
ScaraFamília

Área Máxima
de Operação

Alcance

Capacidade
Nominal

Máxima

Nominal

Máxima

J3

J2

J1

J4

J3

J2

J1

J4

J3

J2

J1

J4

Classificação IP

Força em J3

Nível de Ruído

Tempo de Ciclo

Potência Nominal

Cabo de Alimentação

Tubo de Alimentação

Tensão de Alimentação

Peso

Controlador

Furos de Montagem

Método de Instalação

Ambiente Operacional
Temperatura

Umidade

Repetibilidade de
Posicionamento

Velocidade
Máxima

Inércia de Carga
do Eixo Permitida

J1

J3

J2

J4

400mm

300mm

10 Kg

-

200mm

-

±225º

±138°

200mm

±360°

±0.02mm

±0.02mm

±0.01mm

±0.01º

13.186mm/s

13.186mm/s

1.000 mm/s

720º/s

IP40

 0.02kg•m²

0.3kg•m²

200N

 ≤85dB (A)

 0.6s

 1.35kw

 RVV20•0.2

 3•Φ6mm

 Monofásico AC220V -10% ~ +10%

 0 ~ 45ºC

10% ~ 80%RH

43 Kg

 CBR-TRC4-A03

 216•160mm (4-Φ11mm)

Teto

RHMT 10/700
Série RHMT - Robô Scara A Konig Gruppe Company

Solda
C
olab

orativo
Scara

D
elta

U
niversal

Tab
ela

Paletização

Método de Instalação Recomendado

Eixo Estriado

Parafuso

Diâmetro do Furo

25 h7 -
0
0.021

4
5
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I

1 : 2

15（Opcional）

A-A

1 : 2

Dimensões de Fixação
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400

3xΦ6Tubo Pneumático

DB26Junta

Dimensões de Fixação da Base

1
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0（superfície 
de montagem）

233.40

181.50

358.50

546.50
591.50
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1400

138°

138°

535.33

225°

225°

Região de Sobreposição
 do Movimento do Eixo Y


