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Pozycjoner hydrauliczny 3 osiowy MOST MHP

most

Podczas wykonywania prac spawalniczych zastosowanie pozycjonerdw w duzym stopniu zwieksza wydajnos¢ pracy oraz znaczaco
wptywa na poprawe jakosci. Wykorzystanie pozycjonerdw zwieksza elastyczno$é, ergonomie i komfort pracy. Za pomocg pozycjonera
mozna ustawi¢ element spawany zawsze w pozycji dogodnej, co gwarantuje wykonanie spoiny w pozycji podolne;.

3 osiowe pozycjonery MOST serii MHP oferujg mozliwos¢ bezstopnio-
wego ustawiania w trzech osiach elementu spawanego. Zapewniajg tym
samym optymalng, wydajng i ergonomiczng pozycje pracy. Pozycjonery
posiadajg funkcje regulacji obrotdw, pochylenia i wysokosci. Zastosowa-
nie silnikow pradu przemiennego z falownikiem zapewnia rownomierny [ =
i doktadny ruch obrotowy przy dowolnym obciazeniu. Uktad hydraulicz- |

ny przeznaczony do regulacji pochylenia i wysokosci zapewnia bezpiecz-
ng i optymalng pozycje elementu.

Pozycjonery umozliwiajg manipulacje elementami o maksymalnej masie
do 10000 kg (inne nosnosci na zapytanie).

Pozycjonery wyposazone sg W:

® 3 osiowy uktad hydrauliczny,

® pilot zdalnego sterowania z przewodem 5 m,

» cyfrowy wskaznik predkosci obrotu na panelu sterowania dla
monitoringu,

® silniki z hamulcem i wymuszonym chfodzeniem.

Zalety pozycjoneréw MOST MHP:

® szybkie spawanie w pozycji podolnej,

* optymalne parametry spawania,

» zwiekszenie jakosci — mniej obrobki i napraw,
* doktadnosc, bezpieczenstwo i ergonomia.
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Obliczanie obcigzenia pozycjonera.

Moment obcigzeniowy zawsze nalezy oblicza¢ na podstawie odlegtosci od
powierzchni ptyty roboczej do $rodka ciezkosci elementu spawanego.

Podczas doboru pozycjonera, moment pochodzacy od elementu spawanego musi
by¢ poréwnany z maksymalnym dopuszczalnym momentem pozycjonera podanym
w tabeli.

Moment obrotowy (Nm): G x Y

Moment pochylajagcy (Nm): G x X

G (N) = masa elementu spawanego (kg) x stata grawitacji okoto 10 (m/s?)

Y (m) = odlegtos¢ od srodka ptyty roboczej do srodka ciezkosci elementu spawa-
nego

X (m) = odlegtos¢ od powierzchni ptyty roboczej do $rodka ciezkosci elementu spa-
wanego
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© MHP-05 500 0,15-1,5 2250 135 2400 400 700 615-1200 2000 1100 600

: MHP-075 750 0,05-1,5 1150 135 2200 700 700 750-1305 1900 660 590

‘_i MHP-1 1000 0,28-1,4 2300 135 3725 700 850 890-1345 2050 1300 750

© MHP-1,5 1500 0,05-1,5 2290 135 4750 700 850 825-1450 2170 810 1220

E MHP-2 2000 0,11 4000 135 6050 700 900 920-1350 2200 1600 1150

q;', MHP-3 3000 0,15-0,7 9000 135 9680 700 1000 1200-1610 2550 1500 1950
- MHP-5 5000 0,18-0,85 15180 135 18646 700 1250 1150-1870 3100 1750 2850

g MHP-8 8000 0,13-0,67 17500 135 23360 1000 1500 1775-1440 3400 2050 3800

(o] MHP-10 10000 0,05-0,5 24000 135 30450 1000 1650 1300-1750 3500 2050 4300

g) Podane wartosci parametréw technicznych dla wyrobdw standardowych, moga zosta¢ zmienione bez uprzedzenia. Jezeli zamdwiony zostat specjalny model urzadzenia, wartosci moga sie roznic od podanych.
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