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1. QJR6-2000H robotunun temel ozellikleri

QJR6-2000H'nin temel ozellikleri
Kurumsal form Dikey cok eklemli tip
Eksen 6
Tasima 6kg
Kol acikhgi 2014mm
Konumlandirma
dogrulugunu A2 +0.08mm
1.eksen +175°
2.eksen +159° , -95°
Mekanik 3.eksen +95°, -125°
aralik limiti 4.eksen +183°
>-eksen +129°, -126°
6.eksen +360°
1.eksen 3.3rad/s 1 89 O/s
2.eksen 33rad/s 1 89 O/s
Maksimum 3-.eksen 3.3rad/s 189 °/s
hiz 4.eksen 6.3 rad/s 360 °/s
5.eksen 56 rad/s 320 O/s
6-eksen 17 rad/s 974 °/s
. 4.eksen 8.81N.m
Izin verilen E oksen
tork 8.81TN.m
6.eksen 3.14N.m
4.eksen O.2kg.m2
Eerm5|zI|.k S okeen 0.2kg.m?
momentli
6.eksen 0.03kg.m?2
Govde agirhgi 230 kg
sicaklik 0~45 °C
nem o/ .QNo =
urulum o 20%~80% RH(yogusma yok)
ortami ! rfﬁ'm <4.9m/s2 (0.5G)
diger Yanici ve asindirici gaz ve sivilardan kaginin; Su,
yag, toz vb. ile temastan kaginin;
Elektrik guriltisu kaynaklarindan uzak tutun.
Guc¢ kapasitesi 3.4kVA




2. QJR6-2000H robot hizlanma konfigiirasyon tablosu ve ilgili yiik
diyagrami
(1). Ust yiik limiti 6kg durumu:

QJR6-2000H ivmedlcer yapilandirma tablosu

1.eksen 13 rad/s? 744.8°/ s2
2.¢ksen 10 rad/s? 572.9°/ s2
Maksimum 3.eksen 30 rad/s? 1718.8°/ 2
hizlanma 4.eksen 50 rad/s? 2864.8°/ 52
5.eksen 35 rad/s? 2005.3°/ s2
6.eksen 80 rad/s? 4583.6°/ s2

Ust yiik siniri 6kg

Robot Tablosu (5.eksenin merkezi 0'dir)
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3. QJR6-2000H robotun ana hatlari ve maksimum hareket araligi
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4. QJR6-2000H robot tabani kurulum boyut cizimi
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5. QJR6-2000H robot son kurulum boyut cizimi
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6. Robotun ayrilmis gaz devresinin ve G/C arayiiziiniin konum
semasi

Fore arm 2

romacomesarsios WE 28 )1 27, vowe (), 3mm

X12C.

Pairing: Round connector WF 28K | 2TE

plug

Round mul 2

cormeceres WE16K4Z oine 0, 3mm
Pairing: Round connector WF | 6 J11 T E .

plug

X4C.

Air outlet: the external diameter of air pipe is © 8mm

=l a\l
.,©,T27°:8\ \

\ Taban{_  Hava cikisi: hava borusunun dis capi $8 mm'dir

Yuvarlak konnektor fisi WF28J12Z-3, 1/0 line: 0.3mm?
X12C
Eslestirme: Yuvarlak konektor fisi WF28KI2TE-3,
10A soguk presleme disi YK1.5-20.4-1.0AU
(1.0AU ihtiyaca gore istege baglidir)
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7. QJR6-2000H robotunun bitmis iiriin konfigiirasyon tablosu

Finished product configuration table of
QJR6-2000H robot
elektrik

makina Gaohuachuangke motor
RV Reduktor

Domestic
Harmonik .
Suriicu Shimpo
Denetleyici QJAR
Siraci

Tsino Dynatron

8. QJR6-2000H kontrol kabini yapilandirma bilgileri

QJR6-2000H Control cabinet
35;:2:%? QJAR controller (R5 version 10 board)
Kontrol
kabini QJAR
yazilimi
Gug kaynagi 3 Faz 4 Telli AC380V(+10%,-1 0%)
Anma glict 5.7KW
Glg
kapasitesi 3.5KVA
kalé(i):;c:a()t)latlar 580x650x960mm
Kontrol
kabini 130kg
agirhg
ortam o
sicaklig 0-45°C
MaKksImum 1 209%~80% RH ( Yogusma yok )
Koruma IP54
seviyesi
islem Kontrol kabini Gizerinde
paneli
Programlama Renkli dokunmatik ekranli
birimi
Giivenlik Acil durdurma, otomatik mod
durdurma, uzaktan mod durdurma
;E;'Izr Dijital 10 15 giris 21 cikis









