QW mikarser
S engineering

oter im Reinraum



QW mikarser
S engineering

Sondermaschinen und Anlagenbau

- Elektro-engineering

<i Robotics



dungsjahr: 1972
. 14
310 Rheinfelden

Sonderanlagen & Maschinenbau



- Seit 25 Jahren Partner von Kawasaki
- Projektieren von Roboterzellen

Programmieren der Roboter
ng und Bau von Greifern
nd Inbetriebnahme

1alt und Schulung

Kawasakl Robotics



Roboter flur Wafer-Handling 1SO Klasse 1 ’

NT410/NT510 NT420/NT520 TT220

Roboter fur Reinraum allgemein ISO Klasse 5

Kawasaki-Roboter fur Reinraume




RCO05L
6-Achs Roboter der Klasse ISO 5

Tragkraft 5 kg

Reichweite 903 mm
Positioniergenauigkeit 0.03mm

RCO05L




MCO04N
6-Achs Roboter der Klasse ISO 5

Tragkraft 4 kg
Reichweite 505 mm

Positioniergenauigkeit 0.05mm

Handflansch als Hohlwelle
ausgestaltet, Anschlisse von
unten.

erflache mit Epoxiharz
r chrombeschichtet

MCOO04N



MSOO5N
7-Achs Roboter der Klasse 1ISO 5

Tragkraft 5 kg
Reichweite 660 mm

Positioniergenauigkeit 0.1mm

i ~ Handflansch als Hohlwelle
sgestaltet, Anschlisse von
unten.

MSO0SN



e
i Anforderungen fur Reinraum und GMP

\ - 6/ 7 Achsen Roboter flr Reinraume 1SO 5
| - Reinigung bzw. Sterilisation

O ——

(D - Anschltsse fur den Arm im Befestigungsflansch
7

W - Leitungen zum Greifer durch den Roboter
Y { (Hollo-Wrist). Keine offenen Leitungen.

- Design fur Laminarflow

It und Dynamik

Eigenschaften im Pharma-/Medizinal-Umfeld
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Reinigungsbestandigkeit




Sterile Flaschenabfllung
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Hndling mit MCRO4N


https://www.youtube.com/watch?v=2ZMW4sa9rUE&t=31s
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mtDZhWAOQ

Wegoptimiertes Fahren mit MCRO4N


https://www.youtube.com/watch?v=8__mtDZhWA0
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Vials handling mit MSO05N


https://www.youtube.com/watch?v=Hox26aaWOBU

Roboter im Reinraum

. Der Roboter ist eine Komponente, mit einer hohen
~—  Performance:
- Grosse Reichweite mit wenigen, minimal
j:f‘" bewegten Achsen.
- Kleiner Platzbedarf, gute Zuganlichkeit in der
31 Anwendung.

-  Minimale Stérung der Umgebung (Laminarflow).
| Flexibilitat.
I dungen Integrierbar.

Eigenschaften im Pharma-/Medizinal-Umfeld
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