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操作人员和机器人的独立工作 机器人携带重型工件时的协同操作 

绿色协作机器人能够与操作人员在无安全围栏的情况下协同合作。 

传统机器人 

操作人员和机器人在无安全围栏 
的共同工作空间内工作 

操作人员和机器人协同操作 

协作机器人 

无安全围栏 

协作机器人 CR-35iA 

安全围栏 
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CR-35iA 的特性 

协调操作 

无需安全围栏，机器人可

以和操作人员在共享的工

作空间内工作； 

机器人能够与操作人员协

调工作（如重型工件搬运，

零件装配）。 

安全功能 

机器人接触到操作人员时，

会安全地停下来； 

安全、绿色的外表减少了

冲击力，以防止挤压操作

人员； 

CR-35iA被认证满足国际

标准ISO 10218-1的要求。 

智能、高可靠性 

支持最新的智能功能，如

iRVision（集成视觉）； 

具有常规机器人一样的高

可靠性。 
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CR-35iA 是世界上第一款高负载（35 kg）的协作机器人。 
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安全功能（1/2） 

接触停止功能 

机器人碰触到人之后，即

自动停止运行。 

停止 

退避功能 

人推开机器人手臂，手臂

自行退避。 

J2轴 

J1轴 

接触后退功能 

机器人碰到坚硬物体，其手

臂立即掉头翻转，降低夹持

危险。 

翻转 

标准型，无需调整 灵敏度可调整 
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高灵敏度接触停止功能 

 操作人员接触到绿色表面的任意部分，机器人

停止。 

 操作人员接触到工具或工件时，机器人停止。 

接触停止的灵敏度： 

最大150N 

（外力超过150N，机器人停止） 

-更高的灵敏度可由用户改变阈值来实现。 

停止 

接触停止激活

的区域 

防挤压 

5mm 

机器人手臂间防止挤

压操作人员的手臂 

关节间防止挤压手指 

机器人可以检测任意

工具或工件的接触。 

 绿色柔软的外壳防止操作人员的

手指或手臂受到挤压。 

安全功能（2/2） 
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• ISO 10218-1:2011 

(等同于JIS B8433-1) 

• EN ISO 13849-1:2008 

(Category 3，PL=d) 

CR-35iA 被认证使用DCS满足安全要求。 

安全认证 
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带有安全传感器（用户自备）时可高速运动： 

协作模式 高速模式 

最大250mm/s 最大可达 750mm/s 

安全传感器 

（用户自备） 

高速模式 
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机械维护 

应用示例（1/2） 

向机器加载工件 
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应用示例（2/2） 

- 8 - 

备胎安装 

零件供应 

主胎安装 

保险杠安装 
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规格 

型号 CR-35iA 

机构 多关节型机器人 

控制轴数 6 轴（J1，J2，J3，J4，J5，J6） 

可达半径 1813 mm 

安装方式 地面安装 

动作范围 
J1 340º/370º（选项） J2 165º J3 257.9º 

J4 400º J5 220º J6  900º 

手腕部最高运动速度（注释1） 250 mm/s（最大750 mm/s）（注释2） 

手腕部最大负载 35 kg 

J3手臂部最大负载   2 kg 

手腕允许负载转矩 J4 110 Nm J5 110 Nm J6  60 Nm 

手腕允许负载惯量 J4        4 kgm² J5        4 kgm² J6    1.5 kgm² 

驱动方式 交流伺服电机驱动 

重复定位精度 ± 0.04 mm 

机器人质量（注释3）     990 kg 

输入电源功率（平均功耗） 3 kVA 

安装条件 

环境温度  ： 0 ~ 45⁰C   

环境湿度  ： 通常在75% RH以下（无结露现象），短期在95% RH以下（1个月之内） 

振动加速度： 4.9 m/s² (0.5G)以下 

注释1）短距离运动时，可能达不到各轴的最高标称速度。 

注释2）如果有安全传感器在监控该区域（独立安装）。 

注释3）不含机器人控制器的质量。 
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工作范围和外形尺寸 
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可用于用户
设备的安装 

J3罩壳接口示意图 
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机械装置线缆A05B-1701-H202的情况 

（RI/O=6/4，Air，Asi，CAM （Color/High Resolution），DS，DP） 

视角 A  （无外壳） 

A 

外壳 

J1连接板接口 

空气输入 相机线缆接口 

DEVICENET信号线接口 

DEVICENET电源线接口 

用户线缆接口 

（支持力传感器、3DL传感器） 
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B 

细节 B  （无外壳） 

视角 C  （无外壳） 

C 

外壳 

J3连接板接口 

机械装置线缆A05B-1701-H202的情况 

（RI/O=6/4，Air，Asi，CAM （Color/High Resolution），
DS，DP） 

空气输出 

EE接口 

用户线缆接口 

（支持力传感器、3DL传感器） 

相机线缆接口 

DEVICENET电源线接口 

DEVICENET信号线接口 
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