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Der flexible, 6-achsige Handlingroboter MOTOMAN GP215-200T
ist speziell fur die deckenhdngende Montage geeignet und
ermadglicht eine hohe Traglast von 200 kg bei einem groBen
Arbeitsbereich von 2.676 mm.

Er bietet Hochstleistungen vor allem dort, wo ein Roboter
erhoht auf einem Stahlbau montiert wird, um am Boden Raum
fUr Foérdertechnik, Vorrichtungen oder Bearbeitungsmaschinen
zu schaffen. Mit seinem schlanken Arm kann er muhelos in
engsten Arbeitsraumen eingesetzt werden. Typische Anwen-
dungsbereiche des MOTOMAN GP215-200T sind zum Bei-
spiel Beladevorgdnge mit langeren Transportwegen sowie
PunktschweiB-Applikationen.

Moderne Sigma-7-Antriebstechnik ermoglicht dem Roboter
schnelle, dynamische Bewegungen und Beschleunigungen
bei hoher Wiederholgenauigkeit.

In Verbindung mit der leistungsféahigen Robotersteuerung
MOTOMAN YRC1000 und einem umfangreichen Portfolio an
Portalen und Konsolen ist der MOTOMAN GP215-200T ein
vielseitiger und zuverlassiger Industrieroboter.

VORTEILE IM UBERBLICK

Hohe Traglast: 200 kg

GroBer Arbeitsbereich: 2.676 m

Platzsparende Deckenmontage

Schlanker Arm fur Einsatz in engen Arbeitsraumen
Schnelle Bewegungen durch hohe Achsgeschwindigkeiten
und Beschleunigung

Controlled by

YRC1000




MOTOMAN GP215-200T
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Yaskawa Europe GmbH

Robotics Division
YaskawastraBe 1
85391 Allershausen

Tel. +49 (0) 8166 90-0
robotics@yaskawa.eu
www.yaskawa.eu

Alle ZeichnungsmaBe in mm. Technische Anderungen vorbehalten.
MaBstébliche Daten kdnnen unter robotics@yaskawa.eu angefordert werden



