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Mechanizmus Vertikdlis tobbtengelyes robot Megengedett nyomaték Ja
Tengelyek szama 6 15
Terhelhetdseg 6kg 16
Ismétlési pontossdg 40,03mm Tehetetlenségi nyomatek Ja
Maximalis kinyulds 915mm 15
Veédelmi fokozat P65 16
Ontémeg 60kg Telepitési feltételek T
Mozgdsi tartomany J1 -170° .. +170° rH 20...80%rH {réncs kanderzadd)
12 45 ... +190° Vibracid  <4,9m/s (0,5G)
3 -155° .. +110° Egyéb KeriFendd 3 gyUkony, korrazn gizok &s Solyadékok
ja -170° .. +170°
15 -120° .. +120° Serdendd a vizred, olajal, kosszal, sth énntkenés
» ]6 o :5_66' .‘*3“)'7 Ne 1elepitse eleMromos raftorrds kone ¥ be
Maximalis sebesség 1 3375%)s
:]2 570'75 ) Tg_ljgsihpéqyfewétel ) Nincs magady
3 38y Kapcsoloszekrény mérete _550mm x 785mm x 410mm
4 3007s Kapcsoldszekrény tomege  S6ke
5w Nevegesfestiiég 30VACS0.508
reepite Padi, plfon
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Mechanizmus Vertikélis tobbtengelyes robot Megengedett nyomaték ja 10Nm
Tengelyek szama 6 15 10Nm
Terhelhetdség 10kg . 16 3Nm
_Ismetlesi pontossag ~ +0,08mm Tehetetlenségi nyomateék ja O,ZSkgmJ
Maximalis kinyilis 1440mm J5 0,25kgm’
Védelmi fokozat IPS6 16 0,05kgm’
“Onomeg  170kg Telepitési feltételek T 0..45°C
Maigési tartomany -Jll o -167° .. +167° rH io..Bosi;m fincs konde nzicid)
12 0 .. +175° NVM  <4,9m/s' (0,5G)
-13 :80' 0'1-50' : égyéb Kerdendd a jyuickony, Komonv gar& eﬂwﬂdﬁ'ﬁoﬁ
i -190° ... +190° hasmabta
.|5 7-1;0'5" 013)' Kerulendd a vizzed, obgal, kossral, sth. érinthe 265
FJG ;2 10 .4 0216' Ne % pitse elektromos 2aplomis ko neldbe
Maximalis sebesség 11 169%s -
2 169 Teljesitmény felvétel _Nincs megadva
i3 ﬁS__'/s Viqulgisizegrejy merete ~ 550mm x 785mm x410mm
J4 280%/s Kapcsoloszekrény tomege S56kg
15 240°/s Néviegesfesziltseg 380VALC 50-60Hz
16 520%'s Telepités Padlg, plafon
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Mechanizmus Vertikalis tébt:tengelyes robot Megengedett nyomatévl;‘ J4 10Nm
_Tengelyek szama 6 15 10Nm
Terhelhetdseg 10kg i6 3Nm
Ismétlési pontossag +0,08mm Tehetetlenségi nyomatek J4 O,ZSkgm)
Maximalis kinyulds 1440mm J5 0,25kgm1
_ Vedelmi fokozat IP56 J6 0,05kgm”
Ontémeg 170kg Telepitési feltételek T 0..45°C
Mozgdsi tartomany J1 -167° .. +167° rH 20..80%rH fincs konderzicia)
12 0 .. +175 NVM  <4,9m/s (0,5G)
-:li 7~§6: _;156' i E-gyhéb Kerdendd a g:,‘;lA«Tmy, komonv gazok ;:fd-'adekdl
Ja 1907 . Giﬂj' hasmabta
]S -105° :;l:i)' Kerdlendd 3 vizel, objal, kossral, sth. drinthe 265
16 2107 .. 02_10; Ne e pitse elektromos zajorris ki zelébe
Maximalis sebesség ~ J1  169%s
12 >1L69'/sA Teljesitmény felvétel agadv
i3 169'/'5 Kabcsok‘:szekrény merete 550mm x 785mm x 410mm
14 280/5 Kapcsoliszekrény tomege Sekg
15 240s Névleges fesziltség 380VAC 50-60Hz
16 520°/s Tele_pitg;s_ ?pdld, plafon
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6 TENGELYES IPARI ROBOT

Mechanizmus Vertikdlis tobbtengelyes robot Megengedett nyomaték J4 48Nm
_Tengelyek szama 6 15 48Nm
Terhelhetdseg 20kg 16 28Nm
Ismétlési pontossdg +0,08mm Tehetetlenségi nyomatek Ja 1,8kgm’
Maximalis kinyulds 1720mm J5 1L8gmj
_ Vedelmi fokozat P56 16 0,_8kgmJ
Ontémeg 285kg Telepitési feltételek T 0..45°C
Mozgdsi tartomany J1 -167° .. +167° rH 20..8026rH fnincs konde nzicid)
12 0..475 _NVM_ <4,9m/s’ (0,56)
13 -80" ... +150° Egyeb Kerdendd a gydiékony, korony gazok és folyadekok
14 190 ... +190° haszibta
15 105° . +130° Kerdendd 3 virzel, objal, kosszal, stb. érietherés
) - jG .2 10‘ 4 02 10‘ Ne welepitse elokitromos rajfiorras ko eiéde
' "‘ { g . Maximlis sebesség  J1  159%/s
e ' 12 159%/s Teljesitmény felvétel Nincs magady
oy t | e el e 1 i3 169'/5 ‘Kba_r.)csoldszelkrrefn_y mérete 550mm x 785mm x 410mm
| Liser 13: 280/5 Kapcsoloszekrény tomege Seke
letreax PR 5 _ “2_40‘/_5 Néviegesfesziltség 380VAC 50-60Hz
=1 = 54 %6 483 Telepités Padls, plafon
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Mechanizmus Vertikdlis tobbtengelyes robot Megengedett nyomaték J4 48Nm
_Tengelyek szama 6 15 48Nm
Terhelhetdseg 20kg J6 28Nm
Ismétlési pontossdg +0,08mm Tehetetlenségi nyomatek Ja 1,8kgm’
Maximalis kinyulds 1720mm J5 1,”8}_(.ng
_ Védelmi fokozat IP56 16 0,8kgm’
Ontémeg 285kg Telepitési feltételek T 0..45°C
Mozgdsi tartomany 11 -167° .. +167° rH 20..8026rH fnincs konde nzicid)
J2 .75 NVM_ <49m/s’ (0,56)
13 -80" ... +150° Egyeb Kerdendd a gydiékony, korony gazok és folyadekok
1 ! Ja -190° ... fig)' hasmaibta
- - sl | 15 -105° ... ,.iii‘ Kerdendd a vizzel, olgal, kosszal, s1b. érinthe 285
! V-‘-‘ ’ A JG ,2 10' 4 ’210' Ne %k pitse eloktromas rajforras ko zeiébe
B Maximalis sebesség 1 _15_9'/5
' o ! » 12 159%s Teljesitmény felvétel Nin gady
¢ (1) ! ' ) i3 _169_'/5 Kapcsoloszek rény mérete 550mm x 785mm x410mm
B - e o O | o4 Sir 14 2807/s Kapcsoloszekrény tomege Sekg
e J o 55 2007s Névieges feszittség 380VAC 50-60Hz
R 6. #83ys Telepltés, Padid, plafon
- - L ]
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6 TENGELYES IPARI ROBOT
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Mechanizmus Vertikdlis tobbtengelyes robot Megengedett nyomaték J4 Z4Nm
Tengelyek szama 6 15 2Z4Nm
Terhelhetdseg 10kg 16 14Nm
Ismétlési pontossdg +0,08mm Tehetetlenségi nyomatek Ja 1,kgm’
Maximalis kinyulds 1920mm 15 1L§Iigm’
_ Vedelmi fokozat body: IP54, wrist: IP30 16 O,SkgmJ
Ontémeg 288kg Telepitési feltételek T 0..45°C
Mozgasi tartomany J1 +167°, falon: £30° rH 20..80%rH finss konderaicid)
12 0..475 _NVM_ <4,9m/s’ (0,5G)
13 -80* ... +150° Egye'b Kerdendd a gyddkony, komony gazok és falyadekok
Ja -190° ... +190° hasmalta
15 -105° ... +130° Kerdendd a viezel, obgal, kosszal, sib. érienthe 285
jG -210' 4 0210‘ Ne wlepitse cloktromas zajforras ko zeiéde
Maximalis sebesség 1 159/5_
2 159°/s Teljesitmény felvétel Ninc magady
13 169'/5 ‘Kbavr.Jcsoldsz'e‘l.(rrejny merete SSQmm x ﬁSm x410mm
s Kapcsoléssckriny tomege  Seks
JS i@d‘/_s _Névleges fﬁzﬁhség 3&)VAC50-60H2
6 4837 Telepités Padl, plafon, fal
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Mechanizmus Vertikdlis tobbtengelyes robot Megengedett nyomaték J4 Z4Nm
_Tengelyek szama 6 15 2Z4Nm
Terhelhetoseg 10kg 16 14Nm
Ismétlési pontossdg +0,08mm Tehetetlenségi nyomatek Ja 1,kgm’
Maximalis kinyulds 1920mm J5 1L§gmj
_ Vedelmi fokozat body: IP54, wrist: IP30 16 O,SkgmJ
Ontémeg 288kg Telepitési feltételek T 0..45°C
R Mozgasi tartomany J1 +167°, falon: £30° rH 20..80%rH finss konderaicid)
' 12 0..475 _NVM_ <4,9m/s’ (0,56)
- - 13 -80° ... #150° Egyéb Kerdendd a gydiékony, komonv gazok és fatyadekok
d v .L— :. : Ja -1%: .. ¥190° hasmaiata
- . /! ) jS -105 - 9130‘ Kerdendd a viezel, obgal, kosszal, sib. érienthe 285
g “ = 4 s 16 -210° .. +210° Ne %k pitse eloktromas zafforras ko zelébe
e . fHeo 1 ot  Maximalis sehesseg  J1 159%s
. o —— —
—. < e =i 12 159%/s Teljesitmény felvétel Nincs magady
- 1 d o 13 A16‘9"/s Kapcsoloszekrény meérete 550mm x 785mm x410mm
wt Lot " 280%/s Kapcsoloszekrény tomege Sekg
- = 5 240%s Névieges fesziltség 380VAC 50-60Hz
6. #83ys Telepltés, _Padid phafon
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Mechanizmus Tabbtengelyes robot Tehetetlenségi nyomaték nevl. O.mSkgm‘
Tengelyek szama 4 (forga tengelyek) max. 0,05kgm’
Terhelhetdség névl. 1kg Telepitési feltételek T 0..45°C
max. 3kg rH 20..80%rH {nincs konderzacio)
Ismétlési pontossag BivH2 +£0,0imm NVM <4,9m/s‘ {0,5G)
#3 +0,0imm Egyéb Kerdendd 3 gydiékony, koronv gdzok & folyadékok
#4 +0,01° hasmieta.
Maximalis kinvdla's 400mm Kerdendd 2 vazel, oRjal, kosszal, sth. erimtie 265
Veédelmi fokozat nincs mesad Ne % b pitse cloktromas zadorras kozelebe
Ontameg 13kg
Mozgasi tartomany #1 +132°
#2 +141°
% 170mm
R4 4360° Teljesitmény felvétel 0,7kVA
' Maximalis sebesség *#‘fﬁl 7.726'/5 K;pcsglaszekmnv_merete nincs m fv
"2 n0'fs Kapcsoldszekrény tomege 111- s
E 1000mm/s Néviegesfeszutseg  rnc mesed
#a 2560'/ H 'i'elepités Padlo
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Mechanizmus Tabbtengelyes robot Tehetetlenségi nyomaték nevl. O.mSkgm‘
Tengelyek szama 4 (forga tengelyek) max. 0,05kgm’
Terhelhetdség névl. 1kg Telepitési feltételek T 0..45°C
max. 3kg rH 20..80%rH {nincs konderzacio)
Ismétlési pontossag #1v#2 +0,0imm NVM <4,9m/s’ (0,5G)
#3 +0,01mm Egyéb Kerdendd 2 gyuiékony, koronv gizok & folyadékok
#4 +0,01° hasmilta
Maximalis kinydlds 400mm Kerdendd a vazel, oRjal, kosszal, stb. erivtie 265
Veédelmi fokozat nincs mezadva Ne b pitse clektromas zagdorras ko zelehe
Ontameg 13kg
Mozgasi tartomany #1 +132°
#2 %14!.'
#3 170mm
Ha 4360 Teljesitmény felvétel 0,7kVA
Maximalis sebesség  #1 720°/s Kapcsoldszekrény mérete tincs megad
R Kapcsoldszekriny tomege 111021
#3 ;OQQmm/s h@évleggéfazﬁhség _ nines m |
B4 2560'/5 'i'elepités  Padlo
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VEZERLO SZEKRENY
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1 TENGELYES POZICIONALO 2 TENGELYES POZiCIONALO




