YASKAWA

MOTOMAN

GP20HL

Seria GP

Przenoszenie i ogolne zastosowania

MOTOMAN GP20HL jest uniwersalnym robotem o duzym
zasiegu wynoszgcym 3124 mm i maksymalnym udzwigu 20 kg.

Dzieki opatentowanemu systemowi kontroli wibracji, robot ten
charakteryzuje sie bardzo dobrg doktadnos$cig pozycjonowania
i wydajnoscig, a takze prawie catkowitym brakiem oscylacji
podczas przyspieszania i zwalniania w pozycji catkowicie
wysunietej.

Typowe zastosowania tego robota to przenoszenie bardzo
duzych elementéw, uszczelnianie szwdow oraz naktadanie
materiatu izolacyjnego w produkcji karoserii samochodowych.

Przelotowa struktura przegubu nadgarstka oraz szereg
przygotowanych prowadnic kabli i wezy w ramieniu umozliwiajg
optymalne poprowadzenie przewodéw doprowadzajgcych
media (duza swoboda ruchu i dtuga zywotnos$c).

NAJWAZNIEJSZE ZALETY

» Szeroki zakres potencjalnych zastosowan

» Wysoka doktadnos$c¢

* Duzy zasieg roboczy: 3,124 mm

» Szczegodlnie do duzych i nieregularnych
przedmiotow

» Przelotowa struktura ramienia dla optymalnego
doprowadzania mediéw

Controlled by

YRCI000



MOTOMAN GP20HL

3519 Widok A
- Zasieg roboczy Y R
y Punkt P \\\ 1xd4, 2250 4 x M4,
o 145 1812 ~.100 gteb. 6 -, gleb. 8
y 8‘ 133 - E \ = [ :
/ - A
4 ! = 2059 RS L -
ﬁ,o L SIS Q
/ & Xu ! &
/ "\_"J q)
{ 2
g e 1101
S
i ~ Widok B
_______________ N
"""" = \ ©
< rol )
,_n‘ < = 2 x Air
\ B - ¥ 0 D 0
k 233 ° Zigcze
\ .
A Przepust 1 e . g‘j wewnetrznego
. kablowy Qs okablowania
= ) uzytkownika
& 2 E Ztgcze mediow
o 1128
\ B — 1255 Widok C
E el pu 2x @12 H7
e S I 2102 5 195+01
™
< o o N (o2} ot & © O < o
[32] o W N Yol o ™m © N
© ™ ™ o © <t M~ O bl o
N AR 5958 e 1
8x@22
| w0 ol o
, 28188 -
o 1359 268 b -
-~ 4515 672 380 | @
. 2 < 775 | 0
&/ o ) g I R3124 <::: 230 =
PN \ i H I
T ey 1 2 X M5, | ] 400
i j
Lo o g, 19501 23001
2\ S N g 2xM6, | 153 '
S\ N 18] LT0) gleb. 12/ 60;‘55
1XM6, “~._  __-"AxM8, 4xM8, 1xM6,
gteb. 14 gteb. 16 gteb. 15 gteb. 10  /

Opcje montazu: podtogowy, sufitowy, $cienny,
uchylny*.

Dozwolone obcigzenie nadgarstka Stopien ochrony: IP54/IP67

LT * pochylenie z warunkiem zachowania kata -
patrz tabela ponizej
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Srodek obrotéw

Srodek obrotow

Specyfikacja GP20HL
Dopuszczalny

obrotowy -
(Nm] bezwiadnosci Maks. udzwig [kg] 20

Maksymalny Predkosé
zakres ruchu MECSIMEES
| [°/sek.]

+180 Powtarzalnos¢é [mm] +0.07
+135/-90 Maks. zasigg roboczy R [mm] 3124
+206/-80 Temperatura [°C] 0to +45
+200 Wilgotnosé [%)] 20 -80

+150

Zasilanie, srednio [KVA] 4.0

+455 630




