Serie de Automatizacion

SCARA
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1) SCARA
. 8 Robot industrial = 4) EjeZ
EﬁCIEﬂte Intellgente é)LarQOdel brazo Londitud de recomido
2 Carga 40:400mm
. 12:120mm
= Calibracién automatica de vision y robot. = Compatible con las principales marcas de comunicacién visual. 3:3kg 60:600mm 15:150mm
= Programacién rapida. = Andlisis inteligente para el reconocimiento de objetos. 6:6kg
= Ciclo de robot (1 IR-100-3-402): 0.49s (carga 1kg). = Excelente aceleracidn variable y control de velocidad. (5) Metodo de 8 Condicion (7) Modelo
instalacién ambiental 00:Estandar
: Otro:
e REsténdar No estandar
R: Techo CLimpio
W: Pared lateral

Especificaciones Especificaciones
] h—T1 T Método de instalacién Montar en la mesa
wp | @1 W rﬁ \ - ler + 2D0 BRAZO 400 mm
. = o e ! Longitud del brazo Brazo # 1 225 mm
b e — — Brazo#1 175 mm
- | 1ra + 2da articulaciones 6000 mm/ s
EL i Velocidad maxima de movimiento Junta #3 1100 mm/ s
T111 Junta #4 2600 grados/ s
| J1 +132°
%‘*\ | T Velocidad maxima de movimiento J2 + 141°
- ® = J3 150 mm (120mm)
Il i bt 14 +360°
- B ! - 1ra + 2da articulaciones +0.01 mm
- - Repetibilidad Junta #3 +0.01 mm
! — Junta #4 +0.01deg
B % Peso transportable (carga) Calificado 1kg
Maxima 3 kg
=) 13 centro del eje Jpint #4 Calificado 0.005 kg - m?
s ~ .,,::r,ﬁ :J"D Inercia de carga permitida Maximo 0.05 kg - m?
Rango Tiempo de ciclo Carga 1kg 0.49s
T L M imo Instalacion ¢ 16 mm
.1‘ Diametro del extremo de la abrazadera Hueco $ 9 mm
' L-l--—ll B Orificios de montaje 120 x 120 mm
Peso corporal (sin peso del cable) 13 kg
I ] A

Con una carga de 1.5 kg, la longitud del brazo horizontal es inferior a 300 mm, y el trazo superior e inferior es
de 120 mm para unas condiciones de trabajo 6ptimas; Su el centro de gravedad de la carga y la posicién del
centro de gravedad del 4° eje don inconsistentes, consultenos; cumplen con el estandar limpio 1ISO4.
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Magquinaria,Accesorios y Moldes
con calidad para fa industria pldstica.




