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設置スペース全域

手結束作業考慮

・スタッカー後からコンベア設置し

ロボットでの積み付けまで

・コンベア部のスタッカー排出後のエリアは

手結束作業時に結束機やテーブルを

設置可能にすること

・コンベア部は最低5分割し、

束のストックを可能にする
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ロボット部 位置決めエリア
 昇降機構付き

昇降旋回式
 直角移載機

ライトカーテンライトカーテン

ロボットオフライン時
 排出エスケープコンベア

バンド掛け時排出コンベア(傾斜フリー）

作業机

昇降旋回式
 直角移載機

 パレタイズ終了時に自動的にライトカーテンOFF
⇒パレット排出搬送 ⇒コンベア停止
⇒フォークリフトでパレット抜き取り（在荷OFF)
⇒ライトカーテンONに復旧

※フォークリフトでパレットを抜き取るまでの間は
 パレット上にパレタイズされた製品があるため、
 作業者が安易に侵入できない想定をしております。
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TOPPAN株式会社 滝野工場様

TWR128

B4パレタイズシステム 手結束Ver


