Serie SH Especificaciones Basicas

Concepto Especificacion
Modelo del Robot SH133-01 SH166-01 SH200-01
Construccion Articulado
NUmero de Ejes 6
Sistema de Transmision Servo sistema de CA
S Giro de la base +3.14 rad
H Hacia adelante q
Rango Brazo y hacia atras -+1.40 O -1.05ra
Lo Hacia arriba
Maximo \Y y hacia abajo +4.51 0O -2.31 rad
de .
Operacion R2 Rotacion 2 +6.28 rad
Mufieca | B Codo +2.36 rad +2.27 rad
R1 Rotacion 1 +6.28 rad
S Giro de la base 1.75 rad/s
Hacia adelante
Brazo | H | 'y haciaatras 1.57 rad/s
. Hacia arriba
Velocidad . .
_l \Y y hacia abajo 1.66 rad/s
Maxima ~
R2 Rotacion 2 3.40 rad/s 2.27 rad/s 2.09 rad/s
Mufieca | B Codo 3.49 rad/s 2.27 rad/s 2.09 rad/s
R1 Rotacion 1 3.49 rad/s 3.14 rad/s 2.97 rad/s
N Mufieca 133 kg 166 kg 200 kg
Carga Permitida
Antebrazo 45 kg
R2 Rotacion 2 745N e m 951 Nem 1274 N m
Torque Carga
Estatica Permitida B Codo 745N em 951 Nem 1274 Nem
R1 Rotacién 1 441 NNemm 490N e m 686 N* m
R2 Rotacion 2 60.9 kg » m? 88.9 kg » m” 117.3kg s m?
Momento de Inercia 2 2 2
Permitido B Codo 60.9kge* m 88.9kgem 117.3kgem
R1 Rotacion 1 30.2 kg * m® 44.1 kg » m? 65.9 kg « m*
Repetibilidad de Posicion +0.3 mm
Temperatura ambiental 0a45°C
Método de Montaje Montado en piso
Peso del Robot 1380 kg 1425 kg

1[rad] =180/ m[?], 1[N+ m]=1/9.8 [kgfe m]
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NOTA: Las especificaciones estan sujetas a cambio sin previo aviso. MNACHI ROBOTIC SYSTEMS INC



Serie SH Dimensiones del Robot y Envolvente de Trabajo

Modelo de Robot: SH133-01 / SH166-01
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NOTA: Las especificaciones estan sujetas a cambio sin previo aviso.



Modelo de Robot: SH200-01
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NOTA: Las especificaciones estan sujetas a cambio sin previo aviso.



Series SH Detalle de |a placa para Montar la Herramienta

Tipo de Robot: Montado en piso (cargas de 133kg y 166kQ)

2-@10H7mm Depth 12 End effeciar installalion respest
2—¢10H7%512 152 112 I FI7:|:79R1‘!]‘HE
(P.C.D.125) (o o o5
-
~
I
O e B/ o O
Lrl] n :"u > W g
o \ L
*& D .A \\o X
I o CT: 0'63
T C
i 7

6-M10 Screw Depth 15
6-MID#xoE21S

(P C.D.125}

Tipo de Robot: Montado en piso (carga de 200kg)
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NOTA: Las especificaciones estan sujetas a cambio sin previo aviso.



