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TECHNICKA SPECIFIKACE

AUBO-i20

modularni kloubovy robot

Kontroler

PRISLUSENSTVI

Kontroler zpracuje pozadovanou vyrobni tlohu
a rozhybe robotické rameno presné podle vasich

Stupné volnosti 6 kloubtl predstav.
Dosah 1 650 mm Rozmeéry (§ x v x h) 410 x 390 x 285 mm
Vaha 16 kg
Nosnost 20 kg
Barva Cerna
Vaha 63 kg
N Komunikace TCP/IP, Modbus RTU/TCP
Zivotnost 30000h
Napajeci zdroj 100-240 VAC, 50-60 Hz
Velikost zakladny @260 mm .
IP Klasifikace 1P43
I Bezpecné fizené zastaveni, ru¢ni navadéni,
Kolaborativni prvky moznost limitovat silu pro robotické operace
Certifikace EN ISO 13849-1:2015 (PL=d, CAT 3), CE, UL, KCs, CR, 1/0 Porty
SEMI S2, Cleanliness Class5
Uzivatelské B ¢ tni
Opakovatelnost +0,1mm “lvatelske ezpecnostni
L. L Digitalni vstup 16 16
Linearni rychlost 2,6 m/s (maximalni)
Digitalni vystup 16 16
Spotieba energie 1000 W (typicka aplikace)
Analogovy vstup 4 -
Materialy Hlinik, ocel, plast
Analogovy vystup 4 -
¥ i > [©)
Vlhkost prostiedi az90% 1/0 elektrické napajeni 24V, 3 A max
Teplota okoli 0az50°C
IP klasifikace IP54
Ovladaci panel s 12" dotykovym displejem
- Ruéni navadéni
Programovani

ROS kompatibilita
API: SDK(Support C/C++/C#/Lua/Python)

Komunikace

CAN sbérnice

Kabelaz 5 m (robot-kontroler)
Instalace Strop, podlaha, zed'
Pohyb Pracovni Maximalni
rozsah rychlost
J1Zakladna (+/-) 360° 93°/sec
J2 Rameno (+/-)175° 93°/sec
J3 Loket (+/-)175° 178°/sec
J4 Zapésti (+/-) 360° 178°/sec
J5 Zapésti (+/-) 360° 178°/sec
J6 Zapésti (+/-) 360° 178°/sec
J4 Zapeésti J6 zapésti R
1/0 Porty na zapésti
J5 Zapésti
Napéti 0/12/24V
Proud 08A
_— J3 Loket
Digitalni vstup 4

J1 Zakladna

Digitalni vystup 4

Analogovy vstup 2

Analogovy vystup : O

J2 Rameno

Ovladaci panel

Rozmeéry (S§xvx h)

355x235x 54 mm

Displej 12" dotykovy LCD
Vaha 1,57 kg

Kabelaz 4m

IP klasifikace 1P43

Barva Oranzova + erna

TILVA..
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PRACOVNI| PROSTOR
ROZSAH POHYBU BODU P

Pohled podél osy Z Pohled podél osy X nebo Y
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POZNAMKA:
Bod P definuje prostor, odkud je robot schopen odebrat pfedmét v jakémkoliv thlu.
1063 127 Zapésti s rozhranim pro manipulator
i 1/0Konektor 4003
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PInéni /vyskladiovani

Montaz

Lesténi
pohledovych
ploch

Obsluha stroju
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Testovani produkti

Davkovani

UBO  KINALI

Exkluzivni distributor a integrator pro Ceskou republiku

Kinalisoft s.r.0., Cejl 37/62, Brno 602 00, +420 778 037 847, info@kinali.cz WWW.aubO.CZ




