YASKAWA

MOTOMAN
GP1380-120

Seria GP
Przenoszenie i ogolne zastosowania

Ten potezny szescioosiowy robot manipulacyjny
charakteryzuje sie duzg predkoscig ruchu, co skraca czas
cyklu.

Duzy udzwig oraz zwiekszone wartosci momentu
i bezwtadnos$ci pozwalajg robotowi MOTOMAN GP180-120 na
przenoszenie duzych i ciezkich fadunkéw. Optywowa
konstrukcja goérnego ramienia robota charakteryzuje sie
waskim profilem nadgarstka i zmniejsza szeroko$¢ robota.
Umozliwia to fatwiejszy dostep do ograniczonych przestrzeni,
zwiekszajgc  elastycznos¢  zastosowan. Dzigki temu
MOTOMAN GP180-120 moze by¢ montowany blizej maszyn
i urzgdzen, co pozwala na optymalne wykorzystanie cennej
powierzchni podtogi.

Kable i przewody sg poprowadzone przez podstawe robota do
gornego ramienia, co zwieksza zywotnos$¢ kabli, poprawia
bezpieczenstwo i skraca czas nauki.

Rura do instalacji kabli w podstawie robota ufatwia
poprowadzenie magistrali do gérnego ramienia robota i/lub
chwytaka. Robot jest rowniez wstepnie okablowany dla
chwytaka z serwomechanizmem, co pozwala na szerszy
zakres obstugi produktéw.

Robot MOTOMAN GP180-120 posiada stopien ochrony IP67
dla nadgarstka oraz IP54 dla korpusu.

NAJWAZNIEJSZE ZALETY

« Mata powierzchnia podstawy i minimalne zaktécenia

* Wysoka bezwtadnos¢é umozliwia obstuge duzych
przedmiotow obrabianych

« Skrocony czas cyklu dzieki optymalnej konstrukgji i
wysokiej predkosci osi

» Wszechstronne zastosowanie w réznych aplikacjach

* Optymalny rozstaw i mozliwo$¢ dotarcia do
ograniczonych przestrzeni

Controlled by

YRC1000
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MOTOMAN GP180-120
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Moment
obrotowy
[Nm]

Dopuszczalny

moment

bezwtadnosci

;
Maks. udzwig [kg]

120

+76/—60 Maks. zasieg roboczy R [mm] 3058
+90/-86 Oto +45
+360 265 520 40 Zasilanie, srednio [KVA] 5.0




