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QJRB800-1'in Ozellikleri ve Cizimleri

I. QJRB800-1 Robot

temel ozellik tablosu

QJRB800-1 Temel 6zellik tablosu
Viacut Sekli Dort eksenli paletleme
Eksen sayisi 4
Yuk kapasitesi 800kg
Kol ac¢ikhgi 3155mm
Tekrarlanan konumlandirma
dogrulugu A2 +0.5mm
1.eksen +185°
is Kk 2.eksen +95° , -48°
¥ kapsami Global: +112° , -17°
3.eksen :
Coupling: +71°,-81°
4.eksen +360°
1.eksen 1.13 rad/s 64 °/s
Maksimum |2-€ksen 1.13 rad/s 64 °/s
hiz 3.eksen 1.13 rad/s 64 °/s
4.eksen 2 rad/s 114 °/s
1.eksen 0.6 rad/s? 34 °/s?
Maksimum |2-€ksen 2.26 rad/s? 129 °/s2
hizlanma 13 eksen 3.39 rad/s? 194 °/s2
4.eksen 8.72 rad/s? 499 °/s2
Eylemsizlik momenti| 4axis 340 kg_m2
Vacut agirhigi 2550 kg
Koruma seviyesi IP30
Sicaklik 0~45 C
N 0/..QNO <
Kurulum em 20%~80% RH(Yogusma yok)
ortami Titregim <4.9m/s2 (0.5G)
Yanicl, asindirici gaz ve sivilardan kaginin;
diger Su, yag, toz vb. ile temasindan kaginin.
Elektrik gurdltusu kaynaklarindan uzak tutun.
Gu¢ kapasitesi 23kVA




Il. QJRB800-1 Robotun genel boyutunun ve maksimum hareket
araliginin semasi
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l1l. QJRB800-1 Robot tabani montaj boyutu ¢izimi
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IV. QJRB800-1 Robot ucunun montaj boyutu gizimi
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V. QJRB800-1 Robot yiik diyagrami

Center of T-axis flange rotation
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VI. Robotun ayrilmis gaz yolunun ve G/C arayiizii
konumunun sematik diyagrami

Wrist Yuvarlak konnektor fisi WY40J31Z-3, G/C hatti:
0,2mm? x12P
Eslestirme: Yuvarlak konektor fisi WY40K3ITE-3
Soguk presleme disi YK1.5-22.6-0.37AU
A (0,37AU ihtiyaca gore istege baghdir)
C
E

Yuvarlak konnektor fisi WY40J31Z-3, G/C hatti:
0,2mm?x12P
Eslestirme: Yuvarlak konnektor fisi WY40K3ITE-3
Soguk presleme disi YK1.5-22.6-0.37AU

(0,37AU ihtiyaca gore istege baghdir)

Taban

actklama:

1. Taban A, B, C. D, E. Fhava girisleridir, R3/8 vida disi, koni tapal, dis ¢ap $10 mm'dir
2. Bilekler A, B, C, D, E. Fhava cikislaridir, R3/8 vida disi, koni tapali, dis cap $10
mm'dir

3. Taban ve bilek pozisyonundaki dairesel konnektor fisi ayni pozisyonda baglanir



VII. QJRB800-1 Robot iiriinlerinin konfigiirasyon tablosu

QJRB800-1 Robot konfiglirasyonu
Motor KEBADSM4 series, lafert
RV Rediiktor Nabtesco
Denetleyici KEBA
Surdci KEBA, Tsino Dynatron

VIIl. QJRB800-1 Controller cabinet

QJRB800-1 denetleyici kabini

Denetleyici donanimi KEBA
Denetleyici kabini yazilimi KEBA
Gug kaynagi 3faz4 telli AC380V(+10%,-10%)
Anma guci 27KW
GU¢ kapasitesi 23KVA
Kontrol kabini ebati 650X750X1150 mm
Kontrol kabini agirhgi 140kg
Ortam sicakhgi 0-45°C
Maksimum nem 20%~80% RH(yogusma yok)
Koruma seviyesi IP54
kontrol paneli Kontrol kabininde
Programlama birimi Renkli dokunmatik ekranh 6gretim kutusu
Giivenlik Acil durdurma, otomatik mod
durdurma, uzaktan mod durdurma
Giris ve ¢ikislar Dijital 10 22 giris 24 cikis






