GR 650 ST/G

LA MAGGIORE AREA DI LAVORD PER L'AUTOAPPRENDIMENTO

Robot antropomorfo con sei grodi di liberta odatto olle vernicioture in
lineo con sistemi di trosporto oerec o o povimento. Questo modello
prevede sio lo progrommazione  punto o punto che aod
outoapprendimento. Grozie allo sua struttura & possibile lovorare pezzi
di grondi dimensioni, con 1o possibilita di sincronizzario al trosportatore
per linseguimenta dei pezzi do verniciare, Per ompliare ulteriormente
I'area di lovora, i robot sono montati su carri di troslozione. Lo sug
copocita di carico e di 5 Ko, Nella suo versione giostro (GR 650 G) a due,
tre 0 guottro brocci permette di eseguire lo progrommazione in
rnaniera molto ogevole. | bracd del carosello sono prowisti di gruppo di
rotozione sincronizzato con il robot e possono essere predisposti in
bose dlle diverse esigenze. | pezzi sono carcati monualmente o in
outomatico in zona sicurg, lo giostra provwede ol posizionomento del
prodotta nella porte frontole per la lovorozione € al termine lo riporta
in zono di scorico. Lo rotozione dello giostra ovviene per mezzo di osse
controllato con regolozione della velocita progrommabile.
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AUTOAPPRENDIMENTO
SISTEMA PUNTO A PUNTO
FACILE MANUTENZIONE
VERSIONE GIOSTRA

THE EXTENDED WORKING AREA OF SELF-LEARNING

Anthropomarphic robat with six degrees of freedom suitoble
for in-line painting with oir or floor tronsport systems, This
maodel provides both point-to-point ond  self-leorning
programming. Thanks to the structure it is possible to
process large pieces, ond it can be synchraonized with the
conveyor to traock the items. In order to extend the working
orea, the robot can be mounted on tronsoction carrioges,
The poyload is 5 kg, The carousel version (GR 650 G) with
two, three ar four arms, makes progromming very eosy. Arms
ore provided with a rotation unit synchronized with the robot
ond they con be odjusted according to the different working
needs. Pieces are looded monuolly or outomotically in o sofe
orea. The carousel operates for the product positioning to
the front side for processing, then bringing it bock to the
unlooding area. Corousel rototion is perfarmed by controlled
oxis with odjustaoble speed control.

SELF-LEARNING

POINT-TO-POINT SYSTEM

EASY MAINTENANCE
CAROUSEL VERSION

www.cmarobotics.com

Le immagini vengono usate a fini esclusivamente illustrativi. Inages are being used for illustrative purposes only.

1 dati sono indicativi, CMA Robotics potra apportare modifiche in qualsiasi momento e senza preawviso. Data are indicative, CMA Robotics can make changes at any time without notice.
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DATI TECNICI

Robot model GRB650ST Drivin Motor AC Brushless
Payload 5kg 9 Total Power kW
xis 3 POWET [TWorking Voltage 00V

J1 +-120° Brake Jd~J6

J2 +/-65° Position repeat accuracy 1 mm
Range of motion J3 +60°/-50° Max. working radius 2175 mm

J4 +-360° Weight 450 kg

J5 +/-360° Atex Optional

J6 +-360° Robot IP-Class IP65

J1 120%s Cabinet IP-Class P52

J2 120%s Installation Floor/Ceiling

J3 120%/s Operating temperature 0°C/+40°C
Max. Speed J4 540°/s Storage temperature 0°C [+55 °C

Js 540°%s Air supply (Pressure) Alf:;ag:}t‘;aliar

J& 540°%/s Air (Flow) = 50 Nl/min.

J4 31.5Nm Air precision requirements <bpum
Wrist allowable J5 135 Nm Robot control box size L700"H1100*D500m
torque m

J& 13.5 Nm Robeot control box weight 160kg

ATEX control box size A0 H:Enﬂ 210 ATEX control box weight 15Kg
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