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QJR6-1400H'nin Ozellikleri ve Cizimleri

. QJR6-1400H Robot temel 6zellik tablosu

QJR6-1400H Temel Ozellikler
Govde Tipi Dikey ¢ok eklemli
Eksen Sayisi 6
Tasima Kapasitesi 6kg
Kol Acikhigi 1456mm
Tekrarlanan konumlandirma
dogrulugu ~2 £0.08mm
1.eksen +168°
2.eksen +159°, -97°
Mekanik 3.eksen +95°, -125°
sinir arahgi 4.eksen +183°
5.eksen +129°, -126°
6.eksen +360°
1.eksen 3.8rad/s 217°/s
2.eksen 3.8rad/s 217°/s
Maksimum 3.eksen 4.2rad/s 240°/s
Hiz 4. eksen 6.3rad/s 360°/s
5.eksen 5.6rad/s 320°/s
6.eksen 17rad/s 974°/s
. . 4.eksen 12.12N.m
Izmt\(/;:lr(llen 5.eksen 12.12N.m
6.eksen 2.94N.m
o 4.eksen 0.26kg.m2
Eylem5|zI|.k 5.eksen 0.26kg.m2
momenti
6.eksen 0.015kg.m2
Govde agirhgi 150 kg
sicakhk 0~45 °C
kurulum nem 20%~80% RH(yogusma yok)
ortami titresim <4.9m/s2 (0.5G)
Yanici, asindirici gaz ve sivilardan kaginin; Su,
diger yag, toz vb. ile temasindan kaginin. Elektrik
glriltisu kaynaklarindan uzak tutun.
Gug kapasitesi 2.65kVA




Il. QJR6-1400H Robotun genel boyutunu ve maksimum hareket
araligini gosteren diyagram

1. Yiik uist limiti 6kg durumu:

(wwi)yoso |eAped fjuasya 9

QJR6-1400H Hizlanma yapilandirma tablosu

1.eksen 19 rad/s? 1088.6°/ s2
_ 2.eksen 17 rad/s? 974.0°/ s2
'\:lw?zklzlrrrn:;n 3.eksen 35 rad/s? 2005.4°/ s2
4.eksen 50 rad/s? 2864.8°/ s2
5.eksen 40 rad/s? 2291.8°/ s2
6.eksen 80 rad/s? 4583.6°/ s2

Yik Ust limiti 6kg
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Robot Yiik Tablosu (5.eksenin merkezi sifir noktasidir)
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2. Yuk limiti 6kg durumu:

(wuwi)iaso |eAped ljuasye 9

QJR6-1400H Hizlanma yapilandirma tablosu
1.eksen 19 rad/s? 1088.6°/ s2
2.eksen 17 rad/s? 974.0°/ s2
Maksimum 3.eksen 35 rad/s? 2005.4°/ s2
hizlanma
4.eksen 50 rad/s? 2864.8°/ s2
5.eksen 40 rad/s? 2291.8°/ s2
6.eksen 40 rad/s? 2291.8°/ s2
Yik limiti 6kg
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l1l. QJR6-1400H Robotun genel boyutunun ve maksimum hareket
araliginin semasi
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IV. QJR6-1400H Robot tabani montaj boyutu ¢izimi
2% 10

A
B 315
A\
!
E
i
2
| 300 |
V. QJR6-1400H Robot ucunun montaj boyutu gizimi

2XC0.5

2X@6:0-038 EQS

32.540.03 _

B6820.2 \\KJ‘\ .
4 in a group, 2 — 5 }r \-‘_// o
BB TH i ;\"\y@@@
VI2ms) Tl d@&@l - )
Screw thread ‘k‘iﬁ% =N
30

8xC0.5
ﬁ.‘ [— l’

90°(3X30°)

D 32
/6&

[

HN@P11.5

@755 03




VI. Robotun ayrilmis gaz yolunun ve G/C arayiizii konumunun

sematik diyagrami
On kol 2

Yuvarlak konnektérfisiWI_—ng | 2Z G/C hatti 0 3mm X | 2(:.
Eslestirme: Yuvarlak 2 :

Konektsr fii WF28KI12TE.

arpisma
Yuvarlak carpis

omekorts WF16KAZ 2™ 0 3mmCXAC.
Eslestirme: Yuvarlak WFI16JATE.

konektor fisi

Hava cikisi: hava borusunun dis capi $8 mm'dir

L 1 r g Y 1 A Y

\
Air outlet: the external diameter of air pipe is ® 8mm  8se

Yuvarlak konnektor fisi WF28J12Z-3, G/C hatti: 0.3mm? X 12C
Eslestirme: Yuvarlak konektor fisi WF28KI2TE-3,
10A soguk presleme disi YK1.5-20.4-1.0AU
(1.0AU ihtiyaca gore istege baghdir)
ornegin:
Taban ve 6nkol konumu dairesel konnektor figi ayni konuma baglanir



VII. QJR6-1400H Robot iiriinlerinin konfigiirasyon tablosu

QJR6-1400H Konfiglirasyon Tablosu

Motor Gaohuachuangke
RV rediktor Shuanghuan reinforced type
Harmonik reduktor Shimpo
Denetleyici QJAR
Surdcu Tsino dynatron

VIIl. QJR6-1400H Denetleyici kabini

QJR6-1400H denetleyici kabini

Denetleyici donanimi

QJAR controller

Kontrol kabini yazilimi

QJAR system

Uc faz Dort telli AC380V (+ 10%, - 10%)

Koruma seviyesi

Gu¢ kaynagi

Anma gucu 4.4KW

GU¢ kapasitesi 2.65KVA

Kabin ebatlari 580x600x960mm

Kabin agirhgi 130kg

Ortam sicakhgi 0-45°C

Maksimum nem 20%~80% RH (yogusma yok)
IP54

islem paneli

Kontrol kabininde

Programlama Unitesi

Renkli dokunmatik ekranh 6gretim kutusu

Guvenlik

Acil durdurma, otomatik mod
durdurma, uzaktan mod durdurma

Giris ve cikislar

Dijital 10 7 giris 13 ¢ikis
Analog 2 cikig






