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Der MOTOMAN MPX1950 Lackierroboter bietet eine Traglast
von bis zu 7 kg, welche die Montage von einer hohen Anzahl
von Lackierpistolen und Lackierglocken ermdéglicht. Sein ele-
gantes Armdesign und die groBe Hohlachse des Handgelenks
wurden fur anspruchsvolle Lackieraufgaben optimiert. Zusétzlich
verfugt der MPX1950 Uber die Méglichkeit bis zu 3 kg Lackier-
ausrustung auf der U-Achse oder dem L-Arm zu montieren.
Durch die Leckagenkompensationsmethode wird ein leichter
Uberdruck innerhalb des Gehauses erzeugt, wodurch im Ver-
gleich zu konventionellen Methoden weniger Luft wahrend
dem Betrieb bendtigt wird. Die S/L-Achse wurde ohne Offset
entwickelt, der Manipulator kann somit ndher am Werkstuck
platziert werden. Der Roboter ist zur Boden-, Wand- oder
Deckenmontage geeignet. FUr den elektrischen Anschluss
Uber eine Medienplatte stehen 2 verschiedene Positionen am
Sockel zur Verfligung.

Der MOTOMAN MPX1950 wird mit dem High-Performance
MOTOMAN DX200-Controller gesteuert. Dieser kann mit diver-
sen Feldbus-Schnittstellen ausgerUtstet werden. Optional ist
eine Functional Safety Unit (FSU) verflgbar, welche eine
Vielzahl neuer Sicherheitsfunktionen bietet.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Traglast bis zu 7 kg zur Montage von einer Vielzahl
von Lackierpistolen und Lackierglocken
e Elegantes Design fur optimale Verkabelung und
Vorbeugung von Stérkonturen
e Optimierte Genauigkeit
e Explosionsschutz durch Uberdruckkapselung
— Leckagenkompensationsmethode erzeugt leichten
Uberdruck
— Erfordert weniger Luft im Vergleich zu herkdmmlichen
Methoden
¢ Flexible Montage
— Boden, Wand, Decke
— Anschluss des Roboters Uber eine Medienplatte an
2 frei wahlbaren Positionen (von hinten und unterhalb
des Manipulators )
e Optimierter Arbeitsbereich
S/L-Achse ohne Offset fur
— Effiziente Nutzung des Bereichs unter dem Arm
— Installation des Roboterarms nahe

am Werkstlck Controlled by
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MOTOMAN MPX1950
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Technische Daten MPX1950

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen 6
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°] [*/sec.] [Nm] [kg - m?] Max. Traglast [kg] 7
+170 (Wand +£90) Wiederholgenauigkeit [mm] +0,15
+140/-100 Max. Arbeitsbereich R [mm] 1450
+235/-62 Zuldssige Temperatur [°C] 0 bis +40
+200 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80
+150 Gewicht des Roboters [kg] 265
+400 500 9,8 0,16 Mittlere AnschluBleistung [kVA] 2,5
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85391 Allershausen www.yaskawa.eu.com

Alle MaBe in mm. Technische Anderungen vorbehalten.
MaBstébliche Daten kdnnen unter robotics@yaskawa.eu.com angefordert werden.



