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ROBOT A PIÙ ASSI

KUKA – POWERED BY ARBURG
Peso di movimentazione: 6-120 kg
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KUKA - powered by ARBURG

KR10 R1100 AGILUS sixx

KR 6 R1820 Cybertech nano

KR 8 R1620 Cybertech nano

KR 10 R1420 Cybertech nano

KR8 R2010 Cybertech

KR12 R1810 Cybertech

KR16 R1610 Cybertech

KR16 R2010 Cybertech

KR20 R1810 Cybertech

KR22 R1610 Cybertech

KR30

KR60

KR90

KR120

Dimensioni / modelli ALLROUNDER
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1) In base al fulcro della mano di presa

Ampia gamma 
di soluzioni 
personalizzate

Plug and Work: 
tecnologia valvole 
e opzioni di 
collegamento 
preconfigurate

Opzioni di espansione 
secondo le esigenze del 
cliente in aggiunta alla 
versione verticale

Robot a più assi

Capacità di carico 

nominale1 [kg]

ROBOT A PIÙ ASSI
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KUKA - powered by ARBURG

KR10 R1100 AGILUS sixx

KR 6 R1820 Cybertech nano

KR 8 R1620 Cybertech nano

KR 10 R1420 Cybertech nano

KR8 R2010 Cybertech

KR12 R1810 Cybertech

KR16 R1610 Cybertech

KR16 R2010 Cybertech

KR20 R1810 Cybertech

KR22 R1610 Cybertech

KR30

KR60

KR90

KR120

Dimensioni / modelli ALLROUNDER
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3217

2817

2367

3230

2780

A*

3187

2787

2437

3200

2900

3200

2850

A*
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*) Quote per l‘installazione A e B in mm
1) In base al fulcro della mano di presa

Zona di lavoro

Area di sicurezza

Quota B

Quota A

Quote per l‘installazione A e B

Mano centrale 

[mm]

Raggio zona di 

lavoro [mm]

Capacità di carico 

nominale1 [kg]

Robot a più assi

ROBOT A PIÙ ASSI
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KUKA - powered by ARBURG

KR10 R1100 AGILUS sixx

KR 6 R1820 Cybertech nano

KR 8 R1620 Cybertech nano

KR 10 R1420 Cybertech nano

KR8 R2010 Cybertech

KR12 R1810 Cybertech

KR16 R1610 Cybertech

KR16 R2010 Cybertech

KR20 R1810 Cybertech

KR22 R1610 Cybertech

KR30

KR60

KR90

KR120

Dimensioni / modelli ALLROUNDER
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B*

5526

5126

4726

5606

5606

375 V (400 mm)2 T (600 mm)2

*) Quote per l‘installazione A e B in mm
1) In base al fulcro della mano di presa
2) Dimensioni presunte della mano di presa

KUKA - powered by ARBURG

KR10 R1100 AGILUS sixx

KR 6 R1820 Cybertech nano

KR 8 R1620 Cybertech nano

KR 10 R1420 Cybertech nano

KR8 R2010 Cybertech

KR12 R1810 Cybertech

KR16 R1610 Cybertech

KR16 R2010 Cybertech

KR20 R1810 Cybertech

KR22 R1610 Cybertech

KR30

KR60

KR90

KR120

Dimensioni / modelli ALLROUNDER
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B*

5586

5186

5586

5186

5666

5666

A*

3576

3226

3566

3616

4578

A*

3766

3716

3716

4678

A*

4909

A*

3776

3816

3766

4728

B*

5766

5366

5846

5846

6870

B*

5966

6046

6046

7070

B*

8080

B*

6166

6246

6246

7270

630 720 820 920 1120

Robot a più assi

Capacità di carico

nominale1 [kg]

Raggio zona di 

lavoro [mm]

Mano centrale 

[mm]

Robot a più assi

Capacità di carico

nominale1 [kg]

ROBOT A PIÙ ASSI
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Per utilizzare il robot a più assi è 
necessario disporre di una pressa 
ALLROUNDER di ARBURG.

Valvole pneumatiche per mano 
di presa
	Valvola pneumatica per il co-

mando di una serie di funzioni, 
tra cui mani di presa, pinze,  
cilindri, unità di sollevamento  
e unità rotanti (vedere Informa-
zioni aggiuntive): 

	 - �1 con posizione centrale bloc-
cata (5/3)

j	Possibilità di combinare a piacere 
ulteriori valvole pneumatiche 
(massimo 15) nelle seguenti 
esecuzioni (vedere Informazioni 
aggiuntive):

	 - �con posizione centrale bloccata 
(5/3)

	 - �con posizione centrale ventilata 
(5/3)

	 - con richiamo a molla (2 x 3/2)

Dispositivo per sottovuoto per 
mano di presa
	Dispositivo per sottovuoto  

(principio di Venturi) per la  
movimentazione dei pezzi  
mediante ventose

j	Dispositivi per sottovuoto  
aggiuntivi (massimo 5)

	Tutti i dispositivi per sottovuoto 
sono collegati alla mano di presa 
mediante tubi flessibili. Vacuosta-
to per il monitoraggio dei pezzi 
incluso

	Funzione di soffiaggio per il  
trasferimento sicuro dei pezzi

	Funzione di risparmio aria

Unità di manutenzione pneu-
matica
	Singola unità di manutenzione 

pneumatica
 Valvola riduttrice della pressione 

del filtro impostabile manual-
mente per la regolazione del 
livello di pressione

j	Monitoraggio del livello di  
pressione

	Accensione e spegnimento  
elettrici

Unità di comando
	Dispositivo di programmazione 

KUKA smartPAD
	Interfacce utente SELOGICA 

implementate
	 - �Sistema di gestione unificato: 

programmazione grafica del 
ciclo per pressa e sistema robot

	 - �Funzione Teach-in
	 - �Selezione della schermata tra-

mite tasti funzione e tasti per 
accesso diretto

	 - �Sistema robot azionabile  
passo-passo in base al ciclo

	 - �Diramazioni del ciclo program-
mabili

	Interfaccia tra sistema robot e 
pressa per stampaggio a iniezio-
ne (EUROMAP 67)

	Interfaccia Varan per la comu-
nicazione estesa in tempo reale 
con la pressa per stampaggio a 
iniezione, oltre a:

	 - �Set di dati per pressa e sistema 
robot

	 - �Traslazione nella posizione  
di base

	 - �Separazione di campioni, scarti 
e materozze

	 - �Creazione di processi specifici 
per il primo e l‘ultimo ciclo

	 - �Riduzione del tempo ciclo tra-
mite avanzamento nello stam-
po a partire dal contrassegno 
di corsa

	 - �Comunicazione con più di due 
dispositivi di estrazione anime

Ingressi e uscite per mano di 
presa
	Interfaccia con 8 ingressi  

liberamente programmabili per 
la verifica dei sensori delle 
funzioni della mano di presa. 
Tutti gli ingressi sono cablati sul 
connettore (connettore di accop-
piamento incluso)

j	Interfacce aggiuntive 
(massimo 3) per la verifica di 
massimo 24 sensori in tutto

	Uscite programmabili per il 
comando delle valvole pneuma-
tiche per le funzioni della mano 
di presa. Tutte le uscite sono col-
legate direttamente alle valvole 
pneumatiche

Ingressi e uscite per unità peri-
feriche
	Interfaccia (24 V CC) con 4 

ingressi e uscite programmabili 
per dispositivi periferici (non a 
potenziale zero), cablata su una 
presa in corrispondenza dell‘ar-
madio elettrico (connettore di 
accoppiamento incluso)

j	Interfacce aggiuntive (24 V CC) 
con massimo 60 ingressi e uscite 
programmabili (non a potenziale 
zero), cablate su una presa in 
corrispondenza dell‘armadio 
elettrico (connettore di accoppia-
mento incluso)

j	Interfacce per nastri trasportatori 
separati (massimo 2, 230 V CA), 
connettore di accoppiamento 
incluso

Altre opzioni
j	Esecuzione con camera bianca
j Battuta fissa per la limitazione 

dell‘area di lavoro del robot a 
più assi

j	Nastro trasportatore per il depo-
sito dei pezzi dotato di interfac-
cia, con possibilità di aggiungere 
un tasto per il relativo sgombero

j	Base per robot a più assi
j Materiale per il fissaggio al pa-

vimento

Ulteriori informazioni
-	 Valvola pneumatica a 5/3 vie con  

posizione centrale bloccata per 
le funzioni della mano di presa, 
la cui posizione deve essere 
mantenuta in caso di mancato 
azionamento della valvola, come 
ad es. con porta di protezione 
aperta o arresto di emergenza

-	 Valvola pneumatica a 5/3 vie con 
posizione centrale ventilata per 
le funzioni della mano di presa, 
che devono essere attivate senza 
pressione in caso di mancato 
azionamento della valvola per 
garantire, ad esempio, un tra-
sferimento accurato del pezzo 
mediante l‘estrattore lato pressa

-	 Valvola pneumatica 2 x 3/2 vie 
con richiamo a molla per le 
funzioni della mano di presa 
anch‘esse con richiamo a molla, 
come ad es. per le pinze prendi-
materozza o i cilindri pneumatici 
a semplice effetto

 Pressa in versione base

j Optional*) Per KUKA cybertec, cybertec nano e KR30-120; optional su richiesta per altri dispositivi

DOTAZIONE* | ROBOT A PIÙ ASSI



Gruppo iniezione secondo EUROMAP

Diametro vite  mm

Polistirolo max. g  PS

Stirolo-Copolimerizzato max. g  SB

 max. g  SAN, ABS1)

Acetato di cellulosa max. g  CA1)

Acetato butirrato di cellulosa max. g  CAB1)

Polimetilmetacrilato max. g  PMMA

Etere di polifenile, mod. max. g  PPE

Policarbonato max. g  PC

Polisulfonato max. g  PSU

Poliammide max. g  PA 6.6 | PA 61)

 max. g  PA 6.10 | PA 111)

Poliossimetilene (Poliacetale) max. g  POM

Polietilentereftalato max. g  PET

Polietilene max. g  PE - LD

 max. g  PE - HD

Polipropilene max. g  PP

Fluoetile max. g  FEP, PFA, PCTFE1)

 max. g  ETFE

Cloruro polivinile max. g  PVC - U

 max. g  PVC - P1)

1)  Valore medio

Pesi iniettabili teorici dei materiali più importanti per lo stampaggio ad iniezione

© 2018 ARBURG GmbH + Co KG | Tutti i dati e le informazioni tecniche sono stati redatti con estrema cura, tuttavia non possiamo assumerci alcuna garanzia circa la loro esattezza. Alcune 
illustrazioni ed informazioni potrebbero discostarsi dal reale stato di consegna della pressa. Per il montaggio e l’esercizio della pressa è determinante e valido il relativo libretto d’istruzioni.

ARBURG GmbH + Co KG
Arthur-Hehl-Strasse

72290 Lossburg
Tel.: +49 7446 33-0

www.arburg.com
contact@arburg.com 68
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