
M-16iB/10LT
Arc Mate 120iB/10LT

R-30iA

6 10 ± 0.1(2) 135 1735 300 608 400 280 900 165 175 350 340 520 22/0.63 22/0.63 9.8/0.15

M-16iB/20T
Arc Mate 120iB/20T 6 20 ± 0.08(2) 135 1517 300 595 400 280 900 165 175 350 340 520 39.2/0.88 39.2/0.88 19.6/0.25

M-710iC/50T 6 50 ± 0.07(2) 410 1900 261 491 720 250 720 175 175 250 250 355 206/28 206/28 127/11

M-710iC/70T 6 70 ± 0.07(2) 410 1900 261 491 720 250 720 120 120 225 225 225 294/28 294/28 147/11

R-2000iB/200T 6 200 ± 0.3(2) 1100 2207 245 406 720 250 720 70 90 110 110 155 1274/117.6 1274/117.6 686/58.8
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52SERIA T MONTOWANA OD GÓRY NA SZYNIE MONTAŻOWEJ

•  Arc Mate 120iB/20T: robot dedykowany do spawania łukowego,

udźwig 20kg

• M-710iC/50T: robot ogólnego przeznaczenia, udźwig 50kg

• M-710iC/70T: robot ogólnego przeznaczenia, udźwig 70kg

• R-2000iB/200T: robot ogólnego przeznaczenia, udźwig 200kg

Roboty montowane na szynie montażowej są

dostępne w następujących wersjach:

• M-16iB/10LT: robot ogólnego przeznaczenia, udźwig 10kg

• M-16iB/20T: robot ogólnego przeznaczenia, udźwig 20kg

•  Arc Mate 120iB/10LT: robot dedykowany do spawania

łukowego, udźwig 10kg

Zasięg

Udźwig

2) Wartość nie dotyczy osi J1

Model robota Kontroler
Ilość osi 

ruchu

Maksymalny 

udźwig kiści 

[kg]

Powtarzalność 

[mm]

Waga 

jednostki 

mechnicznej 

[kg]

Zasięg [mm]

Zakres ruchu [˚] Maksymalna prędkość [˚/s] Moment mecha-

niczny [Nm] 

/ bezwładność 

[kgm2] osi J4

Moment mecha-

niczny [Nm] 

/ bezwładność 

[kgm2] osi J5

Moment mecha-

niczny [Nm] 

/ bezwładność 

[kgm2] osi J6

Klasa ochrony 

przed zanie-

czyszczeniami (IP)J1 J2 J3 J4 J5 J6 J1 J2 J3 J4 J5 J6

Seria T mon-

towna od góry 

na szynie

W
 z

al
eż

no
śc

i o
d 

sz
yn

y 

m
on

ta
żo

w
ej

Kiść i ramię J3: IP67

Pozostała część jednostki mecha-

nicznej IP54 (opcjonalnie IP55)

Kiść i ramię J3: IP67, Pozostała 

część jednostki mechanicznej 

IP54 (opcjonalnie IP67)

Kiść i ramię J3: IP67, Pozostała część 

jednostki mechanicznej IP54

W
 z
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eż
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i o
d 
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y 
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 NA SZYNIE POSIADA ZWIĘKSZONY ZASIĘG PRACY DZIĘKI 

SZYNIE, KTÓRA PEŁNI ROLĘ LINIOWEJ PIERWSZEJ OSI ROBOTA. TAKIE ROZWIĄZANIE ZAPEWNIA LEPSZĄ 

ELASTYCZNOŚĆ OBSŁUGI MASZYN, PRZENOSZENIA ELEMENTÓW ORAZ SPAWANIA ŁUKOWEGO.

C E C H Y  I  K O R Z Y Ś C I

JEDNOSTKI MONTOWANE NA SZYNIE

•  Roboty montowane od góry są instalowane na szynie

pod kątem 90° lub odwrotnie (180°) na osi liniowej J1.  

REDUKCJA WYMAGAŃ DOTYCZĄCYCH 

PRZESTRZENI INSTALACJI

•  Roboty montowane od góry na szynie montażowej

redukują wymaganą przestrzeń podłogową oraz

wysokość pomieszczeń, w porównaniu liniowych 

robotów o konstrukcji bramowej.

•  Pełny dostęp do maszyn podczas montażu 

komponentów i narzędzi. 

SERWONAPĘDY BEZPOŚREDNIO POŁĄCZONE 

Z PRZEKŁADNIAMI REDUKCYJNYMI.

• Uproszczona jednostka mechaniczna

• Zmniejszone ryzyko awarii

• Rozwiązanie kompaktowe i niezawodne

• Wysoka dokładność oraz minimalne luzy

MOŻLIWOŚĆ OBSŁUGIWANIA WIELU MASZYN

•  Jeden robot może obsługiwać wiele pionowych i/lub 

poziomych maszyn, redukując tym samym koszty 

inwestycji.

•  Maszyny mogą być ulokowane wewnątrz przestrzeni

pracy robota, lecz bez konieczności montażu idealnie 

w linii, co ma miejsce w przypadku zwykłych robotów 

o konstrukcji bramowej.  

MOŻLIWOŚĆ MONTAŻU DWÓCH ROBOTÓW 

NA POJEDYNCZEJ SZYNIE

• Zwiększona elastyczność konstrukcji celi.

PUSTA W ŚRODKU KONSTRUKCJA 

PRZEKŁADNI REDUKCYJNYCH

•  Większość przekładni redukcyjnych pozwala na

przeprowadzenie kabli w celu zredukowania zużycia.

OPCJA: SERVONAPĘD O WYŻSZYCH

PARAMETRACH DLA OSI SZYNY

MONTAŻOWEJ (M-710iC/50T I /70T)

•  Oś szyny w standardowym wyposażeniu posiada

serwonapęd FANUC αiF22/3000.

•  Istnieje możliwość zamówienia serwonapędu

FANUC αiS22/3000, charakteryzującego się wyższym

momentem obrotowy oraz lepszym przyspieszeniem 

co powoduje zmniejszenie czasu cyklu.

Roboty montowane od góry na szynie są 
idealnym rozwiązaniem dla:
• Obsługi maszyn

• Przenoszenia elementów

• Spawania
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54Wymiary

Kiść
 Arc Mate 120iB/10LT/20T
M-16iB/10LT/20T

Arc Mate 120iB/10LT/20T, M-16iB/10LT/20T Podstawa montażowa
Arc Mate 120iB/10LT/20T
M-16iB/10LT/20TWidok z góry (odwrotny montaż 

robota - pod szyną)
Widok z prawej strony (odwrotny 
montaż robota - pod szyną)

Widok z przodu (odwrotny 
montaż robota - pod szyną)

Widok z lewej strony (odwrot-
ny montaż robota - pod szyną)

Widok z góry (boczny montaż 
robota – z boku szyny)

Widok z prawej strony (boczny 
montaż robota – z boku szyny)

Widok z przodu (boczny montaż 
robota – z boku szyny)

Widok z lewej strony 
(boczny montaż robota – 
z boku szyny)

20T

10LT

20T

10LT MINIMALNY ODSTĘP POMIĘSZY DWOMA 

JEDNOSTKAMI MECHANICZNYMI

CENT. CENT.

20T

10LT

20T

10LT MINIMALNY ODSTĘP POMIĘSZY DWOMA 

JEDNOSTKAMI MECHANICZNYMI

5-Ø31.8 

OTWORY NA 

WYLOT POD KOTWY 

MONTAŻOWE

7-Ø31.8 OTWORY NA 

WYLOT POD KOTWY 

MONTAŻOWE

B) 4-M6, GŁĘBOKOŚĆ 10, RÓWNOMIERNIE 

ROZMIESZCZONE NA OBWODZIE Ø40

A) 1-Ø6, GŁĘBOKOŚĆ 10, RÓWNOMIER-

NIE ROZMIESZCZONE NA OBWODZIE 

Ø40 (OTWÓR POD KOŁEK BAZUJĄCY)

A)

B)
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6

125

175

6

63

  1.0x45°

+0.000
–0.063

+0.000
–0.063

+0.3
–0.0

+0.000
–0.063

R.5 MAX

R126.7

R109.5

1480

–52°

170

8701016

+209°

1480

170 870

1016

+119°

–143°

1075 225

1110

260

77

Ø 189

Ø 160

+0.000
–0.063

Ø 80

+0.035
–0.0009

13

170
130

244

260

R189.3

+0.015
–0.000

30 °

TYP.

55Wymiary

Kiść M-710iC/50T/70T

M-710iC/50T/70T

C`BORE

Widok z góry (odwrotny montaż 
robota - pod szyną)

Widok z prawej strony (odwrotny 
montaż robota - pod szyną)

Widok z przodu (odwrotny montaż 
robota - pod szyną)

Widok z lewej strony (odwrotny 
montaż robota - pod szyną)

Widok z góry (boczny montaż 
robota – z boku szyny)

Widok z prawej strony (boczny 
montaż robota – z boku szyny)

Widok z przodu (boczny montaż 
robota – z boku szyny)

Widok z lewej strony (boczny 
montaż robota – z boku szyny)

10-M8, GŁĘBOKOŚĆ 16, RÓWNO-

MIERNIE ROZMIESZCZONE NA 

OBWODZIE Ø100

2-Ø8, GŁĘBOKOŚĆ 15, RÓWNO-

MIERNIE ROZMIESZCZONE NA 

OBWODZIE Ø100 (OTWORY POD 

KOŁKI BAZUJĄCE)

R 1900 

ŚRODEK OBROTU

OSI J5

OBSZAR PRACY SZYNY 

MONTAŻOWEJ

OPCJONALNY 

WSPORNIK 

KOLUMNY

OPCJONALNY 

WSPORNIK 

KOLUMNY

R 1900 

ŚRODEK OBROTU OSI J5

MINIMALNY ODSTĘP POMIĘSZY DWOMA 

JEDNOSTKAMI MECHANICZNYMI

R-2000iB/200T R-2000iB/200T

Widok z góry (odwrotny montaż 
robota - pod szyną)

Widok z prawej strony 
(odwrotny montaż robota - 
pod szyną)

Widok z przodu (odwrotny montaż 
robota - pod szyną)

Widok z lewej strony 
(odwrotny montaż 
robota - pod szyną)

10-M10, GŁĘBOKOŚĆ 20, 

RÓWNOMIERNIE ROZMIESZ-

CZONE NA OBWODZIE Ø125

2-Ø10, GŁĘBOKOŚĆ 20, RÓWNO-

MIERNIE ROZMIESZCZONE NA 

OBWODZIE Ø125 (OTWORY POD 

KOŁKI BAZUJĄCE)

OPCJONALNE DWA ROBOTY ZA

MONTOWANE NA JEDNEJ SZYNIE

MONTAŻOWEJ

CAŁKOWITA DŁUGOŚĆ SZYNY MONTAŻOWEJ

A) OPCJONALNIE JEDNOSTKI 

MECHANICZNE MOGĄ BYĆ ODWRÓ-

CONE WZGLĘDEM

R 2207

OBSZAR PRACY SZYNY 

MONTAŻOWEJ

OBSZAR PRACY SZYNY MONTAŻOWEJ

A) 

MINIMALNY ODSTĘP POMIĘSZY DWOMA 

JEDNOSTKAMI MECHANICZNYMI
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