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Der MOTOMAN MPO10 ist ein kompakter Tur6ffner-Manipulator
mit 3 Bewegungsachsen. Ausgeristet mit einem (optionalen)
Tur6ffnerhaken wird er dazu verwendet, wahrend des Lackier-
vorgangs Karosserie-TUren zu 6ffnen, in Position zu halten
und wieder zu schlieBen. Der Hubbereich betragt 350 mm
und ist damit auch fur LackierstraBen mit vielen Karosserie-
varianten und SUV-Karosserien geeignet. Das Basisgehduse
ist sehr flach, um dem Lackierroboter das Uberfahren zu er-
maoglichen, und kann wahlweise seitlich oder links bzw. rechts
langs zur Karosse angeordnet werden, wobei der Arbeits-
bereich der Drehachsen entsprechend verstellbar, und die
Kabelfihrung von 3 Seiten moglich ist. Das Gehause besitzt
Wartungsoffnungen und kann aufgrund abgerundeter Ecken
und glatten Flachen einfach gereinigt werden.

Optional ist ein Turdffnerhaken mit integriertem Kraftsensor
erhaltlich, der den Kraftverlauf beim Offnen und SchlieBen
der TUr Uberwacht, Rastpunkte sowie Fehler beim Offnen der
Ture erkennt und damit die Prozesssicherheit der Lackier-
anlage verbessert.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Bauart: 3-Achs-Kinematik (2 Dreh- und
1 Hubachse)

e 3 elektrisch angetriebene Servoachsen
mit absolutgenauen Pulscodern

¢ Arbeitsbereiche der Drehachsen
konfigurierbar als S-, L- oder R-Typ

e Max. Traglast: 10 kg

(abhéngig von Pose/Ausladung)

Max. Reichweite: 1400 mm

Max. Hub: 350 mm

Max. Drehmoment: 27 Nm

Wiederholgenauigkeit: unter +/-= 0,15 mm

Gewicht (nur Manipulator): 350 kg

Ex-Schutz: ATEX Il 2 G Ex ib px IIB T4 Gb,

Ta = 0 bis 40°C

Controlled by
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MOTOMAN MPO10
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Technische Daten MPO10 £ 4@

Anzahl gesteuerter Achsen

W

Maximaler Maximale
Arbeits- Geschwin-
bereich digkeit

[ [/sec] Wiederholgenauigkeit [mm] +0,15 377 \;\;
+150 130 Max. Arbeitsbereich R [mm] 1400 500 kg \kg \ikg

130 Zulassige Temperatur [°C] 0 to +40 * Werkzeug

Max. Traglast [kg] 10 275

+60/-200

130 Zuldssige Luftfeuchtigkeit [%] 20 - 80 Maximales Maximales
Drehmoment* | Tragheitsmoment

130 Gewicht des Roboters [kg] 350 [Nm] [kg - m?]

500 mm/sec. Mittlere AnschluBleistung [KVA] 1,25 m

+200/-60

+165

0-350 mm
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Alle MaBe in mm. Technische Anderungen vorbehalten.
MaBstébliche Daten kénnen unter robotics@yaskawa.eu.com angefordert werden.




