UNIVERSAL ROBOTS

Especificaciones técnicas

Brazo robdtico de 6 ejes con un radio de funcionamiento de 850 mm

Peso:

Carga util:

Alcance:

Movilidad de las articulaciones:
Velocidad:

Repetibilidad:

Base:

Grado de libertad:

Dimensiones de la caja de control
(ancho x alto x fondo):

Puertos de entrada/salida:

Alimentacién de entradas y salidas:

Comunicacion:

Programacion:

Ruido:
Clasificacién IP:
Consumo energético:

Funcionamiento en colaboracion:

Materiales:
Temperatura:
Alimentacion:

Vida util calculada:

18,4 kg

5 kg

850 mm

+/- 360° en todas las articulaciones

Articulacion: Max. 180°/seg. Herramienta: Aprox. 1 m/seg.
+/-0,1 mm

@149 mm

6 articulaciones giratorias

LT75 mm x 423 mm x 268 mm

10 entradas digitales, 10 salidas digitales, 4 entradas analégicas,
2 salidas analdgicas

2LV 1200 mA en la caja de control y 12 V/24' V 600 mA en la herramienta

TCP/IP 100 Mbit: IEEE 802.3u, 100BASE-TX
Ethernet socket & Modbus TCP

Interfaz grafica de usuario Polyscope en
pantalla tactil de 12 pulgadas con soporte

Comparativamente silencioso
IP5L
Aprox. 200 vatios utilizando un programa tipico

Comprobado segtin las secciones 5.10.1y 5.10.5
de la norma EN ISO 10218-1:2006

Aluminio, plastico ABS

El robot puede trabajar en un intervalo de temperaturas de 0-50°C
100-240V CA, 50-60 Hz

35.000 horas

Cable de 6 metros entre el roboty la caja de control
Cable de 4,5 metros entre la pantalla tactil y la caja de control
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