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QJR6-1'in Ozellikleri ve Cizimleri

. QJR6-1 Robot temel 6zellik tablosu

QJR6-1 Temel spesifikasyon sayfasi

Govde Sekli Dikey cok eklemli
Eksen Sayisi 6
Yuk Kapasitesi 6kg
Kol Agikhgi 1441mm
Tekrarlanan konumlandirma dogrulugu 2 +0.03mm
1.eksen +168°
2.eksen +150°, -86°
Mekanik Sinir 3.eksen +87°, -110°
Araligi 4.eksen +170°
5.eksen +125°
6.eksen +360°
1.eksen 3.5 rad/s 200 °/s
2.eksen 3.1 rad/s 177 °/ s
Maksimum Hiz 3.eksen 3.5 rad/s 200 °/s
4.eksen 7.5 rad/s 429 °/ s
5.eksen 7.5 rad/s 429 °/s
6.eksen 10.5 rad/s 601 °/s
1.eksen 14 rad/s? 802 °/s?
2.eksen 12 rad/s? 687 °/s?
Maksimum 3.eksen 25 rad/s2 1432 °/s?
Hizlanma
4.eksen 50 rad/s? 2864 °/s?
5.eksen 50 rad/s? 2864 °/s?
6.eksen 70 rad/s? 4010 °/s?
_ 4.eksen 13.1 N.m
Izin Verilen Tork 5 eksen 131 N.m
6.eksen 5.9 N.m
4.eksen 0.3 kg.m?
Atalet Momenti 5 eksen 0.3 kg.m?
6.eksen 0.06 kg.m?




Govde Agirhgi 170 kg
sicakhk 0~45 C
nem 20%~80% RH(no condensation)
Kurulum Ortami titresim <4.9m/s2 (0.5G)
Yanici, asindirici gaz ve sivilardan kaginin;
diger Su, yag, toz vb. ile temasindan kaginin.
Elektrik gurultusu kaynaklarindan uzak tutun.

Guc kapasitesi

2.7kVA




Il. QJR6-1 Robotun genel boyutunun ve maksimum hareket
araliginin semasi
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lll. QJR6-1 Robot tabani monta;j boyutu cizimi
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V. QJR6-1 Robot Yiik Tablosu
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5. eksenin merkezi sifir noktasidir
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V1. Robotun ayrilmis gaz yolunun ve G/C arayiizii
konumunun sematik diyagrami

1. Kaynaksiz durum

Hava ¢ikisi: hava borusunun dis ¢api

Yuvarlak konnektor fisi I/0 hatti Kolun 6n kismi

Eslestirme: Yuvarlak konektor figi

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

Taban Yuvarlak konnektor fisi WF28J12Z-3,

I/0 hatt1:0,3mm?2x12C

Eslestirme: Yuvarlak konektor fisi WF28KI2TE-3

10A soguk presleme disi YK1.5-20.4-1.0AU

(1. OAU ihtiyaca gore istege baghdir) aciklama:

Taban ve 6nkol konumu dairesel konnektor fisi ayni konuma baglanir



VI. QJR6-1 Robot konfigiirasyon tablosu

QJR6-1Robot Konfiglirasyon Tablosu

Motor GAOHUA
RV Reduiktor Yerli rediiktor
Harmonik rediiktor Shimpo
Denetleyici QJAR
Surici Tsino dynatron

VIl. QJR6-1 Denetleyici Kabini

QJR6-1 denetleyici kabini

Control donanimi

QJAR denetleyici

Kontrol kabini yazilimi

QJAR system

Gui¢ kaynagi Uc fazli dort telli AC380V (+ 10%, - 10%)

Anma gucu 4.5KW
Guc¢ kapasitesi 2.7KVA

Kontrol Unitesi ebati 580x600x960mm
Kontrol Unitesi agirhgi 130kg
Ortam sicakhgi 0-45°C

Maksimum nem 20%~80% RH (yogunlasma yok)
Koruma seviyesi P21

islem paneli

Kontrol kabininde

Programlama birimi

Renkli dokunmatik ekranh 6gretim kutusu

Guvenlik

Acil durdurma, otomatik mod
durdurma, uzaktan mod durdurma

Giris ve Cikis

Dijital 10 7 giris 13 ¢ikis, analog 2 ¢ikis






