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VERTIKAL KNICKARM ROBOTER
RV16-1600

HOCHDYNAMISCHER 6-ACHS-KNICKARMROBOTER FUR PRAZISE
INDUSTRIEANWENDUNGEN
Der REIS RV16-1600 ist ein hochentwickelter 6-Achs-Knickarmroboter, der mit einer Nenn-Trag-
last von 16 kg auBergewdhnliche Prazision und Dynamik bietet. Der RV16 ist flr Prif- & Messauf-
gaben, sowie Handling und Laseranwendungen optimal geeignet. Mit dem minimalen Footprint
eignet er sich zudem bestens fur den Einbau in Anlagen mit sehr begrenzten Platzverhaltnissen.

Technologie der
Spitzenklasse

Ausgestattet mit sechs rotatori-
schen Achsen bietet der RV16-1600
volle Bewegungsfreiheit (6DoF: drei
translatorische und drei rotatorische
Freiheitsgrade), was ihn zu einer
vielseitigen L6sung fur komplexe in-
dustrielle Anwendungen macht.

Perfekte Abstimmung mit
der Steuerung

In Kombination mit der fortschritt-
lichen REIS ROBOTstar VII Roboter-
steuerung entfaltet der RV16-1600
sein volles Potenzial. Die prazise
Bahnsteuerungstechnik der REIS
ROBOTstar VII sorgt in Kombination
mit der SINAMICS-Hardware und
Regelungstechnik flr die optimale
Verwaltung der kompletten Servo-
antriebstechnik, inklusive leistungs-
starker Servomotoren.

www.reisrobotics.com

Maximale Performance
durch hochwertige
Materialien

Die REIS RV-Serie setzt neue Mal3-
stabe in der jeweiligen Klasse durch
den Einsatz praziser Hochleistungs-
getriebe und einer Mechanik, die auf
maximale Steifigkeit, Eigenfrequenz

und Dampfung ausgelegt ist. Die
Konstruktion umfasst innovative Ma-
terialkombinationen aus Stahl-, Alu-
minium-, Magnesium- und Kohlefa-
serverbundwerkstoffen, um héchste
Stabilitat bei minimalem Gewicht zu
gewahrleisten.
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Technische Daten

Nenn-Traglast kg 16

Zusatzlast A1 kg 30

Zusatzlast A2 kg 20

Zusatzlast A3 kg 10

max. Zusatzlast A2+A3 kg 20

Positionswiederholgenauigkeit mm +0,05

Anzahl der Achsen 6 \o

Mittlere Leistungsaufnahme kVA 1,6 R

Elektr. Anschlusswert kVA 25 _
Gewicht Grundgerit (ohne Steuerung) kg 220 \

Gesamtmassenschwerpunkt

Geschwindigkeiten

Befestigung Zusatz- Befestigung

A1l °/s 200 last auf Achse 3 Roboterwerkzeug
A2 °/s 165 B r
A3 °/s 150 _ @
A4 /s 450
A5 /s 450
A6 /s 500
) Befestigung Zusatz-
Schwenkbereich Verfahrachse last auf Achse 1
Achse 1 bis 6
Achse A1 8 +180
Achse A2 ° +70/-135 Befestigung Zusatz-
Achse A3 ° +150/-120 LESET
Achse A4 ° +210 v
AN
Achse A5 o +123 L)
—t 2 Z
Achse A6 o +360 ~ LY i
+Y \l/+x

Fundamentbelastung

AnschlussmalRe fur

S kN £55  Roboterbefestigung 2pe
Fz kN -85

Mxy kNm +8,5 ]

Mz kNm £2,5
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MECHANISCHE SCHNITTSTELLE
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Zur Lagefixierung ist zusatzlich zur Innen-
oder AuBenzentrierung ein Zylinderstift
erforderlich

Aus der dargestellten Position ist ein
Drehbereich von + 360° mdglich.
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ARBEITSRAUM

Arbeitsraum
A mm 1.600
B mm 100
C mm 753
D mm 781
E mm 1.620

=2
F mm 400
G mm 640
H mm 580
| mm 280
J mm 1.220

@ FUr weitere Informationen kontaktieren Sie uns bitte unter:

Reis Robotics GmbH & Co. KG
Walter-Reis-Stral3e 1

63785 Obernburg/Deutschland
Telefon +49 6022 503-0

www.reisrobotics.com

Angaben Uber die Beschaffenheit und Verwendbarkeit der Produk-

te stellen keine Zusicherung von Eigenschaften dar, sondern dienen
lediglich Informationszwecken. MaRgeblich fur den Umfang unserer
Lieferungen und Leistungen ist der jeweilige Vertragsgegenstand. Die
Abbildungen enthalten zum Teil auch optionale Ausstattungen, die
nicht zum serienmaRigen Lieferumfang gehdren. Technische Daten und
Abbildungen unverbindlich fur Lieferungen. Anderungen vorbehalten.
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