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3 轴
4 轴
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成品配置表
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配置信息
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紧急停止

表 

1 机器人成

清

R6S-1 控制

钱江

钱江

清能德

单相 AC22

2

1

610*2

0

20%~80%

控

彩色触

止，自动模

数字 IO 1

成品配置表

清川 

新宝 

钱江 

清能德创 

制柜 

江驱控一体

江操作系统

德创驱动器

20V(+10%

2.25kW 

1.4kVA 

270*433m

35kg 

0-45℃ 

% RH（不结

IP54 

控制柜上 

触摸屏示教盒

模式停止，远

15 输入 21

器 

%,-10%) 

m 

结露） 

盒 

远程模式停

输出 

停止 

 


