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KUKA � powered by ARBURG
操作重量： 6-120千克
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KUKA - powered by ARBURG

KR10 R1100 AGILUS sixx

KR 6 R1820 Cybertech nano

KR 8 R1620 Cybertech nano

KR 10 R1420 Cybertech nano

KR8 R2010 Cybertech

KR12 R1810 Cybertech

KR16 R1610 Cybertech

KR16 R2010 Cybertech

KR20 R1810 Cybertech

KR22 R1610 Cybertech

KR30

KR60

KR90

KR120

ALLROUNDER 机器尺寸/机器型号
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1) 根据夹具而定

多种产品的个
性化解决方案

即插即用： 预装
阀门技术和多种接
口选择

满足现有版本外
的用户加装需求

多轴机械手

额定载荷1 [kg]

多軸機械手
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KUKA - powered by ARBURG

KR10 R1100 AGILUS sixx

KR 6 R1820 Cybertech nano

KR 8 R1620 Cybertech nano

KR 10 R1420 Cybertech nano

KR8 R2010 Cybertech

KR12 R1810 Cybertech

KR16 R1610 Cybertech

KR16 R2010 Cybertech

KR20 R1810 Cybertech

KR22 R1610 Cybertech

KR30

KR60

KR90

KR120

ALLROUNDER 机器尺寸/机器型号
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*) 外形尺寸 A 和 B（单位为 mm）
1) 根据夹具而定

工作区域

安全区域

尺寸 B

尺寸 A

外形尺寸 A 和 B

同轴手臂 

[mm]

工作区域 - 

半径 [mm]

额定载荷

1 [kg]

多轴机械手

多軸機械手
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KUKA - powered by ARBURG

KR10 R1100 AGILUS sixx

KR 6 R1820 Cybertech nano

KR 8 R1620 Cybertech nano

KR 10 R1420 Cybertech nano

KR8 R2010 Cybertech

KR12 R1810 Cybertech

KR16 R1610 Cybertech

KR16 R2010 Cybertech

KR20 R1810 Cybertech

KR22 R1610 Cybertech

KR30

KR60

KR90

KR120

ALLROUNDER 机器尺寸/机器型号
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375 V (400 mm)2 T (600 mm)2

*) 外形尺寸 A 和 B（单位为 mm）
1) 根据夹具而定
2) 采用的夹具尺寸

KUKA - powered by ARBURG

KR10 R1100 AGILUS sixx

KR 6 R1820 Cybertech nano

KR 8 R1620 Cybertech nano

KR 10 R1420 Cybertech nano

KR8 R2010 Cybertech

KR12 R1810 Cybertech

KR16 R1610 Cybertech

KR16 R2010 Cybertech

KR20 R1810 Cybertech

KR22 R1610 Cybertech

KR30

KR60

KR90

KR120

ALLROUNDER 机器尺寸/机器型号
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多轴机械手

额定

载荷1 [kg]

工作区域 - 

半径 [mm]

中央手腕 

[mm]

多轴机械手

额定

载荷1 [kg]

多軸機械手



cyan    yellow    magenta    key DIN US

D
IN

U
S

U
S

D
IN

USDIN

5

使用本多轴机械手的前提是配备一

台 ARBURG ALLROUNDER。

夹持器气动阀

 气动阀，用于控制如下具有抓取

功能的部件，如夹具、抓具、气

缸，起重和旋转单元等（参阅附

加信息）：

 -  1 个，中封式 三位五通阀

j 以下规格的附加的气动阀（最多 

15 个）可任意组合（参见附加

信息）：

 -  中封式 三位五通阀

 -  中泄式 三位五通阀

 - 带弹簧复位的二位三通阀

夹具真空装置

 带吸盘的用于抓取部件的 

真空装置（文丘里原理）

j 附加的真空装置（最多 5 个）

 所有真空装置均用软管连接在夹

具附近。 包括用于部件监控的真

空开关

 排气功能确保产品脱落

 节气功能

气动维护单元

 一组气动维护单元

 用于调节压力的手动过滤减压器

j 压力级别监控

 电动开关功能

控制系统

 便携式编程设备 KUKA smartPAD

 内置的 SELOGICA 

操作界面

 -  统一的操作系统： 机器和机械

手系统的图形化编程流程

 -  Teach-in 功能

 -  可通过功能和快捷键进行页面

选择

 -  可模拟生产循环流程逐步移动

的机械手系统

 -  可编程的流程分支

 连接机械手系统和注塑机的接口 

(EUROMAP 67)

 用于扩展注塑机实时通讯的  

Varan 接口，因此可实现：

 -  记录服务于注塑机和机械手系

统的数据

 -  起始位置稳定运行

 -  抽检样品、不合格件和浇口

 -  为第一个和最后一个生产循环

设计自有程序

 -  通过从标定位置进入模具减少

生产循环时间

 -  可与两个以上抽芯装置通信

夹具的输入/输出

 带 8 个可编程输入的接口， 

用于夹持器功能传感器的查问。 

所有输入都布线于插头上， 

包括对应插头

j 其他接口（最多 3 个），可供

（总计）最多 24 个传感器发出

请求

 可自由编程的输出，用于控制夹

具功能的气动阀。 所有输出都

与气动阀直接连接

周边设备的输入/输出

 接口 (24V DC) 有 4 个周边设备

可自由编程的I/O。 

非干接点。 布线在开关柜插座

上，包括对应插头

j 其他接口 (24V DC) 最多有 60 个

可自由编程的入口和出口。 非

干接点。 布线在开关柜插座

上，包括对应插头

j 传送带接口（不超过 2 个， 

230 V AC），单独用于已有的传

送带。 包括对应插头

其他选项

j 洁净室版本

j 用于限制多轴机械手工作空间的

固定挡板

j 放置部件的传送带，包括接口，

可扩展到清除键

j 多轴机械手底座

j 地面固定材料

附加信息

- 用于夹具功能的中封式 三位五

通气动阀，在阀门未启动时应保

持原位，如在打开安全门时急停

- 用于夹具功能的 三位五通中泄

式气动阀，如为了确保机器侧顶

出能平缓转移部件，应当在未启

动阀门情况下不加压接通

- 用于夹具功能的带复位弹簧的弹

簧复位型 2 x 二位三通气动阀， 

如用于浇口夹钳或简单工作的

气缸

 基本机型

j 选项*) 适用于 KUKA cybertec、cybertec nano、KR30-120；欢迎咨询其他设备情况

配置* | 多軸機械手



注射裝置規格 (EUROMAP 標準）

螺桿直徑	 	mm

聚苯乙烯	 最大	g	PS

聚苯乙烯共聚物	 最大	g	SB

	 	 最大	g	SAN,	ABS1)

醋酸纖維素	 最大	g	CA1)

醋酸丁酸纖維素	 最大	g	CAB1)

聚甲基丙稀酸甲脂	 最大	g	PMMA

聚苯醚，加強型	 最大	g	PPE

聚碳酸脂	 最大	g	PC

Polysulfone	 最大	g	PSU

尼龍	 最大	g	PA	6.6 | PA	61)

	 	 最大	g	PA	6.10 | PA	111)

聚甲醛	 最大	g	POM

聚脂	 最大	g	PET

聚乙烯	 最大	g	PE-LD

	 	 最大	g	PE-HD

聚丙烯	 最大	g	PP

氟塑料	 最大	g	FEP,	PFA,	PCTFE1)

	 	 最大	g	ETFE

聚氯乙稀	 最大	g	PVC-U

	 	 最大	g	PVC-P1)

1)	平均值

用於最重要注塑材料（單位：克）的最大理論注射重量

©	2018	ARBURG	GmbH	+	Co	KG	|	所有數據和技術信息均經過仔細編寫。但我們不能保證其完全正確無誤。個別插圖和信息可能與實際交付的機器不符。相關的有效操作說明適用於

機器的安裝和操作。

ARBURG GmbH + Co KG

Arthur-Hehl-Strasse

72290	Lossburg

Tel.:	+49	7446	33-0

www.arburg.com

contact@arburg.com 68
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