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Série RHMB - Robo Scara Meyer

IRHMB 81030B

Comprimento

T do Brago 400mm
MRotagso. +132°
Comprimento
Especificacbes do Brago 400mm
dos Eixos 12 Alcance de
Rotacdo +152° C
-]
B Curso 300mm %
4 MRotacto +360° =
0n
) 1000W Q
2 400W
Poténcia do
Motor 13 400W
14 200W _ g
Unido de J1 e J2 8100mm/s D
Velocidade TAHL Meyer =
A 13 1200mm/s 308 N
Maxima RHMB 810 O
o Vﬁ
14 1300°/s W
Unido de J1 e J2 +0.02mm f ©
Repetlc!jaélldade 5 OO
Posicionamento
14 +0.01° 4
Forca Maxima de Press&o do Eixo J3 510N
; 2
Torque de Inércia Nominal O
do Eixo J4 Permitida V- 0.9Kgm2

conector DB 26,

10 do Usudrio 6 Vias DO, 6 Vias DI

Tempo de Comprimento Carga Nominal / Sistema de
Configuragdo da Mangueira de Ar 3-G6mm ciclo padréo do Braco (mm) Maxima Controle Adaptativo
Método de Instalacdo Bancada 1 Okg / PC/IHM
0.45s 800 20kg ou QC410
Peso 44.3kg

Nota: Eixo Z opcional curso de 450mm e interface de comunicacdo opcional.
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BMRHMB 81030B Espaco de Movimentacado do Robd, Dimensdes de Construgdo e Instalagao: (Unidade: mm)

Vista A

o
RE00 L Nota: O Diagama mostra a posicdo de origem do Rob6. i ——M N
O Eixo Z tem 10mm de curso para cima e 290mm para baixo. 8 4@0_ =

Curso Total: 300mm R\
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Detalhes dos Furos de Montagem
da Rerramenta
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Detalhes dos Furos de Montagem da
Base



