Rover C

Gleichzeitiges Aufspannen verschiedener Werkstiicke
Simultaneous locking of various components

Dank doem System dar Mehdfachbelegung kinmen die zu
bearbaitenden Werkstiicke gleichzeitig aufgespannt werden,
wodurch dis Baarbaitungan pro Zykius optimien und die
Gesamiproduktionszedt varringert wird.

Thz rwiti-positioning syatem aliows siralianaoles kocking of tha
STl 0 be processed, s 0TS FAChIG oraraions
T each cycke S0 reoleoing ol produciian mmes,

ar
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Rover C |

Der Arbeitstisch fiir jede Anforderung
The most flexible work table

_

Der innovative Arbeilstisch ATS (Advanced Tabls-Satling
Systam] it gin exklusives Biesse-Patent und armidglicht sin
schnelles Spannen der Werkstilcke jeder Form und Grébe,
dacurch werden die Riistzeiten drastiach reduziert, Das
Kupplungssystem garantiert dan problemlossn und schnedlien
Austausch dar Vakuummesduls gegen dis Spannvarrichtungen
fur schmate und dicke \Werksiboke.,

he innovative ATS (Advanced Tebke-saliinig Systorn) &2 1he mast
svanced table desi: & the noustrg ATS fss & usversal design
for grest Bty and st selup, ATS work tsble & covared by
ExCiEVE Dalonls slowing fr rmeid ooking of peces of any shans
and aize, with & cvasic redlction in sslup lime, The quick change
Coupling systany quavantces fast, sitwle repdacarment of the
vEGULNT Lnits and Lincimps wsed bo fock mamow and particulany

0&
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EFS (Electronic Positiorang Syatem) =t dee Biasss-Losung, die sowahi
fur dis Plattenbearbsitung als auch fir dis Herstellung won Tdren,
Fenstarm und Treppan singesatrt wird, Dabed wird der gesamia
Arbettsbareich in weniger aks 1 Minute neu gerlistet. Das System
positioniert die Werkstlckaufiagen und Sauwger mitkels unabhéngiger
Motoren, das haiRt, die Bearbeitungssinhell wird (0r diesen Vargang
nilcht benttigt cder baantrachtigt. D Positionierang van
Werkstlhckauflagen und Saegem eines Bersichs erfolgt, wihrand

dia Maschine auf der anderen Seite arbaitet. Es konnen auch
Pendafbearbedtungsn von mehreren Elemantan derchgafihrt werden.

EPS Elactrons Postionng Syaterm) & he palendad Al ONC selup syslam
for e machine fatie. This innovahive and unique fealure is deaipmsd 1o
ncrease proouctidly with reduced bor The L fable sefup fakes place
fess thar & minude and it can autarmaicall noour ddapandenife o aach
aurey wiline oo [l e areg the prachine & peockaoing, EPS i especially
receTimenicien for Gars, wiidouws and siairs oo ion.
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Rover C

Konfiguration 1
Configuration 1

A = B {nen CE) C
Rowver G 3,30 3060 850 1415 1335
Rowver G 6,40 540 1245 1705 1535
Rowver C 6,50 a850 1850 2310 1535
Rover  6.65 B450 FEED EERRL] 1635
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Rover C

Konfiguration 2
Configuration 2
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Rover C

CNC-Steuerung und Software
MNumerical control and software

Rover C st mit einer leistungestarken CNC-Steusrung mit Multitesking-Funkitionen ausgestattat. Das digitale Mechatrolink-System
daer Achsen werhindert die bei Analogen Systemen typischen Intedferenzen wodurch Prazision und Zuverlassigkeit gewahrieistat

wnrdaen.

Rover O bas 8 penvodiul soenoneal conbe! with mutitasiing capahilte The esclaie Mechatming digial tachnalgy for the axes contred fs

Iramiune fo enwommeriia) infararence and quarsrmees ovacisinn srd relahiing

- PG omit

Statistik

- Ee warden alle dis Masching und den Produkticnsablauf
betrettanden Daten gespeichert, um dis langfristige
Zuverlassighsit und dis Produbktivitst zu Oberwachan

- Das ramim kanm kundanspazifisch konfiguniert wesdan
und ermdglicht o die Aufzeichnung von spazifischen Zeiten,
wie zum Belsplel das Maschinannlsten, die Uberwachung dar
Baarbaitungan, Schmierzyklan waw,

Statisth
- Abdiny to recond mechime svonts and procucion Aguces fo monitor
fong-tanm redstily and ooty

Statintes ae customizable by coafomers fo record spockc swants
stch a5 macshing fooing, ool of Machivnng onsranons,

22

Steusrun

KPP0 aul PC-Basis
indows-Batriebssystam fir die Steuerung der

Baschine und der Banutzersehnittstelbs;

- Kontrolle der interpelisrten Achsen in Echizait;

- Werwaltung der Ingub Ouipul-Signale;

- Ausfihrung der Maschinenlogik in Echizeit;

- Schnittstellenmoglichheit zu Branchanpaketen umd
markiiblichen Metzwerksysiaman;

- Anachiul eines Barcode-Lesegerdils

- Anschluimoglichlelt sines Projaktionslasers

- Aklivierung von spesgellan Maschinenfunklionen sbar
Softkey Tasben,

PC-based XPEOD Musencal Controd

- Microsofl Windows apavating syslam condmiing he
e and (e Lso nferfacy
dess oot Tes ol
I OLTouES ranaoenl;
rel- i mencelon of maching ko;
fodal connectially with cormmyoiny avadaid managmo
kg A mbworking spEtema;
Luw OO rosoy iy
aphional connaciion of & aser prodle progecion
soncifc msciinn nction onabie Sotfons,
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- 30-Simulation des Werkzeugwegs;

- ungefahre Berechnung der Boarbaitungszait;

= Funktion fir des Ausraumen won Taschen jeglicher Fosm und
Gravieren von beliebigan Text unter Verswendung der

Windows True Type Schiriftartan:

- Maglichkeit der Erstellung von virtuellan gedrehten oder
kreisfarmigen Flanken durch den Benutzer

- appvominate calculaton of machining e,
- G5y DOCKEING rogranmig of sy shape and siee, amd tasr

Die Graftische Bedienerschnittslalle ist voll Windows kompatibel und beinhalter

~ gefihrier Grafik-Editor fir die Programmierung der Bearbeitungen;

A I;‘?ETHHHMM Programmigrung und Menigefuhrta Erstellung von parametrischen
ros;

- Import von Datelen von CAD und anderen externen Software im Format DXF und

D
= ﬂmpphlanha Bestickung des Arbeilsbersichs mit Aufzeigen der Kollislonan mit den
ufspannelamenten;
- parametrisgche Programmierung des Arbeitsbereiches: bel verinderten Pasametern
ﬁaaﬂn dle pregramme nlcht nur die Bearbeitungen an, sondem auch dis
sitlonierung der Aufapannsysteme;

Biaszablorks user interface and programming software iz fully Windows compatibve,

- Qrapdic aragrams soior,

- DArATANG EFOGraiIwig Ao Sy Laemoing macris cresnon wizard)

- P and GG fas oot

- graphic working fabio sefu,witl colisons defechions of fabio's alomonds;

- parameine crograrming of the poo's and (abe’s posiions; whan parematars ohangs »
Lf'-e-ﬂmgn:ems naf oy thal affects arachingg opemstions, but aio the position of the
wahis's alamams,

S0 sheaation of the fool palh;

VARG Lsyg Al fovrls avaitrs i Windows; T T B
croanian of pos-eormeniions par faces

= graphlsche Konfiguation der Maschinendaten;

= Werkzeuganzhly mit der Maglehbsit der Zuordmung der 30
-Darstediung zu den einzelnen Warkzeugan;

- Bestiickung dar Arbsitsainheiten und der Magazine

mittels Selaktion mit der Maus:

- rEpdic configurabon of he mactie s,

- bl archiva with $ha apdion of assochaivag each oo ot 30 image;

oz and dropr graphic ioodng of maching dool megazines
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Rover C

Technische Daten
Technical specifications

S B8 & b E M
Rover C 3.30 B450 4314 5468 2560 o827 2000
Rover G 6.40 6900 4650 s a0 @E2 2000
Fover G650 8100 4650 7118 3000 aaz 2000
Flowver C 6.85 9780 000 4650 AT 3000 = 242 2000
Installierte Stromlelsiung Instalted power KA min.23,3-max 51,8 VA min.23.3-max 518
Druckiuftverbraush Consurnption of compressed air ~ NUT' 400 M 400
Batriebsiuttdruck air preesure bar B.5-7.5 {1 6.5-7.5
Oruckhuftanschiuss ____Compressad air connaction Inch ety inch =Rt N
Luftvernrauch Absaugung Alr esnsumphion for dust extraction m/n 5300 CFM 4118.5
wl‘ggaaﬁ'fr&!:ll_ghﬁt am Hauptarschiu® Al speed to the man collector mv'a ag ey 9.4
Statischer Druck am Hauptanschiu  S1atic pressure at hie main colector_Pa 3500 Fa asoo
Absauganschiuss : Socket for chip suction mm B 250 inch @as
Transport-Abmessungen (LKW _ Dispatch dimension fly ruck)
Aovar G 3.30 Rover C 3.30 mm_ 5200x2400:2300  inch 0. Twfid 5x80.5
Rover C 6.40 Riovar G 6.40 mm  SESOe2400x2300 nch  2300.04 5905
Fiorver C 6.50 3 Feover C 6.50 mm o F100x2400F300  nch 2796084 5x00.5
Rover G 6,65  Rower G 665 mm____BF00x2400:2300 Inch 342 B3, 5005
Trﬁ_upuf‘l-ﬂ.hrrgg@'lgan {Container]  Despaich dimenaion [by container)
Rover G 3.30 Rovar G 330 mm E.E[Iﬂmm Inch 204 Tx80.5x80.5
Rover C 8.40 _FowerCBAD  mm_ 5850x2300:E300 Inch  230.5:80.5x80.5
Awver CEE0 _ FowerC 850 mm  7100x2300x2300 inch  279.5x90.5x90.5
Aover C 6.65 Aover C 6,65 mm_ B700xZ300:2300 inch 342 5w 5xg0.5
Masschinengewicht __ Maching weight = ==
Aover C 330 Raver G 3.30 kg 3900 kg 2900
Rover C 6,40 Rover C 540 ™ 5100 kg s100
Rover C 6.50 Rover C 6.50 kg 6100 kg 100
Rover C 6.65 Rover C 6.65 kg 7200 kg 7200
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Rover C

Technische Daten
Technical specifications

Arheitsharaich X g X warking Feld -
Rover C 3.90  PFoverC3ag mm 3080 inch _ 1208 00
Rover G G40 = Fever C6,40 mm 36403380 inch 143.31 3356
Rowver G &.50 Rover © 6.6 80 Mim 485044600 inch 190.8/181.1
Foves CE66 ~ FAowerCBEs mm BAG0/G200 inch 253,844 1
Acheitsheraich Y ¥ warking fieid £
Roves G 3.30 Fover G330 __mm 1335 inch 526
Roves C &40 Fover C 640 ____mm 1535 inch G4
Flover G 6.5 G50 Rewer C §.50 mm s inch G04
Aoves ©BES Rowar G 6.65 mim 1535 inch GikA
Werkstiickdurchlass _Loadable piece mm 250 inch gA
Hus Achss X X axig slroke
Fover G330 Aower C 300 fmm 3430 inch 135
Fover C &.20 Fiover C 6.40 mim 4010 inch 1578
! Rover GBS0 __ Fover G 6.50 mim 5220 Inch 2055
| Roves G B.66 Riowver C 6.65 mm _GRID ineh 26B.5
| Hub Achse ¥ ¥ avs stroke .
Flepves {: 230 Rover © 3,30 = mm 1765 inch 9.4
Flover C 5.40 Fiower C 6.40 . __mm 1963 inch ra
| Rover G 8.50 Aover © 6.40 mm 1063 inch 773
| Raver G 6.65  Fover G605 mm 1963 ineh 7a
| Hub Achse Z Z axie stroke mm 345 inch 138
Geschwindigheit Achsen X/ ¥ /2 Awes speed %/ Y/ Z /i 100M00V30  feet/min _ 328.1/328.1/898.4
Bohrkopt Boring unit -
Varlikalbohrapindeln Spincies for venlical baring . Bh9 =5 n Bh@=5
__Bh22L=13 n. Bh2zL=13
BhodL=22 n Bh33L=22
BhallL=20 n Bh 42 L =12
Huﬂm hrepindein ___ Spincles for horizontal boring  n. Bho=-4 n Bha=4a
—— Bh22L=8 n BhoZ L =B
| — el =K _ Bhiil=10  n Bn33L=10
= : Bn4zZ L =12 n, Bhd2L=12
| Max, Umcinshung R Max. retation __FRpm G000 Apm G000
Motoren/Leiaturg Motors'Power KW BhB=n1x3kW HP BhE=n1x4HP
Bh22L=n1x3kW BhZZ Lan 124 HP
B BhEll=n2x3 KW BhiiLl=n2x4HP
e BhiZle=n2x3KkW BhdZlL=n 2xdHP
Sfgenlattdurchmeassar Saw diamater mm 120 inch 47
Frissspindel — Routing unit KW 1351417 HP 12.2718.419/23.1
Anachluss Connection _ tpo  ISO30VHEKFEI  type 1S030/MHSKFES
Max, Umcrohung Max. rotation speed Apm 24,000 Apm 24000
Durchmessar Werkzeugaufnahman Tl sthawrk efirmansions mim B-25 inch 0.231
Inverter J_IL\"g'tl;_F_‘____ KW 1115 HP 15-20.5
I{ﬂanamw Chaln ool n'l.ng.a:ﬂrﬂ n. 14-21-22-33 _ A 14-21-22-33
Revolverwerkzeugmagazin Revatvar tool magazine flil B0 L B0
Max. Werkzeugdirchmesssr e tool diesmmatar mm 260 Inch 9.3
Vakuumpumpa Waguum pum, & m'h B0v2s0 CFM 53h47A
30
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