiga pallmonster,
overskadlighet och enkla operatdrsjusteringar.
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vakuumverktyg som ar speciellt anpassat for
hantering av sackar som ar palleterade. Verktyget har
vasentliga skillnader i konstruktion och arbetsmetod
jamfort med andra vakuumverktyg som anvands vid
vanlig palletering.

Verktyget har avancerade funktioner och dvervakning samt en
unik arbetscykel som ser till att sédcken hanteras korrekt fran
plockning till sprackning.

For att ta hand om sacken efter sprackning for roboten den tomd
sacken till en sackkomprimator. Sackkomprimatorns skruv drar in
sacken och trycker ner den i avfallssack som sitter pa
komprimatorns utlopp.

Sackkomprimatorns utlopp sitter utanfor robotcellen vilket gor att
operatoren kan byta avfallssack utan att avbryta robotens arbete.

Mottagningsbehadllaren ar konstruerad for att
buffertera material och alltid vara redo att tacka upp
ett materialbehov pa signal fran 6verliggande
styrsystem. En induktiv givare i behallaren talar om for
roboten nar materialbehdllaren ar full.

Knivkorset ar justerbart for olika sackstorlekar. Ett
galler under knivarna ser till sa att inga skarrester fran
sacken foljer med materialet ner i behallaren.

Materialet kan transporteras vidare fran behallarna
med vakuum, cellmatare eller skruvtransportér m.m.

Manuell tomning av smdsdck dr fortfarande ett ergonomiskt problem 2018.
Trots hjdlomedel som vakuumlyft, sécktémmare med ventilation eller med
mer automatiska system. Sdcken ska placeras pa ett bord eller en
bandtransportor och kanske behéver scéicken éven knuffas ner och skakas i
en behdllare. Allt utfort av en operator.

| vart system stdller man in och kvitterar en pall pé HMI-panelen.

Sen skoter roboten resten.
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