TM Al Cobot
S-Serie Spezifikation

Spezifikation Spezifikation
Modell TMTS TM55-M TMT7S-M TM55-X TMT5-X Modell TM125 TM145 TMZ55 TM135-M TM145-M TM255-M TM125-X TM145-X TM255-X
Gewicht 239 kg 22.9kg 23.9kg 22.9kg 36kg 226 kg Gewicht 333 kg 33 kg B0.6Kg 333 kg 33kg BO.G Kg Iikg 32T kg 80.3 kg
Maximale Nutzlast Skg Thg Skg Thg Skg Thg Maximale Nutzlast 12kg 14kg 25kg 12kg 14kg 25kg 12kg 14kg 25kg
Reichweite D46nm T5&mm 46mm T58mm 946mm T5&mm Reichweite 1200mm 1100mm 1902mm 1300mm 1100mm | 1902mm | 1300mm 1100mm 1902mm
| 11,432, 14, 5, J6 +[- 360° | 41,42, 14,15, 56 +/- 360"
Eaalisls J3 +/-158° | +/-152° | +1se | 41520 | #1588 [ 41520 Selenkbereiche 13 +/-162° | +/-159° +/- 166° +-162° | +/-159" | +/-166° | +/-162° | +/-159° +/- 166"
41, J2, J3 210¢s J1, )2 130°%/s 100°/s 130%fs 100°/s 130%s 10075
Geschwindigkeit J4, 15 215%s J3 210°s 130%/s 210%s 130%/s 210%s 1307/s
J6 450° s Geschwindigheit J4 225%s 195°/5 225%s 195%/s 225%s 195%s
Maximale Geschwindighkeit 4.5mk J3 225%s 210%s 225°fs 210%s 225%/s 210%s
Wiederholbarkeit +f= 0,03 mm J6 450°/s 125°f5 450°fs 225°%s 450°(s 225%s
Freiheitsgrade & Drehgelenke Maximale Geschwindigheit 4.5mfs 8. 2nfs & .5af &§.2mk 4.5ak 5.2mk
e GRrE Digitaleingang: 16 [ Digitalausgang: 16 Wiederholbarkeit +{-0.03 nm +{-0.05am +-0.03m +/- 0,05 mn +-0.03 ma +/- 0,05 mn
EfA- Analogeingang: 2 / Analogausgang: 2 Freiheitsgrade 6 Drehgelenke
Anschliisse Werkzeug- Digitaleingang: 3 [ Digitalausgang: 3 et Digitaleingang: 16 [ Digitalausgang: 16
verbindung DO_0 (DO-0/4l) /DO _1 (DO-1/R5485-) f DO_2 (DO-2/RS485+) EfA- Analogeingang: 2 / Analogausgang: 2
E/A-Stromversorgung 24V 2.0A fiir den Steuerkasten 24V 1.5A fir Werkzeug Anschliisse Werkzeug- Digitaleingang: 3 / Digitalausgang: 3
IP-Klassifizierung IP54 (Roboterarm ); IPS4 (Steuerkasten) [ IP54 (Roboterarm ) [ IP54 (Roboterarm ); |PS4 [Stewerkasten) verbindung DO_0(DO-0/Al) f DO_1 (DO-1/R5485-) f DO_2 (DO-2/R5485+)
Typischer Stromverbrauch 240 Watt E/A-Stromversorgung 24V 2,04 fiir den Steuerkasten; 24V 1,54 fiir Werkzeug
Temperatur 0=-50°C |P-Klassifizierung IF54 {Roboterarm ); IP54 (Steuerkasten) IP54 [Roboterarm ) IF54 (Roboterarm ); IP54 (Steuerkasten)
Sauberkeit 150 Klasse 3 Typischer Stromverbrauch 400W | BOOW 400W | so0w 400W | GO0W
Stromversorgung 100~240WAC, 50~60 Hz l 24~-60VDC | 100~240 WAC, 50~60 Hz Temperatur 0~50°C
E/A-Schnittstelle 3XCOM «~ 1XHDMI ~ 3XLAN ~ 4 X USB2.0 ~ 2 X USE3.0 Sauberkeit 150 Klasse 3
Koenmunikation RS-232/RS-422/R5-485, Ethernet, Modbus TCP/RTU (master & slave) Stromversorgung 100-240 vaC, 50-60 Hz | 200240 vac, 50~60 He | 24~60 VDL | 48~60vnc | 100~240vac, 50~60Hz | 200~240 vac, 50~60 Hz
FROFIMET {optional), EtherNet/IP (optional) E/A-Schnittstelle 2% COM ~ 1XHDMI ~ 3XLAN ~ 2xUSB2.0 ~ 4 x USB3.0
Programmierumgebungen zu bieten TMflow (Flussdiagrammy/Skript-basiert) Kommunilation R5-232/R5-422/R5-485 ~ Ethernet ~ Modhbus TCR/RTU(master & slave)
Zertifizierung CE, SEMI 52 [optional) PROFIMET {optional), EtherNet/IP (optional)
Kl & Robot Bilderverarbeitung Programmigrumgebungen zu bieten TMflow (Flussdiagramm,/Skript-basiert)
Kl Funktion Klassifizierung, Objekterkennung, Segmentierung, Erkennung von Anomalien, Kl OCR Zertifizierung CE, SEM| 52 (optional)
Applikation Positionierung, 10/20-Barcode-Lesung, OCR, Kl & Robot Bilderverarbeitung
Defekterkennung, Messung, Montagekontrolle Kl Funktion Klassifizierung, Objekterkennung, Segmentierung, Erkennung von Ancmalien, KI 0CR
Paositionierungsgenauighkeit 2D Positionierung: 0.1mm* ' Aoolikati Positionierung, 10/20-Barcode-Lesung, OCR,
Sicht der Hand (integriert) Autofokussierts Farbkamera mit 5M Aufldsung, Arbeitsabstand 100mm - == NfA R Defekterkennung, Messung, Montagekontrolle
Sicht der Hand (optional) Unterstiitzt maximal 2 < GigE 20 Kameras oder 1 = GigE 20 Kamera + 1 30 Kamera" ¥ Positionierungsgenauigkeit 2D Positionierung: 0. 1mm*
Dl Daten In dieser Tabelle wurden vom TM-Labor gemessen und der Arbeltsabstand betragt 100mm. Es sollte beachtet werden, dass In Sicht der Hand (integriert) Autofokussierte Farbkamera mit 5M Aufldsung, Arbeitsabstand 100mm ~ co N/A
praktischen Anwendungen die relevantan Werte aufgrund von Faktoren wie der Umgebungslichtuelle vor Ort, Objekteipenschaften und Sicht der Hand {optional) Unterstitet maximal 23 GigE 20 Kameras oder 13 GigE 20 Kamera + 1 30 Kamera* &
Bildverarbeitungsprogrammierungsmethoden, die sich auf die Anderung der Genauigkeit auswirken, unterschiedlich sein kinnen. *U'ljie Daten in dieser Tabelke wurden vom TH-Labor gemessen und der Arbeitsabstand betrigt 100mm. Es sollte beachtat werden, dass
in praktischen Anwendungen die relevanten Weste aufgrund von Faktoren wie der Umgebungslichtquelle vor Ort, Objekieigenschaften
und Bildverarbeitungsprogrammierungsmethoden, die sich auf die Anderung der Genauigkeit auswirken, unterschiedlich sein kiinmen.
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Spezifikation Spezifikation
Modell TM5-T00 TM5-900 TMSM-T00 TM5M-900 THMSX-TOD TMSX-300 TM12 TM14 TMI16 TM20 TM12ZM TM14M TM1EM TM2OM THML1ZX TM14X TM16X TM20X
Gewicht 22.1kg 22.6kg 22.1kp 32.6kp 21.8kg 22.3kg 32.8kg 32.5kg kg 32.8kp 32.8kg 32.5kp 32kp 32.8kp 32.5kg 32.2kp IL.Tkg 32.5kg
Maximale Nutzlast BKE akg Bkg kg Ghg kg 12kg 14kg 16kg 20kg 12kg 14kg 16kg 20kg 12kg lakg 16kp 20kg
Reichweite 746mm 346mm 746mm 946mm 746mm 946mm 1300mm | 1100mm | 917mm | 1300mm | 1300mm | 1100mm | S17mm | 1300mm | 1300mm | 1100mm | Si7mm | 1300mm
J1,J6 #/- 270° #- 270° #/- 270° +/-270° +/- 360° +/- 360" +H-170° | +-270° 2707 | +-270° +- 270° - 7P +- 270° +]- 270° +/- 360" +/- 360° +- 3607 +- 360°
Gelenkbereiche J2,14,15 +/- 180" +/- 180° +- 180° +/- 180 +/- 360" +/- 360" +/- 180° &/~ 180° +/- 180° +/- 180° +/- 180° +/- 180° +/- 180° +/- 180° +/- 360° +/- I60° +/- 360" +/- 360°
J3 +/- 1557 +/- 166 #/- 163" +/- 155° +/- 166° +/- 165 +/- 163" +/- 155° +/- 166° +/- 166 +/- 153 #/- 155° +/- 156
J1,J2 18075 120%s 120¢/s 120°%s a0°/s 120°s 120°/s 120°s 90°/s 120°/s 120°s 120°/s 90°/s
J3 225%fs 180°/s 180°%/s 180°/s 120%/s 180°/s 180°/s 180°/s 120°%s 180°/s 180°fs 180%/s 120°fs
Geschwindigheit J4 225°/s 180°/s 150%s 180°/s 150°/s 180°/s 150°%/s 180°/s 150°%s 180°/s 150°/s 180°/s 150°/s
J5 125%s 180°/s 150°/s 180°/s 180%/s 180°/s 150°s 180°/s 180%s 180°/s 150°/s 180°/s 180°/s
J6 225%s 180%s 180°/s 180°/s 2255 180°/s 180°s 180°/s 225°fs 180°s 180°/x 180°/s 225°s
Maximale Geschwindighkeit 4mys 4 mys
Wiederholbarkeit +{-0.05mm +(- 0,1 mm
Freiheitsgrade & Drehgelenke 6 Drehgelenke
S Digitaleingang: 16 / Digitalausgang: 16 Digitaleingang: 16 / Digitalausgang: 16
E/A- Analogeingang: 2 [ Analogausgang: 1 Analogeingang: 2 / Analogausgang: 1
Anschliisse Werkzeug- Digitaleingang: 4 [ Digitalausgang: 4 Digitaleingang: 4 / Digitalausgang: 4
verbindung Analogeingang: 1/ Analogausgang: 0 Analogeingang: 1/ Analogausgang: 0
E/A-Stromversorgung 24V 2.04 fiir den Steverkasten 24V 1.5A fiir Werkzeug 24\ 2,04 fiir den Steuerkasten 24V 1,54 filr Werkzeug
IP-Klassifizierung IP54 (Roboterarm ); IP32 (Steuerkasten) IP54 (Roboterarm ); IP32 (Steverkasten)
Typischer Stromverbrauch 220 Watt 300 Watt
Temperatur 0-50°C 0-50°C
Sauberkeit 150 Klasse 3 150 Klasse 3
Stromversorgung 100-240 VAC, 50-60 Hz | 22-60 VDC | 100-240 VAC, 50-50 Hz 100-240 VAC, 50-60 Hz | 23-60VDC | 24-60vDC | 100-240 VAC, 50-60 Hz
E/A-Schnittstelle AXCOM = 1XHDMI ~ 3XLAN - 4 X USE2.0 ~ 2 X USB3.0 3 COM ~ 1} HDMI » 33X LAN ~ 43X USB2.0 ~ 2 USBE3.0
R5-2332, Ethernet, Modbus TCP/RTU (master & slave) R5-232, Ethernet, Modbus TCP/RTU (master & slave)
zulnULLE 2 PROFIMET {optional), EtherNet/IP (optional) PROFINET {optional), EtherMet/IP (optional)
Programmierumgebungen zu bieten TMflow (Flussdiagramm/Skript-basiert) TMflow (FlussdiagrammySkript-basiert)
Zertifizierung CE, SEMI 52 (optional) CE, SEMI 52 (optional)
Kl & Robot Bilderverarbeitung K| & Robot Bilderverarbeitung
Kl Funktion Klassifizierung, Objekterkennung, Segmentierung, Erkennung von Anomalien, KI OCR Klassifizierung, Objekterkennung, Segmentierung, Erkennung von Anomalien, KI OCR
Applikation Positionierung, 10/20-Barcode-Lesung, OCR, Positionierung, 10/2D-Barcode-Lesung, OCR,
Defekterkennung, Messung, Montagekontralle Defekterkennung, Messung, Montagekontrolle
Paositionierungsgenauighkeit 20 Positionierung: 0.1mm* ¥ 2D Positionierung; 0.1mm* [
Sicht der Hand (integriert) Autofokussierte Farbkamera mit 5M Auflisung, Arbeitsabstand 100mm ~ oo A Autofokussierte Farbkamera mit 5M Auflésung, Arbeitsabstand 100mm - == MR
Sicht der Hand {optional) Linterstiitzt maximal 2 GIgE 20 Kameras oder 13 GIgE 20 Kamera + 13 30 Kamera* ™! Unterstiitzt maximal 2 GigE 2D Kameras oder 1 X GigE 2D Kamera + 1% 3D Kamera*
* "Dje Daten in dieser Tabelle wurden vom TM-Labor gemessen und der Arbeitsabstand betragt 100mm. Es sollte beachtet werden, dass in * "\Die Daten in dieser Tabelle wurden vom TM-Labor germessen und der Arbeitsabstand betragt 100mm. Es sollte beachtet werden, dass in
praktischen Anwendungen die relevanten Werte aufgrund von Fakteren wie der Umgebungslichtquelle vor Ort, Objekteigenschaften und praktischen Arwendungen die relevanten Werte zufgrund von Faktoren wie der mgebungslichtquelle vor Ort, Dhjekteigenschaften und
Bildverarbeitungspregrammierungsmethoden, die sich auf die Anderung der Genauigkeit auswirken, unterschiedlich sein kénnen. Bildverarbeitungsprogrammierungsmethoden, dee sich auf die Anderung der Genaulgkelt auswirken, unterschiedlich sein ktnnen.




