
機器人型號 SC400LC-01 

結構 關節型 

自由度 6 

驅動方式 AC 伺服方式 

最 

大 

工 

作 

範 

圍 

臂 

J1 旋轉 ±2.62rad 

J2 上下 +1.83～-.44rad 

J3 前後 ＋2.09 ～ －.44 rad 

手腕 

J4 轉動 2 ±5.24rad 

J5 彎曲 ±2.09rad 

J6 轉動 1 ±6.28rad 

最 

大 

速 

度 

臂 

J1 旋轉 1.40rad/s 

J2 上下 1.40rad/s 

J3 前後 1.40rad/s 

手腕 

J4 轉動 2 1.57rad/s 

J5 彎曲 1.57rad/s 

J6 轉動 1 2.53rad/s 

最大 

搬運重量 

腕部 400kg 

臂部 
第 1 臂 10kg ※1 

J3 軸上部 30kg ※1 

手腕允許 

靜負荷 

扭矩 

J4 轉動 2 1,960N・m 

J5 彎曲 1,960N・m 

J6 轉動 1 980N・m 

手腕允許 

最大慣性 

力矩 

J4 轉動 2 200kg・m2 

J5 彎曲 200kg・m2 

J6 轉動 1 147kg・m2 

清潔度 1000 級（聯邦標準 209D） 

位置反復精度 ±.5mm 

周圍溫度 10～30°C 

周圍濕度 20～85%RH （應無結露） 

振動值 0.5G 以下 

設置條件 座架式 

主機重量 3,800kg 

1 [ rad] =180 /π [ [ °] ,1 [ N ･m] =1 / 9.8 [ kgf ･m] 

臂上的負荷搭載位置為第 1 臂或 J3 軸上部 

 


