
6 軸機器人六軸機械手臂

節省空間、精巧、功能強大

規格

機型名稱

機型編號

機械手臂長度 P 點：
穿過 J1-J5 中心

J1-J6 凸緣表面

1400 mm

1480 mm

3 kg

12 kg

± 0.05 mm

0.50 秒

200 度／秒

167 度／秒

200 度／秒

300 度／秒

360 度／秒

720 度／秒

0.70 kg．m²

0.70 kg．m²

0.20 kg．m²

標準／無塵室和 ESD*3

桌上型 *4

63 kg

RC700-A

15 pin D-Sub , 8 pin(RJ45)CAT 5e

ø6 mm*2 / 容許壓力 : 0.59 MPa (6 kgf/cm²)

AC200-240V

2.5 kVA

3 ／ 5 ／ 10 ／ 15 ／ 20 m

額定

最大值

關節 #1-6 

荷重

重複性

標準循環時間 *1

最大運行速度

容許的

慣性力矩 *2

安裝環境

安裝類型

重量（不含纜線）

適用的控制器

供客戶使用的安裝電線接頭

供客戶使用的氣送管

功率消耗

纜線長度

循環時間是根據以加速度 120％所進行的往覆弧形動作（水平 300 mm，垂直 25 mm），最大荷重為 1公斤（以最大速度對路徑座標進行最佳化）。
重心皆設於各手臂關節的中心。若重心不在各手臂關節的中心，請透過「INERTIA」指令設定參數。
符合 ISO Class 4（ISO14644-1）的無塵室標準。
安裝類型若非桌上型，則不在規格範圍內。如有需要，請與經銷商聯繫。
因操作環境和程式而異。

機械手臂輕巧靈活，適用於機台操作
荷重能力達 12公斤，擴大其應用範圍

機型編號

荷重

機械手臂長度

制動設備

所有關節皆配有制動器

安裝類型
桌上型

向後出線

標準機型
無塵室機型

向下出線

纜線出口方向

環境

功率 *5

關節 #1

關節 #2 

關節 #3 

關節 #4 

關節 #5 

關節 #6 

關節 #4

關節 #5 

關節 #6 



外觀尺寸

動作範圍

俯視圖

前視圖 側視圖

（IP型號：216）

（IP 型號：238）

* 1 另一側相同

（IP 型號：100）

單位：mm

空間（配線用）
建議 35或以上

X 的詳細資料

A的詳細資料

（間隔 90°）
口部ø5.5 深 5.7

Y 的詳細資料（風扇空間）

纜線向下型

建議 35或以上
（風扇空間）

關節 #1
0 脈衝位置

P點動作範圍 *

關節 #4#6
0 脈衝位置

關節 #3#5
0 脈衝位置

P點動作範圍 *

*P 點：#4、#5、#6 旋轉中心的交點

*1：從頂部起 P點，關節 #3 下降 -61°（關節 #1 中心 -P 點中心）

*2：從頂部起 P點，關節 #3 向上傾斜 +202°（關節 #1 中心 -P 點中心）

*3：從側面起 P點，關節 #3 下降 -61°（關節 #2 中心 -P 點中心）

*4：從側面起 P點，關節 #3 向上傾斜 +202°（關節 #2 中心 -P 點中心）

關節 #2
0 脈衝位置

空
間

配
線
用

參閱詳細資料 A

單位：mm

C12XL
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