THE FACTORY AUTOMATION COMPANY FANUC

Uriinlere Genel Bakis



EN KUCUKTEN EN GUCLUYE
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M-3 DR-3 LR Mate LR-10 M-10 M-20 M-710 CRX CR P-40 R-1000 R-2000 M-410 M-800 M-900 M-1000 M-2000

0/01 00 FANUC Avantajlarimiz:

FANUC cesitli uygulamalarin ve sektorlerin ihtiyaclarini karsilamak icin en ¢ 100'den fazla farkli robot modeli
kuciginden en gucliusine kadar diinyadaki en genis robot yelpazesini sunmaktadir. . . .
Zorlu otomasyon coziimleri acisindan uygulamaya 6zgi secenekleri, kolay * 2300 kg a kadar ta$|ma kapaS|te5|

entegrasyonu ve istege bagli renk secimi sayesinde tamamen esnek yapisiyla temel
bir standart bilesenidir.

* 4,683 mm'ye kadar erisim
e Kolay kullanim

FANUC, robot teknolojisinin gelistirilmesindeki 40 yillik deneyimi ve diinyanin her y ¥ . Y
kosesindeki memnun misterileri ile fabrika otomasyonunun dnde gelen kiiresel e Minimum ener]l tuketimi

Ureticisidir.

e Omiir boyu yedek parca bulunabilirligi garantisi



Zorlu otomasyon siireclerini kolaylastiriyoruz:

Tum FANUC robotlari, CNC sistemleri ve makineleri, ortak bir kontrol platformunu paylasir. Bu sayede
yukleme ve bosaltma icin kullanilan robotlar, makine konseptlerinize hizla ve kolayca entegre
edilebilir. Bir makine ve bir robot, bir FANUC araytizi araciligiyla birbirlerine kolaylikla baglanabilir.
CNC'nin robotu izlemesi ve kontrol etmesi ve de bunun tersi icin ekranlar saglanmistir.

Ayni zamanda otomasyon uretim hatlari ve makineler arasinda ag baglantisi kurmak icin giiclu
haberlesme cozimleri ve sistemler sunuyoruz.

TEK KONTROL PLATFORMU SINIRSIZ IMKANLAR




ICINDEKILER

Robotlar

)

iﬁ_
.

v
-
£
"
o3

-

LR Mate Serisi

LR-10 Serisi

Egitim Paketleri

M-10 Serisi

M-20 Serisi

M-410 Serisi

| )

-

¥y
h M-710 Serisi

S

¥
xn
e M-800 Serisi

o
0t

o
: M-900 Serisi

M-1000 Serisi

uih?
o M-2000 Serisi
o

g~  R-1000 Serisi

l..‘:'f-_..a

{ & .
“Jm R-2000 Serisi

isbirlikci
Robotlar

CR Serisi
= CRXSerisi

Delta
Robotlar

-

g M-1 Serisi

M-2 Serisi

| gggsj
-\-\1-:‘-\""\-\. 3
bl &

y

AN

M-3 Serisi

=

ﬂ%ﬁgﬂ
-I I/ DR-3 Serisi

o

SCARA
Robotlar

L.
¥

SR Serisi

Paletleme
Robotlari

"

b
,h’. M-710iC/50H
- R-1000iA/80H

% M-410 Serisi



Ark Kaynak
Robotlari

ARC Mate 50 Serisi

-

ARC Mate 100 Serisi

— -

ARC Mate 120 Serisi

T
g

& M-710iC/12L
rar -
Sk
-
L a
< s

M-710iC/20L

31

31

31

32

32

Boya
Robotlari

~*"" Paint Mate 200 Serisi

P-40 Serisi

P-50 Serisi

{
1
3
1!;

P-250 Serisi

nd

P-350 Serisi

+ P-1000 Serisi

34

34

34

34

34

34

Kontrolorler

EE Kontrolor 3 5

R-30iB Plus

36

iPendant Touch

=
iz
elT

37

Tablet TP

Aksesuarlar ve
Fonksiyonlar

iRVision

Zero Down Time
(zDT)

ROBOGUIDE

Servis ve Destek

Robotlara
Genel Bakis

ICINDEKILER

38

40

41

42

Li

46

4



ROBOTUNUZU

BULUN

LR Mate | LR-10 | M-10 | M-20 | M-710 | M-800 | R-1000 | R-2000 | CR | CRX
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ROBOTUNUZU
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Bilekte maks.

LR Mate SeriSi g’@ tasima kapasitesi:

Maks. Erisim:

911 mm
14 kg
Mevcut robot modelleri:
:
LR Mate 200iD/4SH 5 eksenli
LR Mate 200iD/4S Standart model
LR Mate 200iD/4SC ~ Temiz Oda, Gida sinifi yaglayici, Kuru Oda
LR Mate 200iD/7H 5 eksenli
LR Mate 200iD/7C Temiz Oda, Gida sinifi yaglayici
LR Mate 200iD/7WP  Su Gecirmez
LR Mate 200iD Standart model
LR Mate 200:D/7L Standart model
LR Mate 200iD/7LC  Temiz Oda, Gida sinifi yaglayici
LR Mate 200iD/14L Standart model
LR Mate 200iD
A |
Robot Kontrolsr % ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) "7 Koruma
o Bilekte 2 T =
Model Kabin Ti = —
ode apin tdrd maks. - 8 2= Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ ﬁ E_ Bilek &
S tagma | Chem ® 2E agirlk Atalet Atalet Atalet EGZ  Govde ;
. = - = ?Ma  (mm) & SE 9 aet aet aet gL J3 kollu
Seri @ Model 8. F_ o £ 5 kapasites T T-= kg J 12 ic I N 7N |- TN T S | 2 3 U5 J6 (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) | g3 standart/ o0
Q = = = — j t .
= 3.5 g'r% gs %% —r‘.c —(‘.u (kg) § 3 S opsiyonel |
xd XX OxX =X < o S =
LRMate200 iD 4SH . -lo| e |- |- 4 550 5 £0.013* 19 360 230 402 240 720 - 460 460 520 560 1500 - 8.86/0.2 [égjggég] - 0.5 1P67 1P67
LRMate200 iD  4S . - lo| e -] - 4 550 6 £0.01* 20 360 230 402 380 240 720 460 460 520 560 560 900 8.86/0.2 8.86/0.2 4.9/0.067 05 1P67 1P67
LRMate200 iD 4SC . -lo| e |- |- 4 550 6 £0.013* 20 360 230 402 380 236 | 720 460 460 520 560 560 900 8.86/0.2 8.86/0.2 4.9/0.067 0.5 1P67 1P67
LRMate200 iD 7H . - lo| e -] - 7 717 5 £0.018* 2% 360 245 420 250 720 - 450 380 520 545 1500 - 16.6/0.47 [[‘505//%”1456] - 05 IP67/IP69K IP67/IP69K
LRMate200 iD 7C . -lo| e |- |- 7 717 6 0018 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 1P67 1P67
LR Mate200 iD 7WP . = = o] == 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 05 IP87/IP6IK IP67/IP69K
LR Mate 200 D . -lo| e |- |- 7 717 6 £0.01* 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 05 IP67/IP69K IP67/IP6IK
LRMate200 iD 7L . -lo| e -] - 7 911 6 £0.01* 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 05  IP67/IP69K  IP67/IP6IK
LRMate200 iD 7LC . - lo|e |- |- 7 911 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 1P67 1P67
LRMate200 D  14L . -lo|e|-| - 14 911 6 £0.01* 27 360 245 430 380 250 720 120 61 58 400 240 400 31.0/0.66 31.0/0.66 13.4/0.30 05  IP67/IP69K  IP67/IP6IK
@ standart Oistege bagli - mevcut degil [ ) Donanimla birlikte ve/veya yaziimla birlikte opsiyon  *17) yalnizca LR Mate 200iD/14L icin: Maks. dogrusal hiz 500 mm/sn ~ **1S09283'e gére



Bilekte maks.

LR-1 0 Serisi g’@ tasima kapasitesi:

gm Maks. Erisim:
10/13kg *3

1101 mm
A

Mevcut robot modelleri:

LR-10iA/10 Standart model, Kuru Oda
LR-10iA/10
N
Robot Kontrolor % ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
T Bilekte c = &
- Rlcces it R maks. Erisi _;’) s Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ ((Du P Bilek &
S o tasima neime e cE agirlik Atalet Atalet Atalet EZS  Govde
) > -2 N - JMa — (mm) 2 8 E 9 ) ) ) s Yx J3 kollu
Seri @ Model @ 5. ©_ = 5 £ kapasitesi E E— (kg) N J2 J3 J4 J5 Jb J1 J2 J3 J4 J5 J6 (Nm/kgm2) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) © 2 star_1dart/ -
2 Sw E5 65 25 € 8 (kg) B X S opsiyonel :
? 3 6@ oQ @wm ¥ . =i v opsiyonel
xa XX Ox =¥ <« S =
LR-10 iA 10 . - - . - - 10/13" 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
@ standart Oistede bagli - mevcut degil ( ) Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon  *3) istege bagli yiiksek yiik modu = maksimum 890 mm calisma alani ~ ** 1S09283'e gére
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Egitim Paketleri

10

CRX-5iA / CRX-10{A / CRX-10iA/L

Okullar ve Universiteler icin robotik uzmanligi

Ozel bir pakette bulunan tiim temel beceriler.

Ogrenciler distiniilerek tasarlanan bu paket, genclerin son teknoloji endiistriyel robotlari programlama ve kullanma konusunda ilk elden deneyim kazanmalarini sagliyor.
Paket icerigi modern fabrika uygulamalarina son derece uygundur ve egitmenlerin 6gretim amaciyla ihtiyac duyduklari her seyi icerir. Paket icerigi modern fabrika
uygulamalarina son derece uygundur ve egitmenlerin 6gretim amaciyla ihtiyac duyduklari her seyi icerir.



M-10 Serisi

M-10iD/12

Seri

M-10
M-10
M-10
M-10
M-10

M-10

X
o
o
=4

Versiyon

Model

8L

10L

12*18)

12719

16S

Kompakt
kabin

Kabin
Open air
kabin
Mate
A-kabin
B-kabin

Erisim
(mm)

2032
1636
1441
1441
1441

1103

ie

Bilekte maks.
tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

2028 mm
16 kg
Mevcut robot modelleri:
M-10iD/8L, /10L Standart model
M-10iD/12 Standart model
M-10iD/12 (Toz gecirmez) Toz gecirmez
M-10iD/12 (Gida sinifi) Gida sinifi yaglayici
M-10iD/16S Standart model
% ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
] = o
g E s
% S— Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ % E_ . Bilek &
5 & E agirlik Atalet Atalet Atalet EgT 2 Govde 13 kollu
$ % Tka) A2 B a5 6 U1 2 B U 5 J6 Nmkgmd  INmkgmd  (Nmkgm?d | S standary SO
g < S opsiyonel opsi L
£ G psiyone!
e Q
x
6 +003* 180 w0 235 455 380 A0, SDL 210 210 20 430 450 720 16.1/0.63 16.1/0.63 5.9/0.061 1 P54 P67
6 +003* 150 wuo@m) 235 455 380 o0 M0 260 240 260 430 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54/IP65  IP67
6 £0.02% 15 woEw 235 455 380 S0 S0 260 240 260 430 450 720 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54/IP65  IP&7
6 £002* 145 0@l 235 455 380 | 240 540 260 240 | 260 430 450 720 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 P67 P67
6 +002* 5 wewEw 235 455 380 A0 S0 260 240 260 430 450 720 260/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 P65 P67
6 £0.02% 140 wuoEw 235 30 30 o0 D290 270 270 430 450 730 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IPS4/IP65  IP&T
@standart  Oistegde bagli - mevcut degil ( ) Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon  *18) Toz gecirmez *19) Gida sinifi - *21) Harici kablo tipi icin genisletilmis aralik ** 1509283'e gére
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Bilekte maks.

M_ZO Serisi g@ tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

2272 mm
35kg
Mevcut robot modelleri:
:
— M-20iD/12L Standart model
s M-20iB/25 Tamamen kapali
M-20iB/25C Temiz Oda, Gida sinifi yaglayici, Kuru Oda
’ ’
M-20iB/35S Tamamen kapali
M-20iD/25 Standart model
M-20iD/25 (Gida sinifi) Gida sinifi yaglayici
M-20iD/35 Standart model
M-20iD/12L
Robot Kontrolér % ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
P, Bilekte c = <
Model Kabin T = —
- ode abin 1urd maks. Erisim % g—g Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ % E_ . Bilek &
S £ . c tasima (mm) § RS agirlik Atalet Atalet Atalet % E E Govde J3 kollu
Seri 'p  Model 2 8. 5. ,c 5 5 kapasitesi T 5 ikg) N8 U5 Je Nl B U U5 J6 (Nmkgmd (Nmkgmd (Nmikgmdl BB ztasTdoar:;/l by
> &5 Ef g2 5§ ¥ | = (kg) £ 3 o psly opsiyonel
xa XX Ox =X g m K =
M20 D 12l o - - o e e 12 2272 6 £0.03* 250 oWl 260 475 400 AL SO 210 210 25 420 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54/IP65  IP&7
M20 B 25 o - - ol e o 25 1853 6 +002** 210 au0() 240 303 400 | 290 540 205 = 205 260 415 415 880 51/2.2 51/2.2 3112 1 P67 P67
M20 D 25 . - - o e|o 25 1831 6 +0.02%* 250 3070 260 458 40D [3620?'0'2” '9050‘]22” 210 210 265 420 420 720 52.0/2.4 52.0/2.4 32012 1 IP54/IP65  IP67
M20 D 2579 . -l -l ol elo 25 1831 6 £002+ 250 070 260 458 40D [36208],“,2” [9050‘]&” 2100 210 265 420 420 720 52.0/2.4 52.0/2.4 32.0/1.2 1 P65 1P67
M-20 B 25C o - - ol el o 25 1853 6 £0.023** 210 000 240 303 400 290 540 205 = 205 260 415 415 830 51/2.2 51/2.2 31/1.2 1 P67 P67
M20 B 355 . - -]e] o 35 1445 6 +002* 205 u0(3) 240 3015 400 | 260 540 205 205 260 415 415 880 51/2.2 51/2.2 31/1.2 1 P67 P67
M20 D 35 . - - o e|o 35 1831 6 +0.03* 250 3070 260 458 40D [3620?'0'2” '9050‘]22” 180 180 200 350 | 350 | 400 110.0/4.0 110.0/4.0 60.0/15 1 IP54/IP65  IP67
@ standart  Oistege bagli - mevcut degil ( ) Donanimla birlikte ve/veya yaziimla birlikte opsiyon ~ *19) Gida sinifi  *21) Harici kablo tipi icin genisletilmis aralik **1509283'e gore
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Bilekte maks.

M-41 0 Serisi g’@ tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

3143 mm
700 kg
Mevcut robot modelleri:
M-410iB/140H 5 eksenli
M-410iB /700 Standart model
M-410iC/110 Standart model
M-410iC/185, /315, /500 Standart model
M-410iC/185
~
Robot Kontrolsr % x Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
P, Bilekte i z S
Model Kabin Ti = —
- ode apin Turd maks. gL g ] £ Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6Moment/ g E _ . Bilek &
. ES < . tasima (mm) § S¢ agirlik Atalet Atalet Atalet g E E Govde J3 kollu
Seri @ Model @ S e _| o £ £ kapasitesi 3 5= lkg) N J2 J3 Jb J5 J6 N J2 J3 Jb J5 J6 (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) s2" star)dart/ standart/
= %.E g:ﬁu g’.% % g _:? -r“.D k) E 3 S opsiyonel apEiEme]
xd XX OX =¥ < o S =
M-410 iB  140H 3 - - - ° o 140 2850 5 +0.2 1200 360 155 12 20 720 - 140 115 135 135 420 - 147 53 - 3 P54 P54
M-410 iC 110 3 - - - o o 110 2403 4 +0.5 1030 370 125 140 720 - - 145 130 140 420 - - 53 - - 3 P54 P54
M-410 iC 185 . - - - o o 185 3143 4 +0.5 1600133014 360 144 136 720 - - 140 140 140 305 - - 88 - - 3 P54 P54
M-410 iC 315 3 - - - o o 315 3143 4 +05 16001330145 360 144 136 720 - - 90 100 110 195 - - 155 - - 3 P54 P54
M-410 iC 500 ° - - - . o 500 3143 4 +05 2410(1910+5 370 144 136 720 - - 85 85 85 200 - - 250 - - 3 P54 P54
M-410 iB 700 ° - - - ° o 700 3143 4 +0.5 2700 360 144 136 540 - - 60 60 60 120 - - 490 - - 3 P54 P54
®standart  Oistege bagl - mevcutdegil [ ) Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon  *4) Pedestal tipi (kontrolérli) — *5) Kompakt taban tipi (kontrolérsiiz)
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M-710 Serisi

M-710iD/50M
Robot

c

) ES
Seri »
Q

>

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
M-710 iD

14

Model

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

<
o
a
@

R-30iB
Plus

Kompakt

Kabin

Kontrolor

Open air
kabin
Mate

Kabin Tiird

kabin

A-kabin

B-kabin

Bilekte
maks.
tasima
kapasitesi
(kg)

12
20
20
45
50
50
50
50
50
70
70
50

Erisim
(mm)

3123
3110
2582
2606
1359

19001
2003
2050
2050

19001
2050
2606

ie

Bilekte maks.
tasima kapasitesi:
70 kg

Mevcut robot modelleri:

Maks. erisim:

3123 mm

M-710iC/12L

ici bos bilek

M-710iC/20L

Standart model

M-710iC/20M, /45M

Standart model

M-710iC/50S

Standart model

M-710iC/50H

5 eksenli

M-710iC/50, /70

Standart model

M-710iC/50E

Ofset bilek

M-710iC/50T, 70T

Tepeye montaj

M-710iC/50M

Standart model

o o~ o o8 oo Ul o~ o~ o~ O~ o o Kontrol edilen eksen sayisi

Tekrarlanabilirlik
(mm)

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

Mekanik
agirlik
(kg)

540
540
530
570
545
410
540
560
560
410
560
600

360
360
360
360
360
*1)
360
360
360
*1)
360
370

J2

225
225
225
225
169
261
225
225
225
261
225
225

Hareket Araligi (°)

J3 Ja J5

434 400 380
432 400 280
435 400 280
440 800 250
376 720 250
491 720 250
440 234 720
440 720 250
440 720 380
491 720 250
440 720 250
440 800 250

@ standart

Jé N
720 180
900 175
900 175
800 180
720 175
720 *1)
- 175
720 175
720 175
720 *1)
720 160
800 180
Oistege bagli

J2 J3
180 180
175 180
175 180
180 180
175 175
175 175
175 175
175 175
175 175
120 120
120 120
180 180
- mevcut degil

Maksimum Hiz (°/s)

J4

400
350
350
250
250
250
175
250
250
225
225
260

J5

430
360
360
250
250
250
720
250
240
225
225
260

630
600
600
360
355
355
355
340
225
225
370

J4 Moment/

Atalet

(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
215/30

J5 Moment/
Atalet
(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
215/30

() Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

J6 Moment/
Atalet
(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
130/20

*1) rayin teknik 6zelliklerine gére

(kW)

Ortalama Gii¢
Tiiketimi

25
2.5
2.5
25
2.5
2.5
25
2.5
2.5
25
2.5
2.5

Koruma
2o, el
opsiyonel staqdart/

opsiyonel

1P54/1P67 IP&7
IP54/IP67 P67
IP54/IP67 P67
IP54/1P67 P67
IP54/1P67 P67
IP54/IP67 P67
IP54/IP67 IP67
IP54/IP67 P67

IP54 IP67
IP54/IP67 IP67
IP54/IP67 P67
IP54/IP67 P67

**1509283'e gore



Bilekte maks.

M'800 SeriSi g’@ tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

2040 mm
60 kg
Mevcut robot modelleri:
M-800iA/60 Standart model
M-800iA/60
N
Robot Kontrolsr % ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
N Bilekte 2 I S
Model Kabin Ti = -
- ode abin furu maks. Erisim g = € Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ ((Du Eo . Bilek &
) =3 T . tasima (mm) | 5 S € agirlik Atalet Atalet Atalet Eg 2 Govde 13 kollu
Seri b Model @ S E = = £ £ kapasitesi 3 5 (kg) I J2 13 J4 J5 J6 J1 J2 3 Ja J5 Jé (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) sE standart/ standart/
= 8 3 g‘rau 25 % 8 ”‘T —E‘? (k) % 3 S opsiyonel opsiyonel
xa XX Ox =X < o S =
M-800 iA 60 . - - - . o 60 2040 6 +£0.03** 820 370 225 340 720 250 720 150 150 150 260 260 400 210/30 210/30 130/20 2,5 - -
@ standart  Oistege bagli - mevcut degil () Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon ~ ** 1S09283'e gére

15



Bilekte maks.

M_900 Sel'iSi g’@ tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

3704 mm
700 kg
Mevcut robot modelleri:
.
M-900iB/280 Yiksek rijidite modeli
M-900iB/360, /700E Standart model
M-900iB/280L, /330L, /400L Standart model
M-900iB/700E
Robot Kontrolsr % ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
e —— Bilekte e E <
Model Kabin T 153 = —
- ode abin Turd maks. . 2 S Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ (?2 E_ Bilek &
Erisim © € 2 = Gévd ile
. S £ o tasima (mm) 5 S € agirlik Atalet Atalet Atalet g e ovde J3 kollu
Seri @ Model ) e ® - c _g _g kapasitesi k= Ehad (kg) J1 J2 J3 Ja J5 Jé N J2 J3 J4 J5 J6 (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) 52 = standart/ standart/
S — f= =3 — o + .
2 i g'«% 2= & < —E‘? *“? (kg) £ < 5 opsiyonel e
xd XX O% =X < o S =
M-900 iB 280 ° = = . o 280 2655 6 +£0.1%* 1700 370 151 224 720 250 720 110 105 100 110 110 180 1960/260 (460) | 1960/260 (460) = 1050/160 (360) 3 IP54 /IP56 P67
M-900 B 280L o = = = . o 280 3103 6 +0.1%* 1600 370 151 224 720 250 720 110 105 100 125 125 205 1700/215 (340)  1700/215 (340) = 950/140 (260) 3 IP54 /IP56 P67
M-900 iB  330L o - - - . o 330 3203 6 +0.1%* 1780 370 151 164 720 250 720 100 85 85 90 85 165 2205/340 2205/340 1200/220 3 IP54 /IP56 P67
M-900 iB  360E ° = = = . o 360 2655 6 +£0.1%* 1540 370 151 224 720 250 720 100 105 100 110 110 180 2330/500 2330/500 1280/360 3 IP54 /IP56 P67
M-900 B 400L ° = = = = o 400 3704 6 £0.1%* 3150 360 154 160 720 244 720 80 80 80 100 100 160 3400/1098 3400/1098 1725/444 5 IP54 /IP56 P67
M-900 iB  700E o - - - - . 700 2832 6 +0.1%* 3040 360 154 160 720 244 720 80 80 80 100 100 160 5000/1098 5000/1098 2800/444 5 IP54 /IP56 P67
@ standart  Oistege bagli - mevcut degil (') Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon ~ ** 1509283 gére
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Bilekte maks.

M-1 000 Serisi g’@ tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

3253 mm
1000 kg
Mevcut robot modelleri:
M-1000/A Standart model
M-1000iA
~
Robot Kontrolsr % I Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
e Bilekte s = S
- fodel LRI maks. 8 8. Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6Moment/ g E _ Bilek &
Erisim @ [ < T = Govde e
. ES < . c tasima (mm) § &€ agirlik Atalet Atalet Atalet gg =2 oV J3 kollu
Seri @ Model @ T_® c £ 5 kapasitesi 3 5= (kg) J1 J2 J3 Ja J5 Jé J1 J2 J3 J4 J5 J6 (Nm/kgm2) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) A=k standart/ -
] Sy £5 555 €8 & k) ¢ £ £ opsiyonel 12"
=) C®@ 2@ 8T i £ v opsiyonel
xa XX | Ox | =X « | m S =
M-1000 iA . - - - . o 1000 3253 6 x0.1** 5300 330 145 260 720 240 720 60 50 50 70 70 85 8800/1750 8800/1750 5800/840 8 IP54 1P67
@ standart  Oistege bagli - mevcut degil ( ) Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon ~ ** 1S09283'e gére
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Bilekte maks.

M_ZOOO Sel'iSi g@ tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

4683 mm
2300 kg
Mevcut robot modelleri:
M-2000:A/900L, /1700L  Standart model
M-2000;A/1200, /2300  Standart model
M-2000iA/1700L
Robot Kontroldr % ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
P Bilekte s = <
Model Kabin Ti = —
- ode abin Turd maks. - 3 S— Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ % E_ Bilek &
Erisim o e 2 gss Gévd ile
X S < C tasima mm) S S E agirlik Atalet Atalet Atalet £e=z ovde J3 kollu
Seri @ Model - g_ ® . c £ £ kapasitesi 3 = {kg) 1 J2 J3 Ja J5 Jb J1 J2 J3 Ja J5 Jbé (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) = standart/ e —
S = c =3 — o - .
= ‘?’5 g% 3;,': %% -“T -““? (kg) E 3 S opeiyorel opsiyonel
xd XX Ox =X g m S =
M-2000 iA 900L ] - - - . o 900 4683 6 +£0.18** 9600 330 160 165 720 240 720 45 30 30 50 50 70 14700/2989 14700/2989 4900/2195 8 IP54/IP56 IP67
M-2000 iA 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 8 IP54/IP56 IP67
M-2000 iA 1700L . - - - . o 1700 4683 6 £0.27** 12500 330 160 165 720 240 720 20 14 14 18 18 40 29400/7500 29400/7500 8820/5500 8 IP54/IP56 IP67
M-2000 iA 2300 . - - - . o 2300 3734 6 +0.18** 11000 330 160 165 720 240 720 20 14 14 18 18 40 29400/7500 29400/7500 8820/5500 8 IP54/IP56 IP67
@ standart  Oistege bagli - mevcut degil () Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon ~ ** 1S09283'e gére
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Bilekte maks.

R-1 000 SeriSi g@ tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

2230 mm
130 kg
Mevcut robot modelleri:
R-1000iA/80H 5 eksenli
R-1000:A/80F, /100F Standart model
R-1000iA/120F-7B 7 eksenli
R-1000iA/130F Standart model
R-1000/A
Robot Kontrolsr % ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
P Bilekte c E <
Model Kabin Ti = —
- ode apin furd maks. . % s— Mekanik J4 Moment/  J5 Moment/  Jé Moment/ 2 E_ Bilek &
S = taima | Enieim | 2 cE agirlik Atalet Atalet Atalet EG3S Govde
. = £ . = 2Ma  (mm) 2 8 E 9 gEx J3 kollu
Seri »  Model @ 5. ®_ c £ 5 kapasitesi 3 = (kg) J1 J2 J3 Ja J5 Jé J7 J1 J2 J3 Ja J5 Jé J7 (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) (Nm/kgm?) 1= standart/ -
S — c =3 — o - .
2 &3 2| g5 25 g =2 tkg) E 3 S erssfiyerel opsiyonel
xd XX OX =¥ < o S =
R-1000 /A  80H o - - o ° o 80 2230 5 +0.03* 610 360 245 215 20 720 - - 185 180 180 180 500 - - -/48 -/25 - 25 IP54/IP55 P67
R-1000 iA  80F 3 - - o ° o 80 2230 6 +£0.03** 620 360 245 360 720 250 720 - 170 140 160 230 230 350 - 380/30 380/30 200/20 25 IP54 /IP56 1P&7
R-1000 /A 100F 3 - - o . o 100 2230 6 +£0.03** 665 360 245 360 720 250 720 - 130 110 120 170 170 250 - 690/57 690/57 260/32 25 IP54 /IP56 P67
R-1000 A 120F-7B 3 - - o 3 o 120 2230 7 +£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 P67
R-1000 A  130F o - - o o o 130 2230 6 +0.03** 675 360 245 360 720 250 720 - 130 110 120 170 170 250 - 800/71 800/71 360/38 3] IP54 /IP56 P67
@ standart  Oistege bagli - mevcut degil ( ) Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon ~ ** 1S09283'e gére
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R-2000 Serisi

R-2000/D/210FH

Robot Kontrolor

Model Kabin Tir(i Bilekte

- maks.

S = . tasima

Seri g Model ® _:2‘-5 -gg os :"% E" kaF)[iZi;eSi

ez <288 2f 1 4

R-2000 iC ~ 100P o - - . o 100
R-2000 iD 100FH ° - - o . o 100
R-2000  iC 125L . -]l -lo]elo 125
R-2000 iC  165F o - - o . o 165
R-2000 iD  165FH o - - o . o 165
R-2000 iC  165R o - - - . o 165
R-2000 iC  190S o - - - . o 190
R-2000 iC  210F o - - o . o 210
R-2000 iD  210FH o - - o . o 210
R-2000 iC  210L ° = = = . o 210
R-2000 iC  210WE ° - - - . o 210
R-2000 iC  210R ° - - - . o 210
R-2000 iC 220U o - - - . o 220
R-2000 iC  240F ° - - o . o 240
R-2000 iC  270F . - - - . o 270
R-2000 iC 270R . - - - . o 270

20

Erisim
(mm)

3540
2605
3100
2655
2605
3095
2040
2655
2605
3100
2450
3095
2518
2655
2655
3095

Bilekte maks.
g tasima kapasitesi:

270 kg

Mevcut robot modelleri:

Maks. erisim:

3540 mm

R-2000:C/100P

Pedestal montaj

R-2000iC/125L, /210L

Standart model

R-2000:D/100FH, /165FH, /210FH

ici bos bilek

R-2000iC/220U

Ters asili montaj

R-2000iC/165F, /210F, /240F, /270F

Standart model

R-2000iC/165R, /210R, /270R

Rafa montaj

R-2000iC/190S

Yiksek hassasiyetli model

R-2000iC/210WE

Su Gecirmez

% ~ Hareket Araligi (°)
5| =

2 2 Mekanik

s S E agirlik

3 t= Tkg) noo2 Bk
B =

E e

6 £0.05%* 1470 370 200 375 720
6 +0.05%* 1150 370 140 234 420
6 +0.05%* 1115 370 136 301 720
6 +0.05%* 1090 370 136 312 720
6 +0.05* 1130 370 140 234 420
6 +0.05%* 1370 370 200 375 720
6 +£0.03** 1120 370 210 340 720
6 +0.05%* 1090 370 136 312 720
6 +£0.05%* 1130 370 140 234 420
6 +0.05%* 1350 370 136 301 720
6 +£0.1%* 1180 330 141 318 720
6 +0.05%* 1370 370 200 375 720
6 £0.05%* 1020 370 136 312 720
6 +0.05%* 1090 370 136 312 720
6 +0.05* 1320 370 136 312 720
6 +0.05% 1590 370 200 375 720

J5

250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250

Jé

720
420
720
720
420
720
720
720
420
720
720
720
720
720
720
720

J

120
105
130
130
130
115
105
120
120
105
95

105
120
115
105
105

Maksimum Hiz (°/s)

J2 J3
100 115
130 130
115 125
115 125
110 115
110 125
90 145
105 110
90 100
90 85
85 95
100 110
85 110
90 105
90 85
85 85
@ standart

Ja J5
140 140
200 160
180 180
180 180
175 170
180 180
120 120
140 140
140 130
120 120
120 120
140 140
140 140
130 130
120 120
120 120
O istege bagli

J4 Moment/
Atalet
J6 (Nm/kgm?)
210 1000/227
300 850/90
260 710/72
260 940/120
280 1000/122
260 940/89
200 1200/200
220 1360/225.4
220 1380/228
200 1700/320
190 1333/141.1
220 1360/147
220 1360/147
210 1400/250
200 1730/320
200 1730/320
- mevcut degil

J5 Moment/
Atalet
(Nm/kgm?)

1000/227
850/90
710/72
940/120
1000/122
940/89
1200/200
1360/225.4
1380/228
1700/320
1333/141.1
1360/147
1360/147
1400/250
1730/320
1730/320

J6 Moment/
Atalet
(Nm/kgm?)

706/196
450/50
355/40

490/100

620/100
490/46

630/180

735/196
735/196
900/230

706/78.4
735/82
735/82
800/200
900/230
900/230

Ortalama Gii¢

Tuketimi

2.5
245
2.5
2.5
25
2.5
3
2.5
2.5
2.5
3
2.5
3
3
25
3

(kW)

() Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

Koruma
Lo, oty
opsiyonel star_\dart/

opsiyonel
IP54 IP67
IP54 P67
IP54 /IP56 IP67
IP54 /IP56 P67
IP54 IP67
IP54 /IP56 P67
IP54 IP67
IP54 /IP56 P67
IP54 IP67
IP54 /IP56 P67
IP67 IP67
IP54 /IP56 P67
IP54 IP67
IP54 /IP56 IP67
IP54 IP67

**1509283'e gore



S -

CR-35iB

CRX-10iA/L

Bilekte maks.
tasima kapasitesi:
35 kg (50 kg) (*20)

Maks. erisim:
1889 mm

Mevcut robot modelleri:

CR-4iA Standart model
CRX-5iA Standart model
CR-7iA Standart model
CR-T7iA/L Standart model
CRX-10iA Standart model
CRX-10iA/L Standart model
CR-14iA/L Standart model
CR-15iA Standart model
CRX-20iA/L Standart model
CRX-25iA Standart model
CR-35iB Standart model

Robot Kontroldr 21 o Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) ] Koruma
8 = =] o
R Bilekte c £ [, =S|
Model Kabin Ti = Bl =
- ode apin fard maks. Erisim % 2 € Mekanik 3 % J&Moment/  J5Moment/  J6 Moment/ % E_ . Bilek &
) k=3 o L L tasima (o) 5 G E agirlik EE Atalet Atalet Atalet Es 2 Govde 13 kollu
Seri @ Model @ - - £ £ kKapasitesi 3 5= (kg) J1 J2 J3 J4 J5 Jé J1 J2 J3 J4 J5 Jé g ~ (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) T2 star)dart/ standart/
2 Sa = |E5| 55|25 €| @ (kg) B X < 5 opsiyonel h
=) £ 6@ og 8T ; 2 ] < opsiyonel
xa S XX Ox =X g m S = e

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 1P67
CRX-5 iA . . - - - 5 994 6 £0.03** 25 400 360 635 380 360 450 150 150 180 225 225 225 100001V 19.0/0.77 15.4/0.50 6.7/0.10 0.3 P67 P67
CR-7 iA . - - o . - - 7 77 6 £0.01** 53 0B 166 374 380 240 720 1000 *7) 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 P67 P67
CR-7 iA L . - - o . - - 7 911 6 £0.01** 55 30B0 166 383 380 240 720 1000 (7 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 1P67 1P67
CRX-10  iA . . - - - - - 10 1249 6 £0.04** 40 380 360 570 380 360 450 120 120 180 180 180 180 100001V 34.8/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 0.3 1P67 1P67
CRX-10  iA L . . - - - - - 10 1418 6 +£0.04** 40 360 360 540 380 360 450 120 120 180 180 180 180 100001V 348/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 0.3 1P67 1P67
CR-14 iA L . - . - - 14 91109 6 £0.01** 55 3030 166 383 380 240 720 500 31.0/0.66 31.0/0.66 13.4/0.30 0.5 P67 P67
CR-15 iA . - - - - . - 15 1441 6 £0.02** 255 340 180 312 380 280 900 800/15008 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 P54 1P67
CRX-20 iA L . . - - - - - 20 1418 6 +0.04* 41 360 360 540 380 360 450 80 80 120 112 90 112 1000 70.0/4.00 64.0/4.00 30.0/2.00 0.4 1P67 1P67
CRX-25  iA . . - - - - - 25/300°200 1889 4 £0.05** 135 360 360 540 380 360 450 80 80 120 180 180 180 1000 100.0/4.70 74.0/4.00 32.0/2.00 0.4 1P67 1P67
CR-35 iB . - - - - . o 35/500°200 1831 6 +0.03** 375 370 215 338 400 280 900 750 '7) 110/4 110/4 60.0/1.5 1 IP54 P67

®standart  Oistege bagli - mevcut degil ~ *7) Cevresindeki nesneler ile etkilesimi g6z 6niinde bulundurularak, sistemin risk degerlendirmesine gére bir hareket hizi belirlemek gerekmektedir *8) maks. kartezyen hiz 800 mm/sn (giivenlik 8nlemleri saglandiinda 1500 mm/sn) 21

*9) 911 mm lyiik kapasitesi < 12kg) - 820 mm lyiik kapasitesi >12kg)

*10) Kisa mesafeli hareketler sirasinda hiz, belirtilen maksimum degere ulasmayabilir *11) Yiiksek hiz modunda 2000 mm/sn  *20) Yazilim giincellemesi

**1509283'e gore



35

30

25

20

22

DELTA VE SCARA

=
X
v
Lt
=
(9]
<
o
<
x
<
=
[%98
<
—
SR-3iA
SR-3/AC
SR-3iA U @ @
M-TiA 1H M-TiA THL
M-1iA 0.55 M-1iA 0.55L
M-1iA 0.5A M-1iA 0.5AL
0 100 200 300 400 500

SR-6iA
SR-6iAC

@

600 700

ROBOTUNUZU BULUN

SR-20iA

SR-12iA M-3iA 12H
DR-3iB 8L
M-3iA 6S
M-2iA 6H M-2iA 6HL M-3iA 6A
@ @DR-éiB
STAINLESS
M-2iA 3S M-2iA 3SL
M-2iA 3A E -2iA 3AL
ERISIM [mm] —>
800 900 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600

M-2iA ... .. Sayfa 24

M-3iA ..., B Sayfa 25

................ Sayfa 26

SRSerisi .............. Sayfa 27



Bilekte maks.

M'1 SeriSi g@ tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

420 mm
1kg
Mevcut robot modelleri:
M-1iA/1H 3 eksenli
M-1iA/0.5S 4 eksenli
M-1iA/0.5A 6 eksenli
M-1iA/THL 3 eksenli
M-1iA/0.55L 4 eksenli
M-1iA/0.5AL 6 eksenli
M-1iA/0.5A
~
Robot Kontrolor % I Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
e Bilekte e E &
- Rlodel T TARE maks. Erisim g 8 € Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ ?u JEp. . Bilek &
) <3 T . tasima (mm) | & S € agirlik Atalet Atalet Atalet £l 2 Govde 13 kollu
Seri ‘w Model o 2 |®_| ¢ £ £ kapasitesi 2 5 (kg) I J2 13 J4 J5 J6 J1 J2 J3 Ja 45 J6 (Nm/kgm?] (Nm/kxgm?) (Nm/kgm?) T2 Staljdart/ standart/
= 89 Ea gf.ﬁ £2 g £ (k) B < S epsiiyernel opsiyonel
e <X o0f 35X 4 o & =
M-1 iAo 1H . - e o - - 1 280 3 £0.02 181112) 280 x 100 (*13) - - - - - - - - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA 0.55 o - o o - - 0.5 (1) 280 4 +0.02 20(*12) 280100 13 720 - - - - - 3000 - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA 0.5A ° - . o - - 0.5 (1) 280 6 +0.02 23(*12) 3280 x 100 [*13) 720 300 720 - - - 1440 1440 1440 *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 A THL . - e o - - 1 420 3 £0.03 2112 420 150 (*13) - - - - - - - - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA 0.55L . - e o - - 05 (1) 4200 4 +0.03 23112 9 420 x 150 (*13) 720 - - - - - 3000 - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA 0.5AL ° - ° o - - 05 (1) 420 6 +0.03 26 (*12) 3 420 x 150 [*13) 720 300 720 - - - 1440 1440 1440 *14) 0.2 1P20 1P20
e®standart  Oistege bagli - mevcutdedil () Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon *12) stand ile birlikte *13) g mm cinsinden yiikseklik ~ *14) bilek yik diyagramina bakin
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Bilekte maks.

M_2 SeriSi g@ tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

1130 mm
6 kg
Mevcut robot modelleri:
.
M-2iA/3S 4 eksenli
M-2iA/3SL 4 eksenli
M-2iA/3A 6 eksenli
M-2iA/3AL 6 eksenli
M-2iA/6H 3 eksenli
M-2iA/6HL 3 eksenli
M-2iA/3S
Robot Kontrolsr % I Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
e ST Bilekte g E g
Model K T = —
- 2 S e maks. oo % 3¢ Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6Moment/ o E _ N Bilek &
) S PR . tasima (mm) | 5 S € agirlik Atalet Atalet Atalet EZ 2 Govde 13 kollu
Seri B Model @ 8. ®_ oC é = kapasitesi 3 5 (kg) I J2 43 J4 J5 J6 J1 J2 I3 Ja J5 Jé (Nm/kgm2) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) fZE i ;tas?doar:g[ standart/
> 8% Esgsgs £ 2 ki E 3 S PSYONE: opsiyonel
[een XX Ox =X < m S
M-2 iA 3S ° - ° o o - 3 800 4 +0.1 120 800 x 300 (*13) 720 - - - - - 3500 - - *14) 2.5 1P67/IP69K IP69K
M-2 iA 3A . - ° o o - 8 800 6 +0.1 140 800 x 300 (*13) 720 300 720 - - - 1700 1700 1700 *14) 2.5 1P&67/1P69K IP69K
M-2 iA 3SL o - . o o - 3 130 4 +0.1 120 21130 x 400 (*13) 720 - - - - - 3500 - - *14) 25 1P67/1P69K IP69K
M-2 iA 3AL o - . o o - 3 130 6 +0.1 140 51130 x 400 (*13) 720 300 720 - - - 1700 1700 1700 *14) 2.5 1P67/1P69K IP69K
M-2 A ¢H . - e o o - 6 800 3 0.1 115 800 x 300 (*13) - - - - - - - - - *14) 2.5 IP67/IP6K  IP69K
M-2 iA 6HL ° - ° o o - 6 1130 3 +0.1 15 #1130 x 400 (*13) - - - - - - - - - *14) 2.5 1P&67/IP69K IP69K
®standart  Oistege bagli - mevcut degil (') Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon *13) ¢ mm cinsinden yiikseklik ~ *14) bilek yiik diyagramina bakin
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M-3 Serisi

M-3iA/6S

Robot
Model

c

) S
Seri @ Model @
= =
xax
M-3 A 6S .
M-3 A 6A .
M-3 A 12H .

Kontrolor
Kabin Tiird
o
8. %, e 5
=4 =
£E5 &5 23 &
c@m o@ J@ D
Xxlox| == <
- L[] o o
- L[] o o
- [ ] o o

B-kabin

Bilekte
maks.

tasima
kapasitesi
lkg)

6(8)
6
12

Erisim
(mm)

1350
1350
1350

ie

Bilekte maks.

12 kg

Mevcut robot modelleri:

tasima kapasitesi:

Maks. erisim:
1350 mm

M-3iA/65 4 eksenli

M-3iA/6A 6 eksenli

M-3iA/12H 3 eksenli

% ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s)

3 Zz  Mekanik

5 S € agirlik

§ T= (kg) J1 J2 J3 J4 J5 J6 N J2 J3 J4 J5 J6

5 =

4 +0.1 160 ¢ 1350 x 500 (*13! 720 - - - - - 4000 - -

6 £0. 175 9 1350 x 500 (*13) 720 300 720 - - - 4000 2000 2000

3 £01 155 @ 1350 x 500 (*13) - - - - - - - - -
®standart  Oistege bagli - mevcut degil () Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

J5 Moment/
Atalet
(Nm/kgm2)

*14)
*14)
*14)

J6 Moment/
Atalet
(Nm/kgm2)

*13) g mm cinsinden yiikseklik

Koruma
o
5
aE Bilek &
[ N ile
EEZ | Otvde i
=2 standart/ standart/
S ey opsiyonel
2.5 P67 P67
2.5 P67 P67
2.5 P67 P67

*14) bilek yiik diyagramina bakin
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DR-3 Serisi

Bilekte maks.
g tasima kapasitesi:
8 kg

Mevcut robot modelleri:

Maks. erisim:
1600 mm

DR-3iB/8L STAINLESS Paslanmaz

DR-3iB/8L 4 eksenli

DR-3iB/8L
Robot
Model
=
2
Seri @ Model o
2 S8
xx
DR-3 B v .
(STAINLESS)
DR-3 iB 8L ]

26

Kompakt
Kabin
Open air
kabin
Mate
kabin
A-kabin
B-kabin

% P Hareket Araligi (°)

g =

2 . € Mekanik

S S € agirlik

5 = (kg) J 2 1B U s
x

4 £0.03* 250 1200 x 450 (*13) 720 -
4 +0.03** 170 1600 x 500 (*13) 720 -

®standart  Oistege bagli

Maksimum Hiz (°/s)

J4 Moment/
Atalet
n J2 J3 Jb J5 J6 (Nm/kgm?)
1714 - - --/0.025(0.06)
10000 2000 - - --/02
- mevcutdegil () Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

J5 Moment/ J6 Moment/
Atalet Atalet
(Nm/kgm?) (Nm/kgm?)

*14)
*14)

*13) ¢ mm cinsinden yiikseklik

Koruma
o
=]
o E Bilek &
oSz " ile
£32 Govde , J3kolu
T2 standart/- . dart/
S opsiyonel opsiyonel
2.5 1P69K IP69K
2.5 IP69K IP69K

*14) bilek yiik diyagramina bakin



Bilekte maks.

SCARA SeriSi g@ tasima kapasitesi:

Maks. erisim:

1100 mm
20 kg
Mevcut robot modelleri:
SR-3iA Standart model
SR-3iA/C Temiz Oda, Gida sinifi yaglayici h ; ffeie
SR-3iA/U Bas asagi versiyon
SR-3iA/H 3 eksenli
SR-6iA Standart model
SR-6iA/C Temiz Oda, Gida sinifi yaglayici
SR-6iA/H 3 eksenli
SR-12iA Standart model, Kuru Oda
SR-20iA Standart model, Kuru Oda
SR-3iA
Robot Kontrolor %’ Tekrarlanabilirlik (mm) Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) ° Koruma
R Bilekte al Jb E_ S 5
flcdet et IR maks. - 3 Mekanik Moment/ € % (F: E_ = | B
s Erisim < 5= = T =P
< < C tasima i 5 agirlik Atalet ge rEug = $28S ®a5
Seri % Model % ® £ | £ Kapasitesi (mm) 5 n J2 J3 J4 {kg) J1 J2 J3 J4 N J2 J3 Jb (Nm/ £z T3= 322 322
o Sho gclce oS 8 8 (kg) 3 kgm?) e £° ©g8 <88
= 82 S5 8838 I I g £ om 2 °© e et
xa XX O% =X < m 8 =
SR-3 iA . o | - | - | - | - 3 400 4 £001 +0.01 +001  £0.004° 19 284 290 200mm*¢ 1400 720 780 1800mm/s 3000 --/0.06 150 0.25 1P20 1P20
SR-3 A C . o | - | - | - | - 3 400 4 £001 +0.01 £+001  £0.004° 21 284 290 200mm*¢ 1400 720 780 1800mm/s 3000 --/0.06 150 0.25 IP54 IP54
SR-3 AU . o | - | - | - | - 3 30 4 +0.01 +0.01 +0.01  £0.004° 27 450 450 140 1440 610 840 1500mm/s 3000 --/0.06 150 0.25 1P20 1P20
SR-3 A H . o | - | - | - | - 3 400 3 £001 +0.01 +0.01 17 284 290 200 mm*16 - 720 780 1800 mm/s - - 150 0.25 1P20 1P20
SR-6 iA . o | - | - | - | - 6 650 4 £001 +0.01 £+001  £0.004° 30 296 300 210mm™¢ 1400 440 700 2000mm/s 2500 —-/0.12 200 0.35 1P20 1P20
SR-6 A C . o | - | - | - | - 6 650 4 £001 +0.01 £+001  +0.004° 32 296 300 210mm*¢ 1400 440 700 2000mm/s 2500 --/0.12 200 0.35 IP54 IP54
SR-6 A H . o | - | - | - | - 6 650 3 +0.01 +0.01 +0.01 28 296 300 210mm™ - 440 700 2000 mm/s - - 200 035 1P20 1P20
SR-12 A . o | - | - | - | - 12 900 4 £0.015 0015  £0.01  £0.005° 53 290 290 oifnelgu"urﬂm 1400 440 510 2800mm/s 2500 --/0.30 250 0.45 'FPZES/ IP20/1P65
SR-20 A . o | - | - | - | - 20 1100 4 0.02 +0.02 £+001  +0.005° 64 290 290 oifn[jlggufpm 1700 400 500  2800mm/s 1700 —-/0.45 250 0.45 |er£5/ IP20/1P65
®standart  Oistege bagl - mevcut degil () Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon  *16) z ekseni
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Paletleme Robotlari

Mevcut robot modelleri:

M-710iC/50H 5 eksenli
R-1000:A/80H 5 eksenli

| M-410iC/110 Standart model
M-410iB/140H 5 eksenli
M-410iB/700 Standart model

M-410iC/185, /315, /500 Standart model

M-410iC/110

R-1000:A/80H

M-410 Serisi

Robot Kontrolor %’ ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
P Bilekte s z =1
Model Kabin Ti = —
- ode abin Turd maks. . 8 s— Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ 2 E_ Bilek &
Erisim ¢ o e Z = Gévd ile
. S < . tasima mm) 8 T E agirlik Atalet Atalet Atalet % °= ovde J3 kollu
Seri @ Model - z_® . . £ £ kapasitesi 3 T = {kg) n J2 J3 Jb J5 Jb J1 J2 J3 Ja J5 Jé (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) sE standart/ standart/
S = [= = — o - .
= gg g‘% g.'}'; %% _;? —‘; (kg) E k] S opsiyonel opsiyonel
e XX Ox =X g m S =
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 IP67
M-410 B 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 . - - - . ) 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
@ standart  Oistege bagli - mevcut degil (') Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon **1509283'e gore
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ARK KAYNAK
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Ark Kaynak Robotlari

A
Mevcut robot modelleri:

ARC Mate 50iD Standart model
ARC Mate 50iD/7L Standart model
ARC Mate 100:D Standart model

ARC Mate 100:D/8L, /10L Standart model
ARC Mate 100iD/16S Standart model

. ARC Mate 120iD Standart model
ARC Mate 100 Serisi
" ARC Mate 120iD/12L Standart model
o ARC Mate 120iD/35 Standart model
-
ARC Mate 50 Serisi
N
ARC Mate 120 Serisi
| 4
Robot Kontroldr % ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) Koruma
A, Bilekte c = o
Model Kabin T 5 -
- oce apin turd maks. . 2 S~ Mekanik J4 Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ % E_ Bilek &
Erisim © o e u = Gévd ile
. 3 < . tasima (mm) § S € agirlik Atalet Atalet Atalet (Eug > ovae J3 kollu
Seri ‘@ Model @ ] . £ £ kapasitesi mm 3 T= (kg) J1 J2 J3 Ja J5 Jé J1 J2 J3 J4 J5 Jé (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) =3 standart/ tandart/
o Sy £S cS 25 8 ¢ (kg) B £ 8= opsiyonel  >an¢ar
= 935 52| 38| ®m@| < | ¥ 9 £ o [S) opsiyonel
i XX Ox =X g m S =
ARC Mate 50 | iD . - [=Tol=1-= 7 M7 6 0018 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 05 IP&T/IP63K IP6T/IP69K
ARCMate50 iD 7L . -] e -] - 7 91 6 0018 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 05 IP&T/IP6SK IP6T/IP69K
ARC Mate 100 iD 8L . N T T S 8 2032 6 £0.03* 180 wowo 235 455 380 00 ST 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 . -l -] ole]|o 10 1436 6 +003% 150 sown 235 455 380 M0 S0 260 240 260 430 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 P54 P67
ARCMate 100 iD 165 . - = ® © @ 16 03 ¢ so00% 140 w0 235 455 380 0 MO, 290 270 200 430 450 730 20090 260/090 11.0/030 1 P54 P67
ARC Mate 100 | iD . -l ole|o 12 1441 6 £002%* 145 wown 235 455 380 o0 S0 260 260 260 430 450 720 26.0/090 26.0/0.90 11.0/0.30 1 PS4 P67
ARCMate 120 iD  12L . -l ole|o 12 272 ¢ o0 20 wown 260 458 400 (20 S0 210 210 25 420 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54 P67
ARCMate 120 iD 35 . - = o © @ 35 1831 4 4003+ 20 sown 260 458 400 20 S0, 180 180 200 350 350 400 1100/40 110.0/4.0 60.0/1.5 1 P54 P67
ARC Mate 120 iD . o lelo 25 1831 6 +002* 250 w00 260 458 400 S0 MO 210 210 265 420 420 720 52.0/2.4 52.0/2.4 32012 1 P54 157
®standart  Oistege bagli - mevcut degil ( ) Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon *21) Harici kablo tipi icin genisletilmis aralik ** 1509283 gore
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Ark Kaynak Robotlari

T Mevcut robot modelleri:
- M-710iC/12L Ici bos bilek
’ r{ M-710iC/20L Standart model
' 3 CRX-10{A Standart model
-
- 1 i B
M-710iC/12L . CRX-10iA/L Standart model
CRX-20iA/L Standart model
CRX-25iA Standart model
L CRX-10{A/L J
F ~
L4s ’
o ’ ™
"
#
- {.—’//
{ ' ”
e
k3
. o
M-710iC/20L
Robot Kontrolor g ~ Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) E Koruma
3 = =1 O
R Bilekte c = E— =
Rlcdst it TRt maks. - 2 E-p Mekanik 3 = J4Moment/  J5Moment/  Jé Moment/ (,_?3 E_ ;
S Erisim @ o = € B " Bilek &
3 o g ° tasima (mm) S S € agirlik £ E Atalet Atalet Atalet %2 = Govde J3 kollu
Seri ‘@ Model - 5 ©  ® £ S kapasitesi mml = T = (kg) N J2 J3 Ja J5 J6é 1 J2 J3 Ja J5 Jb 2n (Nm/kgm?) Nm/kgm?) [Nm/kgm2) = 3 standart/
] = L l2clcc|l 0S| 2| 2 it e Ez s opsivonel standart/
> &3 E |EBlga|gsl & | x ko) £ k] L [S) psly opsiyonel
T S ¥ o0f 35X 4« o & v 2
M-710 iC 2L . - - - o . o 12 3123 6 +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 2.5 IP54/IP67 1P67
M-710 iC  20L . - - - o . o 20 3110 6 +0.11%* 540 360 225 432 400 280 900 175 175 180 350 360 6400 - 39.2/0.88 39.2/0.88 19.6/0.25 25 IP54/IP67 1P67
CRX-10  iA . . - - - - - 10 1249 6 +£0.04** 40 380 360 570 380 360 450 120 120 180 180 180 180 10000'"  34.8/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 0.5 1P67 1P67
CRX-10  iA L . . - - - - - 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
CRX-20 A L . . - - - - - 20 1418 6 £0.04* 41 360 360 540 380 360 450 80 80 120 112 90 112 1000 70.0/4.00 64.0/4.00 30.0/2.00 0.4 1P67 1P67
CRX-25  iA . e - - - - - 2530020 1889 & +0.05* 135 360 360 540 380 360 450 80 80 120 180 180 180 1000'"  100.0/4.70 74.0/4.00 32.0/2.00 1P47 1P47
®standart  Oistege bagl - mevcut degil () Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon ~ *11) Yiiksek hiz modunda 2000 mm/sn  *20) Yazilim giincellemesi **1509283'e gére
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Boya Robotlari

N

Mevcut robot modelleri:
Paint Mate 200iA/5L Standart model
P-20iB Opener
P-35iA Opener
P-40iA Standart model
P-50iB/10L Standart model
P-250iB/15 Standart model
P-350iA/45 Standart model

P-40 Serisi P-50Serisi  p_1000iA Standart model

P-250 Serisi P-350 Serisi P-1000 Series
~ y
Robot Kontrolor %’ = . Hareket Araligi (°) Maksimum Hiz (°/s) . Koruma
T Bilekte c £ < =]

c Model Kabin Tiirii maks. oo $ § = @B J&Moment/ J5 Moment/ J6 Moment/ J7Moment/ ‘g :§§ Govd Bilek &

Seri '% Model X b= = = ta$lma i [mm] 2 <E _E = I J2 J3 J4 J5 J6 J7 8| J2 J3 J4 J5 J6 J7 Aalet 2 fatet 2 Aalet 2 Aalet 2 LE“ _§ = ndar Jlially

& @ 8. ®_ o 5 5 kepasitesi E S 8 (Nm/kgm?)  (Nm/kgm?) | (Nm/kgm?)  (Nm/kgm?) @ 3 star_mdart/ standart/.

2 Sa E5 g5 €3 & 2 (kg) E X 2 5 opsiyonel e |

gz 2268 =% & o 5 ¥
Paint Mate 200 iA 5L o - . - - 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** 110 360 255 423 380 240 720 220 190 240 450 450 720 11.9/0.3 11.9/0.3 6.7/0.1 0.8 *15)
P-50 B 10L o - - . - - 10 1800 6 +0.2** 364 320 240 404 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** 530 320 280 330 1080 1080 1080 160 160 160 375 430 545 65/3 55/2.1 11.5/0.35 3.5 *15)
P-350 iA 45 ° - - - . - 45 2606 6 +0.1** 590 360 225 440 800 250 800 180 180 180 250 250 300 206/28 206/28 127/20 3.5 *15)
P-1000 iA o - - . - 15 2896 7  +£0.08** 584 220 150 240 145 1440 1440 1440 125 125 120 120 200 200 200 65/3.0 55/2.1 11.5/0.35 3.5 *15)
Opener
P-35 iA o - - - . - 20 4318 5  +0.08** 716 220 370 590 270 360 75 100 100 50 50 3.5 *15)
P-20 B *22 o - - - . - 27-36 125 3 190 350 280 *24 3.5 *15)
P-20 B *23 ° - - - . - 27-36 1475 3 200 350 300 *24 3.5 *15)
®standart  Oistege bagl - mevcutdedil [ ) Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon *15) ATEX sertifikali Cat. Il Grup 2G ve 2D *22) 550 mm i¢ baglanti kolu *23) 900 mm i¢ baglanti kolu *24) dogrusal eksen 385 mm ** 1509283'e gére
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R-30:B Plus Kontroloru

! B-kabin

Mate Kabin
470 x 400 x 322 mm

. Mini Plus - Mate Open Air Kabin
410 x 277 x 370 mm —i- ' : 370 x 200 x 350 mm

= ———— I
Kompakt Kabin = = n
440 x 85 x 260 mm . ;

‘ 4 e .

ITEE] |

|

R-30iB Plus kontrolorii, daha akilli iiretkenlik saglayan Avantajlariniz:
yeni FANUC standartidir. ¢ Yiiksek performansli CPU ve hafizasi arttirilmis ana kart

* Kompakt ve yerden tasarruf saglayan dizayn
e Akilli dokunmatik iPendant sayesinde kolay kullanim
* Genis yelpazedeki fieldbus ve safety bus haberlesme secenekleriyle esnek baglanti

e Akilli fonksiyonlar; iRvision, kuvvet kontrolu, glivenli calisma alan kontroli icin
uretkenlik ile kapsamli islevselligi, giivenirligi ve operasyonelligi en st diizeye hazir kurulum

cikarir. Farkli kabin versiyonlari ile esnek ve diisiik maliyetli czimler sunar. e Dahili iRDiagnostics 6zelligi ile kolay sistem kontroli ve teshisi
e Gelistirilmis enerji verimliligi
e Kisaltilmis sinyal isleme cevrimleri

e Yeni kamera araylizi ve gorintileme fonksiyonu icin basitlestirilmis kablolama
konfiglirasyonu

e Yiiksek hizli ag ve USB performansi ile arttirilmis data transferi ve hizli yedekleme

Yeni ileri teknoloji nesli ve gelistirilmis entegre FANUC donanim ile birlikte
250'den fazla yazilim fonksiyonu, cevrim siiresi, hiz, dogruluk ve givenlik
bakimindan onemlidir. Kullanim kolayligi, minimum enerji tiketimi ve yliksek
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Dokunmatik iPendant

Hafif ve ergonomik olarak tasarlanan FANUC dokunmatik iPendant sezgisel
grafik kullanici arayiiziiyle hem programlayicilar hem de calisma sahasindaki
operatorler icin kullanimi kolay programlama ozellikleri sunar.

Avantajlariniz:

e Tek kullanicr arayiizi ile programlama ve gelismis siirec yetenegi

* Kolaylastirilmis sistem kurulumu ve bakimi ile gelistirilmis verimlilik
e Kullanici tanimli HTML ekranlarinin 6zellestirilmesi

* Arac ve cerceve ayarlarinin, giivenlik bolgelerinin, robot yoriingelerini
gorsellestirmek icin 4D grafikleri kullanarak goriinmezi gorindr hale getirin

* Coklu pencere ekrani kullanilarak saglanan daha fazla bilgi
* iPendant araciligiyla iRVision'in kurulumu / degistirilmesi

e Endustriyel glivenlik standartlarina uygun

e FANUC Uriinlerinde benzer goriiniime sahip iHMI
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Tablet TP

Bilyiik bir dokunmatik ekrana sahip olan Tablet Teach Pendant, sezgisel
programlama icin tasarlandi. Siiriikle ve birak fonksiyonu, bir uygulamayi
dakikalar icinde kolayca programlamaniza olanak tanir.

Avantajlariniz:

 Endustriyel givenlik standartlariyla uyumludur (acil durdurma diigmesi, tc
konum etkinlestiren anahtar, sok direnci, toz ve su korumali)
e |ki arayiiz mevcut:

Yeni kullanici arayiizi iPendant kullanici arayizi

Kolay kullanim icin basit islevlere Tum ozellikleri iceren dokunmatik
odaklanan yeni baslayanlar icin iPendant’in ayni arabirimi ve boylece
sezgisel arayuz geleneksel iPendant'dan Tablet TP'ye

sorunsuz bir gecis

e istege bagli tutucu mevcuttur
e Eklenti Mekanizmasi sayesinde robotu ve cevre birimlerini kolayca
kurmak ve kullanmak icin sayfalar ve simgeler olusturun

Yeni kullanici arayizi iPendant kullanici arayiizi



ORIJINAL FANUC AKILLI AKSESUARLARI VE FONKSIYONLARI

AKILLI AKSESUARLAR

iRVision

Essiz entegre FANUC " tak ve calistir ™

gorsel algilama sistemi (2D,2'2D, 3D, 3D-Map) -
konveyorde rastgele duran Uriinleri alma islemi icin
artirilmis esneklik. Ayrica ROBOGUIDE yaziliminda
simulasyon destegi.

Kuvvet Sensorleri

Entegre FANUC kuvvet sensori son derece
hassas bir sekilde capak almaya, polisaj

ve montajlama da dahil olmak Uzere bir cok
fonksiyona olanak saglar.

HAREKETLILIK

Entegre harici eksen

Tamamen entegre, standartlastirilmis ve kapsamli
harici eksen paketleri - 72 eksene kadar, harici eksen
coziimlerinde kolay kullanim (robot ray tniteleri,
ozel Uretim manipdlator vs.)

Learning Vibration Control (LVC)

Takim titresimlerinin telafi edilmesi icin 6zel bir
sensor kullanan yoringe hareketinin
optimizasyonuyla cevrim siresinin iyilestirilmesi.
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iRPickTool (Gorsel hat izleme ve takip)
Entegre FANUC iRVision ile hareket halindeki
bir konveyorden rastgele uriinlerin alinmasi
sirasinda daha yiiksek esneklik icin hat izleme
ozelligi kombinasyonu.

3D Vision Sensor

Bin picking, paletleme ve / veya gorsel hat izleme icin
entegre 3D yliksek hizli gorsel algilama sisteminin
farkli varyasyonlari.

Multi-arm
Tek bir kontrolor tarafindan kontrol edilen karmasik ve
koordine birden fazla robot hareketlerine yoneliktir.

Hareket fonksiyonlari

Robotunuzun programlanmasini, kurulumunu ve
calismasini basitlestirip standartlastiran keskin
talimatlara, araytizlere, ekranlara ve ozel niteliklere
sahip dzel fonksiyonlar.

iRCalibration suite

iRCalibration, robot mastering - remastering" ini,
UFrame - UTool ayarlarini, Frame kaydirmayi ve
eslik ayarini kolaylastirmak icin iRVision fonsiyonunu
kullanarak cok sayida servis sunmaktadir.

(Robotlar ve / veya pozisyonerler icin hassas ve kolay
kurulum imkani saglar.)

Akilli Fonksiyonlar

Robotunuzun programlanmasini, kurulumunu ve
calismasini basitlestirip standartlastiran keskin
talimatlara, arayuzlere, ekranlara ve niteliklere
sahip 6zel fonksiyonlar.

Pozisyonerler

Genis yelpazeli FANUC entegre pozisyonlerleri,
koordine hareket ve is parcalarinin yonlendirilmesi
icin idealdir.

Hand Guidance ( Elle Kullanma ) Fonksiyonu
Elle yonlendirilen aksesuar, robotun tizerine monte
edilmis kolu iterek yerlestirmek icindir. Bir is parcasini
alip tasimak ve robot programlarini kolayca 6gretmek
icin kullanilabilir.
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GUVENLIK

Hareket giivenligi

Onceden tanimlanmis {ic boyutlu alanlarda
konumun ve robot hizinin glvenilir bir sekilde
kontrol edilmesine yonelik Dual Check Safety
(DCS), operatorler, makineler ve cevresi icin daha
ylksek guvenlik saglar.

ARAYUZLER

Dijital 1/0

Robot, cevresi ile iletisim kurmak icin
dijital giris ve cikis arabirimi iletisimini
kullanarak kolay kurulum saglar.

RAHATLIK

Dokunmatik iPendant

Ozel HMI uygulamalari dokunmatik ekran
sayesinde resimsel islevleri ve maliyet
tasarruflari ile cok daha kolay ve hizli
programlamaya yonelik renkli ve internet’e
baglanabilen dokunmatik iPendant.

Carpisma korumasi

Bir carpisma olmasi durumunda minimum
hasar icin yuksek hassasiyete sahip carpisma
algilama (HSCD]) ve tasima yiiki belirleme
kullandiktan sonra optimum cevrim siiresi ve
enerji tiketimi.

Field bus

Cok cesitli standartlar (Profibus, Modbus, Devicenet,

Profinet, Ethernet vs.) ile daha hizli iletisim kurulumu.

ROBOGUIDE

Cevrimdisi programlama, robot hiicrelerinin
kolay programlanmasi ve simiilasyon
araclarinin genis fizibilite calismalari.

Guvenlik fonksiyonlari

Robotunuzun programlanmasini, kurulumunu ve
calismasini basitlestirip, kurulumunu ve calismasini
standartlastiran keskin talimatlara, araylzlere,
ekranlara ve 6zel niteliklere sahip 6zel fonksiyonlar.
(DeviceNet Safety, EtherNet/IP Safety, PROFINET
Safety).

Arayiiz fonksiyonlari

Robotunuzun arayiz fonksiyonlari, kurulumunu ve
calismasini basitlestirip standartlastiran keskin
talimatlara, arayuzlere, ekranlara ve 6zel niteliklere

sahip 6zel fonksiyonlar.

Uygulama fonksiyonlari

Robotunuzun programlanmasini, kurulumunu ve
calismasini basitlestirip standartlastiran keskin
talimatlara, arayuzlere, ekranlara ve 6zel niteliklere

sahip 6zel fonksiyonlar.

FANUC TURKIYE OFiSIMIZLE ILETISIME GECINIZ!
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iRVision - robotlari gorebilmeleri icin
guclendiriyoruz

FANUC'un essiz, robot ile entegre olarak calisan gorsel denetim sistemi iRVision ,
robotlarin tretimde daha hizli, akilli ve guvenilir olmasini saglar.

2D vision

Tek diizlem lizerinde
pozisyonlanmis objelerin
algilanmasi (X,Y,R]
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2'-D vision
iki veya daha fazla
diizlem tzerinde farkli

pozisyonlanmis objelerin
algilanmasi (X,Y,Z,R]

3D Vision Sensor

Karmasik pozisyonlanmis
objelerin 3D alan

tarayici ile algilanmasi
yapilandirilmis isik
projeksiyonu) (X,Y,ZW,P.R)

Kolay kurulum ve calistirma teknolojisi
iRVision robot ile farkli bir arayiiz gereksinimi olmadan tamamen entegre
calisir. Kurulum ve calismasi icin ek bir donanim gerektirmemektedir.

(Bilgisayar, monitdr veya ek kabin gibi)

Kolay ve verimli kullanim

Uretim siireci boyunca eslik edip coziime hizli bir sekilde ulasilmasini

saglar. Standart iRvision paketi icindeki giicli ve gorsel coziimler ile

kisiye 6zel uygulamalari desteklemektedir.

iRPickTool

Konveyor lizerindeki
objelerin hareketli

olarak algilanmasi ve
takibi (X,Y,R). Algilama icin
sadece kamera degil, ayni
zamanda 3DV sensori de
kullanilabilir

Kolay Simiilasyon

Bitiin iRvision yazilimlari simulasyon programi ROBOGUIDE tarafindan
desteklenmektedir.

iRCalibration

iRCalibrasyon fonksiyonu
itk kurulum ayarlarini
basitlestirip entegrasyonu
hizlandirir

iRVision Tool Ucu
Denetimi / iRTorchMate

Gorsel kontrol ile durum
tespiti yapmayi destekler
ve Tool degerlerini yeni
duruma gore gilinceller



ZDT (Zero Down Time)

Il N y
Robot 6mrind ve giic
tiketimini iyilestirin

Robot arizalarini ortadan
f“l kaldirmak icin anormallikleri
tespit edin
aslsume. | Yy,
Verimsizlikleri tespit etmek icin Vo uji
robot operasyonel gecmisini 1 et o

kontrol edin

i &-‘ “J‘ ."_-'

@l Robot durumunu ve bilgilerini
yerel konum veya uzak Bakim zamanlamasml dlurumla
— konumdan kontrol etme imkani dayalryaklagimla optimize edin

Robotlar icin akilli teshis

Bir robot arizasi, sistem iretiminin 6nemli 6lctide kesintiye ugramasina
neden olabilir. FANUC Zero Down Time, dngoriilemeyen retim
durmalarini ortadan kaldirmak ve FANUC robot performansini artirmak
icin tasarlanmis bir loT cozidmudur. ZDT, tretimi yiritiirken her robotun
genel saglik ve bakim gereksinimlerini izlemek icin verileri toplar ve
analiz eder. Tim bilgiler bir sunucu tzerinde merkezi olarak yonetilebilir
ve gercek zamanli olarak akilli telefonlar gibi cihazlara gonderilebilir.
ZDT, beklenmedik hizmet disi kalma siiresini onlemek icin eylem
gerekiyorsa erken bildirim saglar.

Asagidakiler hakkinda gercek zamanli bilgi
saglar:

* Mekanik saglik rediiktor teshisi, motor torku izleme, servo alarm
kaydi vb.

 Ark kaynagi ve punta kaynagi proses parametreleri icin proses sagligi
izlenebilirligi, basarisiz kaynaklarin kaydi, iRVision algilama sonuclari
icin izlenebilirlik

* Sistem sagligi hata bilgisi, bellek kullanimi, CPU ve ag yiki, vb.

¢ Bakim sagligi gres degistirme siiresi, pil dedistirme sliresi, dengeleyici
burclarin yaglanmasi, vb.

Verimliliginizi gelistirir:
¢ Proaktif olarak potansiyel ekipman problemlerini beklenmedik bir
durus dnesinde teshis eder.

¢ Ekipman faydasini optimize etmek icin yiiksek analiz ve raporlama
kullanimi:
- Akilli bakim bilgilendirmeleri ile ekipman émrind uzatma ve bakim
maliyetlerini disdrme
- Robot omrinid uzatmak, cycle-time suresini ve enerji tiketimini
azaltmak icin gerekli aksiyon onerileri

¢ Gelismis teknik destek hizmetleri sunarak uretkenligi ve misteri
memnuniyetini arttirmak
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FANUC ROBOGUIDE
AKILLI 3D ROBOT
SIMULASYC

FANUC ROBOGUIDE, PC tabanli similasyon yazilimi
sayesinde test hucrelerinin ayarlarini destekleme,
cevrimdisi programlama saglama, uygulamada
kullanilacak robot programlari ve egitimleri icin
kullanicilara optimasyon ve veri alma imkani sunmaktadir.

Uretimdeki hatalari minimuma indirmek amaciyla
hicreler tasarlanabilir, test edilebilir ve tamamen
degisiklik yapilabilir. 3D modellerin kaydedilmesi mimkiin
similasyon imkani sayesinde uygulama oncesi
bilgisayarinizda gercek bir robot imkani sunar. Yazilimin
genis CAD kutiphanesinde, kullanicilarin parcalari
secmesine ve boyutlandirmasina firsat verir. Kullanim
kolaylig ve gerektiginde kisa bir egitimle kullanimi da
ROBOGUIDE yazilimini kullanmaniz icin 6nemli 6zellikleri
arasindadir.

Hiicreleri ve cevrim siirelerini
degerlendirir.

ROBOGUIDE, optimum hiicre
tasarimi saglamak icin, hiicreleri
modelleme, uygulama ve kurulum
icin en uygun robotu secmenize
olanak saglar.

——
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On programlama sayesinde
zamandan tasarruf imkani saglar.

ROBOGUIDE, Robotun kurulum
oncesinde yeniden programlanmasina
olanak saglar. Robotun yoriingelerini
ve Dual Check Safety (DCS)
parametrelerini dogrulayarak,

robota programlari yiiklemeden once,
simiilasyondan kontrol etmenizi
saglar.

Kurulum ve sistem birlesimlerini-
test etme

ROBOGUIDE sablonlari; yardimci
eksenleri, pozisyonerleri ve coklu
makine gruplarini kolayca ayarlar.
Cevrim sireleri islevselliginin ve
guclinin kontrol edilmesi icin test
edilir.



DURUS SURESI OLMADAN ROBOT SIMULASYONU

Hizli ve diisiik maliyetli sorun giderme

ROBOGUIDE'a tim ylikleme / goriinti yedekleme,
hatalari azaltmayi ve cozmeyi kolaylastirir.

Tiim siirec dogrulama islevselligi

Robot simulator, hareket, yiriitme ve cevrim siiresi
dogrulamasinin yani sira carpisma algilamasini da

Kesintisiz iyilestirme
Gelistirme ve hata ayiklama, Gretimin durus siresi
sifir olacak sekilde gerceklesebilir.

iceren tim bir siirec dogrulama paketini icerir.

Hareket uygulamalariicin o0zel robot simulasyon araclari

Yerlesik CAD kiitliphanesi ile tim FANUC Robotlarina, Makinelerine ve basit araclara tam erisime sahip olursunuz. Robot simiilasyonu ve profil olusturma islevi, hareket, dongi si-
resi dogrulamasinin yani sira carpisma algilama ve énleme dahil olmak lizere eksiksiz bir stirec dogrulama ayrintilari paketi icerir. Ayrica belirli uygulamalar icin 6zel araclarla da
mevcuttur.

ChamferingPRO

Adim adim capak alma
programlarini otomatik
olarak olusturmaniza

ve simiile etmenizi saglar. Capak
alinma yollarini olusturmak icin, 3D
CAD verilerindeki cizgileri tiklamaniz
yeterlidir.

PalletPRO

Paletleme uygulamasini
tamamen bastan
baslatmak, hata
aylklamak ve test etmek icin
kullanilabilir. Daha sonra Pallet-
PRO'da olusturulan veriler, PalletTool
yazilimini iceren gercek bir robot
kontrolorine yuklenebilir.

A

HandlingPRO

Robotik uygulamalar icin
prototip calisma hiicresi
kurulumunun fiziksel
ihtiyaci ve masrafi olmaksizin,
malzeme tasima sureclerini simule
edin, test edin ve fizibilite etitlerini
gerceklestirin.

WeldPRO

3-D diinyasinda robotik
bir kaynak yontemini
simule edin. Yalnizca
FANUC Sanal Robot Denetleyicisi
tarafindan yonlendirilen WeldPRO,
herhangi bir simUlasyon paketinde
bulunan en dogru program araclari ve
cevrim sureleri bilgisi ile
yetkilendirilmistir.

PaintPRO

Robotik yolu basitlestiren,
slirec gelistirme surecini
ogreten ve grafikle
anlatan programlama ¢ozimu. Boya
tabancasi yerinden cikarma, sprey
boyu, ortisme, boya deseni, boya hizi
ve tabanca tetikleme zamanlamasini
ayarlamak icin 6zel fonksiyonlar icerir.

iRPickPRO

FANUC'un ROBOGUIDE
cevrimdisi programlama
aracina en yeni eklentisi,
kullanicilarin yuksek hizli tutma ve
yerlestirme uygulamalarini

simiile etmelerini saglar. iRPickPRO
daha sonra iRPickPRO yazilimini
iceren gercek bir robot kontrolore
yuklenebilir.

OLPCPRO

KAREL ve Teach Pendant
Programlamasinin
gelisimi ve bakimini
destekleyen bir robot program
gelistirme yazilimidir.

ROBOGUIDE simdi test edin

FANUC bilgisine ve slirekli gelisen ve
yenilenen 16 yilin lizerindeki
ROBOGUIDE 3D simulasyon
tecriibesine glivenin. ROBOGUIDE
uzerinde calismalarinizi yapmak icin
yerel FANUC ofisiniz ile iletisime
gecin!
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GUCLU YONUMUZ:
SERVIS VE DESTEK

20
Yedek Parca
" Ureticiden Orijinal ekipman"
1. Omiir boyunca parca garantisi
2. 7/24 parca dagitimi
3. FANUC Tirkiye Tamir Merkezi
4. Cevrimici bulunabilirlik durum kontrolu
9. Sevkiyat stogu
6. Stok havuzu
7. Ozellestirilmis parca hizmetleri

@Servis

"ihtiyaclariniza gore uyarlanmistir”

* 7/24 acil destek hatti
e Servis sozlesmeleri ile
a. Ongoriicii Servis
“Etkili ekipman izleme”
b. Onleyici Hizmet
“Ekipmaninizin 6mrind uzatin®
c. Diizeltici Bakim
“Acil Servisler”
d. Tamir Merkezi
“Parcalariniz ve makineniz icin yeni yasam”
e. Yenileme Hizmeti
“Ekipmaninizin 6mrind uzatin”




BiZE NEREDE
IHTIYACINIZ VARSA,

ORADAYIZ

Service First=

e Omiir boyu bakim
e Minimum ariza siresi
e Diinya capinda destek

Giivenilir, ﬁngﬁri]lebilir, Onarimi kolay

FANUC Akademi

“Uretkenliginizi arttiralim.”

1. FANUC irin egitimleri

2. Talebe gore fabrikanizda egitim imkani
3. Profesyonel FANUC egitmenleri

4. Dogrudan bilgi ve deneyim

5. Glincel egitim ekipmanlari




ROBOT SERISI
Versiyon
Model
Model R-30iB Plus

Kompakt
Open air kabin
Mate kabin

KONTROLOR

A-kabin
B-kabin

Bilekte maks. tasima kapasitesi (kg)
Erisim (mm)

Kontrol edilen eksen sayisi
Tekrarlanabilirlik (mm)

Mekanik agirlik (kg)

J1
J2

HAREKET ARALIGI (°)

J3
J4
J5
Jé
E1
J1
J2
J3
J4
J5
Jé

MAKSIMUM HIZ (°/S)

E1

J4 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

J5 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

Jé Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

Ortalama Giic Tiiketimi (kW)

Govde standart/

<§( opsiyonel
=)
o
S Bilek & J3kollu
standart/ opsiyonel
46

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

1P67

LS L - '.—Ir
w % [
B ‘ =z
4S 4SC 7H
L] L] L]
) o o
. L] L]
4 4 7
550 550 717
6 6 5
+0.01** +0.013** +0.018**
20 20 24
360 360 360
230 230 245
402 402 420
380 380 250
240 236 720
720 720 -
460 460 450
460 460 380
520 520 520
560 560 545
560 560 1500
900 900 -
8.86/02 8.86/02 16.6/0.47
4.0/0.046
8.86/02 8.86/02 (5.5/0.15)
4.9/0.067 4.9/0.067 -
0.5 0.5 0.5
P67 1P67 IP67/IP69K
P67 IP67 IP67/IP69K
@standart  Oistege bagli - mevcut degil

717

+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

P67

P67

() Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

TWP

+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/IP69K

77

+0.01**

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

05

IP67/IP69K

IP67/IP69K

7L

911

+0.01**

27
360
245
430
380
250
720

1000

16.6/0.47

16.6/0.47

9.4/0.15

0.5

IP67/IP69K

IP67/IP69K

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

*3) istege bagli yiiksek yiik modu = maksimum 890 mm calisma alani

141717

31.0/0.66

31.0/0.66

13.4/0.30

0.5

IP67

P67

*17) Maks. dogrusal hiz 500 mm/sn

10/13 ™3

1101

+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

1P&7

P67

**1509283'e gore



ROBOT SERISI

Versiyon

Model

Model

Kompakt
Open air kabin
Mate kabin

KONTROLOR

A-kabin
B-kabin

Bilekte maks. tasima kapasitesi (kg)

Erisim (mm)

Kontrol edilen eksen sayisi
Tekrarlanabilirlik (mm)
Mekanik agirlik (kg)

J1
J2

HAREKET ARALIGI (°)

J3
J4
J5
Jé
E1
J1
J2
J3
J4
J5
Jé

MAKSIMUM HIZ (°/S)

E1
J4 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)
J5 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)
Jé Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

Ortalama Giic Tiiketimi (kW)

Govde standart/
opsiyonel

KORUMA

Bilek & J3 kollu
standart/ opsiyonel

@standart  Oistege bagli

8L

2032

+0.03**

180
340 (370)
235
455
380
280 (360) (21)
540 (900) [21)
210
210
220
430
450
720

16.1/0.63

16.1/0.63

5.9/0.061

IP54

IP67

el

"
e

10L

1636

+0.03**

150
340 (370)
235
455
380
280 (360) [*21)
540 (900) [*21)
260
240
260
430
450
720

22.0/0.65
22.0/0.65

9.8/0.17

IP54/1P65

IP67

() Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

1441

+0.02**

145
340 (370
235
455
380
280 (360) ["21)
540 (900) (*21)
260
240
260
430
450
720

26.0/0.90

26.0/0.90

11.0/0.30

IP54/1P65

IP67

*18) Toz gecirmez

12 *18)

1441

+0.02*

145
340 (370
235
455
380
240
540

260
240
260
430
450
720

26.0/0.90

26.0/0.90

11.0/0.30

1P&7

P67

*19) Gida sinifi

12*19)

1441

+0.02**

145
340 (370
235
455
380
280 (360) [21)
540 (900) [21)
260
240
260
430
450
720

26.0/0.90

26.0/0.90

11.0/0.30

IP65

P67

1103

+0.02 **

140
340 (370)
235
340
380
280 (360) [21)
540 (900) [21)
290
270
270
430
450
730

26.0/0.90

26.0/0.90

11.0/0.30

IP54 /IP65

IP67

*21) Harici kablo tipi icin genisletilmis aralik

2272

+0.03**

250
340 (370
260
475
400
280 (360) [*21)
540 (900) [*21)

22.0/0.65

22.0/0.65

9.8/0.17

IP54/1P65

P67

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

51/2.2

51/2.2

31/1.2

IP67

IP67

**1509283'e gore

25

1831

+0.02**

250
340 (370
260
458
400
280 (360) ["21)
540 (900) [*21)
210
210
265
420
420
720

52.0/2.4

52.0/2.4

32.0/1.2

IP54/1P65

P67

25*19)

25

1831

+0.02%*

250
340 (370
260
458
400
280 (360) (*21)
540 (900) (21)

52.0/2.4

52.0/2.4

32.0/1.2

IP65

P67

25

1853

+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

IP&7

P67

..'F

355

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) 1"21)
540 (900) [*21)
180
180
200
350
350
400

110.0/4.0

110.0/4.0

60.0/1.5

IP54/1P65

IP67

47



o
ROBOT SERISI
Versiyon
Model
Model R-30iB Plus
[a )
O
| Kompakt
©
o Open air kabin
= .
o Mate kabin
< A-kabin
B-kabin

Bilekte maks. tasima kapasitesi (kg)
Erisim (mm)

Kontrol edilen eksen sayisi
Tekrarlanabilirlik (mm)

Mekanik agirlik (kg)

J
J2

HAREKET ARALIGI (°)

J3
Ja
J5
Jé
E1
J
J2
J3
Ja
J5
Jé

MAKSIMUM HIZ (°/S)

E1

J& Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

J5 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

J6 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

Ortalama Giic Tiiketimi (kW)

Govde standart/

§ opsiyonel
=)
T
Q Bilek & J3 kollu
standart/ opsiyonel
48

140
115
135
135
420

147

53

IP54

IP54

110

2403

+0.05

1030

370
125
140
720

145
130
140
420

53

IP54

IP54

185

185

3143
4

+0.5
1600 (1330) "4

360
144
136
720

140
140
140
305

88

IP54

IP54

315

o
315
3143
4

+0.5
1600(1330)
%45

360
144
136
720

90
100
110
195

155

P54

P54

2410(1910) ™45
370
144
136
720

85
85
85
200

250

IP54

IP54

+0.5

2700

360
144
136
540

60
60
60
120

490

IP54

IP54

+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

IP54/1P67

P67

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

25

IP54/1P67

IP67

@ standart

20M

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

P67

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

25

IP54/1P67

P67

Oistede bagli

50

1359

6

+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

- mevcut degil

o

50

1900 1

206/28

206/28

127/11

25

IP54/1P67

1P67

f

50

2003

+0.15
540

360
225
440
234
720

175
175
175
175
720

150/6.3

68/2.5

25

IP54/1P&7

IP67

50

50

2050

+0.03**
560
360
225
440
720
250
720

175
175
175
250
250
355

206/28

206/28

127/11

25

IP54/1P67

IP67

() Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

50E

50

2050

6

+0.07

560

360
225
440
720
380
720

175
175
175
250
240
340

206/28

176/10.8

98/3.3

25

P54

P67

70T

[}

70

1900 "1

6

+0.07

410
*1)
261
491
720
250
720

294/28

294/28

147/11

25

IP54/1P&7

IP67

70

70
2050
6

+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

IP67

*1) rayin teknik 6zelliklerine gore

50

2606

+0.06
600

370
225
440
800
250
800

180
180
180
260
260
370

215/30

215/30

215/30

25

IP54/1P67

P67

**1S09283'e gore



ROBOT SERISI
Versiyon
Model

Model R-30iB Plus

Kompakt
Open air kabin

Mate kabin

KONTROLOR

A-kabin
B-kabin

Bilekte maks. tasima kapasitesi (kg)
Erisim (mm)

Kontrol edilen eksen sayisi
Tekrarlanabilirlik (mm)

Mekanik agirlik (kg)

I

J2

HAREKET ARALIGI (°)

J3
Ja
J5
Jé
E1
I
J2
J3
Ja
J5
Jé

MAKSIMUM HIZ (°/S)

E1
J4 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)
J5 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)
J6 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

Ortalama Giic Tiiketimi (kW)

Govde standart/
opsiyonel

KORUMA

Bilek & J3 kollu
standart/ opsiyonel

@standart  Oistege bagli - mevcut degil

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

280

2655

+0.1%*
1700

370
151
224
720
250
720

1960/
260(460)

1960/
260(460)

1050/
160(360)

3

IP54/1P56

IP67

( ) Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon ~ ** 1509283'e gére

280L

280

3103

+0.1%*
1600

370
151
224
720
250
720

1700/
215(340)

1700/
215(340)

950/
140(260)

3

IP54/1P56

P67

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

224
720
250
720

100
105
100
110
110
180

2330/500

2330/500

1280/360

IP54 /IP56

IP67

400L

400

3704

+0.1%*
3150

360
154
160
720
244
720

80
80
80
100
100
160

3400/1098

3400/1098

1725/444

IP54/1P56

P67

700

2832

+0.1%*
3040

360
154
160
720
244
720

80
80
80
100
100
160

5000/1098

5000/1098

2800/444

IP54/1P56

P67

5300

330
145
260
720
240
720

60
50
50
70
70
85

8800/1750

8800/1750

5800/840

IP54

P67

49



o
ROBOT SERISI
Versiyon
Model
Model R-30iB Plus
[a )
O
| Kompakt
©
o Open air kabin
= .
o Mate kabin
< A-kabin
B-kabin

Bilekte maks. tasima kapasitesi (kg)
Erisim (mm)

Kontrol edilen eksen sayisi
Tekrarlanabilirlik (mm)

Mekanik agirlik (kg)

J
J2

HAREKET ARALIGI (°)

J3
Ja
J5
Jé
E1
J
J2
J3
Ja
J5
Jé

MAKSIMUM HIZ (°/S)

E1

J& Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

J5 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

J6 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

Ortalama Giic Tiiketimi (kW)

Govde standart/

§ opsiyonel
=)
T
Q Bilek & J3 kollu
standart/ opsiyonel
50

«”

)

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

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

P67

2300

2300

3734

+0.18**
11000

330
160
165
720
240
720

20
14
14
18

40

29400/7500

29400/7500

8820/5500

IP54 /IP56

P67

80H

80

2230

H

0.03**

610

360
245

20
720

185
180
180
180
500

-/48

-/25

2.5

IP54 /IP56

IP67

@ standart

80F

80

2230

+0.03**
620

360
245
360
720
250
720

170
140
160
230
230
350

380/30

380/30

200/20

2.5

IP54 /IP56

IP67

Oistede bagli

e W
; £
K )
'iiiﬁ' ol
iA
100F 120F-7B
L] L]
o o
[ ] [ ]
o [e]
100 120
2230 2230
6 7
+0.03** +0.03**
665 790
360 360
245 200
360 385
720 720
250 250
720 720
- 225
130 130
110 110
120 120
170 170
170 170
250 250
- 130
690/57 800/71
690/57 800/71
260/32 360/38
2.5 2.5
P54 /IP56 IP54 /IP56
P67 P67

- mevcutdedil () Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

130F

130

2230

+0.03**

675

360
245
360
720
250
720

130
110
120
170
170
250

800/71

800/71

360/38

IP54 /IP56

IP67

**1509283'e gore



-
. [ i . ..
ROBOT SERISI i - B
Versiyon iC iD iC
Model 100P 100FH 125L
Model R-30iB Plus . . .
[a e
S Kompakt - - -
o
o Open air kabin - - -
=
% Mate kabin - o o
< A-kabin . . .
B-kabin o o o
Bilekte maks. tasima kapasitesi (kg) 100 100 125
Erisim (mm) 3540 2605 3100
Kontrol edilen eksen sayisi 6 6 6
Tekrarlanabilirlik (mm) +0.05%* +0.05%* +0.05%*
Mekanik agirlik (kg) 1470 1150 1115
o a 370 370 370
10} 2 200 140 136
3
o J3 375 234 301
<<
—
i Ja 720 420 720
|
o J5 250 250 250
<
T J6 720 420 720
T I 120 105 130
o
— J2 100 130 115
N
25 53 115 130 125
=
o)
= Ja 140 200 180
)
N4 J5 140 160 180
<
= J6 210 300 260
J4 Moment/ Atalet (Nm/kgm?) 1000/227 850/90 710/72
J5 Moment/ Atalet (Nm/kgm?) 1000/227 850/90 710/72
J6 Moment/ Atalet (Nm/kgm?) 706/196 450/50 355/40
Ortalama Giig Tiiketimi (kW) 2.5 25 25
| bRy PS4 IP54 P54 /1P56
= opsiyonel
=)
s :
| EEk@ Rl P67 P67 P67
standart/ opsiyonel
@®standart  Oistege bagli - mevcut dedil () Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

%, ]

% 7

1 i .
g

iC iD
165F 165FH

L] L]

o o

L] L]

o o
165 165
2655 2605

6 6

+0.05%* +0.05%*
1090 1130
370 370
136 140
312 234
720 420
250 250
720 420
130 130
115 110
125 15
180 175
180 170
260 280
940/120 1000/122
940/120 1000/122
490/100 620/100
2.5 2.5
IP54 /IP56 P54
P67 P67

**1509283'e gore

190
2040
6
+0.03**
1120
370
210
340
720
250
720
105
90
145
120
120

200

1200/200

1200/200

630/180

P54

P67

165

3095
6
+0.05%*
1370
370
200
375)
720
250
720
115
110
125
180
180

260

940/89

940/89

490/46

25

IP54 /IP56

1P&7

210

2655

+0.05%*
1090
370
136
312
720
250
720
120
105
110
140
140

220

1360/225.4

1360/225.4

735/196

25

IP54/1P56

1P&7

210

2605

140
234
420
250
420
120
90
100
140
130

220

1380/228

1380/228

735/196

25

P54

1P&7

210L

210

3100

+0.05%*
1350
370
136
301
720
250
720
105
90
85
120
120

200

1700/320

1700/320

900/230

25

IP54/1P56

1P&7

210

2450

720
250
720
95
85
95
120
120

190

1333/141.1

1333/141.1

706/78.4

P67

1P&7

210R

210

3095

+0.05%*
1370
370
200
375)
720
250
720
105
100
110
140
140

220

1360/147

1360/147

735/82

25

IP54/1P56

1P&7

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

P67

240

2655

+0.05%*
1090
370
136
312
720
250
720
115
90
105
130
130

210

1400/250

1400/250

800/200

L
O S
i{j “ E
= -
270F 270R

L] L]

L] L]

o o
270 270
2655 3095

6 6

+ 0.05%* + 0.05%*
1320 1590
370 370
136 200
312 375
720 720
250 250
720 720
105 105

90 85
85 85
120 120
120 120
200 200

1730/320 1730/320

1730/320 1730/320

900/230 900/230
2.5 8

IP54/IP56 P54
P67 P67
51



‘ CR CRX
( -
\ L]
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L i
2
ROBOT SERIS ?
- - - - -
Versiyon iA iB iA
Model R-30iB Plus . . . . ) ) . . . 0 .
;g Mini Plus - - - - - - . . . . .
—
o Kompakt - - - - = S = = - - -
= N
= Open air kabin o o o - - - - - - - -
g Mate kabin . . o . - - - - - - -
A-kabin - - - - . . = = = = =
B-kabin - - - - - o = = = = =
Erisim (mm) 550 717 91 91109 1441 1831 994 1249 1418 1418 1889
Kontrol edilen eksen sayisi 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
Tekrarlanabilirlik (mm) £0.01% £0.01% +0.01% +0.01% +0.02% £0.03% £0.03% +0.04% +0.04% +0.04% +0.05%
Mekanik agirlik (kg) 48 53 55 55 255 375 25 40 40 Al 135
b n 340/360 340/360 340/360 340/360 340 370 400 380 360 360 360
2 J2 150 166 166 166 180 215 360 360 360 360 360
[a
< __ J3 354 374 383 383 312 338 635 570 540 540 540
=&
= J4 380 380 380 380 380 400 380 380 380 380 380
[5N]
g J5 200 240 240 240 280 280 360 360 360 360 360
= J6 720 720 720 720 900 900 450 450 450 450 450
N 750 7 150 120 120 80 80
N
T J2 750 (*7) 150 120 120 80 80
= +
Sa J3 750 [*7) 180 180 180 120 120
= )
=% J4 750 225 180 180 112 180
e 5
=3 J5 750 (*7) 225 180 180 90 180
=
J6 750 (*7) 225 180 180 112 180
Maksimum dogrusal hiz (mm/sn) 1000 [*7) 1000 [*7) 1000 1*7) 500 800/1500 ('8 750 1000 1) 1000 (*11) 1000 (*11) 1000 1000 1)
J4 Moment/ Atalet (Nm/kgm?) 8.86/02 16.6/0.47 16.6/0.47 31.0/0.66 26.0/0.90 110/4 19/0.77 34.8/1.28 34.8/1.28 70/4 100/4.70
J5Moment/ Atalet (Nm/kgm?) 8.86/02 16.6/0.47 16.6/0.47 31.0/0.66 26.0/0.90 110/4 15.4/0.50 26.0/0.90 26.0/0.90 b4/4 74/4
J6 Moment/ Atalet (Nm/kgm?) 4.9/0.067 9.4/0.15 9.4/0.15 13.4/0.30 11.0/0.30 60.0/1.5 6.7/0.10 11.0/0.30 11.0/0.30 30/2 32/2

Gévde standart/

< 5 P67 P67 P67 1P67 IP54 IP54 P67 P67 P67 P67 P67
= opsiyonel
>
S
< Bilek & J3 kollu
standart/ opsiyonel 1P67 P67 P67 1P67 1P67 P67 P67 P67 1P67 1P67 P67
52 @standart  Oistege bagli - mevcut degil  *1) rayin teknik 6zelliklerine gére  *7) Cevresindeki nesneler ile etkilesimi g6z 6niinde bulundurularak, sistemin risk degerlendirmesine %\b're bir hareket hizi belirlemek gerekmektedir  *8) maks. kartezyen hiz 800 mm/sn (giivenlik 6nlemleri saglandiginda 1500 mm/sn)
*9) 911 mm lyiik kapasitesi < 12kg) - 820 mm (yidk kapasitesi >12kg]  *10) Kisa mesafeli hareketler sirasinda hiz, belirtilen maksimum degere ulasmayabilir *11) Yuksek hiz modunda 2000 mm/sn  *20) Yazilim secenegi **1509283'e gdre
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ROBOT SERIS| . ' V| ¢ / \J Ly
Versiyan iA iA iA iB
Model H 0.58 0.5A THL 0.55L 0.5AL 3S 3A 3SL 3AL 6H 6HL 6S 6A 12H 6 8L
Model R-30iB Plus . . . . . . ) ) . . . . . . . . .
[a e
i)
—1 Kompakt = = = = = = = = = = = = = = - - -
o
'Q_f Open air kabin . . . . . . . . . . o . . . . - .
g Mate kabin o o o o o o o o o o o o o o o - o
~ A-kabin - - - - - - o o o o o o o o o . o
B-kabin = = = ° = = = = = = ° = = = - - -
Bilekte maks. tasima kapasitesi (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 6 8
Erisim (mm) 280 280 280 420 420 420 800 800 1130 1130 800 1130 1350 1350 1350 1200 1600
Kontrol edilen eksen sayisi 3 4 6 3 4 6 4 6 4 6 3 3 4 6 3 4 4
Tekrarlanabilirlik (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** +0.03**
Mekanik agirlik (kg) 18112 20 (12) 23 (112) 21012 23012 26 112) 120 140 120 140 115 115 160 175 155 250 170
= n
) 12 2 280x100 2 280x100 ¢ 280x100 2 420x150 9 420x150 2 420x150 2 800x300 2 800x300 2 1130x400 = @ 1130x400 2 800x300 2 1130x400 | 1350x500 = ¢ 1350x500 = @ 1350x500 | @ 1200x450 @ 1600x500
=5 (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13) (*13)
= 13
<<
E J4 = 720 720 = 720 720 720 720 720 720 = - 720 720 - 720 720
x
E J5 o = 300 o = 300 = 300 = 300 - - - 300 - - -
<<
EE J6 = = 720 = = 720 = 720 = 720 - - - 720 - - -
— i s = s = s s . s = s s s s - -
<L
o F ) ) i ) i ) ) ) ) i ) i ) ) ) 5500 10000
~ mm/sec mm/sec
T J3 - R - . - - - - R - . - - - R
=
g J4 - 3000 1440 - 3000 1440 3500 1700 3500 1700 - - 4000 4000 - 1714 2000
g J5 - . 1440 . . 1440 . 1700 . 1700 . . = 2000 - . .
<t
= J6 - - 1440 - - 1440 - 1700 - 1700 - - - 2000 - - -
J4 Moment/ Atalet (Nm/kgm?) *14) *14) *14) ”l/o %60'25 —~/02
J5 Moment/ Atalet (Nm/kgm?) *14) *14) *14) *14) *14)
Jé Moment/ Atalet (Nm/kgm?) *14) *14) *14) *14) *14)
Ortalama Giig Tuketimi (kW) 0.2 0.2 0.2 0.2 0.2 0.2 25 2.5 25 2.5 2.5 2.5 25 2.5 25 2.5 2.5
Govde standart/ P67/ IP67 / P67/ 1P67 / P67/ 1P67 /
< opsiyonel IP20 IP20 IP20 IP20 1P20 IP20 IPIK IP69K IP6IK 1P69K IP69K 1P69K P67 IP67 P67 IP69K IP69K
g
e Bilek & J3 kollu
standart/ opsiyonel IP20 IP20 IP20 IP20 1P20 IP20 IP69K IP69K IP69K IP69K IP69K IP69K IP67 P67 P67 IP69K IP69K
®standart  Oistege bagli - mevcut degil () Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon *12) stand ile birlikte *13) @ mm cinsinden yiikseklik *14) bilek yiik diyagramina bakin ** 1S09283'e gére 53



ROBOT SERISI
Versiyon
Model
Model R-30iB Plus
_D:
9 Kompakt
o
o Open air kabin
—
% Mate kabin
<X A-kabin
B-kabin

Bilekte maks. tasima kapasitesi (kg)
Erisim (mm)

Kontrol edilen eksen sayisi
Tekrarlanabilirlik (mm)

Mekanik agirlik (kg)

J1
J2

HAREKET ARALIGI (°)

J3
J4
J5
Jé
E1
J1
J2
J3
J4
J5
Jé

MAKSIMUM HIZ (°/S)

E1
J4 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

J5 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

J6 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

Ortalama Giic Tiiketimi (kW)

Govde standart/

<§( opsiyonel
=)
o
€  Bilek&J3kollu
standart/ opsiyonel
54

3
400

4
Omlﬂ J2)
+0.01(J3)
+0.004° (J4)

19

284
290

200 mm*16)

1440

720

780

1800
mm/sec

3000

--/0.06

0.25

1P20

IP20

3
400

4
+0.0 ”JW‘JQI
+0.01 (J3)
+0.004° (J4) ™
21
284
290

200 mm*1¢)

1440

720

780

1800
mm/sec

3000

--/0.06

0.25

IP54

IP54

3U

3
350
4

+0.01(J1,J2)
:0 10J3)
004°(J4)

27

450
450
140 mm

1440

610

840

1500
mm/sec

3000

--/0.06

0.25

1P20

1P20

+0.
+0

3
400
3

¥

.01J3
17

284
290

200 mm"1¢)

720

780

1800
mm/sec

0.25

1P20

1P20

01(J1,J2)

6 6C 6H

L] L] L]

L] L] L]

6 6 6
650 650 650

4 4 3

+0.01 U J2) +£0.010J1,J2)
Lesula 00 £ 0012
0.004° (J4) ™" + 0.004° (J4)
30 32 28
296 296 296
300 300 300
210mm"18 210 mm"1¢) | 210 mm*1¢)

1440 1440 =
440 440 440
700 700 700
2000 2000 2000

mm/sec mm/sec mm/sec

2500 2500 =

--/0.12 --/0.12 -
0.35 0.35 0.35
1P20 1P54 1P20
1P20 P54 1P20

@®standart  Oistege bagli

12 20
. .
. .
12 20
900 1100
4 4
] +0.015(J1, +0.02 (J1,J2)
% +00] [J3] +0.01(J3) .
+0.005° (J4) ™+ 0.005° (J4)
53 b4
290 290
290 290
450 mm 450 mm
optional 300 mm optional 300 mm
1440 1440
440 440
510 500
2800 2800
mm/sec mm/sec
2500 1700
--/0.30 --/0.45
0.45 0.45

IP20/1P65 | IP20/ IP65

IP20/1P65 | IP20/ IP65

- mevcut degil

50

2003

+0.15

540

360
225
440
234
720

175
175
175
175
720

150/6.3

68/2.5

25

IP54/1P67

P67

o
80
2230
5

+0.03**

610

360
245
215
20

720

185
180
180
180
500

-/48

-/25

2.5

IP54/1P&7

IP67

1030
370
125
140
720

145
130
140
420

53

IP54

IP67

() Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

1200

360
155

20
720

140
115
135
135
420

147

53

IP54

P54

*4) Pedestal tipi (kontrolorlii)

1600
(1330)'45

360
144
136
720

140
140
140
305

88

IP54

IP54

1600
(1330)'45

360
144
136
720

90
100
110
195

155

IP54

IP54

*5) Kompakt taban tipi (kontroldrsiiz)

500

2410

(1910)%45

370
144
136
720

85
85
85
200

250

IP54

IP54

*16) z ekseni

2700
360
144
136
540

60
60
60
120

490

IP54

IP54

**1509283'e gore



Versiyon

Model

KONTROLOR

Bilekte maks. tasima kapasitesi (kg)

ROBOT SERISI
Model R-30iB Plus
Kompakt

Open air kabin
Mate kabin
A-kabin
B-kabin

Erisim (mm)

Kontrol edilen eksen sayisi

Tekrarla

Mekanik

HAREKET ARALIGI (°)

MAKSIMUM HIZ (°/S)

nabilirlik (mm)

agirlik (kg)
J1
J2
J3
J4
J5
Jé
J7
J1
J2
J3
J4
J5
J6
J7

J4 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

J5 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

Jé Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

J7 Moment/ Atalet (Nm/kgm?)

Ortalama Giic Tiketimi (kW)

KORUMA

@ standart

Govde standart/
opsiyonel

Bilek & J3 kollu
standart/ opsiyonel

Oistede bagli - mevcut degil

—
y
5 y
Z a &
- 7L 8L
L] L] L]
L] L] (e}
= = .
= = o
7 7 8
717 911 2032
6 b b

+0.018** +0.018** +0.03**

25 27 180
360 360 340 (370
245 245 235
420 430 455
380 380 380
250 250 280(360) ("2
720 720 540 (900) (21)
450 370 210
380 310 210
520 410 220
550 550 430
545 545 450
1000 1000 720

16.6/047  16.6/0.47 16.1/0.63

16.6/047  16.6/0.47 16.1/0.63

9.4/0.15 9.4/0.15 5.9/0.061

0.5 0.5 1
IP67/IP69K | IP67/IP69K IP54
IP67/IP69K | IP67/IP69K P67

1oL

+0.03**

150

340 (370
235
455
380

280(360) (21)
540 (900) (21)
260
240
260
430
450
720

22.0/0.65
22.0/0.65

9.8/0.17

P54

P67

() Donanimla birlikte ve/veya yazilimla birlikte opsiyon

+0.02**

140

340 (370
235
455
380

2680 (360) (21)
540 (900) 21
290
270
270
430
450
730

26.0/0.90
26.0/0.90

11.0/0.30

IP54

P67

+0.02**

145

340 (370
235
455
380

280 (360) (21
540 (900) (21
260
240
260
430
450
720

26.0/0.90
26.0/0.90

11.0/0.30

IP54

P67

- -
o 5
i il
' \
- [ .
12L 35
L] L]
o o
L] o
o o
12 35
2272 1831
6 6
+0.03** +0.03%*
250 250
340(370) | 340(370
260 260
458 458
400 400
280(360) (21 280(360) 2]
540(900) (21| 540(900) (21
210 180
210 180
265 200
420 350
450 350
720 400
22.0/0.65 110.0/4.0
22.0/0.65 110.0/4.0
9.8/0.17 60.0/1.5
1 1
IP54 IP54
1P47 P47

*15) ATEX sertifikali Cat. Il Grup 2G ve 2D

3(25)
1831

+0.02**

250

340 (370)
260
458
400

280 (360) (21
540 (900) 21

210
210
265
420
420
720
52.0/2.4
52.0/2.4

32.0/1.2

IP54

IP67

=1

iA

5L

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)

*21) Harici kablo tipi i¢in genisletilmis aralik

iA iA iA iB
10L 15 45 *22
L] L] L] L] L] L]
. . = = = =
- - L] L] L] L]
5] 10 15 45 15 27-36
1300 1800 2800 2606 2896 1125
6 6 6 6 7 3
+0.2 +0.2 +0.2 +0.1 +0.08**
110 364 530 590 584 190
360 320 320 360 220 350
255 240 280 225 150 280
423 404 330 440 240 *24
380 1080 1080 800 145
240 1080 1080 250 1440
720 1080 1080 800 1440
- - = - 1440
220 140 160 180 125 50
190 140 160 180 125 50
240 160 160 180 120 300
450 375 375 250 120
450 430 430 250 200
720 545 545 300 200
- - - - 200
11.9/0.3 43.35/1.954 65/3 206/28
11.9/0.3 36.86/1.413 55/2.1 206/28 65/3.0
6.7/0.1 4.90/0.025 11.5/0.35 127/20 55/2.1
11.5/0.35
0.8 0.8 35 35 3.5 3.5
*15) *15) *15) *15) *15) *15)
*15) *15) *15) *15) *15) *15)

*22) 550 mm i¢ baglanti kolu *23) 900 mm ic baglanti kolu *24) dogrusal eksen 385 mm

27-36
1475

200

300
*24

50
50
300

3.5

*15)

*15)

**1509283'e gore

H

220
370
590
270
360

75
100
100

50

50

3.5

*15)

*15)

55



_Sonsuz Imkanlar
Iste-bu FANUC!

FA ROBOTLAR ROBOCUT

CNC, Endistriyel Tel Erozyon
Servo Motorlar Robotlar, Makinesi
ve Lazerler Aksesuarlar

ve Yazilimlar

ROBODRILL ROBOSHOT loT

Dik isleme %100 Elektrikli Endustri 4.0
Merkezi Plastik Enjeksiyon Cozimleri
Makinesi

FANUC un, 6nceden bildirim yapilmaksizin teknik degisiklikler yapma hakki saklidir. Her hakki saklidir. © 2024 FANUC Europe Corporation
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