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Technische Daten technical datas

Positioniergenauigkeit accuracy +-1 [mm]
Reichweite reach 5 DOF 680 (mm]
4 DOF 510
Max. Nutzlast max. payload 5 DOF 0,5 kg]
4 DOF 1 9
Nennreichweite nominal working range 350 [mm]
Dynamik mit dynamics with 500 [g] min. 7 Picks/min*
Eigengewicht mass 5 DOF 12 kgl
4 DOF 11 9

Mit und ohne integrierte Steuerung With and without integrated control**

max. 24/48 [V] [V]

Schrittmotor NEMA23 XL Stepper motor Nema 23 XL with max. 4.2 [A (Al

** * Definition Pick definition pic
350 mm
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Elsktr. Stausrung inkiusive
(Gommonpiace Robatics)
‘Sofwars lauft auf aemenm Windows PC.

Mehr Informationen auch zu anderen Steuerungen unter:
https://www.igus.de/info/robolink-guenstige-roboterarme-kaufen

More information:
https://www.igus.eu/info/robotics-robolink-dci



Zyklenanzahl in mio.

minimale Lebensdauer lifetime in millions cycle.
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Getestete Lebensdauer mit definierten Pick

unter Laborbedingungen im Nennarbeitsbereich. Nutzlast in (g) mass in (g)
Tested lifetime for the defined pic within the

nominal working range

5 DOF 4 DOF




AnschlussmaBe connecting dimensions

Artikelnummer RL-DC-XXX
article number

Beschreibung Roboter Bodengehause
description robot ground case
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Abmessung in [mm] Dimension in [mm]
Art.-Nr. oD OP1 @©P2 AF V_F H OM FS FB L B H1
RL-S-17-N11-
00-28-020K0 60 48 30 M4 x8 M25x275 50,75 5 23 29 42 54 10



Zubehor accessories

Greifadapter Gripping adapter 4 DOF Version

L2 L1 &

Abmessung in [mm] Dimension in [mm]

Art.-Nr. L1 L2 S1 S2 B oP
RL-DC-20-GRI-90-01-NA* 90 5 40

24 56 60 31 20
*Anschlusselement flr 4 DOF robolink

Linearachse fiir Roboter Linear system for robot

Artikelnummer  ZLW-S-4811999-180511
article number

Beschreibung

Linearachse zur Positionierung der Roboterkinematik, basierend auf ZLW-
description

20200, Zahnriemenachse mit Motor und Getriebe, NEMA 34 mit Encoder.
Hublange bis zu 5.500 [mm]

Linear system for robot positioning, based on ZLW-20200 , Tooth-belt axis
with gear and NEMA 34 stepper motor, stroke up to 5.500 [mm]




RL-D-20-HH-01 ox

RL-D-20-TT-KL-AR 1x

NOR-20959 ox

RL-D-20-SRA-KL-RR ox

RL-D-WW-31-38-A180-AA 1x

RL-D-WS-31-38-AA 1x

NOR-20947 ox

NOR-20629 bx

RL-D-20-DB-30-01 3x
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Ini-Flache in Richtung Welle
Ini-surface facing shaft
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control
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