
CNC дозирующий робот серии DRG4  

АСД-ТЕХНИКА 
Компетентность выбора... 

Дозирующий робот DRG4 предназначен для нанесения по за-

даннои  траектории: 

ɀ  ̋̌ ̜̖̆̆̃ ̒̏̒̓́̃̏̃Ƞ 

ɀ  ̄̆ ̑̍̆̓̉̋̏̃Ƞ 

ɀ  ̔̐ ̝̌̏̓̎̉̓̆̌̎̏̄̏ ̋̏̎̓̔̑́ȟ ̠̔̐̌̏̓̎̉̓̆̌ ̉̈ ̐̆̎̏̐̏̌̉̔̑̆̓́̎́ 

̉ ̒̉̌̉̋̏̎́ ̠̅̌ ̠̏̑̍̉̑̏̃́̎̉̕ ̐̏ ̍̆̒̓̔ ɉ&)0&' ɀ ÆÏÒÍÅÄ ÉÎ ÐÌÁÃÅ 

ÆÏÁÍÅÄ ÇÁÓËÅÔÉÎÇȟ &)0' ɀ ÆÏÒÍÅÄ ÉÎ ÐÌÁÃÅ ÇÁÓËÅÔÉÎÇɊ ̠̔̐̌̏̓̎̆̎̉ ̐̏ 

̖̓̆̎̏̌̏̄̉̉ '!3+%4).'Ȣ 

Состав: 

¶ Дозирующая машина. 

¶ 89:-координатныи  робот картезианского типа. 

¶ Система контроля и управления. 

 ˨ ͙ͦͪͯ͘Ό΅͊Ύ ͣ͊΄͙ͤ͊ 

 Прецизионныи  сервопривод управления дозиру-

ющими насосами, обеспечивает высочаи шую 

точность дозирования до 1% и равномерность 

профиля.  

 Контроль: минимального уровня компонентов, 

давления компонентов на выходе из насосов, 

состояния основных узлов.  

 Устрои ство предотвращения скапывания (ÁÎÔÉ-

ÄÒÉÐÐÉÎÇ ÓÙÓÔÅÍ) – минимизирует скапывание 

смеси из сопла аппликационнои  трубки в паузах 

между нанесениями. 

 Модельныи  ряд головок с различными степенью 

смешения и точностью подачи. Производитель-

ность ɀ от τȟω ̄̑́̍̍Ȣ 

 ˴ ͙ͦͦͪ͒ͤ͊ͭͤ·͚ ͙ͣ͊ͤͨͯ͡Ύͭͦͪ 

 8-9-: координатная система позиционирования с 

сервоприводом с унифицированнои  системои  

управления в международных '-кодах.  

 Точность позиционирования +/- 0,1 мм. Рабочии  

стол с полимерными шариковыми опорами.  

 Рабочии  ход по осям 8-9-:ȡ  

συπØςππØρππ мм (либо другие величины с шагом 

250мм)Ȣ 

 Фиксированныи  рабочии  стол обеспечивает раз-

мещение и точное базирование изделии  в зоне 

 ˿ ͙͔ͫͭͣ͊ ͍͔͙ͯͨͪ͊ͤ͡Ύ 

 Система контроля и управления на базе промыш-

ленного панельного компьютера с сенсорным 

дисплеем и контроллера управления движением 

производства Ⱥ$ÅÌÔÁ 4ÁÕȻ ɉСША).  

 Адаптированныи  ȺÕÓÅÒ ÆÒÉÅÎÄÌÙȻ интерфеи с для 

легкости и удобства настрои ки, работы и управ-

ления. 

 Программирование перемещении  робота в '-

кодах позволяет экспортировать траектории пе-

ремещения из фаи лов созданных в конструктор-

Преимущества: 

DRG4 ɀ полностью собственная разработка (̟̠̅̏̈̉̑̔́̚ ̙̍́̉Ȥ

̎́ȟ ̠̋̏̏̑̅̉̎́̓̎́ ̒̉̒̓̆̍́ȟ ̐̑̏̄̑́̍̍̎̏̆ ̘̏̂̆̒̐̆̆̎̉̆) что позво-

ляет оперативно решать возникающие вопросы обслуживания 

оборудования без необходимости обращения на смежные заво-

ды-поставщики. 
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CNC дозирующий робот DRG4 

˨͙ͦͪͯ͘Ό΅͊Ύ ͣ͊΄͙ͤ͊ 

Тип смесителя  ̎ ̉̈̋̏̄̏ ̠̅́̃̌̆̎̉ ̒ ̘̅̉̎́̍̉̆̒̋̏̊ ̒̉̒̓̆̍̏̊ ̙̠̒̍̆̆̎̉ 

Емкости  ̅ ̏ φτ ̌ 

Соотношение подачи компонентов  ̏ ̓ ύȡυ ̅̏ υψȡυȟ ̉̌̉ ̅̑̔̄̏̆ȟ ̃ ̈́̃̉̒̉̍̏̒̓̉ ̏̓ ̐̑̏̉̈̃̏̅̒̓̃̆̎̎̏̊ ̘̈́̅́̉ 

Производительность  υȟτ-ψȟτ ̄Ⱦ̒ȟ  ̃ ̈́̃̉̒̉̍̏̒̓̉ ̏̓ ̐̑̏̉̈̃̏̅̒̓̃̆̎̎̏̊ ̘̈́̅́̉ 

˴͙ͦͦͪ͒ͤ͊ͭͤ·͚ ͙ͣ͊ͤͨͯ͡Ύͭͦͪ 

Рабочии  ход по осям 8-9-:  χωτɕφττɕυττ ̍̍Ƞ ̅̑̔̄̉̆ ̜̑́̈̍̆̑ ̒ ̙́̄̏̍ φωτ̍̍ ̏̓ ̜̖̅́̎̎ 

Привод  ̒ ̆̑̃̏̅̃̉̄́̓̆̌̉ 

Скорость перемещения  ̌ ̠̉̎̆̊̎́ ɉȺ̖ ̏̌̏̒̓̏̊ ̖̏̅ȻɊ ɀ ̅̏ ωττ ̍̍Ⱦ̒Ƞ 

 ̐ ̑̉ ̎́̎̆̒̆̎̉̉ ɉ̌̉̎̆̊̎̏ ̂̆̈ ̑́̅̉̔̒̏̃Ɋ ɀ ̅̏ φωτ ̍̍Ⱦ̒Ȣ 

˿͙͔ͫͭͣ͊ ͦͤͭͪͦ͟͡Ύ  ͙ ͍͔͙ͯͨͪ͊ͤ͡Ύ 

 ̊ ́ ̂́̈̆ ̜̙̐̑̏̍̌̆̎̎̏̄̏ ̝̟̋̏̍̐̓̆̑́ ̒ ̜̒̆̎̒̏̑̎̍ ̗̜̃̆̓̎̍ ̅̉̒̐̌̆̆̍ ɉυφȱɊ ̉ ̋̏̎̓̑̏̌̌̆̑́ ̠̔̐̑́̃̌̆̎̉ ̅̃̉̇̆̎̉̆̍ 

Ⱥ$ÅÌÔÁ 4ÁÕȻ ɉ˞˥ˍɊȢ 

 ̃ ̑̏̄̑́̍̍̉̑̏̃́̎̉̆ ̉ ̝̋̏̎̓̑̏̌ ̒ ̐́̎̆̌̉ ̏̐̆̑́̓̏̑́ȡ ̝̝̐̑̏̉̈̃̏̅̉̓̆̌̎̏̒̓ȟ ̙̒̏̏̓̎̏̆̎̉̆ȟ ̅́̃̌̆̎̉̆ ̃ ̠̖̌̉̎̉  

̘̐̏̅́̉ ̟̖̅̏̈̉̑̔̉̚ ̎́̒̏̒̏̃ȟ ̅́̃̌̆̎̉̆ ̃ ̐̎̆̃̍̏̒̉̒̓̆̍̆ ̉ ̅̑Ȣ ̜̐́̑́̍̆̓̑ ̖̜̎̆̏̂̏̅̉̍̆ ̠̅̌ ̝̏̐̓̉̍́̌̎̏̊ 

̜̑́̂̏̓ ̠̏̂̏̑̔̅̏̃́̎̉ 

 ̃ ˛ ̎́ ̑̔̒̒̋̏̍ ̠̜̈̋̆ȟ ̑́̈̑́̂̏̓́̎̎̏̆ ̗̝̒̐̆̉́̌̎̏ ̠̅̌ ̠̐̑̉̍̆̎̆̎̉ ̒ ̖̓̆̎̏̌̏̄̉̆̊ 'ÁÓËÅÔÉÎÇȟ ̟̑́̂̏̓́̆̆̚ ̐̏̅ ̏̐̆̑́Ȥ

̗̉̏̎̎̏̊ ̒̉̒̓̆̍̏̊ 7ÉÎÄÏ×ÓȢ   

Общии  вид оборудования ɉ̝̍̏̅̆̌ $2' ψ-τυȟ ̂́̈̏̃̏̆ ̉̒̐̏̌̎̆̎̉̆Ɋ 

˻ͨͼ͙͙ 
¶ Возможность дозирования и подачи  

одно–/двухкомпонентных систем раз-

личнои  вязкости. 

¶ Система заполнения емкостей обес-

печивает подкачку компонентов из 

транспортнои  тары в расходные емко-

сти дозирующеи  машины в автомати-

ческом режиме, что исключает попада-

ние влаги из окружающего воздуха при 

заправке компонентов – система посто-

янно остается герметичнои , а также 

сокращает время простоя на заправку 

компонентов. 

¶ Функция ȺРабочий журналȻȢ 


