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Max. Traglast:
4 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,01 mm

Max. Arbeitsbereich R:

550 mm

Gewicht des Roboters:

28 kg

Max. Traglast:
8 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,02 mm
Max. Arbeitsbereich R:
1636 mm

Gewicht des Roboters:
155 kg

Max. Traglast:
20 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,02 mm
Max. Arbeitsbereich R:
1802 mm

Gewicht des Roboters:
250 kg

Max. Traglast:
12 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,083 mm
Max. Arbeitsbereich R:
2010 mm

Gewicht des Roboters:
260 kg

Max. Traglast:
50 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,083 mm

Max. Arbeitsbereich R:

2061 mm

Gewicht des Roboters:

570 kg

GP10

I

Max. Traglast:

7 kg
Wiederholgenauigkeit:
+0,01 mm

Max. Arbeitsbereich R:
927 mm

Gewicht des Roboters:
37 kg

Max. Traglast:
10 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,015 mm

Max. Arbeitsbereich R:
1101 mm

Gewicht des Roboters:
59 kg

GP20HL

Max. Traglast:
20 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,07 mm

Max. Arbeitsbereich R:
3124 mm

Gewicht des Roboters:
560 kg

GP35L

Max. Traglast:
35 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,07 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2538 mm

Gewicht des Roboters:
600 kg

Max. Traglast:
70 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,056 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2732 mm

Gewicht des Roboters:
650 kg

1

{

GP25

{

Max. Traglast:

8 kg
Wiederholgenauigkeit:
+0,01 mm

Max. Arbeitsbereich R:
727 mm

Gewicht des Roboters:
35 kg

GP12

Max. Traglast:
12 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,02 mm
Max. Arbeitsbereich R:
1440 mm

Gewicht des Roboters:
150 kg

Max. Traglast:
25 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,02 mm
Max. Arbeitsbereich R:
1730 mm

Gewicht des Roboters:
250 kg

GP35H

Max. Traglast:
35 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,07 mm
Max. Arbeitsbereich R:
2070 mm

Gewicht des Roboters:
545 kg

Max. Traglast:
88 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,03 mm
Max. Arbeitsbereich R:
2236 mm

Gewicht des Roboters:
630 kg
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GP110
GP215

Max. Traglast:
215 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,05 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2912 mm

Gewicht des Roboters:
1340 kg

GP250

Max. Traglast:
250 kg

) Wiederholgenauigkeit:
+0,05 mm
Max. Arbeitsbereich R:
2710 mm
Gewicht des Roboters:
1345 kg

Max. Traglast:
110 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,03 mm
Max. Arbeitsbereich R:
2236 mm

Gewicht des Roboters:
660 kg

GP28OL

GP18O 120

GP215 200T

G(325O

Max. Traglast:

280 kg
Wiederholgenauigkeit:
+0,1 mm

Max. Arbeitsbereich R:
3114 mm

Gewicht des Roboters:
2390 kg

™

Max. Traglast:

400 kg
Wiederholgenauigkeit:
+0,1 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2942 mm

Gewicht des Roboters:
2840 kg

Max. Traglast:
120 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,056 mm

Max. Arbeitsbereich R:
3058 mm

Gewicht des Roboters:
1090 kg

Max. Traglast:
200 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,05 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2676 mm

Gewicht des Roboters:
1360 kg

Max. Traglast:
250 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,025 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2711 mm

Gewicht des Roboters:
1640 kg

GPSGO

{5

GP28O

V\.

Max. Traglast:
180 kg

Wiederholgenauigkeit:
+0,05 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2702 mm

Gewicht des Roboters:
1020 kg

Max. Traglast:

225 kg
Wiederholgenauigkeit:
+0,05 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2702 mm

Gewicht des Roboters:
1080 kg

Max. Traglast:

280 kg
Wiederholgenauigkeit:
+0,056 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2446 mm

Gewicht des Roboters:
1300 kg

Max. Traglast:

360 kg
Wiederholgenauigkeit:
+0,1 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2832 mm

Gewicht des Roboters:
2380 kg

Max. Traglast:

600 kg
Wiederholgenauigkeit:
+0,1 mm

Max. Arbeitsbereich R:
2942 mm

Gewicht des Roboters:
30835 kg
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VIOTOMAN

G4

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP4, der kleinste 6-Achs-Roboter der GP-Serie
von Yaskawa, bietet mit einer Traglast von bis zu 4 kg hohe
Leistungsfahigkeit fur unterschiedlichste Applikationen, z.B.
flexibles Handling, Zufihren von Kleinteilen, sowie Montage-
Anwendungen. Mit seiner herausragenden Wiederholgenauig-
keit von £0,01 mm ist er bestens fir den Einsatz im Elektronik-
bereich sowie fir Anwendungen zur Uberwachung, Priifung
und Forschung geeignet.

Mit Achsgeschwindigkeiten von bis zu 1000 °/s ist er vor allem
eines — agil und schnell.

Die hohe Schutzklasse IP67 ermdglicht den Einsatz fur das
Be-/Entladen von CNC-Werkzeugmaschinen auch unter rauen
Arbeitsbedingungen. Seine kleine Montageflache erlaubt die
Installation auch in engen Raumen. Durch die integrierte
Medien- und Luftzufihrung lassen sich externe Greifer oder
Sensoren muhelos einbinden.

Der MOTOMAN GP4 wird mit der ebenso kompakten und
leichten MOTOMAN YRC1000/YRC1000micro-Steuerung be-
trieben. Zum Bedienen und Programmieren kann entweder
das klassische Programmierhandgerat oder das innovative
Smart Pendant verwendet werden. Durch die optionale
MotolLogix-Schnittstelle kann er aber auch direkt Uber SPS-
Funktionsbausteine in eine Ubergeordnete Maschinensteuerung
mit eingebunden werden.

In punkto Konnektivitat (I/0, Prozess und Industrie 4.0),
Schnittstellen, Férderband-, Kamera- und Sensorik-Anbindung
profitiert der MOTOMAN GP4 von allen vielseitigen Eigenschaf-
ten, Tools und Optionen der kompakten Yaskawa-Standard-
Robotersteuerung.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Hohe Achsgeschwindigkeiten: bis zu 1000 /s
¢ Flexible Montagemaoglichkeiten: Boden, mit Neigung,
Wand, Decke
e Arbeiten auf engem Raum durch
— Kompaktes Design
— Geringe Grundflache
— Wenig Stérkonturen
e Traglast: bis zu 4 kg
e Herausragende Wiederholgenauigkeit: £0,01 mm
e Hohe Schutzklasse und einfache Reinigung: IP67

Controlled by Controlled by

YRC1000 Jf YRG:1000



8 MOTOMAN GP-Serie MOTOMAN GP4

290 72 Ansicht A
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,/ 11tef 65 - Ansicht C
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Schiitzen Sie AN 0|~
den Roboter vor:
e Korrosiven Dampfen, Flissigkeiten
sowie explosiven Gasen T I di
e Eindringendem Wasser, Ol oder Staub raglastdiagramm
e Elektromagnetischen Einflissen 2xQ6H7 72401
5 300
265
1kg
187
o 2kg Montagemdglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt
P-point 100 o Schutzklasse Version YR-1-06VX4-A00
N Standard: IP67
L:.,JJ\ 200 300 400 500 Option: Version YR-1-06VX4-F00 (FGG)
224 316 447
B-axis / LB Neigungswinkel ohne Limitierungen
centre of 2 T-axis
rotation centre of rotation Keine Beschrankung in S-Achse

Technische Daten GP4

Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment

130110 485 : 50
120065 w2s : 0bis +45
+200 565 8,86 , Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80
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VIOTOMAN

&GP/

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP7 ist ein extrem schneller und praziser
6-achsiger Industrieroboter mit einer Traglast von bis zu 7 kg.
Mit einer Reichweite von 927 mm und einer hohen Wiederhol-
genauigkeit von = 0,01 mm ist er fur Montage-Aufgaben bes-
tens geeignet, aber auch fur universelle Handling-Aufgaben,
CNC-Werkzeugmaschinenbeladung oder Verpackung. Sein
modernes, glattes und schlankes Industriedesign geféllt und
minimiert den Platzbedarf am Einbauort.

Die Kabeleinfuhrung, wahlweise seitlich am Sockel oder von
unten durch die Bodenplatte, ermdglicht die platzsparende
und aufgerdumte Integration in seine Umgebung, unabhangig
von der vorgesehen Einbaulage. Die vorbereitete Medien-
fuhrung im Arm ermdglicht eine optimale Integration der
Greifer bzw. Sensortechnik, und haufig kann auf ein externes
Medienpaket verzichtet werden.

Mit den zahlreichen Funktionen der MOTOMAN YRC1000-Steu-
erung oder der Kompaktsteuerung MOTOMAN YRC1000micro
steht dem MOTOMAN GP7 eine weite Welt von Mdglichkeiten
offen. In Verbindung mit dem herk&mmlichen Programmier-
handgerat ist dieser Roboter ein zuverlassiger Partner im
Maschinenbau. Mit dem innovativen Bedienkonzept des
SmartPendant ist er ein sehr guter Einstieg in eine faszinie-
rende Welt der Robotik.

Der MOTOMAN GP?7 ist standardméaBig in der hohen Schutz-
klasse IP67 ausgefuhrt. Weitere Varianten (z.B. mit lebensmit-
teltauglichem Fett fur Aufgaben in der Lebensmittelindustrie,
spezieller anti-korrosiver Beschichtung fur Einsatzfalle unter
aggressiven Umgebungsbedingungen oder in Reinraumaus-
fuhrung CR5) sind optional erhéaltlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

Extrem schnell und kraftvoll

Kompakt und flexibel

GroBer Arbeitsbereich: 927 mm

Geringe Stérkonturen durch optimiertes Design
Einfache Inbetriebnahme und Wartung

Controlled by

YRC1000

Controlled by

YRC1000

micro
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MOTOMAN GP7

Ansicht A
1732
4 x M5, 8 tief [ 950
Yo} [e2Xe)] [e0} N~
g 83 eog 8 5 5
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10 440 .80 2X4XM4, .
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‘ / =
‘ . L. Qo
Q 856 Einbautiefe @ 5 H7, 6 tief
/
i i ol | Ansicht B
<
o T \ 520
N~
© ~
- 5 Medienanschluss
\\ Gegenstecker
~. 165
83 2 x Luft Rc1/4
0 mit Rohrverschluss
Ansicht C
476 66+0.1
. . \ Fo| g
4 x M8, 15 tief 170 , of o g
y O o L
/ LT \ N = £
L 52 N - ! &
—f :
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170° : 0.
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Schiitzen Sie

Traglastdiagramm

Montagemdglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

IP-Schutzklasse: IP67
Option: Reinraumklasse 5

* Geneigte Montage unter Berticksichtigung des Winkels

siehe Tabelle unten

den Roboter vor: 300
Roboter- S-Achsen-

* Korrosiven Dampfen, 204 Neigungswinkel Arbeitsbereich
Flissigkeiten sowie . ‘ 5kg O [Grad] [Grad]
explosiven Gasen .

p P-Punkt 100 7 kg ‘ = ® =6 E1.7O gax.h -

e Eindringendem E = \ \ eine Beschrankung
Wasser, Ol oder \ | | 30<6 <35 +60 max.

Staub PRSIl 200 300 400 o
B-Achse — _+1 #o¥ g 35<O <45 +45 max.

¢ Elektromagnetischen Drehmittel- T-Achse

Einfllssen punkt 80 Drehmittelpunkt 45 <6 +30 max.

Technische Daten GP7

* Entspricht 1ISO 9283

** Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster

Hinweis: Sl-Einheiten werden flr Spezifikationszwecke genutzt.

M Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment

Kl - 10 : : 0bis +45
“ +190 550 17 0,5 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 - 80
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VIOTOMAN

Clxe

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP8 ist ein extrem schneller und praziser
6-achsiger Industrieroboter mit einer Traglast von bis zu 8 kg.
Mit einer Reichweite von 727 mm und einer hohen Wiederhol-
genauigkeit von = 0,01 mm ist er fur Montage-Aufgaben bes-
tens geeignet, aber auch fur universelle Handling-Aufgaben,
CNC-Werkzeugmaschinenbeladung oder Verpackung. Sein
modernes, glattes, schlankes und pramiertes Industriedesign
gefallt und minimiert den Platzbedarf am Einbauort.

Die Kabeleinfuhrung, wahlweise seitlich am Sockel oder von
unten durch die Bodenplatte, erméglicht die platzsparende
und aufgerdumte Integration in seine Umgebung, unabhangig
von der vorgesehen Einbaulage. Die vorbereitete Medien-
fuhrung im Arm ermdglicht eine optimale Integration der
Greifer bzw. Sensortechnik, und haufig kann auf ein externes
Medienpaket verzichtet werden.

Mit den zahlreichen Funktionen der MOTOMAN YRC1000-Steu-
erung oder der Kompaktsteuerung MOTOMAN YRC1000micro
steht dem MOTOMAN GP8 eine weite Welt von Moglichkeiten
offen. In Verbindung mit dem herk&mmlichen Programmier-
handgerat ist dieser Roboter ein zuverlassiger Partner im
Maschinenbau. Mit dem innovativen Bedienkonzept des
SmartPendant ist er ein sehr guter Einstieg in eine faszinie-
rende Welt der Robotik.

Der MOTOMAN GP8 ist standardmaBig in der hohen Schutz-
klasse IP67 ausgefuhrt. Weitere Varianten (z.B. mit lebensmit-
teltauglichem Fett fur Aufgaben in der Lebensmittelindustrie,
spezieller anti-korrosiver Beschichtung flr Einsatzfalle unter
aggressiven Umgebungsbedingungen oder in Reinraumaus-
fuhrung CR5) sind optional erhéltlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Extrem schnell und kraftvoll

Kompakt und flexibel

GroBer Arbeitsbereich: 727 mm

Geringe Stérkonturen durch optimiertes Design
Einfache Inbetriebnahme und Wartung

&
Controlled by

s N Y1000

Controlled by

YRC1000

micro
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Ansicht A
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I s ! -
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Punkt P / N Gegenstecker
& ’ 207
@ 137 2 x Luft Rc 1/4
mit Rohrverschluss
0
295
66+0.1
e [
d o o B
Q g °
g
4xD12
100+0.1
Montagemdglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*
IP-Schutzklasse: IP67
Option: Reinraumklasse 5
Traglastdiagramm * Geneigte Montage unter Ber{icksichtigung des Winkels
. N siehe Tabelle unten
Schiitzen Sie
den Roboter vor: 5 300
Roboter- S-Achsen-

e Korrosiven Dampfen, 04 Neigungswinkel Arbeitsbereich
Flissigkeiten sowie . 5k O [Grad] [Grad]
explosiven Gasen P-Punkt 1&)23 7K9 = ® =6 +£170 max.

8 k =0O= . =

* Eindringendem : L 2 \ \\ keine Beschrankung
Wasser, Ol oder \ | | | 30<0O <35 +60 max.
Staub | X 200 300 400

216 247 346 35<6 <45 +45 max.
. B-Achse LB

¢ Elektromagnetischen Drehmittel- T-Achse +30 max

Einfliissen punkt 80 Drehmittelpunkt - .

Technische Daten GP8

M Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment

Kl w20 : : 0bis 45
“ +190 550 17 0,5 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 - 80

* Entspricht ISO 9283  ** Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster  Hinweis: Sl-Einheiten werden flr Spezifikationszwecke genutzt.
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VIOTOMAN

GP8L

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der 6-achsige MOTOMAN GP8L ist ein
schneller, universell einsetzbarer Industrieroboter
mit 8 kg Traglast und groBer Reichweite von 1.636 mm.

Mit seinem schlanken Aufbau und einem kompakten, sehr
schmalen Handgelenk ist er insbesondere fur Anwendungen
geeignet, bei denen beengte Platzverhaltnisse herrschen,
z.B. Be-/Entladen von Behaltern in der Verpackungstechnik
oder Logistik. Auch die Automation rund um Werkzeug- und
SpritzguBmaschinen ist mit diesem Roboter hervorragend
umsetzbar.

Seine moderne Yaskawa-Sigma-7-Antriebstechnik ermdglicht
schnelle Zykluszeiten bei hoher Wiederholgenauigkeit von
+/—0.02 mm.

Mit zahlreichen Funktionen, Schnittstellen und Kommunikati-
onsmadglichkeiten der YRC1000/YRC1000micro Steuerungen
steht dem MOTOMAN GP8L eine volle Bandbreite verschie-
denster Technologien offen, u.a. lassen sich auch moderne
Sensoriken und Bildverarbeitungssysteme sehr gut mit diesem
Roboter kombinieren. Zur Programmierung stehen alternativ
das bewahrte MOTOMAN Programmierhandgerat oder das
innovative Smart Pendant fur Einsteiger in die industrielle
Automation zur Verfigung.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Universell einsetzbar

e Schnelle Zykluszeiten

e Kompakter Aufbau und schmales Handgelenk

e Hohe Reichweite: 1.636 mm

¢ Interne Medienfuhrung

e Einfache Installation, Inbetriebnahme und Bedienung

Controlled by Controlled by

YRC1000 Jf YRG:1000
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MOTOMAN GP8L

= - T~ 1931 Ansicht A
638 155 740 .. 80
_ 190, | ™ 40 . 4 x M5 x P0.8,
@ B\ o % 8 tief
¥ A
o i~ ) . A \ Q
o o \
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E j /,/ 7 tief (beide Seiten) I Q
] ' \‘ 714 A\
] e _ |
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~—_ 7 Y
3 . . 1 4204 ;
Q2 \ Arbeitsbereicht Ansicht B
Punkt P /
/' 0 - 1x Luft
l Y y Medienanschluss
| i ,/ Gegenstecker
"4’? . 461
5 g
185,5186,5 M\ /x/ Ansicht C
i
- 964 300
° o 9 S o o 2 240 _ 132:01
S <
22 " o ® 4x018 260 2 X @16 H7
60
, .
4 S 70e 4xMBXP1O, \ L —
/ o 14 tief \ / '??\J( NI s
h o
/ ST 2 x M6 x P1.0, v, gl o g — T Ty ©
- ° AV —N 12 tief o |\ o q 3 — b=
Tr— ./ - B= S 3 8
— = | -
N =y o } o12H7 100:0.] | | 102201
——— @ \ : e} !
L \ 45 - , 15301
\ o |
“\ fog 170 766’6 ' Montagemaglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*
\ /" IP-Schutzklasse: Hauptachsen (S, L, U) IP54,
Handgelenk IP67
* Geneigte Montage unter Bertcksichtigung des Winkels,
. siehe Tabelle unten
Traglastdiagramm
Schiitzen Sie
den Roboter vor: 5 800 Roboter- S-Achsen-
Neigungswinkel Arbeitsbereich
e Korrosiven Dampfen, ) O [Grad] [Grad]
FlUssigkeiten sowie ;. 5kg :
explosiven Gasen P-Punkt 1(‘)93 N 0=6=30 Eei?woe g::éhrénkung
e Eindringendem I ot \ 60
Wasser, Ol oder \ l I S0 <0 =35 +ob max.
Staub )= \ 200,500,100 35< 0 <45 +45 max.
o Elek isch B-Achse d LB
ektromagnetischen Drehmittel-” | o T-Achse 45 <O +30 max.
Einflissen punkt Drehmittelpunkt

Technische Daten GPSL

Maximaler
Arbeitsbereich
[’

+170

+155/-90
+150/-85

+200

+135

+360

* Entspricht 1ISO 9283

Maximale
Geschwindigkeit
[°/s]

260

230

260

470

550

1000

** Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster

Maximales

Drehmoment
[Nm]

Maximales
Tragheitsmoment
[kg - m?]

0,5
0,5

0,2

:
:
Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

Hinweis: Sl-Einheiten werden flr Spezifikationszwecke genutzt.
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VIOTOMAN

&GP0

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP10 ist ein schneller und auBerst praziser
6-Achsen-Industrieroboter mit einer Tragkraft von bis zu 10 kg.
Mit einer Reichweite von 1101 mm und einer sehr hohen
Wiederholgenauigkeit von £0,015 mm eignet er sich ideal flr
Montageaufgaben, aber auch fur universelle Handhabungs-
aufgaben, die Beschickung von CNC-Werkzeugmaschinen
oder Verpackungsaufgaben. Sein modernes und schlankes
Industriedesign minimiert den Platzbedarf am Einbauort.

Mit einem serienmaBig integrierten Ethernet-Kabel (Cat6A-
kompatibel) kann er flr eine Vielzahl von Anwendungen ein-
gesetzt werden. So kdnnen moderne End-of-Arm-Tools wie
intelligente Greifer oder Kameras direkt angeschlossen werden,
ohne am Roboter separate Medienkabel verlegen zu mussen.

Mit den zahlreichen Funktionen der MOTOMAN YRC1000-
Steuerung oder der kompakten MOTOMAN YRC1000micro-
Steuerung ertffnet sich dem MOTOMAN GP10 eine Welt
voller Mdglichkeiten. In Verbindung mit dem herkdmmlichen
Teach-Pendant ist dieser Roboter ein zuverlassiger Partner
im Maschinenbau. Mit dem innovativen Bedienkonzept des
Smart Pendant bietet er einen hervorragenden Einstieg in die
industrielle Automatisierung.

Die hohe Schutzklasse IP67 ermoglicht den Einsatz des
Handling-Roboters auch unter rauen Arbeitsbedingungen.

Weitere Varianten mit spezieller anti-korrosiver Beschichtung fur
Einsatzfalle unter aggressiven Umgebungsbedingungen oder
integriertem Force Sensor-Kabel sind auf Anfrage erhaltlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Hohe Performance dank neuem, leistungsstarken
Servomotoren-Design

e Zuverlassiger IP67-Schutz aller Roboterachsen

e Leichtes, kompaktes Design fur minimalen Platzbedarf

e Reduzierte Storkonturen durch optimiertes Design

e Einfache Inbetriebnahme und Wartung

e |deal fUr Logistik-, Verpackungs-, Handhabungs-
anwendungen sowie Maschinenbedienung

Controlled by

YRC1000

Controlled by

YRC1000

micro
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Ansicht A
8 = ¥ 8 o 3 S
= © < N < o N =
D A 1401 oa2hr
e i ) ~ ~
~ N
Il \\
120 120 :
I o S
A P)\
o ]
¥ QJ—\ 778
N "t \ 8\
o 2 .
| 8 A R \| | 548
Ye) . T
[ee} \
8 \/
Arbeitsbereich
2 x Luft
o Punkt P ] 177
@ / Ethernetkabelanschluss
[1il] \ A p < y 0 ©
- 3 i :
N ‘ 193 | N ’/ Medienanschluss
98|98 3\ 90 . \ g L—» ; \Z / / J&  Gegenstecker
N ~. N D |/ 234
o s |/ 2 Ansicht C
/ ) 194 2 x @ 6H7
S 626
160 4x012
‘6610.1 (zur Montage)
’/ © i ] d‘f‘
i 0° J 1=
/ IR
' o
| ) S e
' %’ g
" « 8 —
I //i | H
) 100+0.1
\
\ Montagemdglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*
IP-Schutzklasse: IP67 (alle Achsen)
* Geneigte Montage unter Bericksichtigung des Winkels
Traglastdiagramm siehe Tabelle unten
LT Wieas Roboter- S-Achsen-
346 = (9 Neigungswinkel Arbeitsbereich
300 O [Grad] [Grad]
W =5 kg
224
200 0<6<30 +180 max.
P-Punkt 110 [ W=]0kg
= 100 30<6 <35 +60 max.
mm 1\ [ (1] |
M_. . N 144 344 500 5 35<0 <45 +45 max.
100 200 300 400 500 45<6 S0
Drehmittelpunkt T-Achse - '

Technische Daten GP10

Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment

+148/-100 250 : ot
190170 oo : 0bis +45
+190 500 22 , Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80
1225745 470 2 | B



MOTOMAN GP-Serie 17

VIOTOMAN

GP12

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP12 ist ein schneller und praziser 6-achsi-
ger Industrieroboter mit einer Traglast von bis zu 12 kg. Mit
einer Reichweite von 1440 mm und einer hohen Wiederholge-
nauigkeit von + 0,02 mm ist er fir Montage-Aufgaben bestens
geeignet, aber auch fur universelle Handling-Aufgaben,
CNC-Werkzeugmaschinenbeladung oder Verpackung. Sein
modernes, schlankes Industriedesign minimiert den Platz-
bedarf am Einbauort.

Die vorbereitete Medienfuhrung durch seinen hohlen Arm
ermoglicht eine optimale Integration der Greifer bzw. Sensor-
technik und haufig kann auf ein externes Medienpaket
verzichtet werden, wodurch auch Stérkonturen vermindert
werden.

Mit den zahlreichen Funktionen der MOTOMAN YRC1000-Steu-
erung oder der Kompaktsteuerung MOTOMAN YRC1000micro
steht dem MOTOMAN GP12 eine Vielzahl an Einsatzmo6g-
lichkeiten offen. In Verbindung mit unserem MOTOMAN-
Programmierhandgeréat ist dieser Roboter ein zuverlassiger
Partner im Maschinenbau. Mit dem innovativen Bedien-
konzept des SmartPendant ist er ein sehr guter Einstieg in die
industrielle Automation.

Der MOTOMAN GP12 ist standardmaBig in der hohen Schutz-
klasse IP67 (Handgelenk) ausgefuhrt. Weitere Varianten (z.B.
mit lebensmitteltauglichem Fett fur Aufgaben in der Lebens-
mittelindustrie, spezieller anti-korrosiver Beschichtung fur
Einsatzfalle unter aggressiven Umgebungsbedingungen oder
in Reinraumausflhrung) sind optional erhaltlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Schnell und kraftvoll

Kompakt und flexibel

GroBer Arbeitsbereich: 1440 mm

Geringe Stérkonturen durch optimiertes Design
Einfache Inbetriebnahme und Wartung

Controlled by

YRC1000

Controlled by

YRC1000

micro
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81

MOTOMAN GP12

200

614

450

188,2/186,5)

Schiitzen Sie
den Roboter vor:

e Korrosiven Dampfen,
Flussigkeiten sowie
explosiven Gasen

e Eindringendem
Wasser, Ol oder
Staub

e Elektromagnetischen
Einflissen

1734
/
/ 705
i <
: : 2
~— Y =
(U R A \ T t209
\ D \\) Arbeitsbereicht /
AR B> ¢ Punkt P o
/
2 361
«//
777
[} e} ‘@ ‘@ o o o
N < o o — <
= I © & < <
2569 -

Traglastdiagramm

2 x M6, 12 tief \

5 300
238 W3k
200 ==
167
P-Punkt =6kg
100 —
© LI - v
B |||
(1
S\_;-J\,r 200 300 400 500
— 187 329 465
e B
B-Achse 100 R-,T-Achse
Drehmittelpunkt Drehmittelpunkt

0

Technische Daten GP12

Ansicht A
- © 1x @ 4 H7,
g g
© Q
™
=}
=]
J S
|4
a
Bereich
Installation 8 x M4, 8 tief
Zubehor
Ansicht B
1x Luft
o Medienansc
edienanschluss
St N Gegenstecker
Ansicht C
300
240 132+0.1
4x180 260 2x@16 H7
60
T

292

30+0.1

300
260
O,
R I

132+0.1] 153+0.1

B
D

100+01 102+041

@12 H7

1563401

Montagemdglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*
Schutzklasse Version YR-1-06VX12-A00 Standard:
Hauptachsen (S, L, U) IP54, Handgelenk IP67
Schutzklasse Version YR-1-06VX12-C00:
Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67

* Geneigte Montage unter Bericksichtigung des Winkels,
siehe Tabelle unten

Roboter- S-Achsen-
Neigungswinkel Arbeitsbereich
6 [Grad] [Grad]
+170 max.
06 =30 keine Beschrénkung
30<0 =35 +60 max.
35<0 <45 +45 max.
45<06 +30 max.

* Entspricht 1ISO 9283

M Maximaler Maximale
Arbeitsbereich Geschwindigkeit
[’ [°/s]

— +170 260

+155/-90 230

_ +150/-85 260

“ +200 470

“ +150 470

+455 700

** Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster

Maximales
Drehmoment

[Nm]

22

22

9.8

Maximales

Tragheitsmoment

[kg - m?]

0,65
0,65

0,17

:
:
Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

Hinweis: Sl-Einheiten werden flr Spezifikationszwecke genutzt.
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VIOTOMAN

GP20

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP20 ist ein sehr vielseitig einsetzbarer
6-achsiger Industrieroboter fur Traglasten bis zu 20 kg. Er
besitzt eine Reichweite von 1.802 mm und erreicht sehr gute
Zykluszeiten bei einer hervorragenden Wiederholgenauigkeit.

Die schlanke Bauart, insbesondere des Handgelenks, ermdg-
licht den Einsatz in vielen Anwendungen, z.B. Handhaben von
Werkstlcken, Be-/Entladen von Werkzeug — oder Spritzgul3-
maschinen. Aber auch flr die spanende oder schleifende
Bearbeitung ist er aufgrund seines stabilen Handgelenks
sehr gut geeignet. Das Handgelenk des MOTOMAN GP20 ist
besonders widerstandsfahig gegen eindringende Staube und
Flussigkeiten (IP67).

In Verbindung mit dem bewahrten MOTOMAN Programmier-
handgeréat ist dieser Roboter ein zuverlassiger Partner im
Maschinenbau. Mit dem innovativen Bedienkonzept des
SmartPendant bietet er einen sehr guten Einstieg in die indus-
trielle Automation.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Schlanke Bauform

e Universell einsetzbar

e Kraftvoll: 20 kg Traglast

e GroBer Arbeitsbereich: 1.802 mm

e Stabiles, vibrationsarmes Handgelenk

e Schnelle Bewegungen durch hohe Achsgeschwindigkeiten
und Beschleunigung

e Einfache Inbetriebnahme, Bedienung und Wartung

Controlled by

YRC1000
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2158 Ansicht A
105
. 6 4 x M6 x 10
B\ &
. )ﬁA\ K]
8O =
\‘ ®
‘ T2
\' ] 3 Jg6H
al 6H7x6
Arbeitsbereich
Punkt P
L Lo Ansicht B
/
/ / 1 x Luft
,/ Medien-
ya anschluss
‘ "/, Gegenstecker
! - 1076
262|229
[0} — o N~ [e0]
(491) 3 3 g 3 .
- - - Ansicht C
\
16870 x 375
SN o o \ 335
£ B |\ - - '1 g 60
/ ; | 7 0, . 4x018
[ =2 ety ] S
| T J N
\ - 3 G —
. / R, R o
L s \axmext2 8oz | g} 1 KN ©
“ q; 1 eV ‘o] ImTe]
& 45 4 x M6 x 14 B / D X
Loy / J i & J/ / »
(e}
O
3
Traglastdiagramm S 2x(@12 20001
316 200+01
7 600
5kg
400 Montagemdglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*
IP-Schutzklasse: IP54 (Hauptachsen S, L, U),
Rovoter: aochsen: 250 IPo7 fandgeong o )
Nelgungswmkel Arbeitsbereich P_Punkt 200 10 kg 9
6 [Grad] [Grad] o 15 kg * Bewegungseinschrankung der S-Achse siehe Tabelle links

+180 max. 20¥g

keine Beschrankung Schiitzen Sie den Roboter vor:

\200 400 600 800 1000 e Korrosiven Dampfen, Flissigkeiten
220 300

30<06 <35 +60 max. / \ 450 900 sowie explosiven Gasen
LB . : ..
35<0 B0 (iR B-Achse 105 R-, T-Achse e Eindringendem Wasser, Ol oder Staub
- : Drehmittelpunkt |<=%  Drehmittelpunkt ® Elektromagnetischen Einflissen

Technische Daten GP20

M Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment

R 265 : : 0bis 45
“ +200 420 44 2,3 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80
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VIOTOMAN
GP20HL

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP20HL ist ein universell anwendbarer Robo-
ter mit einer groBen Reichweite von 3.124 mm und einer
maximalen Traglast von 20 kg.

Dank des patentierten Vibrationskontrollsystems positioniert
dieser Roboter sehr genau, hat eine sehr gute Bahnperfor-
mance und neigt kaum zum Aufschwingen beim Beschleuni-
gen und Bremsen in gestreckter Position.

Typische Anwendungen fur diesen Roboter sind das Handling
von sehr groBen Werkstucken, das Nahtabdichten oder der
Dammmaterialauftrag im Karosseriebau.

Die hohle Struktur des Handgelenks und einige im Arm
bereits vorbereitete Schlauch/Kabelflihrungen erlauben eine
optimale Verlegung der Medienversorgung (hohe Bewegungs-
freiheit und Standzeit).

VORTEILE IM UBERBLICK

e Umfangreicher Einsatzbereich

e Sehr gute Bahnperformance

e GroBer Arbeitsbereich: 3.124 mm

e Besonders geeignet flr groBe und sperrige Werkstlicke
e Hohler Arm fur optimale Medienversorgung

Controlled by

YRC1000
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T T T~ 3519 Ansicht A
= SL?\T(I:T’bereICh .
,/ \\
e 145 1812 \100
/ g = g 8 \ ]
/ == ‘ 2059 Sl g[8
R/T . 3 1 J117 ESIRSIRS
350+~ = 253 8 _< ]
i
P = 1101
(‘ | «~ Ansicht B
\\\\\\\ N N
—— ] N
< Irs)
te} 2 x Luft
\ Bmp 0
p 233 .
\ Leerrohr fur 441 Medienanschluss
\\Feldbuskabe\ 4 Gegenstecker
234 234 O //
ol . 1128
R - . 1255 .
\,\ Y Ansicht C
N P
/" 5 2x@12H7
Al L 2102 & 195011
@)
< oo N ® OY ¥ ©O < o ‘
& 8B 3 @ TQ Ry = 5 5
: - 8958 = ] {f \ 8x022
8815 8
o 1359 268 /A =
4515 “Bra 380 \ o, <9 9
o % | 77,5 1 - ®
g o | g\ \ g 230
|1 1 Yo}
B e 2xM5, | 2 400
o) | o v Vgl g 2”’\;'? } 19501 ‘ 23001
D\ — X ;o
A\ 168 70) 12 tief i 153 455
g : 608
1XM6, S __-"4xM8, 4xM8, 1xM6,
14 tief 16 tief 15 tief 10 tief  /
) Montagemdglichkeit: Boden, Decke, Wand, geneigt*
Traglastdiagramm Schutzklasse Version YR--06VXHL20-C00 Standard:
IP65/67
. . LT Schutzklasse Version YR-1-06VXHL20-D00: IP54/67
Schiitzen Sie -
den Roboter vor: 300 B
W =|6 kg oboter- S-Achsen-
e Korrosiven Dampfen, Neigungswinkel | Arbeitsbereich
Fliissigkeiten sowie 200 w_hokg 6 [Grad] [Grad]
explosiven Gasen P-Punkt 125 | R 0<6 <30 +180 max. Neigungswinkel
e Eindringendem 100 W =]20 kg - (keine Beschrénkung)
Wasser, Ol oder g 30<6O <35 +60 max. Neigungswinkel
Staub ): ;
2 20025030324 49& 5&9 30< 0O <45 +45 max. Neigungswinkel
¢ Elektromagnetischen B-Achse R-,T-Achse _ _
Einflussen Drehmittelpunkt 1192 Drehmittelpunkt 45<0 +30 max. Neigungswinkel

* Geneigte Montage unter Berticksichtigung des Winkels, siehe Tabelle

Technische Daten GP20HL

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
1 [°/s] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 20

(9}

+180 Wiederholgenauigkeit [mm] +0,07
+135/-90 180 - Max. Arbeitsbereich R [mm] 3124

+206/-80 180 - Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +45

+200 400 39,2 ; Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+150 430 39,2 , Gewicht des Roboters [kg] 560

+455 630 19,6 Mittlere AnschluBleistung [kVA] 4,0
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VIOTOMAN

GP25, GP25-12

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP25 ist ein schneller und praziser 6-achsi-
ger Industrieroboter mit einer Traglast von bis zu 25 kg. Mit
einer Reichweite von 1730 mm und einer hohen Wiederholge-
nauigkeit von + 0,02 mm ist er fir Montage-Aufgaben bestens
geeignet, aber auch fur universelle Handling-Aufgaben,
CNC-Werkzeugmaschinenbeladung oder Verpackung. Der
MOTOMAN GP25-12 bietet mit einer Traglast von 12 kg einen
noch gréBeren Arbeitsbereich von 2010 mm bei einer Wieder-
holgenauigkeit von + 0,03 mm. Das moderne und schlanke
Industriedesign minimiert den Platzbedarf am Einbauort.

Die Kabeleinfuihrung, seitlich am Sockel, ermdglicht die platz-
sparende und aufgeraumte Integration in seine Umgebung,
unabhangig von der vorgesehen Einbaulage. Die vorbereitete
Medienfihrung im Arm ermoglicht eine optimale Integration der
Greifer bzw. Sensortechnik und haufig kann auf ein externes
Medienpaket verzichtet werden, wodurch auch Stdrkonturen
vermindert werden.

Mit den zahlreichen Funktionen der MOTOMAN YRC1000-
Steuerung steht den MOTOMAN GP25/GP25-12-Robotern
eine Vielzahl an Einsatzmdglichkeiten offen. In Verbindung mit
dem herkdmmlichen Programmierhandgerat sind diese Ro-
boter zuverlassige Partner im Maschinenbau. Mit dem innova-
tiven Bedienkonzept des SmartPendant ist er ein sehr guter
Einstieg in die industrielle Automation.

Der MOTOMAN GP25 und der GP25-12 sind standardmaBig
in der hohen Schutzklasse IP67 (Handgelenk) ausgeflihrt.
Weitere Varianten des MOTOMAN GP25 (z.B. mit lebensmit-
teltauglichem Fett fur Aufgaben in der Lebensmittelindustrie,
spezieller anti-korrosiver Beschichtung fur Einsatzfélle unter
aggressiven Umgebungsbedingungen oder in Reinraumaus-
fuhrung) sind optional erhaltlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

Flexibel, schnell und kraftvoll

GroBer Arbeitsbereich: 17730 und 2010 mm
Geringe Stérkonturen durch optimiertes Design
Einfache Inbetriebnahme und Wartung

Controlled by

YRC1000
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MOTOMAN GP25

2085 Ansicht A
©  1x@4H7,
oy 6 tief
©
Q
o
o
761
8 x M4, 8 tief
135
343
‘ 8 x M5,
0 ) I 6 tief 0 Ansicht B
“\ N 1t "> __. Arbeitsbereich '
» Y \. c+% |\ Punktp /
491 e iR i
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- " 1004
3 3833 K ¢ 8 3 Ansicht ©
316 200
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\
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2 x M5, 11 tief / []
2 x M6, 12 tief ;
1 x M6, 10 tief / '
45 4 x M6, 12 tief ,,
4 x M6, 14 tief / 2x@12H7

Schiitzen Sie den Roboter vor: Montagemaglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse Version YR-1-06VXH25-A00 Standard:

e Korrosiven Dampfen, Flissigkeiten
Hauptachsen (S, L, U) IP54, Handgelenk IP67

sowie explosiven Gasen
¢ Eindringendem Wasser, Ol

Traglastdiagramm

5 600 Schutzklasse Version YR-1-06VXH25-C00:
oder Staub Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67
e Elektromagnetischen Einflissen .
500 Schutzklasse Version YR-1-06VXH25-C02 (ACC):
Weskg Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67
400 * Geneigte Montage unter Berlcksichtigung des Winkels,
w0 siehe Tabelle unten
|0 Wi=10 kg
o0 e Roboter- S-Achsen-
200 W=T5kg Neigungswinkel Arbeitsbereich
P-Punki 1| W=20kg \ 6 [Grad] [Grad]
5 gvsi +180 max.
¢ keine Beschrénkung
\ T)\‘H 20799 75?00 273400 42700 6o m7ROO 30< 0O <35 +60 max.
=t ==y LB
BAcse | 1o | - TAchse 35<0 +£30 max.
Drehmittelpunkt  |e—-| Drehmittelpunkt

Technische Daten GP25

Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment

H155/-105 210 : 1730
1a0r-86 265 : : 0bis 45
+200 420 52 2,3 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 - 80
150 20 w2 28 250

* Entspricht ISO 9283  ** Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster  Hinweis: Sl-Einheiten werden fir Spezifikationszwecke genutzt. Alle MaBe in mm
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MOTOMAN GP-Serie 25

= = 2365 Ansicht A
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Schiitzen Sie den Roboter vor:

 Korrosiven Ddmpfen, Flissigkeiten sowie explosiven Gasen
¢ Eindringendem Wasser, Ol oder Staub
® Elektromagnetischen Einflissen

Montagemaglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse Version YR-1-06VXH25-A10
Standard: Hauptachsen (S, L, U) IP54,
Handgelenk IP67

Schutzklasse Version YR-1-06VXH25-C10:

Traglastdiagramm Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67

* Geneigte Montage unter Berlicksichtigung des Winkels,
siehe Tabelle unten

5 300
238 -
200 W= Roboter- S-Achsen-
167 Neigungswinkel Arbeitsbereich
P-Punkt =6kg .
6 [Grad] [Grad]
> “.I \{gig \ \ +180 max.
keine Beschréankung
K [—J\J 200 300 400 500
o 187 329 465 30< 06 <35 +60 max.
LB
B-Achse | 100 R-,T-Achse 35<6 +30 max.
Drehmittelpunkt Drehmittelpunkt

Technische Daten GP2:

M Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment

[°1 [°/s] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast (auf U-Achse) [kg] 12 (9)
R 220 : 0bis 45
“ +200 435 22 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 - 80

* Entspricht ISO 9283  ** Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster ~ Hinweis: Sl-Einheiten werden fir Spezifikationszwecke genutzt. Alle MaBe in mm
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VIOTOMAN

GP38L

Handling & Allgemeine Applikationen
mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP35L ist ein dynamischer Hochgeschwin-
digkeitsroboter. Durch seine extra groBe Reichweite ist er
ideal fur groBe Werkstlcke in einer Vielzahl von Applikationen
wie z.B. Laserschweif3en, Beschichten, Kleben, Schneiden und
Material Handling.

VORTEILE IM UBERBLICK

Hoéchste Wiederholgenauigkeit: £0,07 mm

Der ideale Roboter fur eine Vielzahl von Applikationen
Hohe Achsgeschwindigkeiten

Max. Arbeitsbereich: 2.538 mm

Besonders geeignet flr groBe und sperrige Bauteile
Standard-Schutzklasse: IP54/67

Controlled by

YRC1000
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Bitte beachten Sie den

455
385
I}
I
320
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o
N
0
19501

Arbeitsbereich der B-Achse
Hinweis —
Roboter-Neigung: F 400
0°-90° Beschrankung Leerrohr 8| 195:01 \ 23001
S-Achse, Details auf Anfrage flr '
Feldbus- 153 455
kabel 608

Montagemdglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse Version YR-1-06VXL35-A00 Standard:
Hauptachsen (S, L, U) IP54, Handgelenk IP67

Schutzklasse Version YR-1-06VXL35-C00:
Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67

Traglastdiagramm

LT
600 * Geneigte Montage unter Beriicksichtigung des Winkels,
siehe Tabelle unten
10/kg
Falbeiie S 400 Handgelenk Bis zu 35 kg in Abhangigkeit der
Neigungswinkel Arbeitsbereich 20lkg und U-Achse Handoelenkslast
O [Grad] [Grad] 9
30[ka
0<0O <30 +180 (Standard) 200 5kg Bis zu 10 kg. Die Drehmomenterhéhung
P-punkt darf auf keinen Fall 49 N - m Ubersteigen
30<6O <35 +60 \ (Nur bei Boden und Deckenmontage)
B<OSE e . \T RAAO?] 600 800 1880 Bis zu 30 kg (nur bei Boden und
-Achse -, R-Achse
] ’ Deckenmontage
45<0 5 Drehmittelpunkt A Drehmittelpunkt 9e)

Technische Daten GP35L

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°] [°/sec.] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 35

+180 180 - Wiederholgenauigkeit [mm] +0,07

+135/-90 140 - Max. Arbeitsbereich R [mm] 2538

+206/-80 178 - Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +45

+360 250 147 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+125 250 147 Gewicht des Roboters [kg] 600

+360 360 78 Mittlere AnschluBleistung [KVA] 4,0
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VIOTOMAN

GP35F

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP35H ist ein Hochgeschwindigkeitsroboter
mit hohlem Handgelenk, der eine gréBere Reichweite fur
groBe Werkstlcke bietet. Strom- und Zusatzkabel verlaufen
im Inneren des Handgelenks, was die Beweglichkeit des
Roboters verbessert und gleichzeitig das Risiko von Besché-
digungen minimiert, da keine Stoérkonturen durch externe
Kabelpakete entstehen.

Der 35 kg schwere Traglastroboter eignet sich flr prazise
Anwendungen wie Pick & Place, Maschinenbeschickung,
Materialhandling, Montage, Dosieren, Entgraten und Schleifen.
Da keine Storfaktoren zu berUcksichtigen sind, eignet sich der
MOTOMAN GP35H hervorragend fur die Bildverarbeitungs-
anwendungen, Offline- und Vor-Ort-Teach-Operationen und
ist vorteilhaft fUr die Offline-Programmierung.

Die interne Kabelfuhrung ermoglicht maximale Beschleuni-
gung und damit schnelle und zuverldssige Bewegungen.
Dank seines hohen Tragheitsmoments ist der GP35H mit
einer Reichweite von 2.070 mm in der Lage, groB3e Greifer und
WerkstUcke in weiten Arbeitsbereichen zu handhaben.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Interne KabelfUhrung eliminiert Stérkonturen,
Kabelverwicklungen und ermdglicht maximale
Beschleunigung

e Hohe Geschwindigkeit und hohe Prazision

e Staub- und flussigkeitsdichtes Handgelenk
(Schutzklasse IP67)

e GroBe horizontale Reichweite

Controlled by

YRC1000
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Montagemadglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*
H Schutzklasse Version YR-1-06VXH35-A00 Standard:
TragIaStdlagramm Hauptachsen (S, L, U) IP54, Handgelenk IP67
P
= LT * Geneigte Montage unter Berlicksichtigung des Winkels,
1000 TS siehe Tabelle unten
=10kg
800
Robot S-Ach Handgelenk Bis zu 35 kg in Abhangigkeit
oboter- -Achsen- 610 -Ach H lenks|
Neigungswinkel Arbeitsbereich ) e Gt (REEEE il
(el [Grad] g% Bis zu 10 kg. Die Drehmoment-
0<O <30 +180 (Standard : erhéhung darf auf keinen Fall
( ) PrPunit 200 \ \ 49 N - m Ubersteigen (nur bei
30<6 =35 +60 P DT | Boden und Deckenmontage)
== L AN 1000 1200 14
35<0O <45 +45 . e To o 800 1000 1200 OEB m Bis zu 30 kg (nur bei Boden
-Achse — -, R-Achse ol Btk t
B<® — Drehmittelpunkt |75 Drehmittelpunkt und Deckenmontage)

Technische Daten GP35H

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°] [°/sec.] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 35

(0}

+180 180 - Wiederholgenauigkeit [mm] +0,07
+135/-90 180 - Max. Arbeitsbereich R [mm] 2070

+206/-80 200 - Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +45

+200 350 150 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+125 350 150 Gewicht des Roboters [kg] 545

+360 400 120 Mittlere AnschluBleistung [KVA] 4,0
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VIOTOMAN

Cixe®

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der MOTOMAN GP50 ist ein flexibler, 6-achsiger Hochge-
schwindigkeits-Roboter mit einer Traglast von 50 kg und
einem Arbeitsbereich von 2.061 mm. Er ist besonders geeig-
net flr Handling, Maschinenbeschickung, Bearbeitungs- und
Klebeapplikationen.

Aufgrund seines schlanken Designs kann der GP50 auf engs-
tem Raum agieren und nahe an der Be- und Entladestation
positioniert werden.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Schnell, flexibel, zuverlassig

¢ Der ideale Universal-Roboter fur eine Vielzahl
von Applikationen

e Schlankes Design fur minimalen Platzbedarf

e 50 kg Traglast

Controlled by

YRC1000
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Trag|astdiag ramm Montagemdglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*
Schutzklasse Version YR-1-06VX50-A00 Standard:
LT Hauptachsen (S, L, U) IP54, Handgelenk IP67
1000 ol Schutzklasse Version YR-1-06VX50-C00:
9 Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67
800
Hinweis Wandmontage:
Roboter- S-Achsen- 600 |—2okg +30° Beschrénkung S-Achse
Neigungswinkel Arbeitsbereich
O [Grad] [Grad] 400 L_BOkg Hinweis Deckenmontage:
HOlkg \ Bitte beachten Sie den Arbeitsbereich der B-Achse
0<6 =30 +180 (Standard) P-Punkt oqgp | POkd \ |
\ | Hinweis Roboter-Neigung:
30<0 <35 +60 T A | 0°-90° Beschrankung S-Achse,
35<0 <45 +45 ; 00\400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 Details auf Anfrage
45 < O +30 B-Achse A T-, R-Achse L8 * Geneigte Montage unter Beriicksichtigung des Winkels,
- Drehmittelpunkt Drehmittelpunkt siehe Tabelle links

Technische Daten GP50

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°] [*/sec.] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 50

+180 180 - Wiederholgenauigkeit [mm] +0,03

+135/-90 178 - Max. Arbeitsbereich R [mm] 2061

+206/-80 178 - Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +45

+360 250 216 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+125 250 216 Gewicht des Roboters [kg] 570

+360 360 147 Mittlere AnschluBleistung [KVA] 4,0
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VIOTOMAN

GP /0L

Kommissionieren & Handling
mit der GP-Serie

Der schnelle und dynamische 6-achsiger Roboter MOTOMAN
GP70L bietet Hochstleistungen fUr das Kommissionieren
sowie das Box-, Kartonagen- und Gebinde-Handling in der
Logistikbranche. Der leistungsstarkste Roboter seiner Klasse
bietet eine enorme Steigerung hinsichtlich der Effizienz und
Produktivitat beim Sortieren und Verpacken in Einsatzberei-
chen der Intralogistik.

Mit einer Traglast von 70 kg und enormer Reichweite von
2.732 mm kann er dank seinem schlanken Design auf engsten
Raum agieren und somit eine hohe Roboterdichte realisiert
werden. Die enge Kabelfuhrung verringert die Breite des
Roboters zusatzlich. Der moderne Kommissionier- und Hand-
lingroboter kann flexibel manuelle Stationen erganzen oder
ersetzen, und in Verbindung mit zusatzlicher Peripherie (z.B.
einer 3D-Bildverarbeitung) die Wirtschaftlichkeit steigern.

Der MOTOMAN GP70L arbeitet mit leistungsstarken Servo-
motoren der Yaskawa Sigma-7-Generation, welche hochste
Beschleunigungen bei kurzen Bewegungen fur noch kurzere
Taktzeiten ermdglichen. Die reduzierten Zykluszeiten erhdhen
die Produktivitat zusatzlich. Ideal ist die Kombination mit
der optionalen Funktionalen Sicherheitssteuerung (FSU) zur
Absicherung kompakter Arbeitsbereiche, welche bereits in
der kompakten Hochleistungssteuerung MOTOMAN YRC1000
integriert ist.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Einzigartig in seiner Klasse — speziell fUr die Logistik-
branche

e Neue Sigma-7 Servomotoren — hohe Beschleunigung,

Geschwindigkeiten, geringere BaugrdBe und Energiebedarf

Hohe Traglast: 70 kg

GroBer Arbeitsbereich: 2.732 mm

Robust und flexibel

Schlanke, kompakte und niedrige Bauform

Erweiterte Sicherheitsfunktion (FSU) in der Steuerung

(YRC1000)

SPS-Integration Uber MotolLogix-Software-Schnittstelle

e Handgelenk widerstandsféhig gegen Eindringen von Staub
und Flussigkeiten (IP54/1P67)

Controlled by

YRC1000
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MOTOMAN GP70L

Traglastdiagramm
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Technische Daten GP70L
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Montagemaoglichkeit: Boden

IP-Schutzklasse: Hauptachsen (S, L, U) IP54,

Handgelenk IP67

Maximaler
Arbeitsbereich
[’1

+180

+155/-90
+90/-80

+360

+125

+360

Maximale
Geschwindigkeit
[°/sec.]

180

123

160

230

230

350

Maximales
Drehmoment
[Nm]

392
392

196

Maximales
Tragheitsmoment
[kg - m?]

Anzahl gesteuerter Achsen

Max. Traglast [kg]

Wiederholgenauigkeit [mm]
Max. Arbeitsbereich R [mm]

Zuldssige Temperatur [°C]

Zulassige Luftfeuchtigkeit [%]

Gewicht des Roboters [kg]

Mittlere AnschluBleistung [KVA]

(0}

70

+0,05
2732

0 bis +45
20 -80
650

5,0
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VIOTOMAN

GP88

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der flexible MOTOMAN GP88 ist ein dynamischer 6-Achs-
roboter mit einer hohen Traglast von bis zu 88 kg. Er kann
fur eine Vielzahl von Anwendungen eingesetzt werden, z.B.
in den Bereichen Handling, Maschinenbeschickung, Bearbei-
tung und Kleben.

Trotz seines kompakten Designs bietet der MOTOMAN GP88
eine hohe Reichweite mit kleinem Stérradius. Dies ermdéglicht
die Platzierung des Roboters nahe an Be- und Entladestation,
was wiederrum den Platzbedarf auf ein Minimum reduziert.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Flexibel und kraftvoll (Traglast 88 kg)

e Hohe Achsgeschwindigkeiten

e Optimiertes Handgelenk fur groBe Handling-Kapazitat
e Schlankes Design fir minimalen Platzbedarf

Controlled by

YRC1000
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LT 1563 455
608
400 50 kg
60 kg Montagemadglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*
70 kg
Roboter- S-Achsen- 80kg Schutzklasse Version YR-1-06VX88-A00 Standard:
Neigungswinkel Arbeitsbereich 200 Hauptachsen (S, L, U) IP54, Handgelenk IP67
o [Grad] [Grad] 88 kg \ \ \
P-Punkt Schutzklasse Version YR-1-06VX88-C00:
0=0<30 +180 (Standard) \ \ \ \ Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67
R et i
30<6 =385 +60 00 400 500 800 Hinweis: Gilt nur fiir Manipulator
35 <0 <45 +45 B ohne unteres Steckerblech
B-Achse T-, R-Achse * Geneigte Montage unter Berlcksichtigung des Winkels,
45< 0 +30 Drehmittelpunkt ol Drehmittelpunkt siehe Tabelle links

Technische Daten GP88

(9}

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°] [°*/sec.] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 88

+180 170 - Wiederholgenauigkeit [mm] +0,03
+155/-90 140 - Max. Arbeitsbereich R [mm] 2236

+90/-80 160 - Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +45

+360 230 408 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+125 230 408 Gewicht des Roboters [kg] 630

+360 350 206 Mittlere AnschluBleistung [KVA] 4,0
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Handling & Allgemeine Applikationen
mit der GP-Serie

Der flexible 6-Achsroboter MOTOMAN GP110 bietet Hochst-
leistungen in einer Vielzahl von Applikationen, wie z.B.
Handling, Maschinenbeschickung und Pressenverkettung.

Trotz seines groBen Arbeitsbereiches und einer hohen Trag-
last von 110 kg erlaubt er durch sein kompaktes Design eine
hohe Roboterdichte. Die schlanke Kabelfiihrung verringert
die Breite des Roboters zuséatzlich. Dies spart wertvolle
Stellflache ein.

Der MOTOMAN GP110 ist mit der Funktionalen Sicherheits-
steuerung (FSU) der PLd Kategorie 3 verfugbar.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Schnell und flexibel

GroBer Arbeitsbereich: 2236 mm
Hohe Traglast: 110 kg
Kompaktes Design

Schlanke Kabelfuhrung
Erweiterte Sicherheitsfunktionen

Controlled by

YRC1000




38 MOTOMAN GP-Serie MOTOMAN GP110

e 2456 Ansicht A
_ /*/ 320 1020 M. 200 “
=2 ‘ au
=90% © N 17
N\
) —— e CQ [
N A T o
/7 v "e® HT $ 2 5
4 \
» T N \ L:[ S
= E | \ / .\\> \ i &
« i \ /0 z \
1016 T; el T AN X | fo40 L Y 10 x M10
Medienanschluss 966 o : R / O T f = 15tief
Gegenstecker » ,} ! 4 / T ©
‘ g 3 Js = 2x 010
/i (a0} )
: g = \ 4 / | Q 15 tief
<5 x Luft \‘,‘ 185
0 0
N . .
DS/' M=y Arbeitsbereich
394 - i . Punkt P .
270 ==t | ] ] \ Ansicht B
. \ \ 4
\ y
! 3 \\ ,/ 5x %uﬁ
. v °
~. T 1205 0\'D oo Qo
- e . “ Gl Medienanschluss
© ‘% ‘9‘3 o T®Q © Q Gegenstecker
315 |258 g g S T3 N &
573
& 2455 92  4xM8 \
Q 6.1.].60 b i
. 16, _ \ Ansicht C
/ o 4 x M8, 14 tief |
y % O S |
| _ \ = 2Xx @12 H7
A oS s e LR ! & 195201
\ y R2236 } Q ‘
X ol p [Te] %) ;
} S] NN 2 x M5, 9 tief | 5 5
X RN ‘ ‘ p—
Q\b( . 98,5 |- 100 2 x M6, 11 tief / 8x @22
= 5815 3 ECRE
<| ™ ™ N
3
Traglastdiagramm S 230 -
[te} |
T o} 400
800 195401 | 230+011
153 455
600 50/kg 608
400 60kg
80 kg \\
P-Punkt ogli it:
200 ] Tolko \ \ Montagema&glichkeit: Boden
B E | | | | Schutzklasse Version YR-1-06VX110-A00 Standard:
100 600 800 1000 1200 1400 1600 Hauptachsen (S, L, U) IP54, Handgelenk IP67
B-Achse / - T-, R-Achse LB Schutzklasse Version YR-1-06VX110-C00:
Drehmittelpunkt Drehmittelpunkt Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67

Technische Daten GP110

M Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
“ +360 175 721 60 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80
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MIOTOMAN
GP180-120

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der leistungsstarke 6-Achs-Handlingroboter verfahrt mit
Hoéchstgeschwindigkeit und minimiert damit lhre Taktzeiten
bei parallel groBer Steifigkeit der Handachsen.

Der MOTOMAN GP180-120 bietet mit seiner hohen Traglast so-
wie starken Drehmoment- und Tragheitsmomenten die perfekte
Lésung fur die Handhabung groBer und schwerer Werkstlicke.
Sein kompaktes Design ermdéglicht die mihelose Bewegung
in engsten Arbeitsrdumen und verbessert Ihre Anwendungs-
flexibilitat. Der MOTOMAN GP180-120 kann noch naher an
Maschinen und Vorrichtungen installiert werden. Wertvolle
Aufstellflache wird optimal genutzt und der nutzbare Arbeits-
bereich wird vergroBert.

Kabel und Pneumatikleitungen werden durch den Roboterful3
zum Oberarm gefthrt, wodurch die Lebensdauer der Leitun-
gen verlangert, die Sicherheit erhdht und Programmierzeiten
verringert werden.

Die leere Schlauchdurchfiihrung im Roboterfu3 ermdglichen
zusétzlich ein problemloses Verlegen von Feldbus- oder sogar
Kameraleitungen durch die erste Drehachse.

Der MOTOMAN GP180-120 verfugt Gber eine Hand der Schutz-
klasse IP67 wahrend die Basis IP54 geschutzt ist.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Geringer Platzbedarf und minimale Stérkonturen

e Handling groBer Bauteile durch hohes erlaubtes
Widerstandmoment

¢ Reduzierte Taktzeiten durch optimales Roboterdesign
und hohe Achsgeschwindigkeiten

e Flexibler Einsatz

e Moglichkeit hoher Roboterdichte und
Arbeitsvorgange in engen Raumen

Controlled by

YRC1000




40 MOTOMAN GP-Serie MOTOMAN GP180-120

PP Ly B 3416 Ansicht A
/ / >~
4 7 ‘90 .
. j o . 2x@ 10 H7, 2x Q9 H7,
o815 /. ] . 8058 8 8 tief
970 1325 1590 225\ [ Y
I N (<)
S ® ) © =
e . WL
S | R o 5 o,
© j o Y Q 25
‘ S o e IR G =4 Hl.s
Medienanschluss / el / R T S0\ I~ 6 x M10
Gegenstecker R U B e
R L. ~ 14 tief
\ \ // 2 Arbeits- \3 5
(275) 344 o \ il ! S g0 3
N ' bereich L [S21 R .
7~ ) ( B Q 14 tief
250 N |y ' | Punktp S\
<—>‘ /\7 >~ i ‘ ; \
“~ i ‘ \ o |
" Schlauch fir > | | i 2 928
= chlauch fur ~ b Tt 3 ' .
Feldbuskabel _ e Y 5% / Ansicht B
n R A [ 797
©12) < &. ;
B i // o / 1x Luft
i == e 4 e % 4 234 ’7L‘ =0
| Bmp 2 1A / ; ‘OE) <
il= t S /:/‘ ] / . B
p . 287 L
TP} Schlauch fur c AN | 7 ’
Feldbuskabel N S R — i
i 1 e S o ederaraes
- s F’;ﬁe‘:‘ 9(2) 4 x M8, 14 tief \.\
] ’ O - q .
. Ve - a0 2 x M5, 9 tief \‘ Ansicht C
‘ . 4 2
/ L) \ 0 %0 4x2xQ22
| q E \ 40,210 | 250
\ , 2x0 20 H7
5 ‘ 23020.1
\ g | a\& R3058 _| = =
) = d f 210 H S
\ ) Y = 3 =
N & 2 x M6, 1 tief / Q3
e 2 x 2 x M8, 14 tief / (:’;ﬂﬁi‘{ﬁ
g8 g Bk i
. | < ™
Traglastdiagramm \v.anesv/ OK
B . .y '_
1000 )
T o}
00 40ka 230+0.1 205+01 ®
[ 60kg
600 —-80kg
100 ki
400 f {g \ M Aali it:
20 kg ontagemaoglichkeit: Boden
P-Punkt 200 0 \ |
| } \\ \ \‘ \‘ | Schutzklasse: IP54/IP67
=SHIFR=THIN 400 600 800 1000 1200 1400 1600
B-Achse R-,T-Achse LB
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Technische Daten GP180-120

M Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
“ +360 182 883 79 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80



MOTOMAN GP-Serie 41

VIOTOMAN

GP180

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der flexible 6-Achsroboter MOTOMAN GP180 bietet Hochst-
leistungen fur eine Vielzahl von Applikationen, wie Handling,
Maschinenbeschickung und Pressenverkettung.

Trotz groBer Traglast und hoher Reichweite ist der Platzbe-
darf des MOTOMAN GP180 sehr sparsam. Sein kompakter,
schmaler Kérper mit einer Breite von nur 625 mm erlaubt eine
Traglast von 180 kg.

Das Vibrationskontrollsystem nutzt die erhéhte Achsgeschwin-
digkeit sowie die Eigensteifigkeit der Getriebe und erlaubt
besondere Beschleunigung bei kurzen Bewegungen. Die
reduzierten Zykluszeiten erhdéhen die Produktivitat zusatzlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Schnell, flexibel und kraftvoll

e Hohe Traglast: 180 kg

e GroBer Arbeitsbereich: 2702 mm

e Maximale Leistung bei minimalem Platzbedarf

Controlled by

YRC1000




42 MOTOMAN GP-Serie

MOTOMAN GP180
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Technische Daten GP180
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MOTOMAN GP-Serie 43

VIOTOMAN

GP215

Handling & Allgemeine Applikationen
mit der GP-Serie

Der flexible 6-Achsroboter MOTOMAN GP215 bietet Hochst-
leistungen fur eine Vielzahl von Applikationen, wie Handling,
Maschinenbeschickung und Pressenverkettung.

Trotz seiner hohen Traglast von 215 kg und einer Reichweite
von 2912 mm bendtigt er nur geringe Bodenflache.

Mit seiner kompakten Bauweise mit einer Breite von nur 816 mm
kann er mUhelos in engsten Arbeitsrdumen eingesetzt werden.

Das Vibrationskontrollsystem nutzt die erhéhte Achsgeschwin-
digkeit sowie die Eigensteifigkeit der Getriebe und erlaubt be-
sondere Beschleunigung bei kurzen Bewegungen. Optimierte
Zykluszeiten erhdhen die Produktivitat zusatzlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

Schnell, flexibel und kraftvoll

Hohe Traglast: 215 kg

GroBer Arbeitsbereich: 2912 mm

Maximale Leistung bei minimalem Platzbedarf

Controlled by

YRC1000
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Drehmittelpunkt Drehmittelpunkt

Technische Daten GP215

(0}

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
| [°/s] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 215

+180 100 - Wiederholgenauigkeit [mm] +0,05
+76/-60 90 - Max. Arbeitsbereich R [mm] 2912

+197/-77,8 97 - Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +45

+360 120 1176 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+125 120 1176 Gewicht des Roboters [kg] 1340

+360 190 710 Mittlere AnschluBleistung [kVA] 5,0



MOTOMAN GP-Serie 45

VIOTOMAN

GP215-2001

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der flexible, 6-achsige Handlingroboter MOTOMAN GP215-200T
ist speziell fur die deckenhdngende Montage geeignet und
ermadglicht eine hohe Traglast von 200 kg bei einem groBen
Arbeitsbereich von 2.676 mm.

Er bietet Hochstleistungen vor allem dort, wo ein Roboter
erhoht auf einem Stahlbau montiert wird, um am Boden Raum
fUr Foérdertechnik, Vorrichtungen oder Bearbeitungsmaschinen
zu schaffen. Mit seinem schlanken Arm kann er muhelos in
engsten Arbeitsraumen eingesetzt werden. Typische Anwen-
dungsbereiche des MOTOMAN GP215-200T sind zum Bei-
spiel Beladevorgdnge mit langeren Transportwegen sowie
PunktschweiB-Applikationen.

Moderne Sigma-7-Antriebstechnik ermoglicht dem Roboter
schnelle, dynamische Bewegungen und Beschleunigungen
bei hoher Wiederholgenauigkeit.

In Verbindung mit der leistungsféahigen Robotersteuerung
MOTOMAN YRC1000 und einem umfangreichen Portfolio an
Portalen und Konsolen ist der MOTOMAN GP215-200T ein
vielseitiger und zuverlassiger Industrieroboter.

VORTEILE IM UBERBLICK

Hohe Traglast: 200 kg

GroBer Arbeitsbereich: 2.676 m

Platzsparende Deckenmontage

Schlanker Arm fur Einsatz in engen Arbeitsraumen
Schnelle Bewegungen durch hohe Achsgeschwindigkeiten
und Beschleunigung

Controlled by

YRC1000




46 MOTOMAN GP-Serie MOTOMAN GP215-200T
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Technische Daten GP215-200T

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°1 [°/s] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 200

Wiederholgenauigkeit [mm] +0,05
Max. Arbeitsbereich R [mm] 2676

+197/-77,8 97 - Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +45

+360 120 1176 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+125 120 1176 Gewicht des Roboters [kg] 1360

+360 190 710 Mittlere AnschluBleistung [kVA] 5,0



MOTOMAN GP-Serie 47

VIOTOMAN

GP225

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der flexible 6-Achsroboter MOTOMAN GP225 bietet Hochst-
leistungen fur eine Vielzahl von Applikationen, wie Handling,
Maschinenbeschickung und Pressenverkettung.

Trotz groBer Traglast und der hoher Reichweite von 2702 mm
ist der Platzbedarf des MOTOMAN GP225 sehr sparsam.
Sein kompakter, schmaler Kérper mit einer Breite von nur 625
mm erlaubt eine Traglast von 225 kg.

Sein Vibrationskontrollsystem nutzt die erhdhte Achsge-
schwindigkeit sowie die Eigensteifigkeit der Getriebe und
erlaubt besondere Beschleunigung bei kurzen Bewegungen.
Die reduzierten Zykluszeiten erhdhen die Produktivitat zu-
satzlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

Schnell, flexibel und kraftvoll

Hohe Traglast: 225 kg

GroBer Arbeitsbereich: 2702 mm

Maximale Leistung bei minimalem Platzbedarf

Controlled by

YRC1000
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Technische Daten GP225

M Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment

“ +360 145 1372 145 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80
KN - 1s5 1872 1s5 1080



MOTOMAN GP-Serie 49

VIOTOMAN

GP200

Handling & Allgemeine Applikationen
mit der GP-Serie

Der flexible 6-Achsroboter MOTOMAN GP250 bietet Hochst-
leistungen fur eine Vielzahl von Applikationen, wie Handling,
Maschinenbeschickung und Pressenverkettung.

Trotz seiner hohen Traglast von 250 kg und einer Reichweite
von 2710 mm benotigt er nur geringe Bodenflache.

Mit seiner kompakten Bauweise mit einer Breite von nur 816 mm
kann er mUhelos in engsten Arbeitsrdumen eingesetzt werden.

Das Vibrationskontrollsystem nutzt die erhéhte Achsgeschwin-
digkeit sowie die Eigensteifigkeit der Getriebe und erlaubt be-
sondere Beschleunigung bei kurzen Bewegungen. Optimierte
Zykluszeiten erhdhen die Produktivitat zusatzlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

Schnell, flexibel und kraftvoll

Hohe Traglast: 250 kg

GroBer Arbeitsbereich: 2710 mm

Maximale Leistung bei minimalem Platzbedarf

Controlled by

YRC1000




50 MOTOMAN GP-Serie MOTOMAN GP250
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Drehmittelpunkt Drehmittelpunkt

Technische Daten GP250

(9}

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°] [°/s] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 250

+180 100 - Wiederholgenauigkeit [mm] +0,05

+76/-60 90 = Max. Arbeitsbereich R [mm] 2710

+197/-77,8 97 - Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +45

+360 120 1385 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+125 120 1385 Gewicht des Roboters [kg] 1345

+360 190 735 Mittlere AnschluBleistung [kVA] 5,0



MOTOMAN GP-Serie 51

VIOTOMAN

G200

Hochsteifer Roboter fur Ruhrreibschweien (FSW)

und Handling-Anwendungen

Der MOTOMAN GG250 ist ein 6-achsiger Schweiroboter
speziell fur das Ruhrreibschwei3en, welcher sich durch seine
auBerordentliche Steifigkeit auszeichnet. Dieser Industrie-
roboter mit einer Traglast von 250 kg und einem Arbeits-
bereich von bis zu 2711 mm wurde speziell fur den Einsatz
vom schweren und ausladenden SchweiBequipment fur das
RuhrreibschweiBen — auch bekannt als Friction Stir Welding
(FSW) — entwickelt.

Friction Stir Welding (FSW) ist eine fortschrittliche und energie-
effiziente SchweiBtechnologie, die sich durch reduzierte
Prozesszeiten, hervorragende Nahteigenschaften und Wirt-
schaftlichkeit auszeichnet.

In Kombination mit der konstruktiv optimierten S-Achse sorgt
der vergroBerte Durchmesser des L-Arms daflr, dass der
Roboter die fur Hochpréazisionsanwendungen erforderliche
Steifigkeit beibehalt.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Hochsteifer 6-Achs-Roboter

Hohe Traglast (250 kg) und groBer Arbeitsbereich (2711 mm)
Wiederhohlgenauigkeit von + 0.025 mm

Einfache Integration, Inbetriebnahme und Wartung
Lieferung mit +SFT-Anleitung zur einfachen Korrektur

von Teach-Positionen

e Schutzklasse: IP54/I1P65

Controlled by

YRC1000




52 MOTOMAN GP-Serie MOTOMAN GG250
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Technische Daten GG250

Maximaler Maximale Maximales Maximales
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°] [*/sec.] [Nm] [kg - m?] 250

+180 80 = +0,025
+76/-60 75 = 2711
+90/-78 80 - 0 bis +45
+210 150 1372 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 - 80
+130 150 1372 Gewicht des Roboters [kg] 1640

+360 190 735 Mittlere AnschluBleistung [KVA] 5,0



MOTOMAN GP-Serie 53

VIOTOMAN

GP280

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der flexible 6-Achsroboter MOTOMAN GP280 bietet Hochst-
leistungen fur eine Vielzahl von Applikationen, wie Handling,
Maschinenbeschickung und Pressenverkettung.

Der GP280 besitzt einen groBen Arbeitsbereich von 2446 mm
und ein hohes Tragheitsmoment. Gesteigerte Achsgeschwin-
digkeiten und erhdhte Beschleunigung reduzieren deutlich die
Zykluszeiten. Sein kompakter, schmaler Korper erlaubt ihm
eine nahe Positionierung am Werkstluck, was die Produktivitat
erheblich verbessert.

Der MOTOMAN GP280 ist mit der Funktionalen Sicherheits-
steuerung (FSU) der PLd Kategorie 3 verfugbar.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Schnell, flexibel und kraftvoll

Schlankes Design fur minimalen Platzbedarf
Max. Traglast 280 kg

Max. Arbeitsbereich 2446 mm

Erweiterte Sicherheitsfunkionen

Controlled by

YRC1000
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Technische Daten GP280

(9}

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°] [*/sec.] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 280

+180 90 - Wiederholgenauigkeit [mm] +0,05

+76/-60 80 = Max. Arbeitsbereich R [mm] 2446

+197/-77,8 90 - Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +45

+360 115 1333 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+125 110 1333 Gewicht des Roboters [kg] 1300

+360 190 706 Mittlere AnschluBleistung [KVA] 5,0
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VIOTOMAN

GP280L

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der 6-achsige Roboter MOTOMAN GP280L ist ein leistungs-
starker und vielseitiger Industrieroboter, der sich ideal fur eine
Vielzahl von Anwendungen eignet. Er zeichnet sich durch eine
hohe Traglast von 280 kg und einen groBen Arbeitsbereich aus.

Der Roboter ist ein Allrounder und eignet sich ideal fur
eine Vielzahl von Anwendungen, wie z.B. Materialtransport,
Maschinenbeladung, Montage und Dosierung- sowie Palettie-
rungsaufgaben. Er ist insbesondere flr das Handling groBer
Werkstucke, wie etwa schwere Batteriemodule oder Fahr-
zeugkomponenten in der Automobilindustrie, pradestiniert.

Dank seiner Parallelkinematik bietet der Roboter eine hohe
Steifigkeit und Stabilitat bei der Handhabung von Lasten mit
groBem Tragheitsmoment. Robuste Schwenklager gewahr-
leisten eine gleichmaBige und zuverldssige Armbewegung.

Optional ist der GP280L mit der PLd, Kategorie 3 »Functional
Safety Unit (FSU)« fur erweiterte Sicherheitsfunktionen er-
haltlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Schnell, flexibel und leistungsstark
e Hohe Traglast: 280 kg

e GroBer Arbeitsbereich: 3.114 mm

e Parallelkinematik fUr hohe Stabilitat
[ ]

[ ]

Schwere Schwenklager fur sanfte Armrotation
Erweiterte Sicherheitsfunktionen
(PLd, Kategory 3 FSU verflgbar)

ANWENDUNGEN

e Handling

e Montage

e Maschinenbeladung

e Auftragen & Kleben

e Palettieren / Verpacken

Controlled by

YRC1000
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Technische Daten GP280L

Maximales

Maximaler
Arbeitsbereich
[’1

+180

+90/-45
+15.5/-120
+360

+125

+360

Maximale
Geschwindigkeit
[*/s]

110

90

90

125

125

205

Drehmoment
[Nm]

1960
1960

950

Maximales

Tragheitsmoment

[kg - m?]

220
220

140

Anzahl gesteuerter Achsen
Max. Traglast [kg]

Wiederholgenauigkeit [mm]
Max. Arbeitsbereich R [mm]

Zuldssige Temperatur [°C]

Zulassige Luftfeuchtigkeit [%]

Gewicht des Roboters [kg]

Max. mittlere AnschluBleistung [kVA]

7,5
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VIOTOMAN

GP360

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der 6-achsige Roboter MOTOMAN GP360 ist ein leistungs-
starker und vielseitiger Industrieroboter, der sich ideal fur eine
Vielzahl von Anwendungen eignet. Er zeichnet sich durch eine
hohe Traglast von 360 kg und einen groBen Arbeitsbereich aus.

Der Roboter ist ein Allrounder und eignet sich ideal fur
eine Vielzahl von Anwendungen, wie z.B. Materialtransport,
Maschinenbeladung, Montage und Dosierung- sowie Palettie-
rungsaufgaben. Er ist insbesondere flr das Handling groBer
Werkstucke, wie etwa schwere Batteriemodule oder Fahr-
zeugkomponenten in der Automobilindustrie, pradestiniert.

Dank seiner Parallelkinematik bietet der Roboter eine hohe
Steifigkeit und Stabilitat bei der Handhabung von Lasten mit
groBem Tragheitsmoment. Robuste Schwenklager gewahr-
leisten eine gleichmaBige und zuverldssige Armbewegung.

Optional ist der GP360 mit der PLd, Kategorie 3 »Functional
Safety Unit (FSU)« fur erweiterte Sicherheitsfunktionen er-
haltlich.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Schnell, flexibel und leistungsstark
e Hohe Traglast: 360 kg

e GroBer Arbeitsbereich: 2.832 mm
e Parallelkinematik fUr hohe Stabilitat
[ ]
[ ]

Schwere Schwenklager fur sanfte Armrotation
Erweiterte Sicherheitsfunktionen
(PLd, Kategory 3 FSU verflgbar)

ANWENDUNGEN

e Handling

e Montage

e Maschinenbeladung

e Auftragen & Kleben

e Palettieren / Verpacken

Controlled by

YRC1000
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Technische Daten GP360

M Maximaler Maximale Maximales Maximales 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment

Bl - o0 : : 0bis 45
“ +360 125 1960 260 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80
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VIOTOMAN

G400

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der flexible 6-Achsroboter MOTOMAN GP400 bietet Hochst-
leistungen fur eine Vielzahl von Applikationen und ist mit
seiner hohen Traglast von 400 kg und seinem groBen
Arbeitsbereich speziell fir das Handling von groBen Werk-
stlicken geeignet.

Die parallele Gelenkkonstruktion des Roboters
sorgt fur Starke, Stabilitat und Steifheit bei

Lasten mit hohem Dreh- und Tragheitsmoment. Der GP400 ist
zudem mit robusten Lagern ausgestattet, die eine gleich-
maBige Drehung des Arms ermdoglichen.

Der MOTOMAN GP400 ist mit der Funktionalen Sicherheits-
steuerung (FSU) der PLd Kategorie 3 verflgbar.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Schnell, flexibel und kraftvoll
Hohe Traglast: 400 kg
GroBer Arbeitsbereich: 2942 mm

Parallele Gelenkkonstruktion

Robuste Lager fur gleichmaBige Armdrehung
Erweiterte Sicherheitsfunktionen

Controlled by

YRC1000
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Technische Daten GP400

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°] [*/sec.] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 400

+180 102 - - Wiederholgenauigkeit [mm] +0,1
+61/-55 97 - - Max. Arbeitsbereich R [mm] 2942

+18/-113 97 - - Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +45

+360 80 2989 500 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+115 80 2989 500 Gewicht des Roboters [kg] 2840

+360 172 1343 315 Mittlere AnschluBleistung [KVA] 7,0
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VIOTOMAN

GPE00

Handling & Allgemeine Applikationen

mit der GP-Serie

Der flexible 6-Achsroboter MOTOMAN GP600 bietet Hochst-
leistungen fur eine Vielzahl von Applikationen und ist mit
seiner hohen Traglast von 600 kg und seinem groB3en
Arbeitsbereich speziell fur das Handling von groB3en und
schweren Werkstlcken geeignet.

Die parallele Gelenkkonstruktion des Roboters
sorgt fur Starke, Stabilitat und Steifheit bei

Lasten mit hohem Dreh- und Tragheitsmoment. Der GP600 ist
zudem mit robusten Lagern ausgestattet, die eine gleich-
maBige Drehung des Arms ermdglichen.

Der MOTOMAN GP600 ist mit der Funktionalen Sicherheits-
steuerung (FSU) der PLd Kategorie 3 verfugbar.

VORTEILE IM UBERBLICK

Ideal fur Handling groBer Werkstiicke

Hohe Traglast: 600 kg

GroBer Arbeitsbereich: 2942 mm

Schnell, flexibel und kraftvoll

Parallele Gelenkkonstruktion

Robuste Lager fur gleichmaBige Armdrehung
Erweiterte Sicherheitsfunktionen

Controlled by

YRC1000
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Maximaler
Arbeitsbereich
[’1

+180

+61/-55
+18/-113

+360

+115
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Maximale

Geschwindigkeit

[*/sec.]
82
82
82
80
80

162

Maximales

3430

3430

1764

Drehmoment
[Nm]

520

520

350

Maximales
Tragheitsmoment
[kg - m?]

Anzahl gesteuerter Achsen
Max. Traglast [kg]
Wiederholgenauigkeit [mm]
Max. Arbeitsbereich R [mm]
Zuldssige Temperatur [°C]
Zulassige Luftfeuchtigkeit [%]

Gewicht des Roboters [kg]

Mittlere AnschluBleistung [KVA]

2942

0 bis +45
20 -80
3035

7,0
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VIOTOMAN

YRGI000

Industrieroboter-Steuerung

YASKAWA




Hochlelstungssteuerung

YRC1000

fur MOTOMAN-Roboter

Die MOTOMAN YRC1000 von Yaskawa ist eine kompakte,
schnelle und flexible Steuerung fir MOTOMAN-Roboter:
eine Kombination aus einer héchst leistungsfahigen Roboter-
steuerung mit duBerst kleinem Schrank, einem Volumen von
nur 125 Litern und einem Gewicht von maximal 70 kg.

Uber die typischen Funktionalitdten einer Yaskawa-Steue-
rung hinaus, bietet die YRC1000 noch zuséatzliche funktionelle
Verbesserungen. Die Geschwindigkeit der Steuerung wurde
durch die Verringerung der Zykluszeit der steuerungsinternen
SPS noch gesteigert.

Durch Verbesserung der Bahngenauigkeit kann die Roboter-
bahn, unabhangig von der Bewegungsgeschwindigkeit, mit
hochster Prazision abgefahren werden.

Die Bedienoberflache erlaubt Gestensteuerung ahnlich wie
bei Smartphones sowie eine 3D-Simulation der Roboterbewe-
gung auf dem PHG-Bildschirm vor und wahrend des Betriebs
mit dem echten Roboterarm. Das Service-Team kann sich
direkt mit der PHG-Bedienoberflache verbinden und dort
Serviceeingriffe aus der Ferne durchfihren. Das Gesamtge-
wicht des Handbediengerats wurde auf 730 Gramm reduziert,
wodurch der Bedienkomfort flir den Anwender deutlich ver-
bessert werden konnte. Die neue Steuerung vereinfacht die
Wartung durch Ausgabe praventiver Wartungsinformationen
und Software-Tools fur Analyse- und Meldungszwecke.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Kompakt, schnell und flexibel

e Globaler Standard (kein Transformator notwendig)
* Hohe Bahngenaugikeit

e Hohe Effizienz

|deales Industriedesign

e Volumen: 125 Liter

Friihere Modelle

Neues Modell
YRC 1000

Das Programmierhandgerat (PHG) —
ergonomisch, leicht und Ubersichtlich

5,7 LCD-Farbdisplay Betriebsartenwahl
Touch screen Start/Stopp
Not-Aus

Option: Frei programmierbare
Windows-Oberfldche

USB-
Anschluss
und SD-
Kartenslot
(Riickseite)

Haupt-
Achsen-
Tasten

Zusatz-
Achsen-
Tasten

Tastatur auf Wunsch
austauschbar mit spezifischen
Tastenbelegungen

fiir die Anwendungen:

- LichtbogenschweilBen

— PunktschweiBen

- Allgemeine Anwendungen

3-Positionen-
Zustimmschalter
nach DIN EN ISO 102168-1

e Einfache und schnelle Programmierung
¢ \erschiedene Zugriffsebenen -

von der Bedienung bis hin zur Wartung
e Hilfe-Funktion



Technische Daten Steuerung YRC1000

Abmessungen

Gewicht

Schutzklasse

Kiihlsystem
Umgebungstemperatur
Relative Luftfeuchtigkeit

Stromversorgung

Digitale E/A

Programmspeicher

Erweiterungssteckplatz

LAN
(Verbindung zu Host)

Schnittstelle

YASKAWA

598 (B) x 490 (H) x 427 (T) mm
(125 | ohne hervorstehende Elemente)

Max. 70 kg (Steuerung von bis zu drei
externen Achsen maglich)

P54
Indirekte Kihlung

0°C bis +45°C (Betrieb) —10°C bis +60°C
(Transport und Lagerung)

Max. 90 % (ohne Kondensatbildung)

3-phasig 380440 VAC (+10 %, —15 %)
bei 50/60 Hz (+2 %)

Spezielle Signale: 19 Eingange und
6 Ausgange / Allgemeine Signale:
40 Eingange und 40 Ausgange

200.000 Schritte, 10.000 Anweisungen
und 20.000 SPS-Schritte

2 x PCle oder 2 x PCl oder 1 x PCI/1 x PCle
2 (10BASE-T/100BASE-TX)

RS-232C/RS422: 1 Kanal (durch Umschalten)

Optimiertes Programmierhandgerat

TREHE

MEH

ez | e o] e ke el D

1w T

Einheitliche GroBe fur den Einsatz
in Japan, Asien, Europa und USA

Technische Daten Programmierhandgerit

Abmessungen
Gewicht

Material

Steuerbefehle

Display

IEC-Schutzklasse

152 (B) x 299 (H) x 53 (T) mm

0,730 kg

Verstarktes Plastik

Auswahltasten, Achsen-Tasten, Numerische/
Applikationstasten, Modus-Auswahl-Schalter
mit Tastenfunktion (Modus: Teach, Play und
Remote), Notausschalter, Freigabeschalter,
Schnittstelle fur SD-Karte, USB-Anschluss

5,7” Farb-LCD,
Touch Display (640 x 680 Pixel)

P54
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VIOTOMAN

YRCIOO0O0OMICro

Industrieroboter-Steuerung
far kleine MOTOMAN-Roboter

Die MOTOMAN YRC1000micro ist eine Steuerung fur kleine
MOTOMAN-Roboter. Sie bietet hdchste Leistungsféhigkeit in
einem auBert kleinen Schrank. lhre Leistungsfahigkeit und
Funktionen wurden speziell fur Pick & Place- und Handling-
Anwendungen optimiert.

Neben den Ublichen Funktionalitaten bietet die YRC1000micro
einfache Anschlussmadglichkeiten flr externe Hardware sowie
extrem schnelle und hoch genaue Motion Controller.

Sie ist ebenso mit der optionalen ,Functional Safety“-Funktion
kompatibel, welche den Arbeitsbereich und die Geschwindig-
keitsbegrenzung Uberwacht.
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VORTEILE IM UBERBLICK

Kompakt und leicht

Hohe Leistungsfahigkeit

Neue Motion-Controller

Minimaler Platzbedarf

Einfache Anschlussmaéglichkeit
externer Hardware

e Kompatibel mit ,Functional Safety*



INndustrieroboter-Steuerung

YRC1000micro

fur kleine MOTOMAN-Roboter

Technische Daten Steuerung YRC1000 o

Konfiguration

Abmessungen

Gewicht

Schutzklasse

Kiihlsystem

Umgebungs-
temperatur

Relative
Luftfeuchtigkeit

Stromversorgung

Digitale E/A

Programmspeicher

Erweiterungs-
steckplatz

LAN

(Verbindung zu Host)

Sicherheitskategorie

Offene Systemarchitektur

425 (B) x 125 (H) x 280 (T) mm —
ohne hervorstehende Elemente

10,5 kg

IP20

Direkte Kihlung

Wahrend Betrieb: 0°C bis +40°C
Transport und Lagerung: —10°C bis +60°C

Max. 90 % (ohne Kondensatbildung)

1-phasig 200/230 VAC (+10 bis =15%)
bei 50/60 Hz (+2 %)1;

3-phasig 220/220 VAC (+10 bis —15 %)
bei 50/60 Hz (+ 2%)

Externe E/A (Hardware, Standard max):
8 Eingdnge / 8 Ausgange (Transistor 100mA)?2

Standard Signalzuweisung:

Allgemein verwendbare E/A:

1 Eingang / 1 Ausgang

Spezielle E/A: 7 Eingadnge / 7 Ausgange

200.000 Schritte, 10.000 Anweisungen und
1.500 SPS-Schritte

2x PCle

1 (10BASE-T/100BASE-TX)

4, PLd

T Manipulatoren, die mit einphasiger Stromversorgung betrieben werden:

MOTOMAN GP7, GP8, MotoMINI.

2 Um Ein/Ausgange zu erweitern, wird eine Feldbus-Platine bendtigt

Technische Daten Programmierhandgerét

Abmessungen
Gewicht

Material

Steuerbefehle

Display

IEC-Schutzklasse

152 (B) x 299 (H) x 563 (T) mm

0,730 kg

Verstarktes Plastik

Auswahltasten, Achsen-Tasten, Numerische/
Applikationstasten, Modus-Auswahl-Schalter
mit Tastenfunktion (Modus: Teach, Play und
Remote), Notausschalter, Freigabeschalter,
Schnittstelle fir SD-Karte, USB-Anschluss

5,7" Farb-LCD,
Touch Display (640 x 680 Pixel)

P54

Das Programmierhandgerat (PHG) —
ergonomisch, leicht und Ubersichtlich

5,7” LCD-Farbdisplay Betriebsartenwahl
Touch screen Start/Stopp
Not-Aus

Option: Frei programmierbare
Windows-Oberfldche

USB-

und SD-

Cursor-
Taste

Haupt-
Achsen-
Tasten

Zusatz-
Achsen-
Tasten

3-Positionen-
Zustimmschalter
nach Tastenbelegungen

Tastatur mit spezifischen

DIN EN ISO 102168-1 fiir allgemeine Anwendungen

e Einfache und schnelle Programmierung
e \erschiedene Zugriffsebenen —

von der Bedienung bis hin zur Wartung
e Hilfe-Funktion

Anschluss

Kartenslot
(Riickseite)
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Platzsparendes Industriedesign

Horizontal montiert ** e Volumen: 21,5 | (GP7/8/12, MotoMini), 33,5 | (HC10DT)
DX200 YRC1000 Neues Modell
. Luft Luft Luft o ¢ YRC1000micro
) 020
3 + 1+ 1 2 . -
—7{@ DEE TAERAWA
Y ° ® ° °
° L]
Warn-
schild
Siehe i
Hinweis *
3 min. 65
o
Typen-
schild -
rJ- adimnm o
| ) =
°
L
w O
= »E<
TE ; o . Europa und Korea
BT EED D Region: - ch EMV-Richtlinie)
Anschluss  Erdungs- Netzanschluss Standard- GP7 © Gehause-
(LAN) Klemme (AC IN(F)) = : aufbau fur
Anschluss Hauptschalter groBe GP8 < o
CPIO) e, Warnschild 425 (B) x GP12 CE-Netzfilter:
| 425 125 (H) x 55 (H) x
| 280 (T)mm  MotoMINI 280 (T) mm
B g ohne Gesamtliter:
8 Gehause- 21,51
2 aufbau
&
Sene S| X ohne HC10 N Gehause-
X = aufbau fur
Hinweis © EMV ‘ . )
min. 65 0 <~ CE-Netfilter
L v = PFL-Karte:
. 125 (H) x
Anschluss Anschluss Lufteinlass Warn- N d A | 280 (T) mm
(SAFETY) (USB) schild * T
= b
Anschluss fir Programmier- ~ Roboteranschluss Label ' Gesamtliter:
handgerat (PHG) (-X81) (-X1) Spannungsversorgung 3.
Vertikal montiert
4 x M5, 5 tief = Typenschild
° b

(& awiss T =
8 el ;
o
o €: .
I . E A
il N @
H“U” N 235+0.5
] <
o ([l
] .
Siehe »
Hinweis *
min. 60
[e—— |
Siehe *  Bitte beachten Sie bei der Installation den vorgege-
®| Hinweis* benen Freiraum fur Kiihlung und Wartung.
M * Mit ,A" gekennzeichneten Bohrungen fur Befestigung
o p

der Steuerung.
** Daten beziehen sich auf Version fir GP7, GP8, GP12
und MotoMini).
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Smart Pendant

Schnell und einfach programmieren

Das Yaskawa Smart Pendant ist ein innovatives Programmier-
handgerat mit einem 10-Zoll groBen Touchscreen und bietet
ein neu durchdachtes Bedienkonzept.

Die Tablet-basierte grafische Bedienoberflache (GUI) er-
maoglicht eine gefuhrte Eingabe von Befehlen, Parametern,
Funktionen sowie Programmablaufen. Die zentrale Schalt-
stelle sind Haupt- und Navigationsmenu, wo Eintrédge in einer
bestimmten, leicht nachvollziehbaren Reihenfolge aufgelistet
und umgeschaltet werden.

Das Smart Pendent verflgt Gber ein patentiertes, vollig neu-
artiges Koordinatensystem, den ,Smart Frame®, das auch ein
Drehen und Neigen des SmartPendants unterstitzt. Damit
muss der Bediener Bewegungen beim Teachen nicht mehr im
Koordinatenraum (X,Y,Z) zerlegen bzw. umrechnen, und seine
Blickrichtung zum Roboter hin berlcksichtigt das System
automatisch.

Bei kollaborativen Robotern wird zusétzlich die ,Hand Guiding"
Funktion unterstltzt — das manuelle Fihren des Roboters in
eine gewunschte Position.

Das Smart Pendant ist fUr die folgenden MOTOMAN Roboter
mit den Steuerungsgenerationen YRC1000 und YRC1000micro
verflugbar:

e MOTOMAN YRC1000:
HC10, HC10DT, HC20DT, GP7 bis GP600

¢ MOTOMAN YRC1000micro:
MotoMINI, HC10DT, HC20DT, GP7, GP8, GP12

VORTEILE IM UBERBLICK

e GroBer Touchscreen (10 Zoll)

e Ergonomisch durch geringes Gewicht, schréag seitlichem
Kabelausgang und integriertem Not-Aus

e Einfache und intuitive Bedienung, kurze Lernkurve

e |deal fUr Benutzer, die haufig umprogrammieren missen
und dabei einfache Bedienung schéatzen.

e Unterstutzt viele leistungsfahige Funktionen der
MOTOMAN YRC1000

e Kontextsensitive Hilfe und HilfemenU bietet viele Erklarungen

YRC1000 [l YRCG1000




Pendant

Not Aus

Folientaster und

Touch X
Zustandsanzeigen

Screen

Schlissel-
schalter

Kabel fir Handgerat
(wird an der Vorderseite
der Robotersteuerung
eingesteckt)

Zustimm-
schalter

USB-Port

Hauptmeni

Smart Frame

Die patentierte Technologie des ,Smart Frame*
ermittelt die Ausrichtung des Bedieners zum Roboter.
Daher wird kein konventionelles Koordinatensystem
(X, Y, Z) mehr bendtigt. Das intuitive Bewegen

des Roboters durch Neigen des Smart Pendant
erleichtert zudem die Bedienung.

n_—9
‘6‘\‘0
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Vereinfachtes Programmieren
5 Tt Gffoed from the Flange Conder Poind Bet 1Pl T Cenibeal Pomil [TCF)
Die Funktion ,Command Builder” erméglicht die einfache % e
Erstellung von Befehlen und bietet somit eine Vielzahl
an Anderungsmaglichkeiten. " 000 em
Favamies Geprnad kihinn (Ti] Math Contrel COMBAMD BUILCER | ¢ I 10.000 am
What de you want to do? _ REAL WAIT x
This I8 1he comimand That will be added 5o your job; advanced Tool Settings (improves perfomance) W
IE Se1 a Varlable 1o o Constant Value pripr of Gravily Kormer] of inprta mardason of Tocl Tip
Variakde: 50 = Consiant =
g 0,000 = b 0000 kg Ry 1800000 deg
() Sets Varisble 1o Another Varisble
Yo 0.000 == Iy 0000 k= Ry 0.0000 deg
() Se1a Digital Output 1o OM/OFE
Z 0,000 = I 0000 kg-w' R 00000 deg
() Se1a Digital Output 08 for & specified Time

Konfiguration ermdéglicht schnelles TCP-Setup Einfaches Werkzeug

Hand Guiding

Diese Funktion erméglicht das manuelle Fihren des Roboters
in eine gewlnschte Position.

ALL FNNTS

@ Taste ersetzt Totmannschalter

@ Taste ist frei programmierbar (z.B. Offnen/SchlieBen des Greifers)

@ Teach-Taste, um aktuelle Position zu programmieren
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\ -
Optimieren Sie Ihren Energiever-

orauch durch die Ruckspelisung
der Bremsenergie

Yaskawa bietet eine technische Losung zur Riickspeisung von Roboter-
Bremsenergie in das interne Stromnetz - serienmaBig und ohne zusatzliche
Hardware. Alle groBeren MOTOMAN-Roboter ab 35 kg Traglast, die mit der
aktuellen YRC1000 Robotersteuerung betrieben werden, sind in der Lage,
kinetische Energie aus Ab- und Seitwartsbewegungen direkt ins Netz
zuriickzuspeisen. Der Energiebedarf des Roboters reduziert sich damit je
nach Bewegungsmuster deutlich.

Wie funktioniert die Energieruckspeisung
N der Praxis?

Industrieroboter fuhren bei ihren vielfaltigen Aufgaben — wie Handling, Palettieren oder
Maschinenbeschickung — viele Abwarts- oder Seitwartsbewegungen aus, bei denen die
Servomotoren Energie abfuhren und mdglicherweise Strom erzeugen kénnen. Bisher wird
bei alteren oder anderen sich auf dem Markt befindlichen Robotermodellen die entstehende
Energie durch elektrische Widerstande in Abwarme umgewandelt und ungenutzt an die
Umwelt abgegeben.

Die Energie
geht als Abwdrme
verloren
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Mit der Losung von Yaskawa wird die elektrische Energie in das interne Stromnetz des
Verbrauchers zurtickgespeist und auch ohne zusatzliche Hardware wiederverwendet.
Alle MOTOMAN-Roboter ab einer Traglast von 35 kg und die aktuelle Robotersteuerung
YRC1000 sind in der Lage, kinetische Energie aus Abwaérts- und Seitwartsbewegungen
direkt in 400 V Wechselstrom bei 50 Hz umzuwandeln und ins interne Netz zurlickzu-
speisen. Das ist auch mit externen Achsen des Roboters moglich. Der Energiebedarf des
Roboters wird je nach Bewegungsmuster dadurch deutlich reduziert.

Robotermotoren
sind im Generator-
betrieb

9 1 | |1C) |9 [

I TR " " " " wl
y_ MM e N __u__JL__u__=u

Energie wird um-
gewandelt und ins
Netz eingespeist

Die Einsparungen im Einzelnen hangen von der Aufgabe und dem individuellen Bewegungs-
muster des Roboters ab. Diese kénnen von 8% bis 25% variieren. Die eingesparte Energie
wirkt sich positiv auf die CO, Bilanz aus.
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Robotics Division

YASKAWA Europe GmbH
YaskawastraBBe 1

85391 Allershausen

Tel. +49 (0) 8166/90-0
Fax +49 (0) 8166/90-103

robotics@yaskawa.eu
www.yaskawa.eu

YASKAWA Headquarters
Academy und Vertriebsniederlassung

YASKAWA Europe GmbH
Philipp-Reis-Strale 6
65795 Hattersheim am Main
Tel. +49 (0) 6196/77725-0
Fax +49 (0) 6196/77725-39

<oan

Alle ZeichnungsmaBe in mm.
Technische Anderungen vorbehalten. MaBstabliche Daten kénnen
unter robotics@yaskawa.eu angefordert werden
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