Robotertechnik: Schiileribungen mit dem System DOBOT Magician
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Robotertechnik

DOBOT Magician

Technische Daten:

Max. Reichweite
Achsen
Positioniergenauigkeit
Nutzlast

Greifer Kraft

Sauger, Druck

(mm)

<

Abb.: B. Vahlsing

Achsbewegungen
Gelenk 1 -135° bis +135° bis 320° / s bei 250g Last A
Gelenk 2 0° bis +85° bis 320°/ s B
Gelenk 3 -10° bis +95° bis 320°/ s C
Gelenk 4 +90° bis -90° bis 480° /s D
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