Specyfikacja produktu
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Model MG400
Liczba Osi 4
Udzwig 500 g (Max 750 g)
Promien roboczy 440 mm
Powtarzalno$¢ +0.05 mm
J1 +160°
Zakres Ruchu L RS
J3 -25°do 105°
J4 -360°do 360°
J1 300°/s
Maksymalna J2 300%/s
predkos¢ przegubu 13 300%/s
J4 300°/s
Zasilanie 100 to 240V AC, 50/60 Hz
Napiecie Znamionowe 48V DC
Pobo6r Mocy 150W
Interfejs komunikacyjny TCP/IP, Modbus TCP
Spos6b montazu Desktop
Waga 8 kg
Wymiary podstawy 190 mm x 190 mm
Srodowisko Pracy 0°do 40°C
Oprogramowanie DobotStudio Pro, SCStudio
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DOBOT MG400

MG400 to lekkie ramie robotyczne klasy biurkowej, ktérego powierzchnia podstawy jest mnigejsza niz kartka A4.
Zaprojektowane z myslg o elastycznym wdrozeniu, tatwej obstudze i bezpiecznej wspotpracy z cztowiekiem,
MG400 sprawia, ze automatyzacja staje sie przystepna nawet w przypadku zréznicowanej i matoseryjnej
produkcji. Dzieki udzwigowi 750 g, zasiegowi 440 mm, funkcji prowadzenia recznego (drag-to-teach) oraz
wykrywaniu kolizji, MG400 idealnie sprawdza sie w lekkich aplikacjach biurkowych i przy szybkim wdrazaniu na
liniach produkcyjnych.

Kompaktowy robot klasy przemystowej

MG400 to kompaktowa konstrukcja z wbudowanym sterownikiem w -
obudowie robota, zajmujgca jedynie 190 x 190 mm powierzchni. Dzieki temﬂl

z fatwosciq integruje sie z kazdym srodowiskiem produkcyjnym. Jesli masz
miejsce wielkosci kartki A4 - MG400 jest gotowy do dziafania. “

460 mm

Osiagi klasy przemystowej

MG400 jest wyposazony w serwosilniki z wysokoprecyzyjnym enkoderem absolutnym, autorski naped serwo
oraz kontroler, co pozwala osiggng¢ powtarzalnosc¢ na poziomie +0,05 mm. Dzieki zastosowaniu algorytmu
ttumienia drgan na poziomie kontrolera, przy jednoczesnym zachowaniu doktadnosci trajektorii przestrzennej
podczas ruchu wieloosiowego, czas stabilizacji powtarzalnosci zostat skrocony o 60%, a drgania resztkowe
zredukowane az 0 70%.

Prostota oznacza wydajnosé

Koncepcja prostoty zostata uwzgledniona na kazdym etapie projektowania robota, dzieki czemu
automatyzacja staje sie znacznie fatwiejsza do wdrozenia dla matych i srednich przedsiebiorstw.
Krotszy czas wdrozenia.

MG400 to elastyczne itatwe do wdrozenia rozwigzanie dzieki kompaktowej budowie oraz akcesoriom
typu plug-and-play.

Krok 1 Krok 2 Krok 3 Krok 4

Wiecej opcji programowania.

Dzieki funkcji prowadzenia recznego (drag-to- teach),
programowaniu graficznemu oraz mozliwosci uzycia
skryptow Lua, MG400 jest tatwy do opanowania
zaréwno dla poczqtkujgcych, jak i doswiadczonych
operatorow.

Wyzsza wydajnos¢ programoniawa.

Intuicyjny interfejs programowania oraz
interaktywny, prowadzgcy uzytkownika design
znaczgco zwiekszajg efektywnosc pracy i obnizajg
prog wejscia do swiata robotyki.

Wyzsza wydajnos$¢ debugowania

Dzieki ~ zastosowaniu  algorytmu  dynamicznej
kompensacji grawitacji, prowadzenie MG400 rekq
jest wyjgtkowo ptynne, proste i wydajne - pozwalajgc
skrdcic¢ czas programowania robota nawet o0 80%.
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