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CELEBRATE THE POLE POSITION

Die Erweiterung der erfolgreichen
MZ-Serie um das Modell MZ25 mit hoher
Traglast, groBer Reichweite und Prézision



Medium Spezifikation

Elektrik 24 Signalleitungen (einschlieflich Leitungen fiir optionale Ventile)
» Keine zusatzlichen Stérkonturen ;
Pneumatik @ 6x1, @ 10x1
» Erhohte Zuganglichkeit bei engen Offnungen LAN ein Kabel

» Stabile und ZUVCHESSigO Kabdﬂjhrumg zusatzliche Kinematik fiir eine Motorachse: Motorstrom- und Encoder-Kabel




Flexibel einsetzbar durch aufer-gewéhnlich grofle Reichweite

BASISSPEZIFIKATION DES ROBOTERS

Funktionsmerkmal

Technische Daten

Roboter-Modell

MZ25-01

Bauform Knickarmroboter
Anzahl der Achsen 6
J1| Drehung +2,97rad (£170°)
Vorwirts/ o
arm |2 | Rockurines +1,83--2,62rad (+105--150°)
Max. [p|| AU 45,04~-2,81rad(+289--161°)
Arbeitsbereich Abwarts
J4 | Rotation2 +3,32rad (£190°)
LIS J5 | Schwenken +2,53rad (+145°)
gelenk
J6 | Rotationl +6,28rad (£360°)
J1| Drehung 3,67rad/s (210°/s)
Vorwirts/ o
Arm )2 Riickwirts 3,23rad/s (185°/s)
Max. 3 Augwfrts/ 4,71rad/s (270°/s)
Geschwindigkeit*! Abwarts
J4 | Rotation2 7,33rad/s (420°/s)
R e 7,33rad/s (420°/s)
gelenk
6 | Rotationl 11,73rad/s (672°/s)
Max. Traglast Handgelenk 25kg
J4 | Rotation2 52Nem
Max. statisches 15 | [t SINem
Drehmoment
J6 | Rotationl 32Nem
J4 | Rotation2 2,4kgem’
Max. zulassiges 2
Tragheitsmoment™*? [B || Saiczeilen 2/4kgem
J6 | Rotationl 1,3kgem?
Max. Reichweite 1882mm
Wiederholgenauigkeit™* +0,05mm
Druckluftleitungen 06x1, 010x1

Steuersignalanschluss

24-polig (inklusive der Leitungen fiir
die optionalen Magnetventile)

Installation

Boden / Decke / Wand in bel. Winkel

Umgebungstemperatur 0 bis 45 °C*
Luftfeuchtigkeit 20 bis 85% (nicht kondensierend)
Schutzklasse IP 67 Aquivalent

(staubdicht, feuchtigkeitsbestandig)

Robotergewicht

250kg

*1; In der Tabelle

Geschwindigkeit ist M

Die Geschwindigkeit kann aufgrund von Arbeitsprogrammen

und Lastbedingungen am Handgelenk abweichen.

*2 Tragheitsmoment hingt von den Lasten am Handgelenk ab.

*3: ]IS B 8432 konform.
*4; Bei Einsatz bis auf 1000 m ii. NN.

Bei Einsatzin grofleren Hohen reduziert sich die zulissige Umgebungstemperatur.

FD20-Controller

» Flexibel und kompakt,
platzsparend

» Inklusive verbessertem, leicht
lesbarem Handbediengerat

» Unterschiedliche

Optionen verfugbar
o

t. 1[rad] = 180/w[°], 1[N*m] = 1/9.8[kgfm]
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ROBOTERABMESSUNGEN UND ARBEITSRAUM

Radius
Arbeitsbereich,
(PUNKT A)

(Rahmeninterferenzradius)

3306

115 ﬁ‘ . 810 ﬁ‘170_r
o
2
= o~
PUNKT A Rl 8
S| R
2
o 6
=] =
EJ
o
@
S
<
=)
488
1882 1542
® Roboter-Basisabmessungen
R122
466,5

40,018\ 1,6
2-913H7\0 </

115
+0,03

343

173

150

150

e Handgelenkabmessungen
6-M6 Tiefe 9

115
+0,03

4-018

6-06H7 Tiefe 6

150 +0,03

0,03

(Durchmesser Durchfiihrung fiir Verdrahtung)




® Blaue Markierung: Optionen

Optionen werden vom Kunden entsprechend der

® Rote Markierung: Zwingende Optionswahl

Installationsanleitungen montiert. , TP“ = Teach Pendant

Nr. Produkt Name Spezifikation Nr. Produkt Name Spezifikation
Grundplatte fiir Klebstoffdiibel @) - Maximal 14 Eingange/10 Ausgénge Opto-Koppler
© MmO Eeerit MOS Ausginge (NPN oder PNP)
Grundplatte fiir mechanische Diibel =
@ Bremslaseschalter Bremslaseschalter (tragbar, Kabellange 5m)
@ Installations komponenten Nivellier Platte
@ Teach pendant zum Programmieren
Installationsschrauben & Scheiben s
m
Installationspin 2 Teile 1 Satz
15m
Achse 1 Verlangerun:
E g
o Einstellbare o 9 Teach pendant-Kabel 20m Stecker an beiden Enden
= Bereichsiiberwachung chse 25m
Achse 3
30m
® Transportvorrichtung Stapler und Kran S
~ @ TP Briickenstecker Verwendet bei Betrieb der Steuerung ohne Handbediengerit
@ Deckenmontage Vorrichtung Vorrichtung zur Unterstiitzung der Deckenmontage B
m
® Kalibrierwerkzeug Kalibrierset und Kalibrierblock S
m
5/2-Wegeventil 1 Stiick
_ 10m
5/2-Wegeventil 2 Stiick 20 Kabelsatz Steuerung-Roboter Stecker an beiden Enden
15m
_ 5/2-Wegeventil 3 Stiick
® Magnetventilim Arm 20m
5/3-Wegeventil 1 Stiick
25m
5/3-Wegeventil 2 Stiick
5m
5/3-Wegeventil 3 Stiick T
D Verlangerungen fiir m nur 1 Kabel maglich,
Ventil fur Blasdise 2 Ausginge 1 Stick @ Motor-Encoder-Kabel 5m max 25 m, flexible Kabel
Kabelhalterung Kabel Halterung fiir Achse 6 T
m
© Profibus-Board Profibus-Board
2,5m
Ethercat-Board Slave 1CH 0,3 mm? x 12 Litzen
. Master 1CH 55m
@ EtherNet IP-Board ) 105m abgeschirmt Roboterseitig mit Stecker,
Slave ICH @ 1/0 Kabelsatz 4 Steurungsseitig offene Drahte, flexible
Master 1CH 155m Kabel
@® DeviceNet-Board
Slave 1CH 20,5m
® CC-Link-Board Master und Slave 1CH 255m
Master 1CH @ USB flash Speicher (1 GB) 16Byte
® PROFINET-Board —
Slave ICH ® 150 Flansch 150 Flansch adapter (P..D.63)
£/A Opto-Koppler 32 inputs / NPN Transistor 32 Ausgéinge @) E/A-Kabel am Arm E/A Kabel (Stecker + Kabel) 12 Drahte 1,5m
@ Dig'\t(?vlsil%ﬁ‘-[?)oavd E/A Opto-Koppler 32 inputs / Relay 32 Ausgéinge (PNP) @ FDonDesk Offline-Programmierung

E/A Opto-Koppler 32 inputs / Relay 32 Ausgénge (NPN)
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