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ชว่งการท างานแต่
ละแกนที่หุ่นยนต์

ท าได้ 
    [˚] 

J1 ±165 

J2 +85 ~ -125 

J3 +185 ~ -55 

J4 ±190 

J5 ±115 

J6 ±360 

 ±0.02 ±0.03 ±0.04 

 0.5 

 40 40 45 

 IP65 IP32 

 RCA605-GB RCT605-GB 
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VA VB VC VD VE VF VG VH VI VJ VK VL VM VN VO VP VQ VR VS 

RA605-710-GB 
RT605-710-GB 

710 649 281 434 309 269 R340 160 1055 R680 211 R429.3 101.7° 67 138.3° R242 338 R272 812 

RT605-909-GB 909.8 848.1 363.3 451.7 408.3 368.5 R439.8 317.2 1254.8 R879.8 292.9 R564.3 100.2° 24.7 139.8° R302.5 438 R332.5 911.75 

Unit:mm 
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ลกัษณะทัว่ไป                                                                         

รปูทรงทีก่ะทดัรดัจ านวนแกนทีอ่สิระต่อกนัท าใหง้่ายต่อการทชีชิง่และท าโปรแกรม
สามารถใชง้านในสภาพแวดลอ้มโรงงานทัว่ไปทดแทนต าแหน่งคนทีท่ างานในจุดที่
ไม่ปลอดภยัเพื่อลดอุบตัเิหตุได้ 

การใช้งานหุ่นยนตใ์นโรงงานอตุสาหกรรม                                                                       

หยบิเขา้หยบิออก,บรรจุภณัฑ,์ประกอบ,งานลบคม,งานขดั,งานแยกชิน้ส่วน        
งานจดัเรยีงต าแหน่งเดมิ,งานสุ่มตรวจ QC    

โมเดล 
              จ านวนแกนของหุ่นยนต์ 

      น ้าหนกัทีหุ่่นยนตร์บัไดม้ากสุด [kg] 
       ระยะที่หุ่นยนต์ท าไดม้ากสุด [mm] 

                  ความละเอยีดต าแหน่งเดมิ [mm] 

รอบเวลา [s]*Note 1 
น ้าหนักหุ่นยนต ์[kg] 

                   ระดบัมาตรฐานป้องกนัหุ่นยนต์ 
                          คอนโทรลเลอรห์ุ่นยนต์ 

                   *Note1: ขึน้อยู่กบัการเคลื่อนทีไ่ปมาระหวา่ง แนวตัง้ 25 mm  แนวนอน 300 mm 

โมเดล/บอกขนาด   

รายละเอียดการยึดติดอุปกรณ์กบัหน้าแปลน
หุ่นยนต์ 

รายละเอียดการยึดติดหุ่นยนต์กบั Base หุ่นยนต์ 



 RA610-GB RT610-GB 

 6 

 12 10 10 7 12 10 10 7 

 1355 1476 1672 1869 1355 1476 1672 1869 

 
ชว่งการท างาน
แต่ละแกนที่
หุ่นยนตท์ าได้ 

 

 

 [˚] 

J1 ±170 

J2 +95 ~ -150 

J3 +185 ~ -85 

J4 ±190 

J5 ±135 

J6 ±360 

 ±0.05 ±0.06 ±0.05 ±0.06 

 1 

 143 147 150 152 143 147 150 152 

 IP54(Wrist:IP65) IP32 

 RCA610-GB RCT610-GB 

 

RA610-1476-GB 

RT610-1476-GB 

ขนาด 
 *Note1: ขึน้อยู่กบัการเคลื่อนทีไ่ปมาระหวา่ง แนวตัง้ 25 mm  แนวนอน 300 mm 
 

 

 

 
 

 

 

 
 

VA VB VC VD VE VF VG VH VI VJ VK VL VM 

RA610-1355-GB 
RT610-1355-GB 

1075 1355 1663 680 R575 182 552 R1215 R232.5 R688 159° 111.2° R372.5 

RA610-1476-GB 
RT610-1476-GB 

1196 1476 1785 802 R697 304 678 R1336 R228 R904 161° 95° R368 

RA610-1672-GB 
RT610-1672-GB 

1392 1672 1981 998 R892 500 878 R1532 R323 R951 164.7° 105.3° R463 

RA610-1869-GB 
RT610-1869-GB 

1589 1869 2178 1196 R1089 697 1078 R1729 R490 R1129 166.6° 103.4° R630 

 
VM VB
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  Ø5H7 , Depth 7 

  4-M5 screw , Depth 8 

  Ø20H7 , Depth 6 

Unit:mm 
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ลกัษณะทัว่ไป                                                                         

การใช้งานหุ่นยนตใ์นโรงงานอตุสาหกรรม

นอตุสาหกรรม                                                                       

 

 การใช้งานหุ่นยนต์ในโรงงานอตุสาหกรรม                                                                       

ความสามารถทีร่บัโหลดไดส้งูและวงรศัมกีารเคลื่อนทีห่ลากหลายน าไปใชง้านในดา้น
ระบบอตัโนมตั ิ
 

หยบิเขา้หยบิออก,บรรจุภณัฑ,์ประกอบ,งานลบคม,งานขดั,งานแยกชิน้ส่วน        
งานจดัเรยีงต าแหน่งเดมิ,งานสุ่มตรวจ QC    

รายละเอียดการยึดติดหุ่นยนต์กบั Base หุ่นยนต์ 

รายละเอียดการยึดติดอุปกรณ์กบัหน้าแปลน 

              ภาพด้านหน้า 

              ภาพด้านข้าง 

              ภาพด้านบน 

                 น ้าหนกัหุ่นยนตร์บัไดม้ากสุด [kg] 
                                       จ านวนแกนของหุ่นยนต์ 

          โมเดล/บอกขนาด 

         โมเดล 

      ระยะทีหุ่่นยนตท์ าไดม้ากสุด[mm] 

               ความละเอยีดต าแหน่งเดมิ[mm] 
        รอบเวลา [s]*Note 1 

           น ้าหนักหุ่นยนต์ [kg] 

  ระดบัมาตรฐานป้องกนัหุ่นยนต์ 
       คอนโทรลเลอรห์ุ่นยนต์ 
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ชว่งการท างาน
แต่ละแกนที่
หุ่นยนตท์ าได้ 

 [˚] 

J1 ±180 

J2 +100 ~ -135 

J3 +190 ~ -80 

J4 ±200 

J5 ±130 

J6 ±360 

 ±0.06 

 0.9 

 226 230 

 IP54(Wrist:IP65) 

 RCA620 
 

  

 
 

 
VA VB VC VD VE VF VG VH VI VJ VK VL VM 

RA620-1621 1321 1621 1996 721 R701 310 685 R1471 R293 R821 158° 112° R443 

RA620-1739 1439 1739 2114 838 R819 428 805 R1589 R288 R906 159° 111° R438 

Unit:mm 
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 4-Ø18 Installation hole 

2-Ø13H7, Depth 9  

 

 

 

 
 

 

 

 
268 276 

B 544 

VIEW B 

ขนาด 

Articulated Robot 

RA 620 

RA620-1739 

 
  *Note1: ขึน้อยูก่บัการเคลือ่นทีไ่ปมาระหวา่ง แนวตัง้ 25 mm  แนวนอน 300 mm 
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ลกัษณะทัว่ไป                                                                         

การใช้งานหุ่นยนตใ์นโรงงานอตุสาหกรรม 

ความสามารถทีร่บัโหลดไดส้งูและวงรศัมกีารเคลื่อนทีห่ลากหลายน าไปใชง้านใน
ดา้นระบบอตัโนมตั ิ

 

หยบิเขา้หยบิออก,บรรจุภณัฑ,์งานลบคม,งานขดั,งานแยกชิน้ส่วน,หยบิกล่องวางบน
พาเลท  

              ภาพด้านหน้า 
              ภาพด้านข้าง 

              ภาพด้านบน 

รายละเอียดการยึดติดหุ่นยนต์กบั Base หุ่นยนต์ 

รายละเอียดการยึดติดอุปกรณ์กบัหน้าแปลน 

    จ านวนแกนของหุ่นยนต์ 
                น ้าหนกัหุ่นยนตร์บัไดม้ากสุด [kg] 
            ระยะที่หุ่นยนต์ท าไดม้ากที่สุด[mm] 

 

                      ความละเอยีดต าแหน่งเดมิ[mm] 
                        รอบเวลา [s]*Note 1 

                 น ้าหนักหุ่นยนต์ [kg] 
      ระดบัมาตรฐานป้องกนัหุ่นยนต์ 
                    คอนโทรลเลอรห์ุ่นยนต์ 

 

 โมเดล/ขนาด 



 RD403-1100-GB RD403-1100-PR-GB 

 4 

 3 

 1100 

 300 

 ±0.1 

 0.3 

 95 

 IP65 

 RCD403-GB 

 Y - 

 

 

 

 

 
 

 

 

 VA VB 

RD403-1100-GB 31.9 23.9 

RD403-1100-PR-GB 39.5 31.5 

Unit:mm 
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Installation surface 

 

 
VIEW B 
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+ T.C.P Tool central point 

Recommended workspace 

Ø900 x 250 mm 

 

Y 

 
3- Hanging points 

(M8x1.25P BCD 532) 

 
J2 

Warning zone 

Ø1350 

 
Reserved space for installation 

Ø575 

 
 T.C.P Maximum envelope    

B 

 
- + X 

 

J1 
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  Ø550  

  Ø1100  

 

 

 
 

 

 

 
Battery retainer 

J3    

 

 

 
 

CN2 ( Motor Cable ) 

 

 

 
 

 

6- M12x1.75p THRU 
BCD 650 

*Fixing holes for Manipulator 

(6-M12x1.75Px35L) 

 
 

 
Ø20H7 

Ø5H7x7DP 

BCD 31.5 

 

VIEW A 

 

4-M5x0.8Px9DP 

BCD 31.5    

Delta Robot 

RD 403 

RD403-1100-PR-GB 

ขนาด 

*Note1: ขึน้อยู่กบัการเคลื่อนที่ไปมาระหวา่ง แนวตัง้ 25 mm  แนวนอน 300 mm 
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ลกัษณะทัว่ไป                                                                         

การเชือ่มต่อกลไกแบบขนานท าให ้RD 403 เคลื่อนทีไ่ดเ้รว็พืน้ทีก่ารท างาน 
ทีก่วา้งไดร้วดเรว็ในชว่งเวลาสัน้ๆและแม่นย า                                                                    

โมเดล

 
   จ านวนแกนของหุ่นยนต์ 
   น ้าหนกัหุ่นยนตร์บัได้ [kg] 

      ระยะทีหุ่่นยนตท์ าไดม้ากสุด[mm] 
   ความสงูทีห่ยบิไดม้ากทีสุ่ด[mm] 
    ความละเอยีดต าแหน่งเดมิ[mm] 
                รอบเวลา [s]*Note 1 

              ภาพด้านหน้า 

              ภาพด้านบน 

น ้าหนักหุ่นยนต์ [kg] 
     ระดบัมาตรฐานป้องกนัหุ่นยนต์ 
                    คอนโทรลเลอรห์ุ่นยนต์ 

                เครื่องจกัรกระบวนอาหาร 

รายละเอียดการยึดติดหุ่นยนต์กบั Base หุ่นยนต์ 

รายละเอียดการยึดติดอุปกรณ์กบัหน้าแปลน 

ประยุกตใ์ชใ้นงานสายพานล าเลยีง ดว้ย ฟังก์ชัน่  Tracking Vision ท าให ้RD403
ท างานในไลน์ผลติเพื่อขดัแยกและวาง ชิน้งานบนสายพานล าเลยีงอย่างมปีระสทิธภิาพ 

RD403  อยู่ในมาตรฐาน  IP65  สามารถใชใ้นงานดา้นอตัโนมตัแิละดา้นสุขภาพได้
อย่างปลอดภยั 

RD403-1100-GB  ออกแบบตามมาตรฐาน EN1672-2 ส าหรบัใชง้านดา้นอาหาร 
และระบบอตัโนมตัใินอุตสาหกรรม 

การใช้งานหุ่นยนตใ์นโรงงานอตุสาหกรรม 

 บรรจุภณัฑ,์หยบิชิน้งานวางเป็นรปูแบบจากสายพานล าเลยีง,ประกอบ,หยบิ
แยกชิน้งานทีแ่ตกต่างกนั 

โมเดล/ขนาด 

 



 RS403 RS406 

 4 

 1/3 2/6 

 
400 600 

 
 

 

J1[˚] ±128 ±130 

J2[˚] ±130 ±150 

J3[˚] ±360 

J4[mm] 150 200*Note 1 

 

 

J1-J2[mm] ±0.01 ±0.02 

J3[˚] ±0.01 ±0.01 

J4[mm] ±0.01 ±0.01 

 0.42 0.45 

 16 22 

 IP20 

 HRC-S410 

 

 

  

  

 
 

 

  
 

 
VA * VB * VC VD VE * VF VG VH VI VJ VK VL VM VN VO VP VQ VR VS VT VU VV VW VX VY VZ 

RS403 330 494 649.1 677.3 -15.2 606 175 225 R457 R400 R225 R176.5 10 Ø11 Ø16 10 10 30 R17.5 2-M4X0.7P 12 24 45 30 11 172 

RS406 410 572.8 878.4 720.8 37.2 835 275 325 R660 R600 R325 R162.6 11 Ø14 Ø20 - - 30 R19 2-M3X0.5P 15 30 15 45 9 168 

 VI  
*：Dimension will be different when select optional J4 dimension Unit:mm 
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ลกัษณะทัว่ไป                                                                         
 มคีวามแม่นย าและยดืหยุ่นสงูสามารถเพิม่อุปกรณ์ทีเ่ป็นโรตารี่ทีห่น้าแปลน    
ทีอ่สิระในแต่ละงานได ้                                                        
 

การใช้งานหุ่นยนตใ์นโรงงานอตุสาหกรรม 
 หยบิเขา้หยบิออก,บรรจุภณัฑ,์งานแยกชิน้ส่วน,ประกอบ ตรวจสอบชิน้งาน 

 

โมเดล 
จ านวนแกนของหุน่ยนต ์
น ้าหนกัหุ่นยนต์รบัได ้[kg] 

            ระยะทีหุ่่นยนตท์ าไดม้ากสุด[mm] 

 ชว่งการท างาน
แต่ละแกนที่
หุ่นยนตท์ าได้ 

 
    ความละเอยีด
ต าแหน่งเดมิ[mm] 

 รอบเวลา [s]*Note 2 
น ้าหนักหุ่นยนต์ [kg] 
      ระดบัมาตรฐานป้องกนัหุ่นยนต์ 

 

                   
คอนโทรลเลอรห์ุ่นยนต์ 

 * Note1: ออฟชัน่ของแกน J4 ความยาว 300 mm และ 400 mm  
* Note2: ขึน้อยู่กบัการเคลื่อนทีไ่ปมาระหวา่ง แนวตัง้ 25 mm  แนวนอน 300 mm 

 

              ภาพด้านบน 

             ภาพด้านข้าง 

              ภาพด้านหน้า 

              รายละเอียดการยึดติดหุ่นยนต์กบั Base หุ่นยนต์ 

 

รายละเอียดการยึดติดอุปกรณ์กบัหน้าแปลน 

 

โมเดล/ขนาด 

              B DETAIL 



 

 

  
 

 

 

 
    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

โมเดล RCA605-GB, RCT605-GB RCA610-GB, RCT610-GB RCA620 RCD403-GB HRC-S410 

  คอนโทรลเลอรข์องแกนหุ่นยนต์ 6 6 6 4 4 

     น ้าหนกัตู้คอนโทรลเลอร ์[kg] 34 43 80 34 35 

 

      ก าลงัไฟฟ้า 

แรงดนัอนิพุต /   

ความถี ่

1Ø200~240V 
50/60Hz 

1Ø200-240V 
50/60Hz 

3Ø200~240V *Note 1 

50/60Hz 
3Ø200~240V *Note 2 

50/60Hz 
1Ø220~240V 

50/60Hz 

กระแสสงูสดุ(A) 8A 18A 22A 4.5A 10A 

 
◆ Input/Output 

*Note 3 

Function I/O 8in/8out 8in/8out 8in/8out 8in/8out 11in/11out 

Digital I/O 24in/24out 24in/24out 16in/16out 24in/24out - 

 

 

◆      
Communication 

Interface 

RS232 
 

 
 

 - 
 

 - 

Ethernet 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 

Modbus - - - - 
 

 

USB 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 

★ Encoder Capture - - - ◆ 4ch - 

    อุณหภูมโิดยรอบ [℃] 0~45 0~45 0~40 0~45 0~40 

 ความชืน้โดยรอบ [%] 
20~75 

(Non-condensing) 
20~75 

(Non-condensing) 
45~85 

(Non-condensing) 
20~75 

(Non-condensing) 
20~80 

(Non-condensing) 

       ระดบัมาตรฐานป้องกนัหุ่นยนต์ IP20 IP20 IP54 IP20 IP20 

ขนาดตู ้(D x W x H)*Note 4 
460 x 420 x 271 554 x 420 x 271 530 x 550 x 872 460 x 420 x 271 459 x 460 x 284 

 

◆ Standard 

★ Optional 

* Note 1: If the regional power source is 3Ø 380V, an additional transformer(3Ø 380V to 220V, 5KVA) should be applied. 

Note 2: If the regional power source is 3Ø 380V, an additional transformer(3Ø 380V to 220V, 2KVA) should be applied. 

Note 3: I/O can be expanded, but RCD403-GB is not included. 

Note 4: Dimensions needed for cable installation is not included in the drawing. 

Unit:mm 

 

  W  

ขนาดตูค้อนโทรลเลอร ์Multi Axis Robot Controller 

Controller 
Series 

D 

RCA620 

RCA605-GB 
  W    D  

สเปคและข้อมลูจ ำเพำะ 

H
 

H
 

* Note 1: ในกรณีมแีหล่งจ่ายไฟเป็น 3Ø 380V, ตอ้งใชห้มอ้แปลงลดแรงดนั (3Ø 380V to 220V, 5KVA) เพือ่จา่ยไฟใหก้บัตูค้อนโทรลเลอร์ 
* Note 2: ในกรณีมแีหล่งจ่ายไฟเป็น 3Ø 380V, ตอ้งใชห้มอ้แปลงลดแรงดนั (3Ø 380V to 220V, 2KVA) เพือ่จา่ยไฟใหก้บัตูค้อนโทรลเลอร์ 
* Note 3: สามารถเพิม่บอรด์ I/O ยกเวน้รุ่น RCD403-GB ไม่สามารถเพิม่บอรด์ I/O ได้ 
* Note 4: เป็นขนาดของตูค้อนโทรลเลอรไ์ม่ร่วมสายเคเบลิ 
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