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AR1440

LichtbogenschweiBen mit der AR-Serie

www.yaskawa.eu.com

Der schnelle und prazise 6-Achsroboter MOTOMAN AR1440
wurde speziell fur die hohen Anforderungen im Bereich
LichtbogenschweiBen entwickelt, um optimale Ergebnisse
unter extrem schwierigen Bedingungen zu erzielen.

Mit seiner Traglast von bis zu 12 kg, Raum fur die Drahtzufuhr-
technik und einen maximalen Arbeitsbereich von 1440 mm
sowie integrierter Medienflhrung ist die einfache Bearbeitung
von sperrigen und schwer zuganglichen Werksticken bei
gleichzeitig hoher Ergebnisqualitdt mdglich. Durch die gebo-
gene Bauform des Unterarms sind auch SchweiBnéahte an
schwer zuganglichen Bauteilen maglich.

Die schnellen Bewegungsablaufe des MOTOMAN AR1440
reduzieren die Zykluszeiten und die interne KabelfUhrung
verhindert Kollisionen im Arbeitsbereich. Luft- und Steuer-
leitungen sind in den Sockel integriert, wodurch ein Arbeits-
bereich der 1. Hauptachse (S-Achse) von 340° realisiert wer-
den kann.

VORTEILE IM UBERBLICK

e Schnelle Bewegungsablaufe

e GroBer Arbeitsbereich

¢ Hohe Bahngenauigkeit

e Geringer Platzbedarf durch kompakte schlanke Bauform
e Geringe Storkonturen durch integrierte Medienfihrung

Controlled by

YRC1000




MOTOMAN AR1440
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\ Montagemadglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse: Hauptachsen (S, L, U) IP54,
Handgelenk IP67

* Geneigte Montage unter Beriicksichtigung des Winkels,

Traglastdiagramm siehe Tabelle unten
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Technische Daten AR1440

(o))

Maximaler Maximale Maximales Maximales Anzahl gesteuerter Achsen
Arbeitsbereich Geschwindigkeit Drehmoment Tragheitsmoment
[°] [°/sec.] [Nm] [kg - m?3] Max. Traglast [kg] 12

+170 260 Wiederholgenauigkeit [mm] +0,02*

+155/-90 230 Max. Arbeitsbereich R [mm] 1440

+155/-85 260 Zulassige Temperatur [°C] 0 bis +45

+200 470 Zulassige Luftfeuchtigkeit [%] 20 -80

+150 470 22 Gewicht des Roboters [kg] 150

+455 700 9.8 0,17 Mittlere AnschluBleistung [KVA] 1,6**

* Entspricht ISO 9283  ** Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster
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Alle ZeichnungsmaBe in mm. Technische Anderungen vorbehalten.
MaBstébliche Daten kdnnen unter robotics@yaskawa.eu.com angefordert werden



