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M-3 LR Mate LR-10 M-10 M-20 M-710 CRX CR - R-1000 R-2000 M-410 M-800

1 000/0 FAN U C Az Onnek nydjtott eldnyok:

e tobb mint 100 kiilonb6z6 robottipus
terhelhetéség 2300 kg-ig
robotok az alapvetd dsszetev6i a magas kovetelményeket tdmaszté automatizalasi )’ munkavégzési téVOl.Ség 4683 mm—ig

A FANUC a robotok legszélesebb valasztékat kinalja a vildgon, hogy a legkdilon-
félébb alkalmazasi terliletek és iparagak igényeinek tudjon megfelelni. Ezek a

feladatoknak.

egyszerU kezelés
optimalizalt energiafogyasztas
az élettartam végéig elérhet6 alkatrész-utanpdtlas

A FANUC a vilag vezetd gyartdja a gyarautomatizalasi megoldasoknak, csaknem
40 év tapasztalattal a robottechnika fejlesztésében, tobb mint 760 000 telepitett
robottal szerte a vilagon, és elégedett tgyfelekkel a vildg minden sarkaban.



Egyszeriivé tessziik még a legkomplikaltabb automatizalasi feladatokat is:

a FANUC minden robotja, CNC-je és gépe ugyanazt a vezérldplatformot hasznalja.
Ez azt jelenti, hogy a rakodashoz és kirakodashoz hasznalt robotok gyorsan és egyszerlien

beépithetdk a szerszamgépekkel kapcsolatos elgondolasaiba.

A gépek és robotok egyszerlien egymashoz kapcsolhatok a FANUC-illesztéfeliileten keresztiil.
A CNC vezérlokon talalhatoak a robotok figyelésére és vezérlésére szolgald képerny6k és viszont.

Elérhetéek hatékony haldzatkezelési megoldasaink is, amelyek lehet6vé teszik az automatizalt
gyartésorok és szerszamgép-rendszerek dsszekapcsolasat.

EGY VEZERLOPLATFORM
VEGTELEN LEHETOSEGEK
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TALALJA MEG AZ ON ROBOTJAT!
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TEHERBIRAS [kg] —>»
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TALALJA MEG AZ ON ROBOTJAT!  CSU KL(')S ROBOTOK
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LR Mate Sorozat

LR Mate 200iD

Robot

Sorozat

LR Mate 200
LR Mate 200
LR Mate 200
LR Mate 200
LR Mate 200
LR Mate 200
LR Mate 200
LR Mate 200

LR Mate 200
LR Mate 200

Verzié

Tipus

4SH
4S

4SC
7H

7C
TWP

7L
7LC
14L

VezérlGszekrény tipusa

vezérldszek

Mate
vezérldszek

vezérldszek
B-
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vezérldszek
A-
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Plus
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@ alapkiépités

ie

Max. munkavégzési
tavolsdg: 911 mm

Max. terhelhet6ség
a csuklonal: 14 kg

Kaphato robotvaltozatok:

LR Mate 200iD/4SH

Rovid kard, 5 tengelyes
(2 integralt magnesszelep)

LR Mate 200iD/4S

Rovid karu
(2 integralt magnesszelep)

LR Mate 200iD/4SC

Rovid kar, tisztatéri, élelmiszeripari zsir (2 beépitett
elektromagneses szelep), fehér epoxibevonat

LR Mate 200iD/7H

5 tengelyes, (22 integralt magnesszelep)

LR Mate 200iD/7C

Tisztatéri, élelmiszeripari zsir (2 beépitett
elektromagneses szelep), fehér epoxibevonat

LR Mate 200iD/7WP

Mosasallo

Vezérelt tengelyek

o

o o~
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o o~ o~ o o o

LR Mate 200iD

Alaptipus (2*2 integralt magnesszelep)

LR Mate 200iD/7L

Hosszl kard (2*2 integralt magnesszelep)

LR Mate 200iD/7LC

HosszU kar, tisztatéri, élelmiszeripari zsir (22 beépitett
elektromagneses szelep), fehér epoxibevonat

LR Mate 200iD/14L

Hosszu kard (2'2 integralt magnesszelep)

[=2]
?
3
g = Mechanikai
2 tomeg
5= (kg) J1
‘©
£
°
+0.013** 19 360
+0.01** 20 360
+0.013** 20 360
+0.018** 24 360
+0.018** 25 360
+0.018** 25 360
+0.01** 25 360
+0.01** 27 360
+0.018** 27 360
+0.01** 27 360
O kérésre - nem kaphatd

Mozgasi tartomany (°) Maximalis sebesség (°/s) 17

J2 J3 Ja J5 Jé N J2 J3 Ja J5 Jé

230 402 240 720 - 460 460 520 560 1500

230 402 380 240 720 460 460 520 560 560 900
230 402 380 236 720 460 460 520 560 560 900
245 420 250 720 - 450 380 520 545 1500

245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000
245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000
245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000
245 430 380 250 720 370 310 410 550 545 1000

245 430 380 250 720 370 310 410 550 545 1000
245 430 380 250 720 120 61 58 400 240 400

J4 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm?)

8.86/0.2
8.86/0.2
8.86/0.2
16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47

16.6/0.47
31.0/0.66

J5 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm?)

4.0/0.046

(5.5/0.083)

8.86/0.2
8.86/0.2

4.0/0.046
(5.5/0.15)

16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47
31.0/0.66

J6 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm?)

4.9/0.067
4.9/0.067

9.4/0.15
9.4/0.15
9.4/0.15
9.4/0.15
9.4/0.15
13.4/0.30

(kW)

A'\tlagos
teljesitményfelvétel

o
2]

o2
[ RRY]

Védettség
~ ~
2L v B2
2o o L@
5 o o maf
o QN XL
[~ o=
5T poGam
TT O &@
© ©

1P67
P67
P67
IP67/IP69K
P67
IP67/IP69K
IP67/IP69K
IP67/IP69K
P67
IP67/IP69K

IP67/IP69K
P67
IP67/IP69K
IP67/IP69K
IP67/IP69K
P67
IP67/IP69K

( ) hardver és/vagy szofver opciéval ~ * 2) opcionalisan 3 elektromagneses szelep *17) az LR Mate 200iD/14L vonatkozélag: Max. linearis sebesség 500 mm/sec  ** 1S09283 szabvany alapjan



Max. munkavégzési
tavolsag:

Max. terhelhet6ség a
LR-10 Sorozat 50 ) coukiondl: 10/13kg 3 o229

Kaphato robotvaltozatok:

LR-10iA/10 Alaptipus

e (22 integralt magnesszelep)
-y
A
%
® .
& —
o
LR-10iA/10
Robot Vezérlé x ¥ Mozgasi tartomany (°) Maximalis sebesség (°/s) = Védettség
W Py P LE = @ E
Vi Vezérl k t 5 N o 2 = ~ ~
erzio ezertoszekreny tipusa hMax‘ terr  8E 2  E_  Mechanikai J4nyomaték/  J5nyomaték/  J6nyomaték/ | 8§ L _ e , B
© x~ x x~ ~ x helhetéség ¢ 5 o S E - A A A S 2@ o L
2 : o S 3] 2 acsuklondl B8 = o€ tomeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség L.E‘Eﬁ 7 &£ ogaf
Sorozat E Tipus o ég Sl gl gl g (ko) =< B 3= (kg) J1 J2 J3 Ja J5 Jé J1 J2 J3 Ja J5 Jé (Nm/kgm?) (Nm/kgm2) (Nm/kgm?) z£ 8 2 5 =22 g
S £G §5G 28 G G s ® @ Rl 253 83
83 ER g% 5% % % =& 3 g = &E O &%
T S22 o0 =2 42 m? > K] = o G
LR-10 iA 10 . - . - - 10/1373 1101 6 £0.01** 46 370 235 421 380 250 720 300 230 340 500 400 800 21.0/0.77 21.0/0.77 10.0/0.28 - 1P67 1P67
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphato [ ) hardver és/vagy szofver opcidval ~ *2) opcionalisan 3 elektroméagneses szelep ~ *3) opcionalis nagy terhelhetéségl mod = max 890mm mikodési tér  ** 1509283 szabvany alapjan

9



Oktatasi Csomagok

e —
I

CRX-10iA

Robottechnikai ismeretek iskolak és egyetemek szamara

Minden alapveto szakismeret kiilon csomagban.

Tervezésénél a fiatal tanuldkat tartottuk szem elétt, hogy kozvetlen tapasztalatot szerezhessenek az élvonalbeli ipari robotok programozasaban és mikaddtetésében
A csomagok tartalma szorosan kapcsolodik a modern ipari alkalmazasokhoz és megtalalhato benniik minden Utmutatas az oktatashoz.

10



Max. munkavégzési
tavolsag: 2028 mm

Max. terhelhetéség
M-10 Sorozat 50 ) acsukional: 16 kg

Kaphato robotvaltozatok:

M-10iD/8L Hossz( kard, tireges csukléju/alap
I M-10iD/10L Hosszu kard, lreges csukléju/alap

M-10iD/12 Ureges csukléju/alap

M-10iD/16S Rovid kar, lreges csukld/alap

M-10iD/12
Robot Vezérlg x g Mozgasi tartomany (°) Maximalis sebesség (°/s) = Védettség
” PSP $E = & z
Ve Vezérl ki t b N 2 £ =
erzio ezerioszekreny tipusa XA, SE 2 S —  Mechanikai J4 nyomaték/  J5nyomaték/  J6nyomaték/ 8L _ E BRI E 2
© x~ ~ ~ ~ x helhetéség ¢ 5 o S E - A A A ST 2w o LW
e, .3 ] ] ] S L couklondl BE o & E tomeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség 2% |y B5|sEEs
Sorozat 5 Tipus o gglcg 2 2 2 kal 2 8= (kg) J1 J2 J3 Ja J5 Jé J1 J2 J3 J4 J5 Jé (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) Z S e 2h =258
> = E‘B 5| oF 5 5 9 2z S K ) 0% HOom
D= SN &8 By N ¥ =2 3 £ T e © 29
T 02 o2 32 «2 o? > K] 2 ] ]
M-10 iD 8L . - - o . o 8 2032 6 £0.03** 180 340(370) 235 455 380 360 900 210 210 220 430 450 720 16.1/0.63 16.1/0.63 5.9/0.061 1 Pt Hed
M-10 iD  10L . - - o . o 10 1636 6 £0.03** 150 340(370) 235 455 380 360 900 260 240 260 430 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54/IP65 P67
M-10 iD 12 . - - o . o 12 1441 6 £0.02** 145 340(370) 235 455 380 360 900 260 240 260 430 450 720 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54/IP65 P67
M-10 iD 165 . - - o . o 16 1103 6 £0.02** 140 340(370) 235 340 380 360 900 290 270 270 430 450 730 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54 /IP65 P67
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphatd ( ) hardver és/vagy szofver opcidval ~ ** 1509283 szabvany alapjan
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Max. munkavégzési
tavolsag: 2272 mm

Max. terhelhetéség a
M-20 Sorozat 86 ) csuktonal: 35 kg

Kaphato robotvaltozatok:

- M-20iD/12L Hosszl kard, treges csukldji/alap
iy M-20iB/25 Alaptipus (2 integralt magnesszelep)
M-20iD/25 Ureges csukldju/alap
M-20iB/25C Tisztatéri, élelmiszeripari zsir, fehér epoxibevonat
M-20iB/35S Rovid karu
M-20iD/35 Magas inercia, lreges csuklé/alap
M-20iD/12L
Robot Vezérls B x ? Mozgasi tartomany (°) Maximalis sebesség (°/s) = Védettség
aE = 0 ‘@
Vo, VezérlGezekramy fi 3 AR T
erzio SHSNE Ay W[ hMax. (e SE © £ Mechanikai J4 nyomaték/  J5nyomaték/  J6nyomaték/ 8 _ 3e o 3e
© ~ ~ ~ ~ x helhetéség %5 o S E - . . . S LT 0o LW
e =8 B (3] @ 8|5 csuklénal| B8 | = 5 £ tomeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség LIX |y 2L 9g8as
Sorozat 5 Tipus = g8 ®¢ 8 & 9 (kq) €3 ® R (kg) J1 12 13 J4 J5 J6 a1 J2 13 Jé 45 J6 (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm2) < 2 g B ;u =gk 5
2 2, S3g3f 3 3 M 52§ 03 T " iE 338
gz S8 58 2% 48 4t 2§ g w > w >
M-20 iD 120 o - - o o o 12 2272 6 +£0.03** 250 340(370) 260 475 400 360 900 210 210 265 420 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54/IP65 P67
M-20 iB 25 o - - o o o 25 1853 6 +0.02** 210 340 (360) 240 303 400 290 540 205 205 260 415 415 880 51/2.2 51/2.2 311.2 1 P67 P67
M-20 iD 25 ° - - o ° o 25 1831 6 +0.02*%* 250 340(370) 260 458 400 280 (360) 540 (900) 210 210 265 420 420 720 52.0/2.4 52.0/2.4 32.0/1.2 1 IP54/1P65 P67
M-20 B 25C o - - o o o 25 1853 6 +£0.023** 210 340 (360) 240 303 400 290 540 205 205 260 415 415 880 51/2.2 51/2.2 31/1.2 1 IP67 P67
M-20 iB 355 o - - - o o 35 1445 6 +0.02** 205 340(360) 240  301.5 400 260 540 205 205 260 415 415 880 51/2.2 51/2.2 31/1.2 1 P67 P67
M-20 iD 35 o - - o o o 35 1831 6 +0.03** 250 340 (370) 260 458 400 280 (360) 540 (9000 180 180 200 350 350 400 110.0/4.0 110.0/4.0 60.0/1.5 1 IP54/1P65 1P67
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphaté ( ) hardver és/vagy szofver opciéval ** 1509283 szabvany alapjan
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M-710 Sorozat

M-710iC/50

Robot

e

Sorozat §
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC

Tipus

12L
20L
20M
45M
505
50T
50H
50
50E
70T
70

Verzio

R-30iB
Plus

Vezérlé

Vezérlszekrény tipusa

Compact

vezérl6szek

Open air

vezérlbszek

Mate

o

o

o

vezérlészek

A-

vezérlészek

B-

vezérl8szek

o o

o

Max. ter-
helhetdség
a csuklonal

(kg)

12
20
20
45
50
50
50
50
50
70
70

Munkavégzési
tavolsag (mm)

ie

Max. terhelhetdség
a csuklonal: 70 kg

Max. munkavégzési
tavolsag: 3123 mm

Kaphato robotvaltozatok:

M-710iC/12L, /20L

Hosszu karu

M-710iC/20M, /45M

Nagy tehetetlenség(

M-710iC/50S

Révid karu

M-710iC/50H

5 tengelyes

M-710iC/50, /70

Alaptipus

M-710iC/50E

Eltolt csukléju

M-710iC/50T, /70T

Fliggesztett szerelés(

Vezérelt tengelyek
Ismétlési pontossag
(mm)

+0.09**
+0.06**
+0.06**
+0.06**
+0.04**
+0.07
+0.15
+0.03**
+0.07
+0.07
+0.04**

o~ o~ o~ o~ Ul o~ o~ O~ O O O

Mechanikai
tomeg
(kg)

540
540
530
570
545
410
540
560
560
410
560

360
360
360
360
360
*1)
360
360
360
*1)
360

Mozgési tartomany (°)

J2

225
225
225
225
169
261
225
225
225
261
225

Maximalis sebesség (°/s)

J3 Ja J5 Jé N J2 J3 J4 J5 Jé

434 400 380 720 180 180 180 400 430 630
432 400 280 900 175 175 180 350 360 600
435 400 280 900 175 175 180 350 360 600
440 800 250 800 180 180 180 250 250 360
376 720 250 720 175 175 175 250 250 355
491 720 250 720 *1) 175 175 250 250 355
440 234 720 - 175 175 175 175 720 -
440 720 250 720 175 175 175 250 250 355
440 720 380 720 175 175 175 250 240 340
491 720 250 720 *1) 120 120 225 225 225
440 720 250 720 160 120 120 225 225 225

@ alapkiépités O kérésre - nem kaphatd

J4 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm?)

22.0/0.65

39.2/0.88

39.2/0.88
206/28
206/28
206/28
150/6.3
206/28
206/28
294/28
294/28

( ) hardver és/vagy szofver opcidval

J5 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm?)

22.0/0.65
39.2/0.88
39.2/0.88
206/28
206/28
206/28
68/2.5
206/28
176/10.8
294/28
294/28

J6 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm?)

9.8/0.17

19.6/0.25

19.6/0.25
127/20
127/11
127/11
127/11
98/3.3
147/11
147/11

Atlagos
teljesitményfelvétel

|19
[T

2.5
2.5
2.5
2.5
2.5
2.5
2.5
2.5
2.5

*1) a sin specifikaciojatol fliggéen

Védettség

?‘O 0w } el

= £T o L@

E g a=looed

g 28 Sos

af® HO ol

£33 &g
IP54/IP67 P67
IP54/1P67 IP67
IP54/1P67 1P67
IP54/IP67 P67
IP54/1P67 IP67
IP54/IP67 1P67
IP54/IP67 P67
IP54/1P67 IP67
IP54 P67
IP54/IP67 P67
IP54/1P67 IP67

** 509283 szabvany alapjan
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N

M-410 Sorozat

M-410iC/185

Sorozat

M-410
M-410
M-410
M-410
M-410
M-410

14

Robot

Verzié

Tipus

140H
110
185
315
500
700

Verzio

R-30iB
Plus

Compact

Vezérlé

VezérlGszekrény tipusa

vezérldszek

Open air

vezérldszek

Mate

vezérldszek

A

e o P
vezérldszek
B-

vezérldszek

o o

o

Max. ter-
helhetéség
a csuklonal

(kg)

140
110
185
315
500
700

Munkavégzési
tavolsag (mm)

Max. munkavégzési

g’ Max. terhelhetéség
¢ tavolsag: 3143 mm

a csuklonal: 700 kg

Kaphato robotvaltozatok:
M-410iB/140H
M-410iB/700
M-410iC/110
M-410iC/185, /315, /500 Ureges csukléj

5 tengelyes, belsé csuklo

Ureges csukléju

Bels6 csuklo

Mozgasi tartomany (°) Maximalis sebesség (°/s)

o
AN
o 2
S L
< ég Me:vhanlkal
= 2 émeg
i 3= (kg) n J2 J3 J4 J5 Jbé J1 J2 J3 Ja J5 Jb
g =
£ 5
5 +0.2 1200 360 155 112 20 720 - 140 115 135 135 420 -
4 +0.5 1030 370 125 140 720 - - 145 130 140 420 - -
4 +0.5 1600(133014s | 360 144 136 720 - - 140 140 140 305 - -
4 +0.5 1600(133014s | 360 144 136 720 - - 90 100 110 195 - -
4 +0.5 241001910+ 370 144 136 720 - - 85 85 85 200 - -
4 +0.5 2700 360 144 136 540 - - 60 60 60 120 - -

@ alapkiépités O kérésre - nem kaphato

(Nm/kgm?)

147
53
88

155

250

3 Védettség
2

J4 nyomaték/  J5nyomaték/  J6 nyomaték/ = Q€ _ E ) K Y’,
tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség E’ﬁ E = B SER
2 2 ZES Y ON =X
(Nm/kgm?) (Nm/kgm?) < E e
D) a8 HOo
= oo O ©
2 © ~ ©
53 3 P54 P54
- 3 IP54 IP54
- 3 P54 IP54
- 3 P54 IP54
- 3 P54 P54
- 3 IP54 IP54

490

( ) hardver és/vagy szofver opciéval

*4) allvany tipusa (vezérléssel)

valaszthatd

*5) kompakt alap tipus (vezérlés nélkil)



N

Sorozat M-800

M-800iA/60

Sorozat

M-800

Robot

Verzio

iA

Tipus

60

Verzio

R-30iB
Plus

Compact

Vezérl

VezérlGszekrény tipusa

vezérldszek

Open air

vezérldszek

Mate
vezérldszek
A-

vezérldszek
B-

vezérldszek

o

Max. ter-
helhet6ség
a csuklonal
(kg)

60

Munkavégzési
tavolsag (mm)

N
o
=
o

Kaphato robotvaltozatok:

ie

Max. terhelhetdség
a csuklonal: 60 kg

Max. munkavégzési
tavolsag: 2040 mm

M-800iA/60

Nagy merevségi modell

Vezérelt tengelyek

o~

Ismétlési pontossag
(mm)

+0.03**

Mechanikai
tomeg
(kg)

820

n

370

J2

225

Mozgasi tartomany (°)

J3

340

Ja

720

J5

250

Maximalis sebesség (°/s) = Védettség
‘@
= ~ ~
J4nyomaték/  J5nyomaték/  J6nyomaték/ 8L _ 39 ° 38
tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség = 55 = = B < EES
Jooon 2 3 U4 U5 J6 (Nmkgm?2 | (Nm/kgm?  (Nm/kgm?d EET @ 2H ZZOH
3 [ T T -4
Hol T O O
2 © ~ w© ~
720 150 150 150 260 260 400 210/30 210/30 130/20 25 - -
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphato [ ) hardver és/vagy szofver opcidval ** 509283 szabvany alapjan

15



M-900 Sorozat

)

M-900iB/700
~

Sorozat

M-900
M-900
M-900
M-900
M-900
M-900

16

Robot

Verzié

Tipus

280
280L
330L

360
400L

700

Vezérlé
Verzid Vezérl6szekrény tipusa
X X X X X
[ [ [ [ [
=& 8 8 8 IS
o o0 B b b
@ @° ®L 9
= ST T gL = =
9 £0 g0 S0 0 ]
] SN &y By . N . ©
o O> 05> =5 4«5 o3>
(] = = . o
. = = . o
L) - - - L[] o
(] = = = . o
. = = = = ]
° - - - - °

Max. ter-
helhet6ség
a csuklonal

(kg)

280
280
330
360
400
700

Munkavégzési
tavolsag (mm)

Max. munkavégzési

g’ Max. terhelhetdség
® tavolsag: 3704 mm

a csuklonal: 700 kg

Kaphato robotvaltozatok:
M-900iB/280

M-900iB/360, /700
M-900iB/280L, /330L, /400L  Hosszi kar

Nagy szilardsagu tipus

Alaptipus

~ 2 Mozgasi tartomany (°) Maximélis sebesség (°/s)

s 8

R L

g §_ £ Metg_hanlkal

£ =g dmeg

< $= (kg) J1 J2 J3 J4 J5 Jé N J2 J3 J4 J5 J6
g

3 €

= 5

6 +0.1%* 1700 370 151 224 720 250 720 110 105 100 110 110 180
b +0.1%* 1600 370 151 224 720 250 720 110 105 100 125 125 205
6 £0.1%* 1780 370 151 164 720 250 720 100 85 85 90 85 165
6 +0.1%* 1540 370 151 224 720 250 720 110 105 100 110 110 180
b +0.1%* 3150 360 154 160 720 244 720 80 80 80 100 100 160
6 +0.1%* 2800 360 154 160 720 244 720 80 80 80 100 100 160

@ alapkiépités O kérésre

J4 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm?)

1960/260 (460)
1700/215 (340)
2205/340
1960/260 (460)
3400/1098
3400/1098

- nem kaphato

J5 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm?)

1960/260 (460)
1700/215 (340)
2205/340
1960/260 (460)
3400/1098
3400/1098

[ ) hardver és/vagy szofver opcidval

J6 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm?)

1050/160 (360)
950/140 (260)
1200/220
1050/160 (360)
1725/444
1725/444

® Védettség
‘o
=
8s. 3z 4. 3
S8 4 S£ ob3
= = ~ N = X
g *° £8 3%
2 TT O @«
] i ©
3 IP54 /IP56 1P67
3 IP54 /IP56 P67
3 IP54 /IP56 1P67
3 IP54 /IP56 P67
5 IP54 /IP56 1P67
5 IP54 /IP56 P67

valaszthatd

** 1509283 szabvany alapjan



Max. terhelhetdség

M-1000 Sorozat Ty ) acsukignal:

1000 kg

Max. munkavégzési
tavolsag:
3253 mm

r“E..

Kaphato robotvaltozatok:
M-1000:A Alaptipus

M-1000iA
Robot Vezérlé x ¥ Mozgasi tartomany (°) Maximélis sebesség (°/s) = Védettség
- e 2 = 8 2z

Vi Vezérl ki t o N o 2 = ~ ~
erae AT Wt hl\:;);t:')’iré ;:Té 2 < € Mechanikai J4nyomaték/  J5nyomaték/  J6nyomaték/ 8L _ $L 0 B2
2| 8 3 3 3 3 s csuklénégl g £ 92g tomeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség E’é 2 = S£ E & BE
Sorozat 5 Tipus o ég Sl gl a8 kal £ T 3= (kg) J1 J2 J3 Ja J5 Jé J1 J2 J3 Ja J5 Jé (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) (Nm/kgm?) F £ = Q8 ¢ ﬁ == 2 ﬁ
= S ET EE ST o8 B0 S8 § @ 2 By 875
ca 382 852 =2 42 ol = 5 ] T > T >

M-1000 iA . - - - . o 1000 3253 6 +0.1** 5300 330 145 260 720 240 720 60 50 50 70 70 85 8800/1750 8800/1750 5800/840 8 IP54 IP67

@ alapkiépités O kérésre - nem kaphato [ ) hardver és/vagy szofver opcidval ** 509283 szabvany alapjan
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M-2000 Sorozat

M-20007A/1700L

Sorozat

M-2000
M-2000
M-2000
M-2000

18

Robot

Verzio

Tipus

900L
1200
1700L
2300

Verzio

R-30iB
Plus

Compact

Vezérls

Vezérlészekrény tipusa

vezérlészek

Open air

vezérlészek

Mate

vezérlészek

A-

e o o i
vezérldszek
B-

vezérlészek

o

o

o

o

Max. ter-
helhetéség
a csuklonal

(kg)

900
1200 (1350
1700
2300

Munkavégzési
tavolsag (mm)

4683
3734
4683
3734

Kaphato robotvaltozatok:

ie

Max. terhelhetéség a

csuklonal: 2300 kg

Max. munkavégzési

tavolsag: 4683 mm

M-2000:A/900L, /1700L

Hosszu karu

M-2000iA/1200, /2300

Alaptipus

Vezérelt tengelyek

o o~ o o

Ismétlési pontossag
(mm)

+0.18**
+0.18**
+0.27**
+0.18**

Mechanikai
tomeg
(kg)

9600
8600
12500
11000

330
330
330
330

Mozgasi tartomany (°)

J2

160
160
160
160

J3

165
165
165
165

J4

720
720
720
720

J5

240
240
240
240

Jé

720
720
720
720

I

45
45
20
20

Maximélis sebesség (°/s)

J2

30
30(25)
14
14

J3

30
30
14
14

@ alapkiépités

J4

50
50
18
18

J5

50
50
18
18

70
70
40
40

Okérésre

J4 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm2)

14700/2989
14700/2989
29400/7500
29400/7500

- nem kaphato

J5 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm2)

14700/2989
14700/2989
29400/7500
29400/7500

[ ) hardver és/vagy szofver opcidval

J6 nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm2)

4900/2195
4900/2195
8820/5500
8820/5500

= Védettség
3 = =
0 L ) =)
S2s _ £% 8. 8%
8e¢x o5 ool
ZEZ & 9FH xXw9oH
7 © E&8 29E=
= o@ O a®
) © = © ~
IP54/IP56 1P&7

IP54/IP56 IP67
IP54/IP56 IP67
IP54/IP56 IP67

@ o o o

** 509283 szabvany alapjan



R-1000 Sorozat

R-1000/A
Robot
=]
Sorozat E
>
R-1000 A
R-1000 /A
R-1000 /A
R-1000 /A
R-1000 A

Tipus

80F

100F
120F-7B

130F

Verzi6

R-30iB
Plus

Compact

Vezérl6

VezérlGszekrény tipusa

vezérldszek

Open air

vezérldszek

x x
7} ]
N N
& &
ES ES
= <

%‘ﬁ 8

)
¢ <«
o o
o L]
o .
o .
o L]

B-

vezérldszek

Max. ter-
helhetéség
a csuklonal

(kg)

80
80
100
120
130

Munkavégzési
tavolsag (mm)

NN
NN
® W
[<JR=1

2230
2230
2230

Vezérelt tengelyek

o~ N o o o«

ie

Kaphato robotvaltozatok:

Max. terhelhetdség
a csuklonal: 130 kg

R-1000/A/80H

5 tengelyes

R-1000:A/80F, /100F

Alaptipus

R-1000iA/120F-7B

7 tengelyes

R-1000iA/130F

6 tengelyes

Ismétlési pontossag
(mm)

+0.03**
+0.03**
+0.03**
+0.03**
+0.03**

Mechanikai
tomeg
(kg)

610
620
665
790
675

360
360
360
360
360

J2

245
245
245
200
245

Mozgési tartomény (°)

J3

215
360
360
385
360

Ja

20
720
720
720
720

J5

720
250
250
250
250

Jé

720
720
720
720

J7

J1

185
170
130
130
130

J2

180
140
110
110
110

Maximalis sebesség (°/s)

J3

180
160
120
120
120

@ alapkiépités

Ja

180
230
170
170
170

J5 Jb
500 -
230 350
170 250
170 250
170 250
O kérésre

Max. munkavégzési
tavolsag: 2230 mm

J4& nyomaték/ J5 nyomaték/ Jé nyomaték/
tehetetlenség tehetetlenség tehetetlenség
J7 (Nm/kgm?)

- -/48
- 380/30
- 690/57
130 800/71
- 800/71

- nem kaphatd

(Nm/kgm?) (Nm/kgm?)
-/25 -
380/30 200/20
690/57 260/32
800/71 360/38
800/71 360/38

( ) hardver és/vagy szofver opcidval

o Védettség
2 .
3 ﬁ_ ULl wn
5% 4 3253
= =} O N =X
g ¢ 2E 38
2 Tg &
2 Che
2.5 IP54/IP55 P67
25 IP54 /IP56 1P&7
2.5 IP54 /IP56 1P&7
2.5 IP54 /IP56 P67
3 IP54 /IP56 P67

alapkiépités/
valaszthatd

** 509283 szabvany alapjan
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Max. munkavégzési
tavolsag: 3540 mm

Max. terhelhetdség
R-2000 Sorozat 58 ) 2 couktonal: 270 kg

Kaphato robotvaltozatok:

R-2000iC/100P Talapzatra szerelhetd
R-2000iC/125L, /210L Hosszu kard
R-2000iD/165FH, /210FH Ureges csukloju
R-2000iC/220U Fejjel lefelé szerelhetd
R-2000iC/165F, /210F, /240F, /270F Alaptipus
R-2000iC/165R, /210R, /270R Allvanyra szerelhetd

i R-2000iC/210WE Mosasi kdrnyezetbe

i
R-2000iD/210FH
Robot Vezérld = § Mozgasi tartomany (°) Maximélis sebesség (°/s) = Védettség
oE > a @
Verzi6 Vezérigszekrény ti 3 = 8 g
erz1o SHSME ey W[5 hMax. (cR 5E o S —  Mechanikai J4 nyomaték/  J5nyomaték/  J6nyomaték/ 8L _ Zew Je
© ~ ~ ~ ~ x helhetéség ¢ 5 o S E - . ) ) IS 2@ o 2@
2 : .S ] ] @ S csuklonal BT = 2 E tomeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség 8 E z |5 %5 © 8 %5
Sorozat 5 Tipus o Sl el s kgl £2 3= (kg) a1 J2 J3 Jb J5 Jb J1 J2 J3 Ja J5 Jé (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) zE K (mu =2 E
> Se £8 58 E B ® £ 25 § B 2 8% & "S=
gz S8 58 28 48 48 2§ g w > w >
R-2000 iC  100P . - - - . o 100 3540 6 +0.05** 1470 370 200 375 720 250 720 120 100 115 140 140 210 1000/227 1000/227 706/196 25 IP54 IP67
R-2000 iD 100FH . - o . o 100 2605 6 +0.05** 1150 370 140 234 420 250 420 105 130 130 200 160 300 850/90 850/90 450/50 2.5 IP54 IP67
R-2000 iC  125L . - - o . o 125 3100 6  +0.05** 1115 370 136 301 720 250 720 130 115 125 180 180 260 710/72 710/72 355/40 25 IP54 /IP56 P67
R-2000 iC  165F . - - o . o 165 2655 6 +0.05** 1090 370 136 312 720 250 720 130 115 125 180 180 260 940/120 940/120 490/100 25 IP54 /IP56 IP67
R-2000 iD  165FH . - - o . o 165 2605 6 +0.05** 1130 370 140 234 420 250 420 130 110 115 175 170 280 1000/122 1000/122 620/100 25 IP54 IP67
R-2000 iC 165R . - - - . o 165 3095 6 £0.05** 1370 370 200 375 720 250 720 15 110 125 180 180 260 940/89 940/89 490/46 25 IP54 /IP56 IP67
R-2000 iC  210F . - - o . o 210 2655 6 +0.05** 1090 370 136 312 720 250 720 120 105 110 140 140 220 1360/225.4 1360/225.4 735/196 2.5 IP54 /IP56 P67
R-2000 iD  210FH . - - o . o 210 2605 6 +0.05** 1130 370 140 234 420 250 420 120 90 100 140 130 220 1380/228 1380/228 735/196 25 IP54 IP67
R-2000 iC  210L . - - - . o 210 3100 6 +0.05** 1350 370 136 301 720 250 720 105 90 85 120 120 200 1700/320 1700/320 900/230 2.5 IP54 /IP56 P67
R-2000 iC 210WE . - - - . o 210 2450 6 +0.1** 1180 330 141 318 720 250 720 95 85 95 120 120 190 1333/141.1 1333/141.1 706/78.4 3 IP67 IP67
R-2000 iC  210R . - - - . o 210 3095 6 +0.05** 1370 370 200 375 720 250 720 105 100 110 140 140 220 1360/147 1360/147 735/82 2.5 IP54 /IP56 IP67
R-2000 iC 220U . - - - . o 220 2518 6 +0.05** 1020 370 136 312 720 250 720 120 85 110 140 140 220 1360/147 1360/147 735/82 & IP54 IP67
R-2000 iC  240F . - - o . o 240 2655 6 +0.05** 1090 370 136 312 720 250 720 115 90 105 130 130 210 1400/250 1400/250 800/200 3
R-2000 iC  270F . - - - . o 270 2655 6 +0.05%* 1320 370 136 312 720 250 720 105 90 85 120 120 200 1730/320 1730/320 900/230 25 IP54 /IP56 IP67
R-2000 iC  270R . - - - . o 270 3095 6 +0.05** 1590 370 200 375 720 250 720 105 85 85 120 120 200 1730/320 1730/320 900/230 3 IP54 P67
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphatd ( ) hardver és/vagy szofver opcidval ** 509283 szabvany alapjan
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Max. munkavégzési
tavolsag: 1813 mm

Max. terhelhetdség
g@ a csuklonal: 35 kg

[ .

Kaphato robotvaltozatok:

CR-35iA Alaptipus
CR-15iA Ureges csukléju
CR-14iA/L Hosszl karu
CR-7iA Alaptipus
CR-7iA/L Hosszl karu
CR-4iA Alaptipus
CRX-10iA Alaptipus
CRX-10iA/L Hosszd karu
CR-35iA
CRX-10iA/L
Robot Vezérl§ ~ g Mozgasi tartomany (°) Maximalis sebesség (°/s) 29 = Védettség
Versid VerérBesekrény ti ZE 2 4 e 3
erzio ezérlészekrény tipusa S 2 3
y up hh:lah);t%esré %é 4 §—  Mechanikai £ E J4 nyomaték/  J5nyomaték/ J6é nyomaték/ QS _ E 2 v E 3
) ” § T s T 3 K3 gl 32 2 = E témeg 2= tehetetlenség  tehetetlenség tehetetlenség -5 = = S R
Sorozat & Tipus o 2 gals2 2 2 2 8 CS[”k ]ona €2 3 3= (kg) N J2 13 Ja )5 U6 N J2 )3 U U5 Jé e (Nm/kgm?) (Nm/kgm2) Nm/kgm2) = E= & TR IZEEN
> S = R R B B 9 2z 8 3 R 3 ol poao0
%5 E EW® g®W FZR R N =2 3 £ T o = oT O &g
xx S 6202 =2 «¢ m? > o =9 2 w ©
CR-35 iA . = = = = . o 35 1813 6  +0.03** 990 370 165 258 400 220 900 750 (*7) 110/4 110/4 60.0/1.5 1 IP54 P67
CR-15 iA 3 - - - - . - 15 1441 6 £0.02** 255 340 180 312 380 280 900 800/1500'8) 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54 P67
CR-14 iA L . = . = = 14 91109 6 £0.01% 55 030 166 383 380 240 720 500 (*10) 31.0/0.66 31.0/0.66 13.4/0.30 0.5 P67 P67
CR-7 iA L . = = o . = = 7 bR 6 +0.01* 55 3030 166 383 380 240 720 1000 (7 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 P67 P67
CR-7 iA . = = o . = = 7 77 6 +0.01** 53 3030 166 | 374 380 240 720 1000 (7 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 P67 P67
CR-4 iA . - - o . - - 4 550 6 +0.01** 48 3030 150 354 380 200 720 1000 7 8.86/02 8.86/02 4.9/0.067 0.5 P67 P67
CRX iA 10 . . = = = = = 10 1249 6 +£0.04** 40 380 360 570 380 360 450 120 120 180 180 180 180 1000('"  348/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 0.5 P67 1P67
CRX A 10L . . = = = = = 10 1418 6 £0.04** 40 360 360 540 380 360 450 120 120 180 180 180 180 10000'  348/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 0.5 P67 P67
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphato *7) Sziikséges beallitani egy mozgas sebességet a rendszer kockazatelemzésének megfeleléen, figyelembe véve az esetleges becsipédések lehetdségeit. *8] max kartezianus sebesség 800mm/s(1500mm/s, ha a biztonsagi felligyelet alatt all]

*9) 911 mm [teherbiras < 12kg) - 820 mm (teherbiras >12kg)

*10) Rovid tavolsagu mozgasok soran eléfordulhat, hogy a sebesség nem éri el a megadott maximalis értéket

*11) 2000 mm/s nagy sebesség(i izemmaodban

** 1509283 szabvany alapjan
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TALALJA MEG AZ ON ROBOTJAT!

35

30

25

20

22

TEHERBIRAS [kg]l —>

100

200

M-TiATH
M-1iA 0.5S
M-1iA 0.5A

300

SR-3iA

&

400

M-TiA THL
M-1iA 0.55L
M-1iA 0.5AL

500

SR-6iA

600 700

DELTA ROBOTOK ES SCARA ROBOTOK

SR-12iA

M-2iA 6H

M-2iA 3S
M-2iA 3A

800 900

SR-20iA

M-2iA 6HL

M-2iA 3SL

E-ZiA 3AL

M-3iA 12H

DR-3iB 8L

M-3iA 6S
M-3iA 6A

MUNKAVEGZESI TAVOLSAG [mm]

1000 1100 1200

1400 1500

1600

M-TIA . Oldal 23

M-2iA ... Oldal 24

M-3iA ... Oldal 25

DR-3iB ................ Oldal 26

SR Sorozat ............. Oldal 27



Max. munkavégzési
tavolsdg: 420 mm

Max. terhelhetdség
M'1 SOI’OZ&t g@ a csuklonal: 1 kg

14 14
Kaphato robotvaltozatok:
M-1iA/TH 3 tengelyes
M-1iA/0.5S 4 tengelyes
M-1iA/0.5A 6 tengelyes
M-1iA/THL 3 tengelyes, Hosszu karu
M-1iA/0.55L 4 tengelyes, Hosszu kard
M-1iA/0.5AL 6 tengelyes, Hosszu karu
M-1iA/0.5A
N
Robot Vezérls I g Mozgasi tartomany (°) Maximalis sebesség (°/s) = Védettség
i A A 2 > 4 g
perZo [Rvezerioczeh enyjtipycS hMS]X'ttfr,' 5E 2 £- Mechanika Jhnyomaték/  J5nyomaték/  J6 nyomaték/ 9L _ 32 o e
e 3 § 3 % 38 eneloseg T £ o E tomeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség 853 « BL ok Ee
Sorozat S Tipus o TE L2 g 02 g° ceuklonal =3 ﬁ 3= (kg) N J2 13 J4 J5 J6 S J2 3 Ji J5 J6 (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) ZE= E TN 2ol
* 8, 5552z 3 & M 28 % 3 2 Fe 8530
= Sy 22 &3 3 L hed 3} € 3 =3 =3
T 02 o0f =% < of > @ [ =] =]
M-1 A H . - e | o | - | - 1 280 3 +0.02 18112 9280 x 100 *13) - - - - - - - - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA 055 . -l e | o |- |- 05 (1) 280 4 £0.02 201*12) 280 x 100 (*13) 720 - - - - - 3000 - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 A 0.5A . -l e | o |- |- 05 (1) 280 6  £0.02 231712) 280 x 100 (*13) 720 300 720 - - - 1440 1440 1440 *14) 02 1P20 1P20
M-1 A THL . - e | o | - | - 1 4200 3 +0.03 2112 9420150 13 - - - - - - - - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA | 0.55L . - e | o | - | - 05 (1) 420 4 +0.03 23 12) 9420 150 *13) 720 - - - - - 3000 - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA 0.5AL . -l el o | - | - 05 (1) 420 6 0.03 261412 420 x 150 (*13) 720 300 720 - - - 1440 1440 1440 *14) 0.2 1P20 1P20
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphaté [ ) hardver és/vagy szofver opciéval *12) allvannyal *13) @ mm-ben, magassag mm-ben *14) lasd a csukloterhelési diagramot
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M-2 Sorozat

M-2iA/3S

Sorozat

24

M-2
M-2
M-2
M-2
M-2
M-2

Robot

Verzié

Tipus

3S
3A

3AL
6H
6HL

Verzid

R-30iB
*|® Plus

Compact

Vezérld

Vezérl6szekrény tipusa

vezérlGszek

vezérlGszek

Open air
Mate

o o P
vezérlészek
A-

o

o Py
vezérlészek
B-
vezérldszek

o

o

Max. ter-
helhet6ség
a csuklonal

(kg)

o~ o0 W W W W

Munkavégzési
tavolsag (mm)

@
1=
=)

800
1130
1130

800
1130

gn Max. terhelhetdség a
&

Max.

csuklonal: 6 kg

Kaphato robotvaltozatok:

munkavégzési

tavolsag: 1130 mm

M-2iA/3S 4 tengelyes, Ureges csukldju

M-2iA/3SL 4 tengelyes, hosszu karu, Ureges csukldju

M-2iA/3A 6 tengelyes, belsd csukloju

M-2iA/3AL 6 tengelyes, hosszu karu, bels6 csukloju

M-2iA/6H 3 tengelyes, Ureges csukldju

M-2iA/6HL 3 tengelyes, hosszu kard, lireges csukloju

s 7 Mozgasi tartomany (°) Maximalis sebesség (°/s)

= I}

OE'J’ % —  Mechanikai J4 nyomaték/  J5nyomaték/ = Jé nyomaték/
%’ = g tomeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség
3 z= (kg) N2 B’ U5 s N J2 3 U U5 U6 (Nm/kgm?d | (Nmikgm?)  (Nm/kgm?)
£ 3

2§

4 0. 120 2800 x 300 (*13) 720 - - - - - 3500 - - *14)

6 £0. 140 2800300 "13) 720 300 720 - - - 1700 1700 1700 *14)

4 £0. 120 51130x400°13) 720 - - . - - 300 - . *14)

6 £0. 140 01130x400"13) | 720 300 720 - - - 1700 1700 1700 *14)

3 0.1 115 2800 x 300 (*13) - - - - - - - - *14)

3 0 15 1130 x 400 (*13) - - - - - - - - *14)

@ alapkiépités O kérésre - nem kaphato

(') hardver és/vagy szofver opciéval

*13) @ mm-ben, magassag mm-ben

k]
N
=
[
8S <
DE;
@
= g2
< =
n
2,
g

2.5

Védettség

~ ~

353 3
¥ 5% 28%
£ 29 Sox

Q= 0w

oo O 1]

i ©
IP67/IP69K  IP69K
IP67/IP69K  IP69K
IP67/IP69K  IP69K
IP67/IP69K  IP69K
IP67/IP69K  IP69K
IP67/IP69K  IP69K

valaszthatd

*14) lasd a csukloterhelési diagramot



Max. munkavégzési

Max. terhelhetdség a
g@ tavolsag: 1350 mm

csukldonal: 12 kg

M-3 Sorozat

Kaphato robotvaltozatok:

M-3iA/6S 4 tengelyes, hosszukardu, iireges csukloju
M-3iA/6A 6 tengelyes, bels6 csukld
M-3iA/12H 3 tengelyes, lreges csukldju

M-3iA/6S
Robot Vezérl§ _ x § Mozgasi tartomany (°) Maximalis sebesség (°/s) = Védettség
e > @ ‘@
Verzis Vezérlgszekrény ti 3 = g 2
ersie CHEMEAEy Tt Ko e SE © S —  Mechanikai J4 nyomaték/  J5nyomaték/  Jényomaték/ 8L _ 29 o 39
~ ~ ~ ~ ~ helhetéség 25 o S E " A A A 5= LT 0 2w
2 Lol el e enal| 8F | £ 2 témeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség & X |y Eg|= E a<
Sorozat § Tipus . 28 58 & & & (kg) g © g = (kg) I J2 J3 J4 J5 J6 I J2 I3 Ja& 15 J6 [Nm/kgm2) (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) < 2 e 2 Q X5 z
S €3 $© 2% © o 25 9 @ 2 e & B
&9 5N 8™ =N , N N =2 3 £ = og O Tg
xd 62 o2 =2 <2 m? > & 2 © ©
M-3 iA 6S o - . o o = 61(8) 1350 +0.1 160 1350 x 500 (*13) 720 - - - - - 4000 - - *14) 25 P67 P67
M-3 iA 6A ° - ° o o - 6 1350 6 +0.1 175 1350 x 500 (*13) 720 300 720 - - - 4000 2000 2000 *14) 25 P67 P67
M-3 A 12H o - ° o o - 12 1350 3 +0.1 155 1350 x 500 (*13) - - - - - - - - - *14) 25 P67 P67
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphaté [ ) hardver és/vagy szofver opcidval *13) @ mm-ben, magassag mm-ben *14) lasd a csukloterhelési diagramot
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DR-3 Sorozat

DR-3iB/8L

Robot
Verzio

2

N
Sorozat E Tipus o )
]
e
DR-3 B 8L .

26

Compact
vezérldszek

Vezérls

VezérlGszekrény tipusa

Open air
vezérldszek

Mate
vezérldszek

A-

vezérldszek

o

B-
vezérlGszek

Max. ter-
helhet6ség
a csuklonal

(kg)

Munkavégzési
tavolsag (mm)

o
o
1S

ie

Kaphato robotvaltozatok:

Max. terhelhetdség a
csuklonal: 8 kg

Max. munkavégzési
tavolsag: 1600 mm

DR-3iB/8L

Négy tengelyes, hosszu kar, belsé csukld

fehér epoxibevonat

galvanizalt tipus

Vezérelt tengelyek

~

Ismétlési pontossag
(mm)

+0.03**

Mechanikai
tomeg
(kg)

170

Mozgési tartomény (°)

N J2 J3

#1600 x 500 (*13)

J4

720

@ standard

J5 Jé

O kérésre

Maximélis sebesség (°/s) = Védettség
‘@

= ~ ~
J4nyomaték/  J5nyomaték/  J6nyomaték/ 8L _ 0L 9 92
tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség =~ S5 = =z S£ o85S
J1 J2 13 Ji J5 Jé (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) & E= e 2R X o oH
g o9 HhHod
= oo O @ @
2 © > © >

10000 2000 - - --/ 0.2 *14) 25 IP69K IP69K

- nem kaphatd

( ) hardver és/vagy szoftver opcidval

*13) g mm-ben x magassag mm-ben

*14) lasd a csuklo teherbirasi diagramot



Max. munkavégzési
tavolsdg: 1100 mm

SCARA robotok ) Mt

Kaphato robotvaltozatok:

SR-3iA 4 tengelyes, lreges Z-tengely
SR-3iA/H 3 tengelyes, lireges Z-tengely
SR-6iA 4 tengelyes, lreges Z-tengely
SR-6iA/H 3 tengelyes, lreges Z-tengely
. 4 tengelyes, treges Z-tengely / opcionalis
SR-12iA . ,
fehér IP65 tipus
SR-20iA 4 tengelyes, lreges Z-tengely
T YT pe—
———
;:ﬁ|
!
L
SR-3iA
Robot Vezérls = Ismétlési pontossag (mm) Mozgasi tartomany (°) Maximélis sebesség (°/s) m = Védettség
. o ) ) °E = — ) @
Verzié Vezérlszekrény tipusa hM[?«,X'tFr'— \%E ﬂgg %?— nyomaték/ Maximalis gé_ E‘E " ES
© 5 % % 3 x heletbsegl 9o g g2 tehete- | 7 1ers | BEE . SEC =T
Sorozat | § Tipus gd 8 ¥ 4 boacsukndl B = 52 3 Jt g™ an 2 3 4 i 2 3 b tlenseg N EET 8 oFEX9F
g g5 £ £ £ Ty S E 2 (N g © E33%%s
= S n E‘-w S0 29 @ @ 9 E% 3 = 2 9 o 8ﬁ%7u
iz 8% 5% 2% 18 at C 2 ol E w57 <
SR3 A o o = = = = 3 400 001 £0.01 £0.01 0004 19 284 290 200mm*1 1400 720 780 rjﬁr?fs 3000 --/0.06 150 0.25 1P20 1P20
SR-3 A H . o = = = = 3 400 3 £001 £0.01 £0.01 17 284 290 200mm e - 720 780 rl]frzr[]]/[]s - - 150 0.25 1P20 1P20
SR-6 A o o = = = = 6 650 4 £001 £0.01 £001 £0.004° 30 296 300 210mm* 1400 440 700 nzqgg/os 2500 --/0.12 200 0.35 1P20 1P20
SR-6 A H B o = = = = 6 650 3 £001 £0.01 £0.01 28 296 300 210mm* - 440 700 2000 - - 200 0.35 1P20 1P20
. 5 450mm 2800 P20/
SR-12 A . o = = = = 12 900 4 £0015  :0015  £001  +0.005 53 290 290 optional 1400 440 510 ; 2500  --/0.30 250 045 IP20/IPe5 |
300 mm mmys
) . 450mm 2800 1P20 /
SR-20 A . o = = = = 20 100 4 2002 £0.02 £001 0005 64 290 290 optional 1700 400 500 i 1700 --/0.45 250 045 IP20/IP65 |5
300 mm mm/s
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphato ( ) hardver és/vagy szofver opcidval  *16) z tengely
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TALALJA MEG AZ ON ROBOTJAT!

800
o
x M-410iB.700
700 %) @
<
o
m
o
4E)
T
L
600 =
M-410iC 500
500
400
M-410iC 315
300
M-410iC 185

PALETTAZO ROBOTOK

200

M-410iB 140H
M-410iC 110

R-2000iB 100H
100 R-1000iA 80H Q} @
M-710iC 50H @

1500 1600 1700 1800 1900 2000 2100 2200 2300 2400 2500 2600 2700 2800 2900 3000 3100 3200 3300 3400 3500

MUNKAVEGZESI TAVOLSAG [mm] —>



Palettazo Robotok

Kaphato robotvaltozatok:

M-710iC/50H 5 tengelyes, belsd csukldju
R-1000iA/80H 5 tengelyes, belsd csukldju
M-410iC/110 belsd csukloju
M-410iB/140H 5 tengelyes, belsé csukldju
M-410iB/700 Ureges csukloju

M-410iC/185, /315, /500 iireges csukléju

M-710iC/50H

"

Fate

L

R-1000:A/80H
M-410 Sorozat

Robot Vezérls x 2 Mozgasi tartomany (°) Maximélis sebesség (°/s) = Védettség
iy - - ZE = 8 z
Vi Vezérl k t b N 2 2 =
erzid ezerloszekreny tipusa Max. ter- 5E 2 S —  Mechanikai J4 nyomaték/  J5nyomaték/  J6nyomaték/ 8L _ E e g E 8
© x~ ~ x~ ~ ~ helhetéség @5 g S E - . . . S Lo o LW
e .9 3] 9 0 S 5 couklonal 3w = e témeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség @93 + TE o Tas
Sorozat E Tipus @ é_g S8l g g 8 (ko) —5 % ° § —= (kg) J1 J2 J3 Ja J5 Jé J1 J2 J3 Ja J5 J6 (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) (Nm/kgm?) = % Sl 2 g = < 2 E
Sy £T 58 2% & © 23 8§ ® < 5 & 8%
] o N aoN m®N| N , N had 3} £ @ = > =5
T 02 o0f 32 «2 o? > K] 2 ] ©
M-710 iC 50H . - - o . o 50 2003 5 +0.15 540 360 225 440 234 720 - 175 175 175 175 720 - 150/6.3 68/2.5 - 2.5 IP54/IP67 IP67
R-1000 iA 80H . - - . o 80 2230 5 +0.03* 610 360 245 215 20 720 - 185 180 180 180 500 - -/48 -/25 - 25 IP54 /IP56 IP67
M-410 iC 110 . - - - . o 110 2403 4 +0.2 1030 370 125 140 720 - - 145 130 140 420 - - 53 - - 1 IP54 P67
M-410 iB  140H . - - - . o 140 2850 5 +0.2 1200 360 155 112 20 720 - 140 115 135 135 420 - 147 53 - 3 IP54 IP54
M-410 iC 185 . - - - . o 185 3143 4 0.5 1600(1330) 360 144 136 720 - - 140 140 140 305 - - 88 - - 3 IP54 IP54
M-410 iC 315 . - - - . o 315 3143 4 +0.5 1600(1330) 360 144 136 720 - - 90 100 110 195 - - 155 - - 3 IP54 IP54
M-410 iC 500 . - - - . o 500 3143 4 0.5 2410(1910) 370 144 136 720 - - 85 85 85 200 - - 250 - - 3 IP54 IP54
M-410 iB 700 . - - - . o 700 3143 4 +0.5 2700 360 144 136 540 - - 60 60 60 120 - - 490 - - 3 IP54 IP54
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphato (') hardver és/vagy szofver opciéval ** 1509283 szabvany alapjan
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TALALJA MEG AZ ON ROBOTJAT! IVHEGESZTO ROBOT

40

35

30

o = N W B~ 0o N

30

TEHERBIRAS [kg]

ARC Mate 120iD 35

@

ARC Mate 120iD

@

ARC Mate 120iC M-710iC 20L
@ARC Mate 100iD 165
ARC Mate 100iC 12 ARC Mate 120iC 12L M-710iC 12L
ARC Mate 10%1'0 125 RC Mate 100iD ARC Mate 120D 121
ARC Mate 100D 10L ARC Mate 100:C 8L
ARC Mate 50iD  ARC Mate 50iD 7L @ARC Mate 100iD 8L

@*ARC Mate 100iC 7L

MUNKAVEGZESI TAVOLSAG [mm] >

500 1000 1500 2000 2500 3000 3500

Arc Mate 50 sorozat . . ... Oldal 31

.

C
»

Arc Mate 100 sorozat . ... Oldal 31

(-

Arc Mate 120 sorozat .. .. Oldal 31

M-710 sorozat........... Oldal 32



’
Ivhegeszto Robotok

A
Kaphato robotvaltozatok:
ARC Mate 50iD Alaptipus
ARC Mate 50iD/7L  HosszUl kard
ARC Mate 100:D Alaptipus, lireges csuklé/kar/alap
ARC Mate 100iD/10L HosszU kar, treges csuklo/kar/alap
ARC Mate 100iD/8L  Hosszu Kkar, treges csuklé/kar/alap
ARC Mate 100iD/16S Rovid kar, lireges csukld/kar

”  ARC Mate 120iD/12L HosszU kar, lireges csuklé/kar/alap
ARC Mate 120iD/35  Alaptipus, lUreges csuklé/kar/alap

ARC Mate 100 Sorozat

ARC Mate 120iD Ureges csuklé/kar/alap
ARC Mate 50 Sorozat
A
ARC Mate 120 Sorozat
4
Robot Vezérl$ x Mozgasi tartomany (°) Maximélis sebesség (°/s) = Védettség
» PRV 2E = 8 ]
Vi Ve (t k t S N 2 2 = ~ ~
erz1o ezerioszekreny tipusa hMax. e BE 2 S —  Mechanikai J4nyomaték/  J5nyomaték/  J6nyomaték/ QL _ 38 v I
© x~ ~ ~ ~ x helhetéség ¢ 5 o S E - < . A ST 2w o L
2 , =B _F @ @ S csuklgndl 3T = o E tomeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség 8 »E z 3 %_.5 © g %_.5
Sorozat 5 Tipus o ig o I ) B (k) 2 B 8= (kg) J1 J2 J3 Ja J5 Jé N J2 J3 Ja J5 J6 (Nm/kgm2) Nm/kgm?) [Nm/kgm?) =8 K] E =52 E
g g2 | EE 3R 2% B R O |28 § 3 ) ig 3753
22 8% &% 2% 48 at £ § g > >
ARC Mate 50  iD . - . - 7 717 6 +0.018** 25 360 245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 IP67/IP69K  IP67/IP6IK
ARC Mate 50  iD 7L . = = . = = 7 bl 6 +0.018** 27 360 245 430 380 250 720 370 310 410 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 IP67/IP69K  IP67/IP69K
ARC Mate 100 iD 8L . = = o . o 8 2032 6  +0.03** 180 340(370) 235 455 380 360 900 210 210 220 430 450 720 16.1/0.63 16.1/0.63 5.9/0.061 1 IP54 P67
ARC Mate 100 iD  10L . - - o . o 10 1636 6 £0.03** 150 3403700 235 455 380 360 900 260 240 260 430 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54 P67
ARC Mate 100 iD  16S . - - o o o 16 1103 6 +£0.02** 140 3403700 235 340 380 360 900 290 270 270 430 450 730 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54 P67
ARC Mate 100 iD ) - - o . o 12 1441 6 +£0.02** 145 340(370) 235 455 380 360 900 260 240 260 430 450 720 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54 IP67
ARC Mate 120 D 12L . = = o . o 12 2272 6 +0.03** 250 340(370) 260 475 400 360 900 210 210 265 420 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54 P67
ARC Mate 120 iD 35 . - - o o o 35 1831 6 +0.03** 250 340(370) 260 458 400 280(360) 540(900) 180 180 200 350 350 400 110.0/4.0 110.0/4.0 60.0/1.5 1 IP54 P67
ARC Mate 120 iD . - - o . o 25 1831 6 £0.02** 250 340(370) 260 458 400 280(360) 540(900) 210 210 265 420 420 720 52.0/2.4 52.0/2.4 32.0/1.2 1 IP54 P67
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphaté ( ) hardver és/vagy szofver opcidval ~ ** 1509283 szabvany alapjan
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Ivhegesztd Robotok

M-710iC/12L
A
/"e
L 3
M-710iC/20L
Robot
Sorozat :g Tipus
M-710 iC  12L
M-710 iC 20L

32

Verzi6

R-30iB
Plus

Compact

Vezérlé

VezérlGszekrény tipusa

x x x x x
] ] ] ] ]
N N N IS IS
F ] u u u
Q| o i) =) =)
< < < < =
@ 59 29 Na) Nl
3 80 29 .3 48
S o5 =5 «5 o5
- o o o
- - o o o

Max. ter-
helhet6ség
a csuklonal

(kg)

12
20

Munkavégzési
tavolsag (mm)

Vezérelt tengelyek

o~ o~

H

H

o o

Ismétlési pontossag
(mm)

.09**
1

Kaphato robotvaltozatok:

M-710iC/12L

HosszU karu, treges csuklo/kar

M-710iC/20L

Hosszu kard

Mechanikai
tomeg
(kg)

540
540

N

360
360

Mozgasi tartomany (°)

J2 J3 J4 J5

225
225

434
432

400
400

380
280

Jé

720
900

N

180
175

Maximalis sebesség (°/s)

J2

180
175

J3 Ja J5 Jé

180 400 430 630
180 350 360 600
@ alapkiépités O kérésre

J4& nyomaték/
tehetetlenség
(Nm/kgm?)

22.0/0.65
39.2/0.88

- nem kaphatd

J5 nyomaték/ = J6 nyomaték/
tehetetlenség  tehetetlenség
(Nm/kgm?) (Nm/kgm?)
22.0/0.65 9.8/0.17
39.2/0.88 19.6/0.25

( ) hardver és/vagy szofver opcidval

l\ttagos
teljesitményfelvétel
(kW)

N
3]

25 IP54/IP67

Védettség

—
n
L)
= &
3 @
= X
o
L]
©

valaszthatd
Csuklo és
J3 kar
alapkiépités/
valaszthatd

IP54/IP67

** 1509283 szabvany alapjan



TALALJA MEG AZ ON ROBOTJAT!

50

45

40

35

30

25

20

FESTOROBOT

P-350iA 45

[kgl

TEHERBIRAS

‘1

=1000/A

-50iB 10L

MUN

1000

2000

2500 3000

Paint Mate 200 Sorozat .. Oldal 34

P-40 Sorozat........... Oldal 34

P-50Sorozat........... Oldal 34

P-250 Sorozat .......... Oldal 34

P-350 Sorozat.......... Oldal 34



Festo Robotok

valaszthatd

r r
Kaphato robotvaltozatok:
Paint Mate 200iA/5L Hossz( karu
P-35iA Alaptipus
P-40iA Alaptipus
P-50iB/10L Hosszl karu
P-250iB/15 Alaptipus
P-350iA/45 Alaptipus
P-1000:A Alaptipus
Paint Mate 200 Sorozat P-40 Sorozat P-50 Sorozat
N 4
9 /]
"
P, "
-rf X
|
P-250 Sorozat P-350 Sorozat P-35/P-1000
N 4
Robot Vezérlg = ? Mozgasi tartomany (°) Maximélis sebesség (°/s) = Védettség
- - A 2E =z ¢ 3
Verzié Vezérldszekrény tipusa hMlahX-tt,?r,' f;—;é qé’ < £ Mechanikai Jinyomaték/ | J5nyomaték/  Jényomaték/ Q€ _ e 9 B
el ~ § _q:; _q:) _u:) _a:) aecsuekfésneégl ze £ o £ témeg tehetetlenség  tehetetlenség  tehetetlenség = &8 E 5 EE ; _f:o B
Sorozat 5 Tipus o Sl el s kgl £2 3 3= (kg) N J2 J3 Ja J5 Jé E1 J1 J2 J3 Ja J5 Jb E1 (Nm/kgm?) (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) FE= R A
= Sl 5 =5l o5 5 5 9 23 ¢ 3 2 Ex 29&8
® 3 N SN ®N N N =8 0y £ = &Tg O ©
= S¢ 8L =32 «¢ g > K] £ 0 &
Paint Mate 200 A 5L ° - - . - - 5 892 6  +0.03** 37 340 230 373 380 240 720 270 270 270 450 450 720 11.9/0.3 11.9/0.3 6.7/0.1 0.5 *15)
P-40 iA ° - . - - 5 1300 6 +0.03** 110 360 255 395 380 240 720 220 190 240 450 450 720 11.9/0.3 11.9/0.3 6.7/0.1 0.8 *15)
P-50 B 10L . - - . - - 10 1800 6 +0.2** 331 320 240 404 1080 1080 1080 140 140 160 375 430 545 43.35/1.954 36.86/1.413 4.90/0.025 0.8 *15)
P-250 iB 15 ° - - - . - 15 2800 6 +0.2** 530 360 280 330 1080 1080 1080 160 160 160 375 430 545 65.4/2.999 55.3/2.158 7.4/0.073 315) *15)
P-350 iB 45 o - - - . - 45 2606 6 +0.1** 590 360 225 440 800 250 800 180 180 180 250 250 360 206/28 206/28 127/20 25 *15)
Autdipari csomag
P-35 iA Opener - - - - . - 20 4318 5 +0.05** 700 220 370 590 270 360 75 100 100 50 50 3.5 *15)
P-1000 iA - - - - . - 15 2848 7 +£0.05** 700 220 150 240 160 1440 1440 1440 125 125 120 120 200 200 200 3.5 *15)
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphato [ ) hardver és/vagy szofver opcidval *15) ATEX Cat. Il Group 2G és 2D mindsités ** 1509283 szabvany alapjan
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R-30iB Plus Vezerlo

. Mini Plus —————— : Mate Open Air Cabinet

410 x 277 x 370 mm —- - 370 x 200 x 350 mm

Compact Cabinet
440 x 85 x 260 mm

Az R-30iB Plus vezérloegység a FANUC szabvanya
az intelligens termeléshez.

A fejlett technika Uj generacidja, a jobban dsszeépitheté FANUC hardverfunkciok
és tobb mint 250 szoftverfunkcio a robotteljesitmény kulcsa, ami a ciklusiddket,
a sebességet, a pontossagot és a biztonsagot illeti.

A nagyobb felhasznaldbaratsag, a minimalis energiafogyasztas és a legnagyobb
termelékenység a maximalisra ndveli az altalanos hasznalhatésagot,
megbizhatdsagot és kezelhetdséget. A szekrények tobbféle valtozatban
kaphatok, hogy rugalmas és koltségtakarékos megoldasokat tegyenek lehet6vé.

¥l B-cabinet
#4 740 x 1100 x 550 mm

Mate Cabinet
470 x 400 x 322 mm

Az Onnek nyjtott elonydk:

* nagyobb teljesitmény( CPU és alaplap nagyobb memdriaval
 kis méret és egymasra helyezhetd kialakitas

» egyszer( kezelés az intelligens iPendant Touch segitségével
e széleskor( Fieldbus és Safety bus kapcsolatok

e készen allintelligens funkciok hasznalatara, mint az iRvision, erémérés,
Utkozéselkerilés, stb.

¢ egyszer( rendszerdiagnosztika a beépitett iRDiagnostics funkcid révén

e optimalizalt energiafelhasznalas és energiavisszanyerés

e roviditett jelfeldolgozasi ciklus

e (j kamera feliilet és egyszerUsitett kabel konfiguracio a latasi funkcidhoz

* nagysebességl haldzati és USB adatatvitel a gyorsabb biztonsagi mentésekhez
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iPendant Touch

A konnyli és ergonomikus kialakitasi FANUC iPendant Touch intuitiv iHMI
kezelofeliiletével felhasznalobarat programozast tesz lehetové ugy a
programozok, mint a kezelok szamara.

Az Onnek nyujtott eldnyok:
e programozas és fejlett folyamatképesség egy felhasznaloi felilettel
» fokozott hatékonysag konnyitett rendszerbeallitassal és karbantartassal

e a lathatatlant lathatdva teheti: 4D grafika segitségével vizualizalhatja az
eszkoz- és keretbeallitasokat, biztonsagi zonakat és a robotpalya Gtvonalat

e tobb informacio megjelenitése tobbablakos kijelzé alkalmazasaval
* iRVision beéllitdsa/mddositasa iPendant Gtjan

* ipari biztonsagi szabvanyoknak megfeleld

azonos megjelenés( és érzetl iHMI minden FANUC terméknél
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Tablet TP

A nagy érintoképernyadjli Tablet Teach Pendant lehetové teszi az intuitiv
programozast. A drag & drop funkcio segitségével az alkalmazast percek alatt
egyszeriien beprogramozhatja.

Az On eldnyei:

e azipari biztonsagi szabvanyoknak megfelel§ (vészleallito gomb,
haromallast engedélyezd kapcsolo, Gtésalld, por és viz ellen védett)

e két interfész elérhetd:

Uj felhasznaléi feliilet iPendant felhasznaldi feliilet

Intuitiv feltlet kezd6k szamara, Az iPendant Touch azonos feliilet
egyszeri funkciokra fokuszalva a teljes specifikaciokkal, egyszer(
konnyl kezelés érdekében atmenetet biztositva a hagyomanyos

iPendanttol a Tablet TP-re

e opcionalis tartd és kamp6 kaphatd

Uj felhasznaldi feliilet  iPendant felhasznaldi feliilet



EREDETI INTELLIGENS TARTOZEKOK ES FUNKCIOK

INTELLIGENCIA

iRVision

Egyedi beépitett FANUC ,,plug & play” képi
érzékelérendszer (2D, 2¥2D, 3D, 3D-leképezd) -
nagyobb rugalmassag véletlenszerd, mozdulatlan
termékek felszedéséhez. Tamogatja a ROBOGUIDE
robotszimulacios szoftver is.

Eroérzékelok

A beépitett FANUC eréérzékel6 ,.érintésérzékelést”
kinal a nagy érzékenységl erészabalyozashoz, hogy
lehetévé tegye az dsszeszerelést, sorjazast, csiszolast
és szamos egyéb munkatevékenységet.

MOZGAS
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Beépitett kiegészito tengelyek

Teljesen beépitett szabvanyos és atfogo
kiegészitétengely-csomag - maximum 72 tengelyig
a kiils6 tengelyes megoldasokban (robotsin egység,

egyedi manipulator) valé kdnnyl hasznélat érdekében.

Tanulod rezgésszabalyozo

A ciklusiddk javitasa a mozgasi palyak célorientalt
gyorsulasérzékelovel torténd optimalizalasaval

a szerszam a robot mozgasa kozben fellépd
rezgéseinek kioltasa érdekében.

iRPickTool (vizualis gyartésori kdvetés)
Alkatrészsor-kezelés, teljesen beépitve a robotvezérlo
egységbe, hogy lehetévé tegye a gyartosori kovetést a
mozgo szallitészalagokon. A beépitett FANUC iRVision
kombinalasa az iRPickTool eszkdzzel a véletlenszer(
termékek szallitoszalagrol torténd felszedésének
nagyobb rugalmasséaga érdekében.

3D Vision Sensor (3D latasérzékeld)
Integralt nagy sebességui 3D latérendszer rendszer
tarolobdl vald felszedésre, rakoddlaprol valé
lerakodésra és/vagy vizualis vonalkovetésre.

Tobb kar
Tobb robot egy vezérldegységgel vezérelt dsszetett
vagy koordinalt mozgatasara.

Mozgasi funkciok

Céliranyos utasitasok és képerny6k exkluziv
jellemzékkel a robotja mozgasanak optimalizalasara
és programozasanak és beallitdsanak
egyszersitésére.

iRCalibration szoftvercsomag

Az iRCalibration kiilonféle szolgaltatasokat kinal

az iRVision funkcié hasznalataval, hogy leegyszerisitse a
robot kézi nullabedllitasainak (mastering) végrehajtasat
és megvaltoztatasat (remastering), a UFrame és a UTool
beallitdsok megadasat, a kereteltolas és a koordinalt
parositas (a koordinalt robotok és helyzetbeallitok pontos
és egyszer( beallitasa) elvégzését.

Intelligens funkciok

Dedikalt funkcidk egyszer(sitettutasitasokkal,
fellletekkel, grafikus felhasznaldi képernydkkel és
exkluziv opcidkkal szabvanyositva és megkonnyitve
a programozast, telepitést és a robotja mikodését.

Helyzetbeallitok

A beépitett FANUC pozicionaldk széles valasztéka
- idealis megoldas a munkadarabok koordinalt
mozgatasara és kezelésére.

Kézzel vezetés

A kézzel vezetési tartozék lehetdveé teszi a robotnak

a robotcsukldra szerelt karral vald beallitasat a
megfeleld helyzetbe. Hasznalhaté munkadarab kézzel
torténé felszedésére és tovabbitasara a robotprogram
egyszer( betanitasahoz.
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BIZTONSAG

A mozgas biztonsaga

Kétszeres ellendrzési biztonsag (DCS, Dual Check
Safety) a helyzetnek és a robot sebességének

az eldre kijelolt haromdimenzids zonakban vald
megbizhato ellendrzése érdekében, ami nagyobb
biztonsagot jelent a kezeldk, a gépek és a periférialis
berendezések szamara is.

ILLESZTOFELULETEK

Digitalis bemenet/kimenet

Az 6sszekapcsolodas egyszerd kialakitasa a robot és
mas periféria kozott a digitalis bemeneti és

kimeneti illesztéfelileten keresztiil végzett
kommunikacié révén.

KENYELEM

iPendant Touch

Szines, internetre kapcsolhat6 iPendant Touch a még
egyszer(ibb és gyorsabb, piktogramos fliggvényekkel
végzett programozas és a koltségtakarékossag
érdekében, érintéképernyé6t hasznalva az egyéni
HMI-alkalmazéasokhoz.

Utkozésvédo

Nagy érzékenyséq itkozésvéd6 (HSCD, High
Sensitive Collision Detection) a karok itkozés esetén
minimalisra csokkentése, valamint a terhelés
azonositasa utan a ciklusidék és az energiafogyasztas
optimalizalasa érdekében.

Fieldbus

Az dsszekapcsolodas gyorsabb kialakitasa a kiilonféle
Fieldbus szabvanyok (Profibus, Modbus, Devicenet,
Profinet, Ethernet...) hasznalataval.

ROBOGUIDE

Szimulacids szoftver a kapcsolat nélkil végzett
programozashoz, a robotcelldk egyszer(
kialakitdsahoz és a megvaldsithatdsagi tanulmanyok
végrehajtadsahoz, szimulacios eszkozok driasi
tarhazaval.

Biztonsagi funkciok

Célorientalt funkciok hatékony utasitasokkal,
illesztofeliletekkel, képernydkkel és exkluziv
szolgaltatasokkal a robot programozasanak,
beallitdsanak és kezelésének egyszerisitése és
szabvanyositasa érdekében. Egyszeri csatlakozas a
Safety bus funkcié hasznalataval (DeviceNet Safety,
EtherNet/IP Safety, PROFINET Safety).Safety).

Illesztofeliileti funkciok

Célorientalt funkciok hatékony utasitasokkal,
illesztofeliletekkel, képernybkkel és exkluziv
szolgaltatasokkal a robot programozasanak,
beallitdsanak és kezelésének egyszerisitése és
szabvanyositasa érdekében.

Alkalmazasi funkciok

Célorientalt funkciok hatékony utasitasokkal,
illesztofellletekkel, képernydkkel és exkluziv
szolgaltatdsokkal a robot programozasanak,
beallitdsanak és kezelésének egyszer(sitése és
szabvanyositasa érdekében.

v

@

%

KERDEZZE MEG A HELY! FANUC IRODAT!
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iRVision - Lehetove tessziik
a robotok latasat

Az iRVision a FANUC egyediilallo, teljesen a robothoz integralhato vizualis érzékeld
rendszere lehet6vé teszi a latast a robotok szamara annak érdekében, hogy a termelési
kihivasokat gyorsabban, ligyesebben és sokkal inkabb megbizhaté mddon kezeljék.

2D vision

Egy sikba (X,Y,R)
pozicionalt targyak
érzékelése
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2'/2D vision

Két vagy tobb (X,Y,Z,R)
sikba pozicionalt
targyak érzékelése

3D laser vision
Targyak pociziéjanak
és elhelyezkedésének
érzékelése lézeres
kivetitéssel
(X,Y,Z,W,P,R)

3D Vision Sensor

Targyak érzékelése
3D-s feltérképezéssel
(strukturalt fény
kivetités) (X,Y,ZW,P,R]

Egyszeri, kulcsrakész technoldgia
Az iRVision teljesen robothoz integralt, nem igényel interfészt a kiilsd
eszkozokhoz vagy tovabbi hardvert (Ggy mint a PC-k, monitorok vagy

vezérlGszekrények] a beallitashoz és iranyitashoz.

Konnyi kezelhetoség
A funkci6 beallitdsa rendkiviil gyorsan elvégezhetd egy varazsld
segitségével, amely végigvezet minden lépésen. Az alap iRVision
csomaghoz egy erételjes eszkoztar tartozik, amely barmely egyedi
alkalmazashoz segitséget nyujt.

Egyszerii szimulacio

Minden valtozata az iRVision-nek tdmogatott a ROBOGUIDE szimulacios

szoftverben.

iRPickTool

Targyak érzékelése
szallitédszalagon

(X, Y, R). Nemcsak
kamera, hanem

3DV érzékeld is
alkalmazhat¢ észlelés

céljabol.

iRCalibration

Az iRCalibration
funkcid egyszerdsiti a
beallitast, felgyorsitva
az egész integraciot

iRVision

Weld Tip Inspection /
iRTorchMate
Tamogatja az optikai
kopas és allapot
ellenérzést



Zero Downtime

ZDT feliigyelet

A FANUC kifejlesztett egy sor ZDT felugyeleti
modszert arra, hogy jelezze a robot allapotat
megfigyelve és informaciot szolgaltatva:

e szervopisztoly adatok és sapka kopas megfigyelése

* a reducer, a szervdmotor, a fékek allapotfigyelése

e munka adat a motor tengelyenkénti
motornyomatékahoz

e izemelési adatok a szervéleallas (Vészleallas)
korilményeirdl

* Fokozott technikai tdmogatast ajanl, hogy
megnovelje a termelékenységet és az altalanos
felhasznaldi elégedettséget

e (izemora és zsircsere emlékezteték

e tengelyenkénti Uthosszmérés

Valos idejli informaciot szolgaltat:

» Mechanikai allapot - reducer diagnosztika,
motornyomaték figyelés, szervo riasztas rogzitése, stb.

* Folyamat allapot - m(kaodési allapot,
mindségellendrzési eredmények, szervopisztoly
allapotfigyelés, stb.

* Rendszer allapot - hiba informéacioé, memoriahasznalat,
CPU és halozati terhelés, stb.

» Karbantartasi allapot - zsircsere, akkumulator cseréje,
balancer hiivelyek kenése, stb.

Minden informacid kozpontilag ellendrizhet6 a szerveren,
és valds idében elkiildhetd tavoli eszkozokre, mint példaul
okostelefonokra. Ugyancsak lehetséges kiilonboz6
konfiguraciok kivalasztasa, legyen sz6 csak robotokrol,
gyartéegységek, vagy egész gyarak ellendrzésérdl.

Intelligens diagnosztika a robotoknak

A nem vart leallas akar 5000 €-ba keriilhet percenként. A FANUC uj ZDT
diagnosztikai eszkozével biztositjuk, hogy a leallas nem kovetkezik be.

A ZDT folyamatosan figyeli minden egyes robot mechanikai, karbantartasi
és gyartasi allapotat valds id6ben és proaktivan észleli a potencidlis robot,
vezérl6 vagy a gyartasi problémakat miel6tt a nem vart leallas
bekovetkezne. A jelentéseket okostelefonokon keresztiil is latni lehet.

Megnoveli a termelékenységet:

* Proaktivan érzékeli a berendezés potencialis
problémait, miel6tt a nem vart allasidé
bekovetkezne

¢ Fejlett elemzés és figyelmezteto rendszer,
hogy segitse optimalizalni a berendezés
rendelkezésre allasat:

- okos karbantartasi jelentések, hogy megndvelje
a berendezés élettartamat és optimalizalja a
karbantartasi koltségeket

- beavatkozas ajanlasa, hogy megnovelje a robot
élettartamat, csokkentse a ciklusidéket és az
energia fogyasztast

» Fokozott technikai tAmogatast ajanl, hogy
megnovelje a termelékenységet és az altaldnos
felhasznaloi elégedettséget
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FANUC ROBOGUIDE'
INTELLIGENS 3D
ROBOTSZIMULACIQ

-

" it /

A FANUC ROBOGUIDE egy offline szimulaciés csomag,
amely szimulalja a robot mozgasat és az alkalmazasi
parancsokat is, jelentésen csokkentve az Uj mozgasi
palyak kialakitasahoz szlikséges id6t.

Hogy minimalis hatasa legyen a termelésre, teljesen

kapcsolat nélkiili izemmédban tervezhetdk, tesztelheték A cellak és a ciklusidék értékelése Osszetett rendszerek

Az elore programozassal idot

és médosithatok a robotcellak, importalhaté CAD fajlok Az optimalis cellakialakitas takarithat meg Gsszeallitasa és tesztelése
hozzaadasaval. A ROBOGUIDE programot ugy tervezték, érdekében a ROBOGUIDE leheto6veé A ROBOGUIDE lehetdvé teszi A ROBOGUIDE sablonjai
hogy logikusan és rendkiviil egyszeriien lehessen teszi a celldk modellezését, a robotok celldba telepités megkonnyitik a kiegészité

valamint az alkalmazasi elétti eldre programozasat és tengelyek, helyzetbeallitok

hasznalni, ezért nagyon kevés vagy semmi oktatast nem

igényel a hasznalata. A Virtualis Robot Vezérlgkre teriilethez ésa konstru.kcllohozl , megtelflnt’es',et, valamﬂlnt Sy és tobbﬂcsop?rt,b’a t’artozo
L R Bt legmegfelel6bb robot kivalasztasat. robotpalyak és a kett6s ellendrzési gépek osszeallitasat.
alapozva pontos mozgas és ciklusidé szamitasokat A oy . . ; ” : B P ; -
. , A belsé virtudlis vezérléegységgel biztonsag (DCS) paramétereinek Az 0sszeallitas ezutan tesztelheto
biztosit. A 4 .| / A AR Y o At ’
kiszamithatdk és gyorsan és jovahagyasat, mieldtt igazi robotba miikodési szempontbol,
pontosan kiértékelhet6k a toltené a programot. hogy meggydzédhessen a

ciklusidokrél, a terhelésekrél

. és a teljesitményrdl. W

. ciklusidok.
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A ROBOTCELLA SZIMULALASA ALLASIDO NELKUL

Tokeéletesités allasido nélkiil

Gyors és koltségtakarékos hibakeresés

Egy . A fentiek mindegyike” vagy egy biztonsagi
masolati kép ROBOGUIDE szoftverbe valo betdltésével
egyszer(en lehet el6allitani és kijavitani a hibakat.

ChamferingPRO

Lépésenkénti Gtmutato
segiti a sorjazéprogramok
automatikus létrehozasat
és szimulalasat. A sorjazasi Utvonal
kialakitasahoz csak kattintson a
sorjazando vonalakra a 3D CAD képen.

PalletPRO

Raklapozo alkalmazas
kapcsolat nélkiili
tizemmadban valé

teljes kialakitasara,
hibakeresésére és ellendrzésére
szolgal. A PalletPRO alkalmazasban
létrehozott adatok aztan letolthetdk
a PalletTool szoftvert tartalmazé igazi
robotvezérlé egységbe.

A alkalmazasok megvaldsithatosagi A

Teljes folyamat-ellenorzési funkcio

A robotszimulator a folyamat-ellendrzd eszkozok teljes
csomagjat tartalmazza, kdzte a mozgas, a végrehajtas
és a ciklusiddk kiértékelésére és az iitkdzésérzékelésre

szolgalé eszkozoket is.

HandlingPRO

Az anyagmozgatasi
folyamatok szimulalasara
és tesztelésére és robotos

tanulmanyainak végrehajtasara
szolgal a munkacella-prototipus
kialakitasanak fizikai igénye és
koltségei nélkdil.

NS

WeldPRO

A robotos ivhegesztési
folyamatot szimulalja a
3D vilagaban. A kizarélag
egy FANUC virtualis

robotvezérld egység altal meghajtott
WeldPRO a minden szimulaciés
csomagban elérhet6 legpontosabb
programbetanité eszkozokkel és
ciklusid6adatokkal van ellatva.

PaintPRO

Kapcsolat nélkdili
lizemmodu grafikus
programozasi megoldas,
amely leegyszer(siti a
robotpalya betanitasat és a festési
folyamat kidolgozasat. Kiilon funkcioi
vannak a festékszoré mozgatasanak, a
festéksugar méretének, az atfedésnek,
a festési mintanak, a festési
sebességnek és a festékszdoras-inditd
id6zitésének beallitasara.

iRPickPRO

A FANUC kapcsolat
nélkili ROBOGUIDE
programozoéeszkozéhez
valo legUjabb beépiild
modul lehetdvé teszi a felhasznaloknak
a nagy sebesséql felszedési és
lehelyezései alkalmazasok
szimulalasat. Az iRPickPRO ezutan
letolthetd az iRPickPRO szoftvert
tartalmazd tényleges robotvezérld
egységbe.

A fejlesztés és a hibakeresés végrehajthato
folyamatos gyartas mellett, a leallitas
sziikségességének nulla kockazataval.

A tervezéstol a megerositésig - Nagyon pontos interfész és specialis eszkozok

A CAD kényvtarbdl Onnek teljes hozzaférése van az 6sszes FANUC robothoz, géphez és egyszer(i szerszamokhoz. A robot szimulécid és profilozé funkcié a folyamatellendrzés széles
palettajat tartalmazza, magaba foglalva tobbek kozt a mozgas és ciklusidé-validalast, valamint az litkozés érzékelését és elkerlilését. Szintén elérheté szamos specialis alkalmazas
szimulalasa.

OLPCPRO

Robot program fejleszté

szoftver, ami tdmogatja a

KAREL és Teach Pendant

A Programming fejlesztését,
karbantartasat.

Tesztelje a ROBOGUIDE-ot most!

Bizzon a FANUC tudéasaban és tobb
mint 16 éves ROBOGUIDE 3D
szimuldcio tapasztalataban, ami
folyamatosan tokéletesitve és frissitve
volt. Lépjen kapcsolatba a FANUC
Hungary irodajaval, hogy On is
megtapasztalja a ROBOGUIDE-dal
valé munkat!
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EROSSEGUNK:
SZERVIZ ES TAMOGATAS

Alkatrészek

"Az eredeti berendezés gyarto"

. a teljes élettartamra sz4l9 alkatrész-utanpotlas
. szlinetmentes alkatrészellato szolgalat

. Eurdpai Javitokozpont

. Készletellen6rzés és vasarlas online

. Biztonsagi készlet

. Pool alkatrészek

. Konszignacié az ligyfélnél

@Szerviz

"Az On igényeire szabva"

e 24 oras ligyfélszolgalat
e Szerviz szolgaltatasok:
a. Prediktiv szerviz
"Hatékony berendezés megfigyelés”
b. Megel6z6 szerviz
"Kiterjeszti az élettartamat az On
berendezésének”
c. Reaktiv szerviz
"Vészhelyzeti szolgaltatasok”
d. Javitd szerviz
"Uj élet az On alkatrészei és gépei szamara"
e. Felujito szerviz
"Megnoveli az élettartamat a berendezéseinek”




AHOL CSAK

SZUKSEGE
VAN RANK:
OTT VAGYUNK

Felligyelet a teljes élettartam alatt
Minimalizalja az allasidot
- b —_— Vildgszerte tamogatas
Service First = ) :
Meghbizhato
Kiszamithato
Egyszerien javithato

FANUC Akadémia

"Optimalizaljuk a termelékenységét."”

1. Tréningek a teljes termékkorre a FANUC-tol
2. Tréningtermi vagy kihelyezett tréningek

3. Dedikalt FANUC trénerek

4. Tudas els6 kézbol

5. Teljesen felszerelt tréning kdzpont




Verzié

Tipus

VEZERLO

ROBOT SOROZAT
:{ezérlﬁ'szekrény R-30iB Plus
ipusa

Compact vezérlGszekrény
Open Air vezérlGszekrény
Mate Cabinet vezérldszekrény
A-vezérlGszekrény

B-vezérlészekrény

Max. terhelhet8ség a csuklonal (kg)

Munkavégzési tavolsag (mm)

Vezérelt tengelyek

Ismétlési pontossag (mm)

Mechanikai tsmeg (kg)

MOZGASI TARTOMANY (°)

MAXIMALIS SEBESSEG (°/S)

J1
J2
J3
Ja
J5
Jé
E1
J1
J2
J3
Ja
J5
Jé
E1

J4 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?

J5 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?

J6 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)

Atlagos teljesitményfelvétel (Kw)

VEDETTSEG

4

o~

Test
Alapkiépités / opcid

Csuklo és J3 kar
Alapkiépités / opcid

550

+0.013**

360
230
402
240
720

460

460

520

560
1500

8.86/02

4.0/0.046 (5.5/0.083)

0.5

P67

P67

L | L L3 '-'r - & , .
w \. L o | £
)
5 ‘ = . ), | »
iD
4S 4SC 7H 7C TWP = 7L
L] L] L] L] L] L] L]
o [} [} o = [} [}
L] L] L] L] L] L] L]
4 4 7 7 7 7 7
550 550 717 717 77 717 911
6 6 5 6 6 6 6
+0.01** +0.013** +0.018** +0.018** +0.018** +0.01** +0.01**
20 20 24 25 25 25 27
360 360 360 360 360 360 360
230 230 245 245 245 245 245
402 402 420 420 420 420 430
380 380 250 380 380 380 380
240 236 720 250 250 250 250
720 720 = 720 720 720 720
460 460 450 450 450 450 370
460 460 380 380 380 380 310
520 520 520 520 520 520 410
560 560 545 550 550 550 550
560 560 1500 545 545 545 545
900 900 = 1000 1000 1000 1000
8.86/02 8.86/02 16.6/0.47 16.6/0.47 16.6/0.47 16.6/0.47 16.6/0.47
8.86/02 8.86/02 4.0/0.046 16.6/0.47 16.6/0.47 16.6/0.47 16.6/0.47
(5.5/0.15)
4.9/0.067 4.9/0.067 - 9.4/0.15 9.4/0.15 9.4/0.15 9.4/0.15
0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
P67 IP67 IP67/IP69K P67 IP67/IP69K IP67/IP69K IP67/IP69K
P67 P67 IP67/IP69K P67 IP67/IP69K IP67/IP69K IP67/IP69K
@ alapkiépités Okérésre - nem kaphato ( ) hardver és/vagy szofver opciéval *3) opcionalis nagy terhelhetéségli méd = max 890mm mikédési tér

7LC

911

+0.018**

27
360
245
430
380
250
720

1000

16.6/0.47

16.6/0.47

9.4/0.15

0.5

P67

P67

*17) Max. linedris sebesség 500 mm/sec

141717

27
360
245

380
250
720

120

58
400
240
400

31.0/0.66

31.0/0.66

13.4/0.30

0.5

IP67

IP67

10/13 ™3
1101
6

+0.01**

46
370
235
421
380
250
720

300
230
340
500
400
800

21.0/0.77

21.0/0.77

10.0/0.28

P67

P67

**1509283 szabvany alapjan



y
ROBOT SOROZAT
Verzié
Tipus
jezensze  R-30iB Plus
rény tipusa
O 2 1A e
| Compact vezérlészekrény
o
~L,L_'I Open Air vezérlGszekrény
g Mate Cabinet vezérlészekrény

A-vezérlészekrény

B-vezérlGszekrény
Max. terhelhet8ség a csuklonal (kg)

Munkavégzési tavolsag (mm)

Vezérelt tengelyek
Ismétlési pontossag (mm)

Mechanikai tsmeg (kg)

J1
J2
J3
J4
J5
J6

MOZGASI TARTOMANY (°)

E1
N
J2
J3
Ja
J5
J6

MAXIMALIS SEBESSEG (°/S)

E1

J4 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)
J5 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)

J6 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)

Atlagos teljesitményfelvétel (Kw)

Test
Alapkiépités / opcié

Csuklo és J3 kar
Alapkiépités / opcié

VEDETTSEG

@ alapkiépités Okérésre - nem kaphato

8L

2032

+0.03**

180
340 (370)
235
455
380
360
900

16.1/0.63

16.1/0.63

5.9/0.061

IP54

IP67

( ) hardver és/vagy szofver opcidval

1636

+0.03**

150
340 (370)
235
455
380
360
900
260
240
260
430
450
720

22.0/0.65

22.0/0.65

9.8/0.17

IP54/1P65

IP67

1441

+0.02**

145
340 (370)
235
455
380
360
900
260
240
260
430
450
720

26.0/0.90

26.0/0.90

11.0/0.30

IP54/1P65

1P67

** 1509283 szabvany alapjan

1103

+0.02**

140
340 (370)
235
340
380
360
900
290
270
270
430
450
730

26.0/0.90

26.0/0.90

11.0/0.30

IP54 /IP65

IP67

2272

+0.03**

250
340 (370)
260
475
400
360
900
210
210
265
420
450
720

22.0/0.65

22.0/0.65

9.8/0.17

IP54/1P65

IP67

340 (360)
240
303
400
290
540
205
205
260
415
415
880

51/2.2

51/2.2

31/1.2

IP67

IP67

25

1831

+0.02%*

250
340 (370)
260
458
400
280 (360)
540 (900)
210
210
265
420
420
720

52.0/2.4

52.0/2.4

32.0/1.2

IP54/1P65

P67

340 (360)
240
303
400
290
540
205
205
260
415
415
880

51/2.2

51/2.2

31/1.2

P67

IP67

35

1445

+0.02%*

205
340 (360)
240
301.5
400
260
540

205
205
260
415
415
880

51/2.2

51/2.2

31/1.2

IP67

IP67

35

1831

+0.03**

250
340 (370)
260
458
400
280 (360)
540 (900)
180
180
200
350
350
400

110.0/4.0

110.0/4.0

60.0/1.5

IP54/1P65

P67

47



ROBOT SOROZAT
Verzio
Tipus
vezérlbsze- g 30i8 plus
krény tipusa
O 2= 2
—1 Compact vezérldszekrény
o
H Open Air vezérlGszekrény
g Mate Cabinet vezérlGszekrény

A-vezérlGszekrény

B-vezérlészekrény
Max. terhelhet8ség a csuklonal (kg)
Munkavégzési tavolsag (mm)
Vezérelt tengelyek

Ismétlési pontossag (mm)
Mechanikai tsmeg (kg)

J
J2
J3
Ja
J5
Jé

MOZGASI TARTOMANY (°)

E1
J
J2
J3
J4
J5
Jé

MAXIMALIS SEBESSEG (°/S)

E1

J4 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)
J5 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)

J6 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?

Atlagos teljesitményfelvétel (Kw)

o  Test
‘G Alapkiépités / opcié
e
w
& Csuklo és J3kar
= Alapkiépités / opcid
48

e

=%
iB

140H

1200

360
155

20
720

140
115
135
135
420

147

53

P54

IP54

1

110

110

2403

4

+0.05

1030

370

125

140
720

145
130
140
420

53

P54

IP54

1600 (1330) *45 1600(1330) *45 2410(1910) 45

360
144
136
720

88

IP54

IP54

o

360
144
136
720

90
100
110
195

155

IP54

IP54

85
85
85
200

250

P54

IP54

700

3143
4

+0.5

2700

60
60
60
120

490

P54

P54

3123

+0.09**
540
360
225
434
400
380
720

180
180
180
400
430
630

22.0/0.65

22.0/0.65

9.8/0.17

25

IP54/1P&7

1P&7

20
3110
6
+0.06%*
540
360
225
432
400
280
900

175
175
180
350
360
600

39.2/0.88

39.2/0.88

19.6/0.25

2.5

IP54/1P67

P67

@ alapkiépités

20
2582
6
+0.06**
530
360
225
435
400
280
900

175
175
180
350
360
600

39.2/0.88

39.2/0.88

19.6/0.25

25

IP54/1P67

IP67

O kérésre

=

45M

45
2606
6
+0.06%*
570
360
225
440
800
250
800
180
180
180
250
250
360

206/28

206/28

127/20

2.5

IP54/1P67

P67

- nem kaphatd

50S

50

1359

+0.04**
545
360
169
376
720
250
720

175
175
175
250
250
355

206/28

206/28

127/11

25

IP54/1P67

IP67

50T

o
50

1900 1)

206/28

206/28

127/11

2.5

IP54/1P67

P67

50H

50

2003

+0.15
540

360
225
440
234
720

175
175
175
175
720

150/6.3

68/2.5

25

IP54/IP&7

IP67

( ) hardver és/vagy szofver opcidval

50

50

2050

+0.03**
560
360
225
440
720
250
720

175
175
175
250
250
355

206/28

206/28

127/11

2.5

IP54/1P67

1P&7

*1) a sin specifikacidjatol fiiggéen

50

2050

+0.07
560
360
225
440
720
380
720

175
175
175
250
240
340

206/28

176/10.8

98/3.3

2.5

IP54

IP67

o
70

1900 "1

720
250
720

*1)
120
120
225
225
225

294/28

29428

147/11

2.5

IP54/1P&7

1P&7

** 1509283 szabvany alapjan

70

2050

+0.04%*
560
360
225
440
720
250
720

160
120
120
225
225
225

294/28

294/28

147/11

2.5

IP54/1P67

P67



ROBOT SOROZAT
Verzié
Tipus
Vezéridsze- R-30iB Plus
krény tipusa
O 2R 2
| Compact vezérlészekrény
o
H Open Air vezérlészekrény
g Mate Cabinet vezérlészekrény

A-vezérlészekrény

B-vezérlGszekrény
Max. terhelhet8ség a csuklonal (kg)
Munkavégzési tavolsag (mm)
Vezérelt tengelyek
Ismétlési pontossag (mm)
Mechanikai tomeg (kg)
I
J2
J3
J4
J5
Jé

MOZGASI TARTOMANY (°)

E1
4
J2
J3
Ja
J5
Jé

MAXIMALIS SEBESSEG (°/S)

E1

J4 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)
J5 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?

J6 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)

Atlagos teljesitményfelvétel (Kw)

Test
Alapkiépités / opcié

Csuklo és J3 kar
Alapkiépités / opcié

VEDETTSEG

@ alapkiépités O kérésre - nem kaphatd

60

2040

+0.03**
820

370
225
340
720
250
720

150
150
150
260
260
400

210/30

210/30

130/20

25

P54

P54

() hardver és/vagy szofver opciéval

"

"..

280

280

2655

+0.1%
1700

370
151
224
720
250
720

1960/
260(460)

1960/
260(460)

1050/
160(360)

3

IP54/IP56

P67

** 1509283 szabvany alapjan

280L

280

3103

+0.1%
1600

370
151
224
720
250
720

100
125
125
205

1700/
215(340)

1700/
215(340)

950/
140(260)

3

IP54/1P56

P67

330L

330

3203

+0.1%*
1780
370
151
164
720
250
720

100
85
85
90
85
165

2205/340

2205/340

1200/220

IP54 /IP56

IP67

360

2655

+0.1**
1540

370
151
224
720
250
720

110
110
180

1960/
260(460)

1960/
260(460)

1050/
160(360)

3

IP54/IP56

P67

400L

400

3704

+0.1%*

3150
360
154
160
720
244
720

80
80
80
100
100
160

3400/1098

3400/1098

1725/444

IP54/IP56

IP67

700

2832

+0.1%*
2800
360
154
160
720
244
720

80
80
80
100
100
160

3400/1098

3400/1098

1725/444

IP54/1P56

1P67

1000

3253

+ 0.1
5300
330
145
260
720
240
720

60
50
50
70
70
85

8800/1750

8800/1750

5800/840

P54

P67

49



y

ROBOT SOROZAT

Vezérl6sze-

P R-30iB Plus
krény tipusa

Compact vezérlGszekrény

Open Air vezérlGszekrény

VEZERLO

Mate Cabinet vezérlGszekrény
A-vezérlGszekrény

B-vezérlészekrény
Max. terhelhet8ség a csuklonal (kg)
Munkavégzési tavolsag (mm)
Vezérelt tengelyek

Ismétlési pontossag (mm)
Mechanikai tsmeg (kg)

J
J2
J3
Ja
J5
Jé

MOZGASI TARTOMANY (°)

E1
J
J2
J3
J4
J5
Jé

MAXIMALIS SEBESSEG (°/S)

E1

J4 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)
J5 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)

J6 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?

Atlagos teljesitményfelvétel (Kw)

© Test
‘G Alapkiépités / opcié
e
w
& Csuklo és J3kar
= Alapkiépités / opcid
50

£

2

900L

900

4683

+0.18**
9600

330
160
165
720
240
720

45
30
30
50
50
70

14700/2989
14700/2989

4900/2195

IP54 /IP56

IP67

Y
oy

L

1200

o

1200(1350)

3734
6
+0.18**

8600

330
160
165
720
240
720
45
30 (25)
30
50
50
70

14700/2989

14700/2989

4900/2195

IP54 /IP56

P67

1700

4683

+0.27**

12500

330
160
165
720
240
720

29400/7500

29400/7500

8820/5500

IP54 /IP56

1P67

2300

3734

+0.18**
11000

330
160
165
720
240
720

29400/7500

29400/7500

8820/5500

IP54 /IP56

IP67

80H

H
o
=3
@
*
*

185
180
180
180
500

-/48

-/25

25

IP54 /IP56

IP67

80F

80

2230

+0.03**
620

360
245
360
720
250
720

170
140
160
230
230
350

380/30

380/30

200/20

25

IP54 /IP56

IP67

@ alapkiépités

O kérésre

100

2230

+0.03**
665

360
245
360
720
250
720

690/57

690/57

260/32

25

IP54 /IP56

IP67

- nem kaphatd

e

Ps

120F-7B

120

2230

+0.03**
790

360
200
385
720
250
720
225
130
110
120
170
170
250
130

800/71

800/71

360/38

25

IP54 /IP56

IP67

(') hardver és/vagy szofver opcidval

130F

130

2230

+0.03**
675

360
245
360
720
250
720

800/71

800/71

360/38

IP54 /IP56

IP67

** 1509283 szabvany alapjan
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ROBOT SOROZAT i - N - 4 - = 3 " - = i
Verzio iC iD iC iC iD iC iC iD iC
Tipus 100P 100FH 125L 165F 165FH 165R 210F 210FH 210L 210WE 210R 220U 240F 270F 270R
Ve?erlo,sze_ R-30iB Plus 0 . . . . * 0 . . . . 0 0 . .
krény tipusa

O 2R z

| Compact vezérlészekrény - - - - - - - - - - - - - - -

o

H Open Air vezérlészekrény - - - - - - - - - - - - - - -

g Mate Cabinet vezérlészekrény - o o o o - o o - - - - o - -
A-vezérlészekrény . . . 0 . . . . . . . . . . .
B-vezérlGszekrény o o o o o o o o o o o o o o o

Max. terhelhet8ség a csuklonal (kg) 100 100 125 165 165 165 210 210 210 210 210 220 240 270 270
Munkavégzési tavolsag (mm) 3540 2605 3100 2655 2605 3095 2655 2605 3100 2450 3095 2518 2655 2655 3095
Vezérelt tengelyek 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
Ismétlési pontossag (mm) +0.05%* +0.05%* + 0.05%* + 0.05%* + 0.05%* +0.05%* +0.05%* +0.05%* + 0.05%* +0.1%* + 0.05%* +0.05%* +0.05%* +0.05%* + 0.05%*
Mechanikai témeg (kg) 1470 1150 1115 1090 1130 1370 1090 1130 1350 1180 1370 1020 1090 1320 1590

o I 370 370 370 370 370 370 370 370 370 330 370 370 370 370 370

-

5( J2 200 140 136 136 140 200 136 140 136 141 200 136 136 136 200

=

E J3 375 234 301 312 234 375 312 234 301 318 375 312 312 312 375

o

<

= J4 720 420 720 720 420 720 720 420 720 720 720 720 720 720 720

%)

§ J5 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250

o

= J6 720 420 720 720 420 720 720 420 720 720 720 720 720 720 720

E I 120 105 130 130 130 115 120 120 105 95 105 120 115 105 105

B

= J2 100 130 115 115 110 110 105 90 90 85 100 85 90 90 85

%)

N

% J3 15 130 125 125 115 125 110 100 85 95 110 110 105 85 85

w

g J4 140 200 180 180 175 180 140 140 120 120 140 140 130 120 120

-

<§E J5 140 160 180 180 170 180 140 130 120 120 140 140 130 120 120

<

<§E Jb 210 300 260 260 280 260 220 220 200 190 220 220 210 200 200

J4& nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) 1000/227 850/90 710/72 940/120 1000/122 940/89 1360/225.4 1380/228 1700/320 1333/141.1 1360/147 1360/147 1400/250 1730/320 1730/320
J5 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) 1000/227 850/90 710/72 940/120 1000/122 940/89 1360/225.4 1380/228 1700/320 1333/141.1 1360/147 1360/147 1400/250 1730/320 1730/320
J6 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) 706/196 450/50 355/40 490/100 620/100 490/46 735/196 735/196 900/230 706/78.4 735/82 735/82 800/200 900/230 900/230
Allagos teljesitményfelvétel (Kw) 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 8 2.5 8 3 2.5 8

2 sk P A IP54 IP54 IP54 /IP56 IP54 /IP56 IP54 IP54 /IP56 IP54/IP56 IP54 IP54/IP56 P67 IP54/IP56 P54 IP54/IP56 IP54

o Alapkiépités / opcié

—

| GBS deler 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 P67 1P67 1P67 1P67

Alapkiépités / opcié

®alapkiépités O kérésre - nem kaphato [ ) hardver és/vagy szofver opcidval ** 1509283 szabvany alapjan



=5 KOBOT

yAYA CR CRX
\ - 4 L]
- -
L s
ROBOT SOROZAT oy .1
Verzid iA iA
Vezérl6sze- ;
Aot R-30iB Plus . . 0 . . 0 . 0
krény tipusa
§3 Mini Plus = = = = = = . .
o  Compact vezérlészekrény - - - - - - - -
L
m Open Air vezérlészekrény - - - o o o - -
= Mate Cabinet vezérlészekrény - - . . . . - -

A-vezérlészekrény . . = - - - - _

B-vezérlGszekrény

Munkavégzési tavolsag (mm) 1813 1441 91109 1249 1418
Vezérelt tengelyek 6 6 6 6 6 6 6 6
Ismétlési pontossag (mm) +0.03** +0.02%* +0.01** +0.01%* +0.01** +0.01** +0.04%* +0.04**
Mechanikai témeg (kg) 990 255 55 55 53 48 40 40

= n 370 340 340/360 340/360 340/360 340/360 380 360

>

<Z( J2 165 180 166 166 166 150 360 360

=

E J3 258 312 383 383 374 354 570 540

<

I Ja 400 380 380 380 380 380 380 380

@

§ J5 220 280 240 240 240 200 360 360

o

= Jé 900 900 720 720 720 720 450 450

2 Bl 750 '7) 120 120

8 J2 750 (7) 120 120

7

e J3 750 (*7) 180 180

w

@ J4 750 (7 180 180

= .

s J5 750 (7) 180 180

§ J6 750 (7) 180 180
Maximalis linearis sebesség (mm/sec) 800/1500 ('8 500 (*10) 1000 (7 1000 7 1000 U*7) 1000 (11 1000 (11
J4 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) 110/4 26.0/0.90 31.0/0.66 16.6/0.47 16.6/0.47 8.86/02 34.8/1.28 34.8/1.28
J5 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) 110/4 26.0/0.90 31.0/0.66 16.6/0.47 16.6/0.47 8.86/02 26.0/0.90 26.0/0.90
J6 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) 60.0/1.5 11.0/0.30 13.4/0.30 9.4/0.15 9.4/0.15 4.9/0.067 11.0/0.30 11.0/0.30

Test

(@]

o el [ ared IP54 IP54 P67 P67 P67 P67 IP67 P67

=

g Csuklo és J3 kar

& su

< Alapkiépités / opcié IP67 IP67 1P67 IP67 IP67 1P67 IP67 1P67

Vv

52 @ alapkiépités O kérésre - nem kaphatd *7) Sziikséges beallitani egy mozgés sebességet a rendszer kockazatelemzésének megfelelden, figyelembe véve az esetleges becsipddések lehetéségeit.  *8) max kartezianus sebesség 800mm/s(1500mm/s, ha a biztonségi feliigyelet alatt 4Ll

*9) 911 mm [teherbiras < 12kg) - 820 mm (teherbirds < 12kg) ~ *10) Révid tavolsagl mozgasok soran eldfordulhat, hogy a sebesség nem éri el a megadott maximalis értéket ~ *11) Max. linedris sebesség 500 mm/sec ** 1509283 szabvany alapjan
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ROBOT SOROZAT ! 5 { § _ ' V |\ / -,’ ; V! \-‘E.-: N W L L\
Verzio iA iA iA iB
Tipus H 0.55 0.5A THL 0.5SL 0.5AL 3S 3A 3SL 3AL 6H 6HL 6S 6A 12H 8L
V.ezerlOSZEkreny R-30iB Plus 0 0 . 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 . .
tipusa
O 2R z
| Compact vezérlészekrény - - - - - - - - - - - - - - - -
o
\H Open Air vezérlészekrény . . . . . . . . . . . . . . . .
g Mate Cabinet vezérlGszekrény o o o o o o o o o o o o o o o o
A-vezérlészekrény - - - - - - o o o o o o o o o o
B-vezérlészekrény - - - - - - - - - - - - - - - -
Max. terhelhetdség a csuklénal (kg) 1 0.5(1) 0.5(1) 1 0.5(1) 0.5(1) 3 3 3 3 6 6 6(8) 6 12 8
Munkavégzési tavolsag (mm) 280 280 280 420 420 420 800 800 1130 1130 800 1130 1350 1350 1350 1600
Vezérelt tengelyek 3 4 6 3 4 6 4 6 4 6 3 3 4 6 3 4
Ismétlési pontossag (mm) +0.02 +0.02 +0.02 +0.03 +0.03 +0.03 +0.1 +0.1 +0.1 +0.1 +0.1 +0.1 +0.1 +0.1 +0.1 +0.03**
eer aus Mechanikai témeg (kg) 18 (+21) 20 ("12) 23 12) 210412) 23012 2612 120 140 120 140 115 115 160 175 155 170
_ N
> @ 280x100 @ 280x100 o 280x100 0 420x150 @ 420x150 @ 420x150 » 800x300 » 800x300 2 1130x400 2 1130x400 » 800x300 2 1130x400 2 1350x500 2 1350x500 2 1350x500 2 1600x500
Z 12 (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13)
>
S J3
=
E J4 - 720 720 - 720 720 720 720 720 720 - - 720 720 - 720
<
g J5 - - 300 - - 300 - 300 - 300 - - - 300 - -
=
J6 - - 720 - - 720 - 720 - 720 - - - 720 - -
_ n . . . . . - - - - - - - B - N
g
z F i i i i i i i i i i i i i i i 10000
o mm/sec
(%}
0
et 3 . . . . . . . . . . . . . . .
&
e J4 - 3000 1440 - 3000 1440 3500 1700 3500 1700 - - 4000 4000 - 2000
=
% J5 - - 1440 - - 1440 - 1700 - 1700 - - - 2000 - -
<
=
J6 - - 1440 - - 1440 - 1700 - 1700 - - - 2000 - -
J4 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm? *14) *14) *14) --/ 02
J5 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) *14) *14) *14) *14)
J6 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) *14) *14) *14) *14)
Atlagos teljesitményfelvétel (Kw) 0.2 0.2 0.2 0.2 0.2 0.2 2.5 2.5 2.5 2.9 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5 2.5
2 Jlest QAR 0 P20 P20 P20 P20 P20 P20 IP67 / IP69K IP67 / IP69K IP67 / IP69K IP67 / IP69K IP67 / IP69K IP67 / IP69K P67 P67 P67 IP69K
& Alapkiépités / opcié
E
= .
| CiBbEsddler 1P20 1P20 1P20 1P20 1P20 1P20 IP&9K IP49K IP&9K IP&9K IP&9K IP&9K P67 P67 P67 IP&9K

Alapkiépités / opcié

@alapkiépités  Okérésre - nem kaphatd

(') hardver és/vagy szofver opcidval

*12) 4llvannyal  *13) @ mm-ben, magassag mm-ben

*14) lasd a csukléterhelési diagramot

**1509283 szabvany alapjan

53



i e [ beg B . -
| IF f! F2i I" 5 ] ? L.
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R0BOT SOROZAT s g & & ¥ & i s B
Verzid iA iC iA iC iB iC iB
Tipus 3 3H 6 6H 12 20 50H 80H 110 140H 185 8]l 500 700
V,ezerloszekreny R-30iB Plus 0 . . . . . . 0 . . 0 . . .
tipusa
O 2R R
—1  Compact vezérldszekrény . . . . . . - - - - - - - -
o
H Open Air vezérlészekrény - - - - - - - - - - - - - -
g Mate Cabinet vezérlszekrény - - - - - - o o - - - - - -
A-vezérlszekrény - - - - - - . . . . . . . .
B-vezérlészekrény - - - - - - o o o o o o o o
Max. terhelhet8ség a csuklonal (kg) 3 8 6 [ 12 20 50 80 110 140 185 315 500 700
Munkavégzési tavolsag (mm) 400 400 650 650 900 1100 2003 2230 2403 2850 3143 3143 3143 3143
Vezérelt tengelyek 4 3 4 3 4 4 5 5 4 5 4 4 4 4
+0.01J1,J2) +0.010J1,J2) +0.015(J1,J2)  £0.02(J1,J2)
Ismétlési pontossag (mm) 00103, H0UUL agorua  £O0IIA T Taaorts | Ce00TUBl, | 205 +0.03+ +02 £02 +05 +05 +05 +05
+0.004° (J4) o +0.004° (J4) - +0.005° (J4) +0.005° (J4)
R 1600 1600 2410
Mechanikai tomeg (kg) 19 17 30 28 53 64 540 610 1030 1200 (133075 (130]45 (19710145 2700
= J1 284 284 296 296 290 290 360 360 370 360 360 360 370 360
% J2 290 290 300 300 290 290 225 245 125 155 144 144 144 144
= 13 200mm’ 8 200mm* 1 210mm 1 210 mm'e 490 mm 410 440 215 140 112 136 136 136 136
2 optional 300mm | optional 300 mm
% J4 1440 - 1440 - 1440 1440 234 20 720 20 720 720 720 540
=
%) J5 - - - - - - 720 720 - 720 - - - -
S
2 b - - - - - - - - - - - - - -
o
= E1 - - - - - - - - - - - - - -
@ J1 720 720 440 440 440 440 175 185 145 140 140 90 85 60
B
B J2 780 780 700 700 510 500 175 180 130 115 140 100 85 60
0 1800 1800 2000 2000 2800 2800
% 53 mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec 175 180 140 135 140 110 85 60
% J4 3000 - 2500 - 2500 1700 175 180 420 135 305 195 200 120
- J5 - - . ; - . 720 500 - 420 . ; ; -
<
= J6 - - - - - - - - - - - - - -
=<
<
= E1 - - - - - - - - - - - - - -
J4& nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) --/0.06 - --/0.12 - --/0.30 --/0.45 150/6.3 -/48 53 147 88 155 250 490
J5 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) - - - - - - 68/2.5 -/25 - 53 - - - -
J6 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?) - - - - - - - - - - - - - -
Atlagos teljesitményfelvétel (Kw) 0.25 0.25 0.35 0.35 0.45 0.45 2.5 2.5 1 8 8 3 3 8
Q Jlest RA Iy 1P20 P20 P20 1P20 IP20 / 1P65 IP20/ 1P65 IP54/IP67 IP54/IP67 P54 P54 IP54 IP54 IP54 P54
% Alapkiépités / opci6
=
= Csukld és J3 k
W sukoes SRar 1P20 1P20 1P20 1P20 IP20/1P65  1P20/1P65 P67 P67 P67 P54 P54 P54 1P54 P54
Alapkiépités / opcid
54 ® alapkiépités o kérésre - nem kaphaté () hardver és/vagy szofver opciéval *4) 4llvany tipusa (vezérléssel)  *5) kompakt alap tipus (vezérlés nélkiil] ~ *16) ztengely — ** 1509283 szabvany alapjan



ROBOT SOROZAT
Verzié
Tipus
\{ezerloszekreny R-30B Plus
tipusa
O e 2
| Compact vezérlészekrény
o
H Open Air vezérlGszekrény
g Mate Cabinet vezérldszekrény

A-vezérlészekrény
B-vezérlészekrény
Max. terhelhet8ség a csuklonal (kg)
Munkavégzési tavolsag (mm)

Vezérelt tengelyek

Ismétlési pontossag (mm)

Mechanikai tsmeg (kg)

J
J2
J3
Ja
J5
J6

MOZGAS|I TARTOMANY (°)

E1
I
J2
J3
Ja
J5
Jé

MAXIMALIS SEBESSEG (°/S)

E1

J4 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)
J5 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)

J6 nyomaték/tehetetlenség (Nm/kgm?)

Atlagos teljesitményfelvétel (Kw)

o Test
‘G Alapkiépités / opci6
=
w
& Csuklé és J3 kar
= Alapkiépités / opcié
@ alapkiépités O kérésre - nem kaphato

- -

>

= 7L 8L 10L
. . . .
L] L] o o
= = . .
= = o o
7 7 8 10
77 911 2032 1636
6 6 6 6
+0.018** +0.018** +(0.03** +0.03**
25 27 180 150
360 360 340 (370) 340 (370)
245 245 235 235
420 430 455 455
380 380 380 380
250 250 360 360
720 720 900 900
450 370 210 260
380 310 210 240
520 410 220 260
550 550 430 430
545 545 450 450
1000 1000 720 720
16.6/0.47 16.6/0.47 16.1/0.63 22.0/0.65
16.6/0.47 16.6/0.47 16.1/0.63 22.0/0.65
9.4/0.15 9.4/0.15 5.9/0.061 9.8/0.17
0.5 0.5 1 1
IP67/IP69K IP67/IP69K IP54 IP54
IP67/IP69K IP67/IP69K P67 IP67

[ ) hardver és/vagy szofver opcidval

*15) ATEX Cat. Il Group 2G és 2D mindsités

+0.02%*

140

340 (370)
235
340
380
360
900
290
270
270
430
450
730

26.0/0.90

26.0/0.90

11.0/0.30

IP54

IP67

+0.02**

145

340 (370)
235
455
380
360
900
260
240
260
430
450
720

26.0/0.90

26.0/0.90

11.0/0.30

IP54

IP67

+0.03**

250

340 (370)
260
475
400
360
900
210
210
265
420
450
720

22.0/0.65

22.0/0.65

9.8/0.17

IP54

P67

** 1509283 szabvany alapjan

35

+0.03**

250

340 (370)
260
458
400

280 (360)

540 (900)
180
180
200
350
350
400

110.0/4.0

110.0/4.0

60.0/1.5

P54

P67

3(25)
1831

+0.02%*

250

340 (370)
260
458
400

280(360)

540(900)
210
210
265
420
420
720

52.0/2.4

52.0/2.4

32.0/1.2

IP54

P67

892

+0.03

37

340
230
373
380
240
720

270
270
270
450
450
720

11.9/0.3

11.9/0.3

6.7/0.1

0.5

*15)

*15)

110

360
255

380
240
720

220
190
240
450
450
720

11.9/0.3

11.9/0.3

6.7/0.1

0.8

*15)

*15)

331

320
240
404
1080
1080
1080

140
140
160
875
430
545

43.35/1.954

36.86/1.413

4.90/0.025

0.8

*15)

*15)

530

320
280

1080
1080
1080

160
160
160
375
430
545

65.4/2.999

55.3/2.158

7.4/0.073

3.5

*15)

*15)

45

590
360
225
440
800
250
800

180
180
180
250
250
250

206/ 28

206/ 28

127/20

2.5

*15)

*15)

+0.05%*

700
220
370
590
270
360

75
100
100
50
50

3.5

*15)

*15)

+0.05%*

700

220
150
240
160
1440
1440
1440
125
125
120
120
200
200
200

*15)

*15)
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Vegtelen lehetosegek
Ez a FANUC!

FA ROBOTOK ROBOCUT ROBODRILL
CNC vezérlések, Ipari és kollaborativ Huzalszikra Kompakt
szervomotorok, robotok, tartozékok, forgacsoldégépek megmunkaldkdzpontok

hajtasok, lézerek  szoftverek

ROBOSHOT ROBONANO loT

Elektromos CNC Ultrapreciz Ipar 4.0
froccsontégépek gyartégépek megoldasok

A miszaki adatok el6zetes értesités nélkil valtozhatnak. Minden jog fenntartva. © 2021 FANUC Europe Corporation
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