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Der MOTOMAN HC10DTFP ist der ideale Cobot
fur den Einsatz in besonderen Umgebungs-
bedingungen der Lebensmittel- und Pharma-
industrie. Die besondere Oberflachenbeschich-
tung erlaubt das Reinigen und Desinfizieren
des Manipulators mit Ublichen Reinigern, wéh-
rend das lebensmitteltaugliche Getriebefett
hohe Anforderungen der Lebensmittelindustrie
erfullt. Der Roboterarm ist wasser- und staub-
dicht nach IP67 (DIN EN 60529) ausgefuhrt.
Mit 10 kg Traglast und 1.379 mm max. Reich-
weite deckt dieser Cobot einen sehr breiten
Anwendungsbereich ab und erreicht eine her-
vorragende Wiederholgenauigkeit. Ein in der
Cobot-Welt Ublicher ISO-Anschlussflansch und
Konfigurations-Wizard-Software vereinfachen
den Anschluss von Werkzeugen, vor Greifern.
Dank der integrierten Momenten-Sensoren in
jedem Gelenk kann der Roboter schutzzaunlos
in der Mensch-Roboter-Kollaboration einge-
setzt werden.

Die MOTOMAN HC-Roboterserie von Yaskawa
wurde fur den einfachen Einstieg in die Robo-
terautomation entwickelt. Neben der einfachen
Programmierphilosophie mit Handfuhrung/
Bedientasten am Handgelenk des Roboters
erleichtern Online-Tutorials und Application
Builder im Web die ersten Schritte in die
Roboterautomation. Auf dem Ubersichtlichen
Handbediengerat (Smart Pendant) werden Sie
intuitiv durch die einzelnen Schritte geleitet —
von der Programmierung bis hin zur Sicher-
heitskonfiguration bieten einfache Ments den
perfekten Uberblick tber Ihre Applikation. Ein-
fach den Cobot aufstellen, die Steuerung mit
Manipulator und Bediengerat verbinden, und
schon kann mit der Programmierung der
Aufgabe begonnen werden. Viele kompatible
Zubehorprodukte — von Yaskawa oder Partner-
produkte aus dem Yaskawa-Okosystem — er-
leichtern den Aufbau von Roboterinstallationen
fur viele Anwendungsbereiche.

YASKAWA

VORTEILE IM UBERBLICK

Easy-to-use

e Einfache Programmierung mit
Smart Pendant inkl. Smart Frame
und Handftihrung

e Komplexe Programmierung mit
Teach Pendant

e Pendants mit standardmaBigem
3-Stufen Zustimmtaster

e Wizard-Programmierung fur
Applikationen und Zubehor

e Okosystem aus Plug & Play Produkt-
partnern

¢ |SO Flansch fur einfache Anbindung
von Zubehor

e Yaskawa Simulationssoftware
MotoSim EG VRC

Smarte Sicherheit

e PL d Cat. 3 Zertifizierung mit
25 sicherheitsgerichteten Hardware-
und Softwarefunktionen

e Hochauflosende Momenten-Sensoren
in jedem Gelenk

e Einfache Konfiguration der Sicher-
heitssteuerung, wie etwa Definition
von Bereichen, Ebenen und
prazisen Hullkurven fur Manipulator
und Greifer

e Zwei Ruckzugsbewegungen:
Retract & Clamp Release Funktion

e Pushback-Funktion zum Weg-
schieben des Roboters im Betrieb

Industrielle Ausfiihrung

flir hybriden Einsatz

® Pulverbeschichtung zur Reinigung
in sensitiven Arbeitsumgebungen

® | ebensmittelgeeignetes Schmierfett

e |P67 Schutzklasse mit hochwertigen
Dichtungen

e Robustes Aluguss-Gehause in
Leichtbauweise

e Starke Yaskawa 200 V Servo-Drives

e Interne Medienflihrung

e Automatische Kalibrierung

e Schnelle Achsgeschwindigkeiten

e Industrielle Steuerungsoptionen
YRC1000 und YRC1000micro
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Technische Daten H

(0]

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[’ [*/s] [Nm] [kg - m2] Max. Traglast [kg] 10

+210

130 Wiederholgenauigkeit [mm] +0,05

+180 130 Max. Arbeitsbereich R [mm] 1370*/1200**

+290

180 Zulassige Temperatur [°C] 0 bis +40

+210 180 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+180

250 Gewicht des Roboters [kg] 58

+210 250 9,8 0,1 Mittlere AnschluBleistung [kVA] 1,0

* Absolute Reichweite: Drehmittelpunkt S/L-Achse bis Drehmittelpunkt R/T-Achse  ** Effektive Reichweite: Drehmittelpunkt S/L-Achse bis Arbeitspunkt P
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Alle ZeichnungsmaBe in mm. Technische Anderungen vorbehalten.
MaBstébliche Daten kdnnen unter robotics@yaskawa.eu.com angefordert werden.



