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SYSTEMOWE WDRAZANIE NOWYCH ROZWIAZAN




PRZEMYStOWE

Spotka Akcyjna SIGMA jest prywatng firmg, ktora zostata zatozona 17 maja 1996 roku przez Jana Hajduka. Gtdwna
siedziba firmy znajduje sie w wojewddztwie lubelskim, w miejscowosci Barak koto Lublina. Ponadto na terenie Polski
funkcjonuje biuro regionalne SIGMA SILESIA w Knurowie. Podstawowym celem dziatalnosci spotki SIGMA S.A. jest

~SYSTEMOWE WDRAZANIE NOWYCH ROZWIAZAN "

w zakresie projektowania oraz produkcji maszyn, urzadzen i kompleksowych technologii dla potrzeb przemystu wydo-
bywczego, technologii przetwarzania odpaddw, transportu bliskiego oraz automatyki przemystowe;.

Wieloletnie doswiadczenie, wtasne biuro konstrukcyjno-technologiczne, nowoczesny i rozbudowany park maszynowy,
wysoce wykwalifikowana kadra oraz Scista wspotpraca z centrami badawczo-rozwojowymi oraz uczelniami wyzszy-
mi umozliwia SIGMIE realizacje nowatorskich rozwiazan, kazdorazowo dostosowanych do indywidualnych wymagan
klientéw przy jednoczesnym zachowaniu najwyzszej jakosci produktow.

NA RYNKU
od

SIGMA S.A. to doSwiadczony producent urzadzen wspomagajacych procesy produkeyjne oraz logistyczno-transportowe
w wielu gafeziach przemystu. Nasze rozwigzania znajduja zastosowanie wszedzie tam, gdzie liczy sie ergonomia,
bezpieczenstwo i efektywnosé pracy.

W ofercie posiadamy szeroki wachlarz urzadzen, w tym manipulatory przemystowe z uktadem ramion,
manipulatory linkowe, mobilne podnos$niki akumulatorowe, a takze wciagniki elektryczne i pneumatyczne.
Uzupelnieniem systemow sa specjalistyczne chwytaki — projektowane indywidualnie, z mysla o konkretnych
typach tadunkéw i warunkach pracy.

Proces wspdtpracy rozpoczynamy od szczegotowej analizy potrzeb klienta i charakterystyki procesdw, ktdre maja zostac
usprawnione. Na tej podstawie opracowujemy propozycje dedykowanych rozwiazan technicznych. Gotowe urzagdzenia
s3 nastepnie dostarczane, montowane na stanowisku roboczym oraz uruchamiane po przeszkoleniu personelu.

Zapewniamy petng obstuge serwisowa — zaréwno gwarancyjng, jak i pogwarancyjna. W przypadku zmian w procesie
produkcyjnym oferujemy mozliwo$¢ modernizacji i adaptacji istniejacych urzadzen, tak aby nadal spetniaty swojg
funkcje w nowych warunkach.




SYSTEMOWE WDRAZANIE
siova LIFT T

Ergonomiczna rekojes$é, dzieki ktdrej unoszenie elementéw
wykonuje sie szybko, fatwo oraz bez wysitku.

Idealnie sprawdza sie w centrach dystrybucyjnych

i magazynach, gdzie jest potrzeba ptynnej pracy.

LIFTIT wyposazony w chwytak prézniowy umozliwia
transportowanie zaréwno kartondw, bagazy jak i workdw.
W standardowym wyposazeniu posiada hak,

pozwalajgcy na tatwe przenoszenie wiader.

CHWYTAKI STANDARDOWE

Widtowy Podcisnieniowy Bezpieczenstwo

do palet z jedng przyssawka
Funkcje , kontrolera raczka”
W sterowanie podnoszeniem i opuszczaniem
m sitownik linkowy jazda géra/dot
® wtaczanie/wytaczanie chwytaka
podci$nieniowego

Funkcje reszty uktadu
W sygnalizacja o zasilaniu sprezonym powietrzem

odcisnieniowy m sygnalizacja o uchwyceniu przedmiotu
do opakowan B sygnalizacja o poziomie podcisnienia
m filtroreduktor z zaworem odcinajgcym
[ m uktad ograniczajacy skok chwytaka
po utracie obcigzenia
s W gutomatyczne opuszczanie po zaniku zasilania
® kontrola poziomu podci$nienia

Jak to dziata?

Po przytozeniu przystawki do powierzchni elementu i przyci$nieciu, uruchamiamy prdoznie. Uchwycony przedmiot
unoszony jest dzieki proporcjonalnemu wyzwalaczowi géra/dot, za pomoca przyciskow sterujacych. Uzytkownik sam
decyduje kiedy i jak szybko powinien podnosic. Im mocniej naciskasz, tym szybszy ruch. W potaczeniu ze swobodnym
obrotem tadunku utatwia ostrozne i precyzyjne odtozenie tadunku.

Flansza

£ montazowa
Podcisnieniowy do szybkiej
do workow zmiany

chwytakow

Gioéwne zalety

Chwytak prozniowy jest niezbedny w przypadku wysokiej wydajnosci pracy. Jego uniwersalno$¢ oraz mozliwosé
szybkiego przezbrajania pozwala na uchwycenie materiatéw o ptaskich lub nierdwnych powierzchniach, do réznych
aplikacji o réznych ciezarach. Oferujemy szereg standardowych rozwiazan prézniowych z jedng, dwiema, czterema,
lub wiekszg iloscig przyssawek, a w przypadku gdy wsréd standardowych nie znajdziemy rozwiazania, nasz zespot
zaprojektuje i wykona chwytak specjalnie dla Twoich potrzeb.



MANIPULATORY PRZEMYStOWE

MANIPULATOR
SIGMA S I G U p

Or=r-

N @ SIGup to uniwersalny, pneumatyczny podnosnik linkowy, stosowany do przenoszenia tadunkéw tam,
MPa 0,6 = 0,7 gdzie wymagana jest szybko$¢ i niezawodno$¢ w dziataniu. Niewielkie rozmiary oraz masa urzadze-
nia umozliwiajg fatwy montaz w dowolnej aplikacji. Kompaktowa budowa utatwia zamocowanie

QQ’Q_\AZ'Q,/ na dowolnej powie_rzchni__p_’faskiej, z_a/budowe podwies.zanz_:l lub inte_gral_:je z W’rasr]y_mi urzqdzeniami.
g Szeroka gama konfiguracji i akcesoridw SIGup stanowi o niebywatej uniwersalnosci tego urzadzenia.
2 80 Mozliwos¢ dobrania odpowiedniego chwytaka lub zaméwienia chwytaka dedykowanego, a takze

wersji ATEX, sprawia, ze SIGup mozna zastosowac w dowolnej branzy.



PRZYKLADOWE KONFIGURACJE

SYSTEMOWE WDRAZANIE NOWYCH ROZWIAZAN

Podstawowa wersja pneumatycznego podno$nika linkowego SIGup stanowi doskonatg baze do konfiguracji pozostatych

akcesoridw lub integracji z wtasnymi urzadzeniami:

SIGup Slim

SIGup Slim wyposazony standardowo w chwytak ha-
kowy oraz kontroler typu Slim 0-1. Slim 0-1 umozliwia
sterowanie urzadzeniem przez unoszenie i opuszczanie
uchwytu kontrolera.

SIGup + LIFTIT

SIGup z kontrolerem LIFT IT to superuniwersalny zestaw
do pracy z réznorodnymi tadunkami. Szybkoztgcze i szero-
ki wybor chwytakéw umozliwiaja btyskawiczne dopaso-
wanie do aktualnych potrzeb.

SIGup Balancer

Do sterowania SIGup Balancer zastosowano kontroler
typu Slim 0-1 z czujnikami masy fadunku. Sterowanie
na uktadzie balansera umozliwia swobodne i bezpieczne
manipulowanie zawieszonym fadunkiem oraz pozycjono-
wanie go w przestrzeni.

SIGup KD

SIGup KD z kontrolerem dzwigniowym umozliwia dosto-
sowanie predkoSci pracy urzadzenia przez ustawienie
zakresu predkos$ci oraz odpowiedni poziom nacisku dzwi-
gni. Pozwala na bardzo precyzyjne unoszenie, odktadanie
fadunku.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA

UDZWIG [kg]

SKOK LINKI [mm]

WYMAGANE CISNIENIE MIN. - MAKS. [bar]
ZUZYCIE POWIETRZA [L]

MAKS. WYMAGANY PRZEPLYW [L/min ]
ZABUDOWA

TEMPERATURA PRACY [°C]

EMITOWANY POZIOM HALASU [dB(A)]
MASA CALKOWITA [kg]

80
1800
6-7

17
503

pozioma
5-45
<70
~7



MANIPULATORY PRZEMYStOWE

MANIPULATOR
SIGMA E-SIGup

%\\N\“E E-SIGup to zaawansowany manipulatorprzemystowy klasy IAD (Intelligent AssistDevices), zaproje-
N ktowany z mys$la o maksymalnejprecyzji i adaptacyjnosci w $rodowisku produkeyjnym. Urzadzenie
(?M‘pa 0,6 wykorzystuje nowoczesng architekture mikroprocesorowa oraz ztozone algorytmy sterowania do
automatycznego wykrywania i dynamicznego wywazania tadunku w czasie rzeczywistym. System

QQC‘AZE@ _samoczynni('e'dostosowuje sie do zmian_masy.i _w’raéciwpéci transportowa'nego obiek_tu, utrzymu-
g jac stabilno$¢ oraz optymalna kontrole niezaleznie od zmiennych parametrow operacyjnych. Zinte-
% 170 growany tryb floating umozliwia bezposrednie prowadzenie tadunku bez uchwytu, zapewniajgc
operatorowi wyjatkowa precyzje manewrowania w ograniczonych przestrzeniach. Natychmiastowa

é{; 0 reakcja manipulator_a na s_ygna’fy st_erujface sprayvia, ze E-SIGt_Jp s_tanowi_pi.ynr_]e przed’fuie_nie intepcji
§ 53 ruchu operatora, zwigkszajac wydajno$¢ proceséw oraz ograniczajac obcigzenie fizyczne uzytkownika.
Z OI I;Imks_ 2700 Konstrukcja systemu taczy wysoka ergonomie z zaawansowanym poziomem bezpieczefistwa, co czyni

mm go idealnym rozwiazaniem dla aplikacji wymagajacych maksymalnej niezawodnosci i kontroli.



SYSTEMOWE WDRAZANIE
FUNKCJE URZADZENIA

® kontroler z trybami standard/floating

m dwa funkcyjne przyciski programowalne

® precyzyjny uchwyt z funkcja detekji reki

® uniwersalne ztacze chwytakéw z funkcja wagi

m spirala komunikacyjna CAN

m interfejs programowalny 1/0 (4xIN/4x0UT)

- komunikacja z dedykowanymi chwytakami

m dodatkowy interfejs dla zewnetrznego uchwytu
] L
%‘

m dotykowy ekran TFT z interfejsem dla uzytkownika

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA

UDZWIG [kg] 80 lub 170

SILNIK NAPEDOWY szczotkowy DC

ZASILANIE 230V AC, 50 Hz, 1—fazoyve z uzi(.amienienl, 10A
lub sprezone powietrze min. 6 bar

POBOR MOCY [VA] 800

WYSOKOSC PODNOSZENIA MAKS. [mm] 2700

PREDKOSC trzy predkosci do wyboru

TRYBY PRACY Standard - sterowanie ruchami reki na rekojesci

Floating - sterowanie ruchami przenoszonego produktu

CHWYTAKI mozliwo$¢ adaptacji dedykowanych chwytakow
- komunikacja poprzez port 1/0, 4XWE/4XWY 24V 0,5A

hamulec bezpieczefstwa - w przypadku awarii zasilania, detekcja reki operatora,

AU Power Save mode, hamulec blokujgcy wozek na szynie*

kolumnowa, kolumnowa z ptyta przestawna,

OPCJE ZABUDOWY . . . ) )
podwieszana, podwieszana jezdna, wozek przejezdny

MINIMALNA MASA

AKTYWUJACA TRYB FLOATING [g] o

*opcja



MANIPULATORY PRZEMYStOWE

MANIPULATOR
SIGMA

@0‘42'54’ SIGMA ML to manipulator z sitownikiem pneumatycznym ze zintegrowana linka unoszaca. Wraz
80 z zaprojektowanym i wykonanym chwytakiem znajduje zastosowanie przy pracach zwiazanych
np. z paletyzacja lub depaletyzacja. Zaprojektowany dla kazdej branzy, gdzie wystepuje potrzeba
szybkiej pracy, od przemystu drzewnego po branze spozywcza, rowniez w strefie EX. Wyposazony

é§'“ .<;§:7 w plyte stabilizacyjna oraz teleskopowy stup, z tatwo$cia za pomoca wozka widtowego lub , palecia-
g 0| ) 3000 ka" umozliwia przestawienie manipulatora w dowolne miejsce.
maks.



SYSTEMOWE WDRAZANIE NOWYCH ROZWIAZAN

ML - MK
Z PLYTA PRZESTAWNA

PARAMETRY

ML - SK
KOLUMNOWY

|

CVVVVV

maks.

Obszar Obszar min
roboczy Hp roboczy Hp
R min. R maks. R min. R maks.
ML - SP ML-PJ
PODWIESZANY PODWIESZANY JEZDNY
| | |
- przytaczeniowa ‘ ‘ ‘ ‘
(< (<
<> <>
ay > - >
< <
> > Hk
H maks.
maks. & Hr & Hr
min. min.
Obszar Obszar
Hp roboczy Hp roboczy
R min. R maks. R min. R maks.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA

UDZWIG [kg] 60 80

WYSOKOSC PODNOSZENIA [mm] 1800 1800
MINIMALNY PROMIEN R [mm] 530 440
MAKSYMALNY PROMIEN R [mm] 3000 2500
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MANIPULATORY PRZEMYStOWE

MANIPULATOR
SIGMA -

Ca “«

RSP SIGMA ML-Z to idealna alternatywa dla zurawi i prostych wciagarek. Pozwala na wykonanie operacji
§ '?% 6000 podnoszenia i przemieszczania fadunkéw w dowolnym kierunku. Umozliwia ptynny ruch przenoszonego
o 0| mak: el_ementu i jest pod st/a’fa_ kontrolg operatora. Urzadzenie zasilane jest tyko sprezonym powietrzem,

mm a jego maksymalny udzwig to 50 kg.
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PARAMETRY

ML - ZK xoLumnowy

i R |

2000 mm Obszar Hp
roboczy
R min. R maks.
ML - ZP pRzYSCIENNY ML - ZJ suwNIcowy JEZDNY
G &
|
1 > 77, A
<< S
S
H 51;" jﬁ .
maks. H
maks et
Hr min. = Obszar H Hr Obszar
2000 mm roboczy p min. Hp roboczy
R min. R maks.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA

UDZWIG [kg] 80
WYSOKOSC PODNOSZENIA [mm] 1800
MINIMALNY PROMIEN R [mm] 450 - 650

MAKSYMALNY PROMIEN R [mm] 2000 - 6000
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MANIPULATORY PRZEMYStOWE

MANIPULATOR
SIGMA

N34
é\& ’?yﬂ tatwy w obstudze balanser pneumatyczny z ramieniem przegubowym. Zaprojektowany i przygoto-
Ol = 3000 wany do transportu w dowolnym kierunku tadunkow o wadze nieprzekraczajacej 180 kg.
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PARAMETRY

XS - SK STACJONARNY NA KOLUMNIE XS - MK z ptYTA PRZESTAWNA

maks.

roboczy
R min. R maks.

/ N

Hr Hr
min min
Obszar Obszar
Hp roboczy Hp roboczy
R min. R maks. R min. R maks.
4 N 4 N
CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA
UDZWIG [kg] 50 90 125 180
WYSOKOSC PODNOSZENIA [mm] 1700 1400 1100 800
MINIMALNY PROMIEN R [mm] 850 700 600 500

MAKSYMALNY PROMIEN R [mm] 3000 2500 2000 1500
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MANIPULATORY PRZEMYStOWE

MANIPULATOR
SIGMA

230

£5'r 2 3500

Matogabarytowe urzadzenie do transportu recznego elementéw o masie nawet 230 kg. Niewielki
rozmiar i mozliwo$é balansowania przenoszonym produktem, przektada sie na fatwos$¢ w obstudze
i skuteczno$¢ w dziataniu.
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PARAMETRY

S - SK STACJONARNY NA KOLUMNIE S - MK z PLYTA PRZESTAWNA

maks.

Obszar
roboczy Hp

R min. R maks.

' N

S - PJ PODWIESZANY JEZDNY

Hr Hr
min. min.
Obszar Obszar
Hp roboczy Hp roboczy
R min. R maks. R min. R maks.
4 N 4 N
CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA
UDZWIG [kg] 80 120 150 230
WYSOKOSC PODNOSZENIA [mm] 1850 1600 1300 1050
MINIMALNY PROMIEN R [mm] 1000 850 750 650

MAKSYMALNY PROMIEN R [mm] 3500 3000 2500 2000
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MANIPULATORY PRZEMYStOWE

é\}NIE

. o

Qﬁcmz.&b

$fa) 410

O ED
EEY
£ @E 4000

MANIPULATOR
SIGMA

Zoptymalizowana konstrukcja ramion urzadzenia umozliwia na niewielkim promieniu wysiegnika
i przy niskiej zabudowie, przenoszenie cigzkich elementow.
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PARAMETRY

|///

M - SK STACJONARNY NA KOLUMNIE M - MK z PLyTA PRZESTAWNA
RN RN
@//? ‘?g’i‘si“ - @ 360 // .s%.;c @

maks.

Hr

Obszar
roboczy

Obszar
roboczy

R min. R maks.

4 N

R min. R maks.

M - SP STACJONARNY PODWIESZANY

piyta
przy’faczemowa

AN
maks.

Hr Hr
; Obszar ! Obszar
min. -y roboczy min.  Hp B o
R min. R maks. R min. R maks.
e N 4 N
CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA
UDZWIG [kg] 100 150 230 330 470
WYSOKOSC PODNOSZENIA [mm] 2200 1900 1600 1400 1100
MINIMALNY PROMIEN R [mm] 1150 1000 900 850 700
MAKSYMALNY PROMIEN R [mm] 4000 3500 3000 2500 2000
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MANIPULATORY PRZEMYStOWE

MANIPULATOR
SIGMA

Jlﬁ

'3?\\”“5
MPa 0'6

"Pgﬁmz.&z%\

=

g 700

S ’?yﬂ Wraz z dostosowanym chwytakiem, umozliwia operatorowi transport reczny tadunku w sposéb

= OI R k" 4000 tatwy, szybki i precyzyjny. Zastosowanie najwyzszej klasy podzespotow automatyki i pneumatyki
S nm renomowanych firm czyni prace z manipulatorem w petni bezpieczna.



PARAMETRY

L - SK STACJONARNY NA KOLUMNIE

maks.

min. Obszar
roboczy

R min.

/

R maks.

maks.

SYSTEMOWE WDRAZANIE NOWYCH ROZWIAZAN

L - MK z PLYTA PRZESTAWNA

R min.

'

roboczy
R maks.

N

L - SP STACJONARNY PODWIESZANY

ptyta )
przytaczeniowa

oy -

Obszar
roboczy

min. Hp

R min.

y

R maks.

N

L - PJ PODWIESZANY JEZDNY

Hr
min. Hp

R min.

I

Obszar
roboczy

R maks.

N

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA

UDZWIG [kg]

WYSOKOSC PODNOSZENIA [mm]
MINIMALNY PROMIEN R [mm]
MAKSYMALNY PROMIEN R [mm]

200
2300
1150
4000

280
2000
1050
3500

400
1700
850
3000

530
1400
750
2500

700
1100
650
2000



MANIPULATORY PRZEMYStOWE

MANIPULATOR
SIGMA

WATY, . . PR . .
Q\%‘,\Ammg% Manipulator pneumatyczny do zastosowania w przemysle ciezkim. Dla poprawy ergonomii mani-
gé \\‘0 pulowania chwyconymi elementami, zastosowano wspomaganie ruchu obrotowego w osi stupa.
&Y s



PARAMETRY

XL - SK
STACJONARNY
NA KOLUMNIE

maks.

SYSTEMOWE WDRAZANIE NOWYCH ROZWIAZAN

Obszar
roboczy

R maks.

/ N

XL - SP STACJONARNY PODWIESZANY

Obszar
roboczy

R maks.

N

XL - PJ PODWIESZANY JEZDNY

Obszar
roboczy

R maks.

N

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA

UDZWIG [kg]

WYSOKOSC PODNOSZENIA [mm]
MINIMALNY PROMIEN R [mm]
MAKSYMALNY PROMIEN R [mm]

475 600
2100 1900
1200 1100
4000 3500

750 1050
1600 1300
950 800
3000 2500

21
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MANIPULATORY PRZEMYStOWE

MANIPULATOR
SIGMA

Najwiekszy manipulator pneumatyczny, przeznaczony do transportu tadunkéw o masie powyzej
tony. Moze byc¢ alternatywa dla matych suwnic. Zastosowanie wielu dodatkowych rozwiazan tech-
nicznych (hamulce w osi chwytaka, wspomaganie obrotu w osi kolumny i wysiegnika) umozliwia
w petni ergonomiczne i bezpieczne manipulowanie tadunkiem w wielu osiach.



SYSTEMOWE WDRAZANIE NOWYCH ROZWIAZAN
PARAMETRY

XXL - SK
STACJONARNY
NA KOLUMNIE

Obszar
roboczy

R maks.

N

XXL - SP STACJONARNY PODWIESZANY

plyta i
przytaczeniowa

Obszar Obszar
roboczy Hp roboczy

R min. R maks. R min. R maks.

r N r N

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA

UDZWIG [kg] 550 750 950 1200 1500
WYSOKOSC PODNOSZENIA [mm] 1700 1500 1250 1100 950
MINIMALNY PROMIEN R [mm] 1250 1100 1000 900 750

MAKSYMALNY PROMIEN R [mm] 4500 4000 3500 3000 2500

23
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MANIPULATORY PRZEMYStOWE

SIGmove

MOBILNY PODNOSNIK

AKUMULATOROWY

'\}S“-AIV/&

e 24V

ULK

Z

2CIAZ
e

Q) 130

SIGmove to uniwersalny podnosnik elektryczny o szerokim zastosowaniu. Urzadzenie jest baza do
zamontowania réznego rodzaju przystawek umozliwiajacych podnoszenie i przemieszczanie dowol-
nego rodzaju elementéw, pojemnikéw i opakowan o masie do 130 kg. Jego konstrukcja zapewnia
wygodna, bezpieczna i szybka prace.



SYSTEMOWE WDRAZANIE NOWYCH ROZWIAZAN

FUNKCE URZADZENIA

m elektryczny podnosnik gora/dot

W system soft start/stop

m system zabezpieczenia przed przecigzeniem oraz utratg zasilania

® wymienny, bezobstugowy akumulator zasilajacy ze wskaZnikiem natadowania

® zewnetrzna tadowarka z zabezpieczeniem przed przetadowaniem akumulatorow

® centralny mechanizm hamujacy oraz blokady skretu kot utatwiajacy utrzymanie toru jazdy
W zewnetrzna kaseta sterujgca na przewodzie spiralnym (opcja)

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA

TYP SIGmove 130 M SlGmove 130 L
WYSOKOSC PODNOSZENIA [mm] 1600 2000
WYSOKOSC MAKSYMALNA [mm] ~ 1970 ~ 2370
UDZWIG MAKS. [kg] 130

NAPED UKtADU PODNOSZENIA elektryczny

PREDKOSC PODNOSZENIA MAKS. [mm/s] 110

ZASILANIE AKUMULATOROWE 24V, 9 Ah

tADOWARKA zewnetrzna 30 W, 28.6 V, 1.04 A

CZAS tADOWANIA [h] ~5

ILOSC CYKLI PRACY NA MAKS. OBCIAZENIU 38

STOPIEN OCHRONY IP IP40

25
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MANIPULATORY PRZEMYStOWE

CHWYTAKI
PRZYSTAWKI

Funkcjonalno$¢ manipulatora przemystowego w duzej mierze zalezy od odpowiednio dobranych akcesoridw, takich jak systemy
mocowania fadunku, ptyty no$ne czy specjalistyczne chwytaki. SIGMA S.A. oferuje szeroka game rozwigzan przeznaczonych do
bezpiecznego transportu oraz precyzyjnego pozycjonowania elementéw o zréznicowanych ksztattach, masie i gabarytach. Nasze
chwytaki dostepne sa w wersjach z napedem mechanicznym lub pneumatycznym, co pozwala na ich optymalne dopasowanie do
warunkdw pracy i specyfiki procesu produkcyjnego.

W katalogu przedstawiamy modele referencyjne, ktére stanowig punkt wyjscia do dalszej personalizacji. W przypadku aplikacji
wymagajacych indywidualnego podejscia, nasz zespot inzynieréw projektuje i wykonuje chwytaki oraz dodatkowe przystawki zgodnie
z wymaganiami klienta. Dzieki temu mozliwe jest stworzenie rozwigzania idealnie dopasowanego do konkretnego zadania techno-
logicznego, zwiekszajacego efektywnos$c¢ i bezpieczenstwo pracy. Zapewniamy réwniez wsparcie techniczne na kazdym etapie
wdrozenia.

CHWYTAK CHWYTAK CHWYTAK
ZACISKOWY DO BLACH DO BOBIN

CHWYTAK PRZYSTAWKA CHWYTAK CHWYTAK OBROTOWY
WIDLOWY HAKOWA DO TARCZ DO ZBIORNIKOW
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CHWYTAK CHWYTAK 7
ZACISKOWY Z BOCZNYM POCHWYTEM CHWYTAK CHWYTAK

DO BECZEK | DO BECZEK II

CHWYTAK CHWYTAK
CHWYTAK CHWYTAK
DO BECZEK HI DO SZYB POSCISNIENIOWY z 0BROTEM DO IZOLATOROW

i CHWYTAK
CHWYTAK CHWYTAK WIDLOWY
DO PLYT I DO PLYT II

>

CHWYTAK ’ CHWYTAK | CHWYTAK
DO OPAKOWAN DO TELEWIZOROW DO WORKOW JUTOWYCH
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g, CHWYTAK CHWYTAK J CHWYTAK
DO BATERII DO DtUGICH ELEMENTOW DO KOSTEK TtUSZCZU

CHWYTAK CHWYTAK CHWYTAK

DO PRZETWORNIC ZACISKOWY HAKOWY
CHWYTAK CHWYTAK
PNEUMATYCZNO- CHWYTAK ZACISKOWY
MAGNETYCZNY Z ZACZEPAMI GRAWITACYJNY

CHWYTAK ZACISKOWY CHWYTAK CHWYTAK PODCISNIENIOWY
GRAWITACYJNY DO WALCOW DO WORKOW
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MANIPULATORY PRZEMYStOWE

DZIAL BADAN | ROZWOJU specjalizuje sig w projektowaniu i wdrozeniach nowoczesnych systemow automatyki
i sterowania, robotyki, a takie aparatury kontrolnej | pomiarowej. Wykonywane przez naszych inzynierow projekty
naczaco wplywaja na dziafalnost naszyeh Kiientdw, 2wigkszajge sprawnose, wydajnost | bezpisczenstwa realizowanych
przez nich procesaw. Wykonujemy projekty dostosowane doindywidualnych wymagan adbiorcy przy 2achowaniu wszelkich
norm i zasad bezpigczenstwa. Deigki doswiadczeniu | otwartoscl na nowe rozwiazania jestesmy w stanie sprostad
kazdemu wynwaniu

ROBOTYKA SPECJALIZUJEMY SIE

W APLIKACJACH:
PROGRAMOWANIE robotdw przemysiowych Yaskawa
SERWIS ROBOTOW przemystowych

Projektowanie i wykonywanie ZROBOTYZOWANYCH
ORAZ ZAUTOMATYZOWANYCH STANODWISK ROBOTY wspdlpracujace - COBOTY

PRZENOSZENIE, MONTAZ i obstuga MASZYN
PAKOWANIE, paletyzacia, depaletyzacja

ELEI,('I’R 0 NIKA SEHWI GWARANCYJNY | POGWARANCYJNY

automatyki przemyslowe|
trojeKtaifih ubiaRoy ELERTROMCZNYGH Wykonywanie AUDYTOW BEZPIECZENSTWA dia maszyn,
Projektowanie PLYTEK PCB modernizacje systemaw hezpieczenstwa

MODERNIZACJE ukiadow sterowania maszyn, limii

AUTOMATYKA

OKRESLENIE WYMAGAN | PRZYGOTOWANIE
KONCEPCJI UKEADU STEROWANIA

Doradztwo techniczne w zakresie udoskonalenia
procesow produkcynych | maszyn w celu
zwigkszenia wydajnosci, ograniczenia awanyjnosci.

WYKONYWANIE KOMPLETNYCH

SYSTEMOW STEROWANIA

maszyn i instalacji technologicznych

7 wykorzystaniem sterownikow PLC

{standard kamunikacji Profinet, Profibus,
Ethernet IP, Modbus TCP, Modbus RTU, 10-Link}

PROGRAMOWANIE starownikdw PLC,
{Siemens, Allen Bradley, Schneider, IDEC)

WIZUALIZACJE PROCESOW PRZEMYSEOWYCH
7 wykorzystaniem paneli operatorskich HMI
i kamputerowych stac)i SCADA

PROJEKTOWANIE schematdw elektrycznych

ROZRUCHY | TESTY FUNKCJONALNE URZADZEN
- pomoe przy uruchomienio

PROJEKTOWANIE ORAZ MONTAZ paneli operatarskich,
stanowisk produkcyjnyeh, kantralnych | pamiarowych

SZKOLENIA dia obslugi oraz personela technicznego
PROJEKTOWANIE ukfaddw pneumatycznych
Aparatura KONTROLNO-POMIAROWA

WYKONYWANIE SYSTEMOW WIZYJNYCH
do kontroli jakosci wykonanych elementdw
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PATENTY
INNOWACYJINOSC

Zgtoszenia do
URZEDU PATENTOWEGDO Rzeczpospolitej Polskiej w latach
2001 - 2022

URZAD PATENTOWY & 8
RIECZYPOSPOLITES POLSKIES .EEJ{USZ’:N
32 PATENTOW

WZORY ZGLOSZEN

UZYTKOWE POZOSTAJACYCH
DO ROZPATRZENIA

CERTYFIKATY
JAKOSC

Wdrozone i ciggle udoskonalane

SYSTEMY ZARZADZANIA JAKOSCIA w SIGMA S A,

PN-EN

IS0 9001:2015

sysTemy zarzapzania JAKOSCIA
PN-EN

ISO 3834'2 wymacania JAKOSCI

DOTYCZACE SPAWANIA MATERIALOW METALOWYCH
PN-EN

1 5035'2:2007 poziom certvrikac CL1

SPAWANIE POJAZDOW SZYNOWYCH | ICH CZESCI SKEADOWYCH

NCAGE

2523 H NATOWSKI KOD PODMIOTU
GOSPODARKI NARODOWEJ

NADANY PRZEZ WOJSKOWE CENTRUM NORMALIZACJI,
JAKOSCI | KODYFIKACJI
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SIGMA S.A.

Barak 6, 21-002 Jastkow

e-mail manipulator@sigmasa.pl
tel. +48 81502 33 33
faks +48 81 502 25 53

SIGMASA p|

DZIAt HANDLOWY

e-mail dfeldman@sigmasa.pl
tel. +48 662 122 057

DZIAt EXPORTU

e-mail adam.burdyszek@sigmasa.pl
tel. +48 734 219 203




