KUKA

LBR iisy 3 R760

Zakladni udaje
Typ kinematiky
Kobot

Bezpecnostni pozadavky

Kloubové rameno
Ano

Kategorie 3 a vykonnostni uroven d

podle EN ISO 13849-1

Technické udaje

Maximalni dosah

Jmenovitéd nosnost

Maximalni nosnost

Pfesnost opakovani polohy (ISO 9283)
Pocet os

Montazni poloha

Instalaéni plocha
Hmotnost

Parametry os
Rozsah pohybu
A1

A2

A3

A4

A5

AB

Rychlost pfi jmenovité mezni zatézi
A1

A2

A3

A4

A5

A6

Provozni podminky
Teplota okoli pfi provozu

Druh ochrany

Druh ochrany (IEC 60529)
Ridici systém

Ridici systém
Certifikaty

Pozadavky ESD

760 mm

3 kg

3,34 kg

+ 0,1 mm
6

Podlaha;
Strop;
Sténa;
Libovolny uhel
@210 mm
ca. 22,8 kg

+185 °
-230 ° /50 °
+150 °
+175 °
+110 °
+220 °

200 °/s
200 °/s
200 °/s
300 °/s
300 °/s
400 °/s

5 °C a2 45 °C (278 K az 318 K)

1P30

KR C5 micro

IEC61340-5-1; ANSI/ESD S20.20

Obrazek pracovni zény
Dimension: mm
160,5

Diagram nosnosti
ny Dimensions: mm
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LBR iisy 3 R760 je ur€en pro jmenovitou nosnost 3 kg, optimalné vyuzivajici
vykonnost a dynamika robotu. Pouze v pfipadé, Ze poloha tézisté hmoty je

0 mm, plati maximalni nosnost 3,34 kg. Konkrétni zatéZovaci stav je tfeba
zkontrolovat pomoci KUKA.Load nebo KUKA Compose. Pro dal$i poradenstvi
je Vam k dispozici technickd podpora znacky KUKA.

Montazni priruba

Dimensions: mm
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Robot disponuje vnitfnim napajecim zdrojem, ktery mlze zakaznik pouzivat od
osy 1 do osy 6 s 8 fidicimi kabely a 1 Gbit ethernetovym vedenim.

Informace o vlastnostech a moznostech pouziti produktl nepredstavuji zaruku vlastnosti, ale slouzi pouze k informaénim Géelim. Rozhodujici pro obsah naSich dodavek a pinéni je pfislusny

pfedmét smlouvy. Technické udaje a vyobrazeni nejsou pro dodavky zavazné. Zmény vyhrazeny.
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