Robos Epson
Catalogo de Especificacoes

m Rob6s SCARA
m Robos 6 Eixos
m Controladores de Rob6

m Opcoes de Sistema

Mais Poder de Escolha
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Robds Epson - Mais Solucoes
Mais Facilidade de Uso, Mais Poder de Escolha
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19 DA INDUSTRIA 1° DA INDUSTRIA 1° DA INDUSTRIA 1° DA INDUSTRIA 1° DA INDUSTRIA
1982 1986 1994 1997 2001 2009 2009
Desenvolvida a Conquistada a Suporte IMicrosoft® Rob6 SCARA brago-curto Robo6s SCARA de Introducédo do Rob6 SCARA RS3 de
produgdo em massa Conformidade com ISO 1 Windows® OS é introduzido montagem em teto e Rob6 C3 compacto montagem em teto
de Robos Epson (Sala Limpa/Cleanroom) parede sao introduzidos com 6 eixos de alta com rotacao de 360°
velocidade é introduzido

1° DA INDUSTRIA

Introducéo do movimento
de arco variavel

1° DA INDUSTRIA

Introducéo de
multitarefa

1° DA INDUSTRIA

Sistema antiestatico &
desenvolvido
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A Epson Robo6s chegou aos mercados norte e sul-americano em 1984, quando o grupo de Automacao de Fabrica
da empresa comecgou a compartilhar sua experiéncia em montagem de pegas pequenas com alta precisdo com
outros fabricantes mundiais. Originalmente criados para apoiar as necessidades internas de automacao, os Robos
Epson rapidamente tornaram-se populares em muitos locais de produgéao pelo mundo. Ao longo dos ultimos

28 anos, a Epson Robos tem liderado a indUstria de aplicagdo de montagem de pecas pequenas, além de
apresentar novidades ao mercado, incluindo controles baseados em PC, Robds Compactos SCARA e muito mais.
Nosso foco é a construcao de Robds e produtos de automacao para beneficiar as estratégias globais de producao
utilizadas por muitos dos principais fabricantes mundiais. Os Robds Epson estao agora ocupados trabalhando em
milhares de instalacdes de producao em todo o mundo.
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Robos Série G
Os Robos Série G trazem o Max-R, um novo design

RO bas SCARA de braco com rigidez elevada que atinge ultra-alta

Vocé ja pode parar de pesquisar pelo velocidade, ultra-alta precisao e baixa vibragao. -
seu proximo Rob6 SCARA. Hoje a Epson Colocando a Epson Série G no topo da sua classe. |
oferece a vocé amplo poder de escolha. g

Sao mais de 200 modelos disponiveis : S

nos tamanhos de 175 - 1.000 mm de
alcance e carga util de até 20 kg. A

Epson certamente tem o modelo e a Robds Série RS
configuragao que vocé precisa para sua Os Robos da Série RS, uma exclusividade da EPSON,
préxima aplicagao. s&o os mais flexiveis disponiveis no mercado hoje. Com
capacidade de alcancar atras e passar por baixo de si .

mesmos, os Robos Série RS conseguem utilizar toda a
area de trabalho abaixo do brago. Como resultado, nao ha e
espaco perdido no centro de cobertura do trabalho. '

Robos Série LS Robos 6 Eixos

A Série LS traz um conjunto de oportunidades para os . . . . ~
: 5 % O corpo SlimLine e eixo de inclinagao

fabricantes que buscam solucao de automacéo a custo compacto no pulso dos Robds Epson 6 Eixos

reduzido, oferecendo alto desempenho e a grande permitem maior alcance de movimento e
confiabilidade que nossos usuarios ja esperam da Epson, menos restricoes mecanicas. Capazes de : N . o -
mas a um custo menor. Os Robds Séries LS foram chegar facilmente em espacos de trabalho - Robos 6 Eixos Série C e Série S

confinados e restritos de muitos angulos com Novo e exclusivo SlimLine design
movimento suave, os Rob6s Epson Série C
e Série S sao os mais flexiveis Robos 6 Eixos
disponiveis no mercado atualmente.

criados como uma solucao de custo reduzido para as
fabricas que procuram bom preco, sem abrir mao do Os Rob6s Compactos de 6 Eixos da Série C lideram
desempenho. a industria sendo os melhores de sua classe em
precisao e tempo de ciclo. Eles sao Robos de alta
velocidade que fornecem um desempenho superior

para aplicagdes mais exigentes e complexas.

Os Rob0os 6 Eixos da Série S sao de alta velocidade
e, com médio alcance, ocupam pouco espaco e
possuem alta flexibilidade.

Robos 6 Eixos Controladores de Robds

Robds SCARA
Série G Série LS Série RS Série C Série S

Opcoes de Sistema

Gi1 G3 G6 G1 0/G20 LS3/LSG RS3/RS4 C3 S5 * Opcoes de Controladores de

RC620+ Robés
* Opcoes de Software
03 03 03 Bl P i [T [ o3 B [P A [T 04 03 03 il 10 03 [P i [T RC180 + Opges de Manipulador de obs
RC90 * Opgao de Sistema
MAX1/ 1_5Kg MAX3K9 MAXGKg MAX1O/ 20K9 MAX3/ 6K9 MAX3/ 4K9 MAXSKQ MAX5K9 * Tabela de Referéncia Rapida
P5-6

Clean type/Modelo Limpo Clean type/Modelo Limpo . . Table top mount/Montagem Wall mount/Montagem Ceiling mount/ Wall/ceiling
03 ISO 03 (Class 10 equiv.) 04 ISO 04 (Class 100 equiv.) . Modalo de Protegdo IP54 . Modelo de Protegdo P65 T em Mesa em Parede C Montagem em Teto multi-layout mount/

Supressao ESD Montagem em
Parede e Teto com
multilayout




H Dimensdes externas (montagem em mesa)
Modelo padréao

Robos SCARA Série G
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3 6-0 6.5 orificio de passagem >
Lider da indéstria em SCARA Mini 1 >
m B Comprimento de braco de 175 a 225 mm |
: B Ultracompacto, porém extremamente poderoso — |
| 1 a :
1 : i
e H Disponivel em modelo de 3 ou 4 eixos \ \ 3 |
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M5 175 90 ou ma.s_[ 72 41.5] 175 90 ou ma\s‘
72 espaco ! espaco
para cabos 3 *Margem de curso até a parada mecanica para cabos
*Margem de curso até a parada mecanica 3
3 2x2-M4 6 125 10.5+0.05
v pro%ﬁ%ide ; = . 3 profundidadg 39.5+0.05 @)
5 39.5+0.05 | T 4000 - o)
« T 400 — i 2 S 2.4 oo S
g ~ S 2-@4 oo i = ,CTET OF =
h B Especificacoes AT | | eommaseees ; Sl | |fFounadaces 5
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G1-171* | G121 | 61-171*Z 612217 | : T ! ; I =
i I\ [0}
Tipo de montagem Mesa Mesa SR SR - ! A — 5 n
Comprimento do brago Bragosn°1, 2 175 mm 225mm 175 mm 225mm B 110+0.05 2 } @400 110-0.05 2 Q
Juntas n®1, 2 2630 mm/s 3000 mm/s 2630 mm/s 3000 mm/s 450 & : g @
o n = N | Referéncia do orificio de passagem Py
Maxima velocidade de operagao Juntan®3 1200 mm/s 1200 mm/s Referéncia do orificio de passagem ; (vista a partir da parte inferior da base) o
Juntano 4 3000 graus/s _ (vista a partir da parte inferior da base) 8:
Peso (cabos ndo inclusos) 8kg 8kg ; @]
Juntas n° 1, 2 +0,005 mm +0.008 mm +0.005 mm +0,008 mm . 3 [ I
n Repetibilidade Juntan®3 +0.01 mm +0.01 mm 1 mm corte reto &L%U% @} | 1 mm cortereto. -
Juntan® 4 +0.01 graus - E— 1Y ! g
I — i I PPN )
Juntan®1 +125 graus +125 graus © 0 Jsi =
A 2 +140 graus +152 graus +135 graus +135 graus Shdanerede s 3 [ @807 gambio do i
i = = - - difldismetiolde G1_1718 | @116 diametro d 61_171CS
Modelo sala limpa (+140 graus) (149 graus) (123 graus) (+132 graus) SarstalecATica -m : arade‘lanT:c;;on\CZ -m
o . ) (Cleanroom model) a 75 125 i P a 75 125
Maxima amplitude de movimento Curso Z Detalhe “A” : : : Detalhe “A” . .
LIS . 100 mm 100 mm (posigao do ponto de calibragao b Max.515 Max. 545 0 (posigéo do ponto de calibragao b Max. 515 Max. 545 O
. - Modelo sala limpa (80 mm) (80 mm) das juntas n° 3 e 4) | das juntas n° 3 e 4) o
(Cleanroom model) | “8z
Juntan® 4 +360 graus - ‘ [0}
Carga Nominal 0.5kg 0.5kg g
1 Visima - e M Amplitude de movimento (montagem em mesa) | NI SN T | ©
Tempo padréo de ciclo” 0.29 seg 0.30 seg .29 seg .30 seg n
G1-171S G1-171c G1-171SZ G1-171CZ mm @
Junta n® 4 — momento de inércia Nominal 0.0003 kgem? - o Comprimento do brago 7y
itido™ axi om? = 75 125 75 125
permitido Méxima 0.004 kgem T T T n° 1 (mm) CBD
Juntan®1 h-g Comprimento do brago Q
; Juntan®?2 : ; n° 2 (mm) 100 100 100 100
Consumo de energia dos motores = Todas as juntas: 50 W > ®
Juntan®3 ® s f Amplitude de movimento 64.3 59.6 64.8 70.9 86.4 89.2 94.4
Juntan®4 ) o ; .
a Amplitude de movimento
Junta n® 3 — forca de insergao 50N Ve daj'l)lrlta 1 (graus) 125 125 125
Linhas elétricas 24Pin (D-Sub 9+D-sub 15) A ¢ Amplitude de movimento
Linhas pneumaticas g4 mmx1, 96 mmx2 \% \ ?’, S dajunta n° 2 (graus) i 2 L &3 iz
Ambiente de instalagao Padrao/Sala limpa™ & ESD o M- N B e Area de parada mecanica  60.4 62.6 52.8 56.2 69.2 825
Controladores disponiveis RC180, RC620+ 9 A / b Juntan® 1 - angulo de
Padroes de seguranca Conformidade CE, ANSI/RIA15.06-1999 ] | 3 batida 3 3 3
125 Parada mecanica (graus)

*1: 0 tempo de ciclo com base no movimento de ida e volta (100 mm horizontal, vertical 25 mm) com 0,5 kg de carga til (caminhos coordenados e otimizados para velocidade maxima). d Juntan®1 - angulo de
*2: Quando o centro de gravidade de carga esté alinhado com a Junta n ° 4; se nao alinhado com a Junta n ° 4, definir os pardmetros usando o comando de inércia. batida 8 4 5 13 3
*3: Em conformidade com a ISO Classe 3 (IS014644-1) e a antiga Classe 10 (menos de 10 particulas de 0,1 um por 28.317 cm?: 1cft) padrdes de sala limpa (cleanroom standards). Parada mecanica (graus)




B Dimensdes externas (montagem em mesa) G3-251/G3-301/G3-351

Modelo padrao Modelo sala limpa (cleanroom model)

[Unidade: mm]

| v
i \Y4
425 130 a ‘ 169 425 130 ) a 169 g
2-M3 32,5 g 2M3 325 o o
profundidade < 2-M 5 prpfundidade 10 ! brfundidade 8 }—— 2-M 5 profyndidade 10 8’
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Compacto, ultrapoderoso e de baixo custo - 3 9o /0 §
| 4-09 3 ‘ | T 4-@9
m ] 2-09 : ‘ 67 [\ 2-99
. 0 ' A
B Comprimento dos bracos de 250 a 350 mm| 3 4
: B Lider da classe em tempo de ciclo e precisILo |
I B O melhor da classe em amplitude de movimento :
° . 230
; 1 (on
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M Especificagoes | ) g
0 : =
“ | G325 | G301 | G3-351 | B . | | ol '}
Tipo de montagem Mesa Mesa Maltipla™ Mesa Maltipla™ e ! . = \ 3 3| 1 (@)
Comprimento do brago Bragosn° 1, 2 250 mm 300 mm 350 mm ar L ; : | & g
0 T © ' . ' —
Méxima velocidade de Juntas i 1,2 3550 mm/s 3950 mm/s 4350 mm/s 4 u*ﬁ[ of [s15] 127 | | 3 3
Operagéo Juntan®3 1100 mm/s o 86 90 ou mais ' 1 ‘ Q_)
Juntan® 4 3000 graus/s < espaco } L 86 90 ou mais Q
Peso (cabos nao inclusos) 14 kg Raralcabes 3 = espaco )
Juntasn®1,2 +0.008 mm +0.01 mm +0.01 mm *Margem de curso até a parada mecanica ; *Margem de curso até a parada mecanica para cabos 8
Repetibilidade Juntan®3 +0.01 mm |
Juntan®4 +0.005 graus 3 %
Juntan®1 +140 graus +140 graus +115 graus +140 graus +120 graus 3 P
Reto Junta n°® 2 Modelo sala +141 graus +142 graus +135 graus +142 graus 3 o
limpa (cleanroom model) (137 graus) (=141 graus) (x135 graus) (x142 graus) i 8:
Junta n® 1 méo direita - -125~150 graus - -110~165 graus -105~130 graus | (7]
Méo esquerda - -150~125 graus - -165~110 graus -130~105 graus |
0 1 irei '
pman 2mao dreita ) 135~150 graus ~ A20~165graus  -120~160 graus 3
Maxima amplitude  Curvado - moc?el (-135~145 graus) (-120~160 graus) (-120~150 graus) |
de movimento I(VI = ) }
e Ieilmpa _ -150~135 graus _ -165~120 graus -160~120 graus 1
(cleanroom model) (-145~135 graus) (-160~120 graus) (-150~120 graus) - LJFJ 525 126 4005 3
Juntan®3 150 mm 6 §0°% orificip de passagem ! 126 +0.05 o
BRI Modelo sala limpa (120 mm) y o I ‘? | o 6 goor S
. - St (cleanroom model) 1 mm corte reto < e | N orificio de " o )
Juntan®4 +360 graus orificio conico @3, 90°__ | = : : 1 mm corte reto passagem¢ Oi; & = 81
Carga Nominal 1kg gi €l % torificio conico @3, 90° - T 9 [72]
9 Maxima 3kg — o 3 3 A % =
Tempo de ciclo padrao™ 0.36 seg 0.37 seg 0.37 seg @ max. @11 orificio de passagem <] e } i - ) n
Junta n® 4 — momento de Nominal 0.005 kgem2 |l G116 h7 diametro do eixo o | &— gfg h%‘éoggtcr\s 35 gizsagcm &
inércia permitido™ Maxima 0.05 kgem? ——=—— @30 didmetro mecanico ___@6HT (7 : @30 diametro mecéanico E‘-D.-
Juntan®1 200W orificio de passagem g orificio de 3
Consumo de energia dos Juntan® 2 150 W } e \Y
motores Juntan°3 150 W Detalhe “A” (posigao do ponto de calibragao das Referéncia do orificio de passagem (vista a Detalhe “A” (posicao do ponto de calibragao das  Referéncia do orificio de passagem (vista
Juntan® 4 150 W Juntasn°3e4) partir da parte inferior da base) Juntasn®3 e 4) a partir da parte inferior da base)
Junta n® 3 —forca de insergao 150N
Linhas elétricas 15Pin (D-Sub) }
Linhas pneuméticas o4 mm>xd, 86 mmx2 || 632515 | 633015 | 633515 | | || 63251C | 63301C | 63.350C |
Ambiente de instalagéo Padrao/Sala limpa™ & ESD 2 120 0 220 } d 120 @ 220

b Méx. 545 Méx. 575 Méx. 595 b Méx. 545 Méax. 575 Méx. 595

Controladores disponiveis
Padroes de seguranca

RC180, RC620+
Conformidade CE, ANSI/RIA15.06-1999

*1: Pode ser montado na parede ou no teto.

*2: Tempo de ciclo com base no movimento de ida e volta (300 mm horizontal, vertical 25 mm) com carga de 1 kg (caminhos coordenados e otimizados para velocidade maxima).

*3: Quando centro de gravidade de carga esta alinhado com a junta n © 4; se nao estiver alinhado com a junta n © 4, definir os parametros usando comando de inércia.

*4: De acordo com a norma IS0 Classe 3 (1IS014644-1) e com a antiga Classe 10 (menos de 10 particulas de 0,1 um por 28.317 cm3: 1cft) padrdes de sala limpa (cleanroom standards).




M Dimensdes externas (montagem miiltipla) G3-301/G3-351 [Unidade: mm] B Amplitude de movimento (montagem em mesa) [Unidade: mm]

Configuracéo padrao Modelo sala limpa (cleanroom model)
Brago reto ot
120 170 220

! ~
g Comprimento do brago n® 1 (mm) .
42.5 130 ) a 139 42.5 130 a 139 h-g Comprimento do brago n® 2 (mm) 130 130 130 -
el o5 3 e 5158 f Amplitude de movimento 84 92 104.8 1074 142.3 146.6 o
8 6 500? prytundidade 62" a Amplitude de movimento da Junta n° 1 (graus) 140 o
rificio de passagem ! 8 prificio de passagem o
| | | OO(I) i © ¢ Amplitude de movimento da Junta n° 2 (graus) 141 137 142 141 142 (7]
; RE;_T; ﬁ - &1 ¢ Area de parada mecanica 79.3 96.2 134.2 8
ele 1 +7,7,L,, © o Hs 8 g § © sl 9l 2 § b Junta n° 1 angulo de impacto de parada mecénica (graus) 2 >
© 5@ ! T unta n° 2 angulo de impacto de parada mecanica (graus, . ! d . !
@ dJi P2 lo d d d ( ) 2.3 6.3 3.8 4.8 3.8
%—9 0
@6 H7 (1°°?) [ ~N689_ 6-09 Modelo Brago curvado a esquerda
73 47124 112 ! orificio de passagem 73 47p0 112 .
158 ! 158 n Comprimento do braco n°® 1 (mm) 170 220
p-n Comprimento do brago n® 2 (mm) 130 130
3 m,j Amplitude de movimento 120.7, 86.8 191.6, 100.3 191.6, 107.5
) a,c Amplitude de movimento da Junta n°® 1 (graus) 150, 125 165, 110
ph e,g Amplitude de movimento da Junta n°® 2 (graus) 150, 135 145,135 165, 120 165, 120
3 bi h,k Area de parada mecanica 79.5,113.2 97.0,183.0 97.0, 184.2
b,d Junta n® 1 &ngulo de impacto de parada mecanica (graus) 3,6 54 Py
= f,z Junta n® 2 &ngulo de impacto de parada mecanica (graus) 33, - 8.3,3.8 28,38 78,38 8—
©} i o
. 1 o . - o 3 direi o™
] i = @ raco curvado a aireita
7.8 ! 2 o7, 8 Modelo ¢
N 23 | 3¢ | 63-301SR | 63301CR | 633515-R | G3-351C-R | m
[}

- - @ 8" g o ; @ 84° g n Comprimento do brago n® 1 (mm) 170 220 é
- e L ; o ' S - = = p-n Comprimento do brago n° 2 (mm) 130 130 2
3 o jL N 3 o TL 77777 1°] ° m,j Amplitude de movimento 120.7,86.8 1916, 100.3 191.6, 107.5

2 I § m I 2 a,c Amplitude de movimento da Junta n® 1 (graus) 125, 150 110, 165
0 © = 1 CH— o L (@l l EN— e,g Amplitude de movimento da Junta n® 2 (graus) 135, 150 135, 145 120, 165 120, 160
— f 1 I Imll; T 1 =
2 H ‘ ! Slw H ‘ h,k Area de parada mecénica 79.5,113.2 97.0,183.0 97.0,184.2
N ! Oé ! b,d Junta n® 1 &ngulo de impacto de parada mecanica (graus) 6,3 4,5
! *Margem de curso até a *Margem de curso até a f,z Junta n® 2 angulo de impacto de parada mecanica (graus) 33, - 33,83 3.8,2.8 38,78
3 ‘ parada mecanica ! parada mecanica
| | o
= 3 H Amplitude de movimento (montagem miiltipla) [Unidade: mm] =1
3 3 o
1 T | S
1 rago reto
‘ Modelo
| Brag:o reto G3-301SM/CM G3-351SM/CM -01
‘ ; T G3-351SM ; ) 9]
' g Comprimento do brago n® 1 (mm) 170 220 (2]
i . ] h-g Comprimento do brago n° 2 (mm) 130 130 CQD_
e 28 f Amplitude de movimento 120.7 142.3 -
. 1 mm Cogg 'g(t)? Y = a Amplitude de movimento da Junta n° 1 (graus) 115 120 o)
orificio conico 3, gg =4 1 mm corte reto | ¢ Amplitude de movimento da Junta n® 2 (graus) 135 142 8:
. ) | orificio cénico &3, 90 = e Area de parada mecanica 112 134.2 »
i BT orfieio de passagers = b Junta n® 1 &ngulo de impacto de parada mecanica (graus) 4
@16 h7 diametro do eixo 1 max. @11 orificio de passagem
@30 diametro mecanico [ 316 h7 diametro do eixo d Junta n® 2 angulo de impacto de parada mecanica (graus) 3.8
i | @30 diametro mecanico
Detalhe “A” (posi¢ao do ponto de calibracao das Detalhe “A” (posicao do ponto de calibracao das
el el Hates
é) n Comprimento do brago n° 1 (mm) 220 O
4-@9 E p-n Comprimento do brago n® 2 (mm) 130 ko]
ﬁﬁ 3 m,j Amplitude de movimento 191.9,107.5 191.9, 125.6 "8z
50012 c ! ° - -
gﬂﬁcwo de LT : L % 4059 g a,c Amplitude de movimento da Junta n® 1 (graus) 130, 105 8
passagem \b (€] | @ JF b 1 ! 8.9 e,g Amplitude de movimento da Junta n° 2 (graus) 160, 120 150, 120 a
' 0.012} P=alite} .
- 3*} “F a ggrmz‘é“de ) Se h,k Area de parada mecanica 103.3, 183.0 @
~ . I i - - =
i ! passagem % kS ;‘ b,d Junta n® 1 &ngulo de impacto de parada mecanica (graus) &3, 2,5 g
T «©
< (] ! @ 4} S I e R i = f,z Junta n® 2 angulo de impacto de parada mecanica (graus) 28,38 12.8,3.8 FD..
: | | + { 3
| & o
| t B do a direit
T i raco curvado a aireita
174 | Modelo i
; G | cessonn |
Referéncia do orificio de passagem (vista a 174 n Comprimento do brago n® 1 (mm) 290
partirda parte inferior da base) Referéncia do orificio de passagem (vista a p-n Comprimento do brago n° 2 (mm) 130
' partir da parte inferior da base) - = -
! m,j Amplitude de movimento 191.9, 107.5 191.9, 125.6
-mm -m 63_351CM a,c Amplitude de movimento da Junta n® 1 (graus) 105, 130
a 170 290 a 170 290 eg /-}mplitude de movimento da Junta n° 2 (graus) 120, 160 120, 150
b Max. 410 Méx. 450 b Méax. 410 Max. 450 h,k Area de parada mecénica 103.3, 183.0
D b,d Junta n® 1 &ngulo de impacto de parada mecanica (graus) 8, 8.8 5,2
f,z Junta n® 2 &ngulo de impacto de parada mecanica (graus) 3.8,2.8 3.8,12.8

11



M Dimensoes externas (montagem em mesa) G6-45/66-55/G6-65 (Uridade: mim]

Modelo padrao Modelo sala limpa (cleanroom model)

52 250 a 165.5 52 2§OM a 165.5 o~
i -M4 2160
‘ ‘ — ‘ — ] rofundidade 1 T 2 N
: } : /] i )
° ' <o r T ol2|e
SRR N EEE 3R 2 5)8|2 g
I o >
2-M4 At Z : 4-@ 11 ) D
profundidade 11 B [ 110 ‘ 18 w© ! —_ “10 15 © »
150 [[15 e 1 15)| 150 |15 2-M5 o
T profundidade 10 ' 180 profundidade 10 >
| & 238
: o | <] T 9
Compacto, alta velocidade e poténcia = & 238 i
II # - SZ: i
B Comprimento dos bragos de 450 a 650 mm | ) : il : .
| 13
: B Braco com alta rigidez = ultra-alta velocidadef : 0
1 0|
L | ;; | 2
B Melhor em amplitude de movimento da classe N !
! = = ! ©
A o & A or & i) | T = il
| o] — sl : A =L |
— N R e —_ | 3= [N E | P
: o
a - ' 8'
— [T} ' Q [to} >
3 a0 = =1 1 > © 8 (72}
1 ™) pa
& N ; . Wel s ) ®
~ o I i & gl E-I
== | 1\ = S é
*Margem de curso até a parada mecanica 90 ou mais i *Margem de curso até a parada mecanica QOL—Jou I (2]
€spaco para ! espacgo para
cabos | cabos
\ | 3
< i
] N l
1 te ret ‘ I I ‘
mm corte reto = 0
orificio conico :rj‘r\ = 3
24,90 A\ = ! 1 mm corte reto
“ . . ) ﬁ%{ :g¥ b i orificio cénico
. EspeCIfIGa[}OES ﬁf méax. @14 orificio de passagem ! @4, 90° o] g%% g)
| @20 h7 diametro do eixo | ‘ ‘ ) ) S
| G645 [ G655 |  G6-65" | 240 diametro de parada mecénica | méx. 014 orficio de passagem 5
Tipo de montagem Mesa Teto Parede Mesa Teto Parede Mesa Teto Parede : oo do oo 4 o
P ’ 5 Detalhe “A” (posigao do ponto de calibragéo das @40 diametro de parada mecanica [Y)
Comprimento do Bgagos n°t, 450 mm BRI 650 mm Juntas n®3 e 4) ! Detalhe “A” (posigao do ponto de calibragao das 8—
braco n°2 i Juntasn® 3 e 4) =
= i
. , i 6440 mm/s 7170 mm/s Z900im’s : &
Maxima velocidade  n°2 ; a
de operagao Juntan®3 G6-**1**=1100 mm/s / G6-**3**=2350 mm/s 3 o)
Juntan® 4 2400 graus/s | g || G6-45*C | G6-55*C | G6-65*C | )
Peso (cabos nao inclusos) 27 kg 29kg 27 kg 29kg 28kg 29.5Kkg ! ~ \\% a 200 300 400 Fo)
Juntas n° 1, ! = [ [ G6-**1C | G6-**3C | o
+0.015 mm i 8 O
Repetibilidad n°2 ; = A a 150 330 2
epetibilidade Juntan°3 +001 mm ! a b 116 -34
] re] c 792 942
Juntan®4 +0.005 graus @6 H7 (;002) 1 @6 H7 (5°°1?) 75+0.05
Juntan®1 +152 graus +120 graus =105 graus +152 graus +135 graus +152 graus +148 graus
Z:0~-27g(|)rr:lz: +147.5 Referéncia do orificio de passagem (vista a Referéncia do orificio de passagem (vista a
0 i inferi : tird te inferior da b
Maxima amplitude de Juntan®2 7:-970~-330mm=145 +130 graus +147.5 graus partir da parte inferior da base) : partir da parte inferior da base)
movimento graus :
Juntan® 3 G6-**1**=180 mm / G6-**3**=330 mm (especificacdo de ambiente € modelo padrao) 0
G6-**1**=180 mm / G6-**3**=300 mm (a especificacdo de ambiente é modelo sala limpa ou protegido) O
1 Juntan°® 4 +360 graus :8
Nominal 1kg . . .
Carga : H Amplitude de movimento (montagem em mesa) 3
Maxima 3kg 72}
Tempo de ciclo padrao™ 0.33 seg 0.36 seg 0.38 seg a
#Jgrtr?err];oé‘d_e inércia S o0tgem Modelo . Montagememmesa | g
permitido™ Maxima 012 kgem? hses 66-45*5/D G6-45*C/P/D foles | G655+ | &
Juntan® 1 400W ) a Comprimento do braco n® 1 (mm) 200 300 400 FD"
Consumo de energia  Junta n® 2 400W b Comprimento do brago n® 2 (mm) 250 g
dos motores Juntan®3 200W ) ) 7:0~-270 134.8 7:0~-240 134.8
5 ¢ Amplitude de movimento 161.2 232
Juntan® 4 100 W Z:-270~-330 143.5 2:-240~-300 153.9
Junta n°® 3 —forga de insergao 150N d Amplitude de movimento de Junta n® 1 (graus) 152
Linhas elétricas 15Pin (D-Sub), 9Pin (D-sub) Z:0~-270 147.5 7:0~-240 147.5
i ati e Amplitude de movimento de Junta n® 2 (graus 147.5
bt do ntagio T S ° " s ws oz e
Controladores disponiveis RC180, RC620+ fArea de nparada meca'_"ca 1244 1338 2075
Padrées de seguranga Conformidade CE, ANSI/RIA15.06-1999 AT é‘:gl‘j's‘; DD (R 35
, _ _ Z:0~-270 3 Z:0~-240 3
h Amplitude de movimento da junta n® 2 (graus) 6.3
7:-270~-330 55 7:-240~-300 8.5

*1: Tempo de ciclo com base no movimento de ida e volta (300 mm horizontal, vertical 25 mm) com carga de 1 kg (caminhos coordenados e otimizados para velocidade méaxima).

*2: Quando centro de gravidade de carga esta alinhado com a junta n © 4; se nao estiver alinhado com a junta n © 4, definir os pardmetros usando comando de inércia.

*3: De acordo com a norma ISO Classe 3 (IS014644-1) e com a antiga Classe 10 (menos de 10 particulas de 0,1 um por 28.317 cm3: 1cft) padrées de sala limpa (cleanroom standards).
*4: G6-*** D * tipo protegido com opcionais em conformidade com IP54; G6-*** P * esta em conformidade com IP65.
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B Dimensdes externas (montagem em teto) (6-45/G6-55/G6-65 [Unidade: mm] M Dimensoes externas (montagem em parede) [Unidade: mm]

\- J max. @14 orificio de passagem
@20 h7 diametro do eixo
@40 diametro de parada mecanica

39.8

14) 24
38

@20 h7 diametro do eixo Detalhe “B”
% S @40 diametro de parada mecéanica

2-M5
15proﬂmdwdade 10

° 2-M5

\
1 mm corte reto T
q

orificio conico °

j=)
@4, 90 > .
2] ﬁ} = Detalhe “B”

L _méx. @14 orificio de passagem
@20 h7 diametro do eixo

rofundidade 10
18

sy

1 mm corte reto
orificio conico
@4, 90°

T 2P Detalhe “B”

2]

SQQOY 8p S8Iope|oJju0)

Modelo padrao : Modelo sala limpa (cleanroom model) Modelo padréo ; Modelo sala limpa (cleanroom model)
: 3 -
: 52| 250 1 a 1 52 250 a v
: ( ‘ : 2-M4
52 250 a 165.5 ] 52 250 a 165.5 ] rofundidade 11 o)
6 500 : 2-M4 65007 : )
“ i rofundidade 11 0 F{gi af i N = N T| o
0 : = - Ose” : - Oge’
© ' o AT ' o
1Y | - T \k : 7
! | olo x !
3 % \ —% ols 3 S @ ?%g@ J 5 rolfce profundidade 11 : 8
- Wl oes }9 = = | = X !
— X ] o A | -
O B At : = 3 :
2-M4 ol TS, ! 26 H7 (07 & - i B
profundidade 11 00k ‘ - ! °°9) o/ |l75+005 - ! 3{ 238
Ly | = 0
26 H7 (6°) / 1 150 |15 \4-11 ! 1 150 [|15 | ; w
180 : == & 238 : N
i . - 2= i . BE_
1 il - 1 N
| 8 | B N
90 ou mais 1 & @38 90 ou mais % : e
1 < N 1
5 espago . | espago o8 | &
Y para cabos i ara cabos 1
038 ' ) p © J [ i ool ﬁy
¥ o | <! © | = | © |
jlr ! : . - - 5 | — - "3 : | = 5 | e
T:r & [ ] ol & i il = I i il i P}
: Io 9 W I 1 R i i
B EE] : r =Y A L ) ‘ ol A, U ) e)
1 B 1 S oy
o S 3 el 8 f i T &
o) ® | s 3 B | B (2]
el ' Ke) '
o & I < ml | el »
’ ‘ | LUJ *Margem de curso até a parada mecéanica i L‘ ’J *Margem de curso até a parada mecanica m
4 = = o} 3 © = y L - t'\li 3 & ;
x A—s mi im © ' ﬁﬂ = W 0 <~ i e 8
e '} ~. ' 5 '
iy 3 . i ] © |
' < '
1 ! | !
= B : B :
1 < 1
1 L|_r *Margem de curso até a parada mecéanica ] U *Margem de curso até a parada mecéanica ﬂ \ 0
& | 1 < - 1
i * N o g
< | . \ =79 | f:
! 1 mm corte reto — !
! orificio cénico o‘ <‘1)\ = ﬁ ' = 3
: @4,90° o d 1 mm corte reto !
! o] T 4 q ) 2-M5 : orificio conico o.M5
i — profundidade 10 : 24,90° N\ Sroiindidade
| | 3 “ ‘ max. @14 orificio de passagem L&Eﬁ 3 280ro Qncicacell
1 ! :

@40 diametro de parada mecéanica u,fméx @14 orificio de passagem 90 ou mais 90 ou mais
PSS b espago para espago para
Detalhe “A” (posigao do ponto de calibragao 20 h7 diametro do eixo . cabos .
das Juntas n° 3 e 4) @40 diametro de parada mecanica 4 ° ° 4 "
Detalhe “A” (posigao do ponto de calibragao e
das Juntas n° 3 e 4) 3 9l
g" 6-210 g 2 6-210
@eHTN, 3 | @eH?
Y s + iy
S = i | ©
|| 66-45*SR | G6-55*SR | G6-65*SR | || 66-45*CR | G6-55*CR | G6-65*CR | 4o “ Lo R
a 200 300 400 a 200 300 400 s
g (o)
" G6-**1SR | G6-**3SR | ™| G6-**1CR | G6-**3CR | = Eg || 66-45*SW | G6-55*SW | G6-65*SW | « || G6-45*CW [ 66-55"CW | G6-65*CW |
a 180 330 a 150 300 % a 200 300 400 a 200 300 400
b -9 141 b9 249 190 [ 1 G6-**1SW_| G6-+*35W | [ [ 66-**1CW | G6-**3CW o
c 385 535 ¢ 526 676 210 190 9
a 180 330 il a 150 300 0
Referéncia do orificio de passagem (vistaa | D -9 141 b 99 249 (el
partir da parte inferior da base) c 385 535 Referéncia do orificio de passagem (vistaa ¢ 526 676 [0}
partir da parte inferior da base) »
Q
(0]
@,
H Amplitude de movimento (montagem em teto) H Amplitude de movimento (montagem em parede) CBD
Q
(36:55:5R Montagem em teto G6-55*SW Montagem em parede
Modelo _55* Modelo _55*
e (e G6-55*SR/DR 1 AL G655 swow | 66-55"CW/PW/OW
4 a foles foles
h hf a Comprimento do brago n® 1 (mm) 200 300 400 a Comprimento do brago n® 1 (mm) 200 300 400
< P b Comprimento do brago n® 2 (mm) 250 b Comprimento do brago n°® 2 (mm) 250
(=)
& ¢ Amplitude de movimento 195.5 161.2 1721 232 ¢ Amplitude de movimento 195.5 161.2 17241 232
d Amplitude de movimento da Junta n® 1 (graus) 120 152 d Amplitude de movimento da Junta n° 1 (graus) 105 135
e Amplitude de movimento da Junta n°® 2 (graus) 130 147.5 145 147.5 e Amplitude de movimento da Junta n® 2 (graus) 130 147.5 145 147.5
o] f Area de parada mecanica 182.4 146.8 207.5 f Area de parada mecanica 182.4 146.8 207.5
g g g Junta n® 1 @ngulo de impacto de parada 55 35 9 330 g Junta n® 1 angulo de impacto de parada 35 75
mecanica (graus) : : mecéanica (graus) : :
h Junta n° 2 angulo de impacto de parada h Junta n° 2 angulo de impacto de parada
mecénica (graus) 25 8 & 83 mecanica (graus) 8 82 B 83
15



Mais poder de escolha

Robos SCABA Série G

10

Alta rigidez = ultra-alta velocidade
+ carga pesada

B Comprimento dos bracos 650-850 mm

B Vibracao residual reduzida para taxas de
aceleracao/desaceleracao mais rapidas

o0

N

Longo alcance e carga pesada

B Comprimento dos bragos 850-1.000 mm

B_0O design monocoque proporciona rigidez

superior durante comprimentos mais longos

B Especificacoes

| G10-65** | 0/20-85*** _____G20-A0**+ |

Tipo de montagem Mesa Teto Parede Mesa Teto Parede Mesa Teto Parede
il 0
Comprimento do Bragosn° 1, 650 mm 850 mm 1000 mm
brago n°2
Juntas n° 1

! 8800 mm/s 11000 mm/s 11500 mm/s
Maxima velocidade  n°?2 / / /
de operacao Juntan®3 G10/20-**1**=1100 mm/s/G10/20-**4**=2350 mm/s

Juntan® 4 2400 graus/s G10=2400 graus/s/G20=1700 graus/s 1700 graus/s
Peso (cabos ndo inclusos) 46 kg 51 kg 48 kg 53 kg 50 kg 55 kg
0
#,'"ztas e, +0,025 mm
Repetibilidade Juntan®3 +0.01 mm
Juntan® 4 +0.005 graus
Juntan®1 +152 graus +107 graus +152 graus +107 graus +152 graus +107 graus
Juntan® 2 +152.5 graus +130 graus +152.5 graus (=122.5 graus)*  *:fole  Z:-360 ~-390 G10/20**1**/G10/20**4**=+151

Méxima amplitude de graus(122.5 graus)* (a especificagao de ambiente € modelo sala limpa ou protegido)

movimento Junta n® 3 G10/20-**1**=180 mm / G10/20-**4**=420mm (especificagio de ambiente 6 modelo padrio)
G10/20-**1**=150 mm / G10/20-**4**=390mm (a especificacdo de ambiente & modelo sala limpa ou protegido)

Juntan® 4 +360 graus

o Nominal 5kg G10=5 kg/G20=10 kg 10kg
Maxima 10kg G10=10 kg/G20=20 kg 20 kg

Tempo de ciclo padrao™ 0.34 seg 0.37 seg 0.42 seg

Juntan®4 - Nominal 0.02 kgem? G10=0.02 kg*m?/G20=0.05 kgem? 0.05 kgem?

g:)rmﬁ?;g.ge NTCRd \1axima 0.25 kgem? G10=0.25 kgem?/G20=0.45 kgem? 0.45 kgem?
Juntan® 1 750 W

Consumo de energia  Juntan® 2 600 W

dos motores Juntan®3 400 W
Juntan® 4 150 W

Junta n® 3 —forca de insergéo 250N

Linhas elétricas 15Pin (D-Sub), 9Pin (D-sub)

Linhas pneumaticas ®4mmx2, ®6 mmx2

G10-65/G1

-85/G20-A0

[Unidade: mm]

H Dimensdes externas (montagem em mesa)
Modelo padréao

Modelo sala limpa (cleanroom model)

146
R

e

55.5 400 a 179 2-M8 1 555 400 a 179
2-Ni4 go00 118 19| /& Profundidade 16 1 24 o200 [118 19 g
T ! 1T
profundidade = i profundidade 11 I~
s o 0 T
| :T ololo i :T olo| d
el RN | i
A = | L7 L
. = | 4-016 4 =
20 200 20 « ' 20 200 20 \N 2-M8
240 0 240 profundidade 16
0 5 938
@39.5 i — 4
b [] :
S
© IT :
8 /é i 2
: o
of | ] | i |
Aa%?.:y—ow 7 - : e .
A ‘Wﬂ‘ ! - &k i
: o q
o @ © : - 00'
re] 1L 0 i o[
? b g 2 : 2 3 B
| ™) , W o] o)
© i ke .
L i 8
ol i xL
*Margem de curso até a parada mecanica SIET L i *Margem de curso até a parada mecanica SIS
espago ! espaco
para cabos 1 para cabos
ML ¢ 3
3 : 2
1 mm corte reto \ L] = ' o
orificio conico o] 1 ol 9
. I <
@4, 90 EV — gl i 1 mm corte reto
*‘* ‘ i orificio cénico [
max. @18 orificio de passagem ' @4, 90° o 212
LGl DI ; *L [ mLiéIx @18 orificio de passagem
- — @39.5 d.\ame}ro de parada mecanica 3 @20 h7 diametro do eixo
Detalhe “A” (posigao do ponto de calibragao das ! —— (39,5 didmetro de parada mecanica
juntasn®3 e 4) i wpn i . .
' Detalhe “A” (posigao do ponto de calibragao das
! juntasn®3 e 4)
@6(“U UM) i @6(’)‘ L“/’)
)
\\ Els_._ :
== [ | G10-65*S [G10/20-85*S| G20-A0*S [N ST [ | G10-65*C_|G10/20-85*C| G20-A0*C |
< a 250 450 600 ] 2 a 250 450 600
S 10+0.05 \ 9 100.05
@ @6 (;°012) | | G10/G20-**1S | G10/G20-**4S i (¢ @6 (5°°12) | | G10/G20-**1C [ G10/G20-**4C
a 180 330 0 a 150 390
Referéncia do orificio de passagem (vistaa | D 813.5 1053.5 ! Referéncia do orificio de passagem (vista a b 870.5 1129.5
partir da parte inferior da base) c 213.5 -26.5 ! partir da parte inferior da base) c 205.5 -34.5

l Amplitude de movimento (montagem em mesa)

Montagem em mesa

Ambiente de instalagao
Controladores disponiveis
Padrdes de seguranca

Padrao/Sala limpa™ & ESD/Protecao™
RC180, RC620+
Conformidade CE, ANSI/RIA15.06-1999

G10/20-85** Modelo 610/20-85*
G/PID s
a Comprimento do brago n® 1 (mm) 250 450 600
b Comprimento do brago n°® 2 (mm) 400 400 400
) ’ 2:0 ~-360 207.8
¢ Amplitude de movimento 212.4 207.8 307
7:-360 ~-390  218.3
d Amplitude de movimento da Junta n° 1 (graus) 152 152 152
i ) 7:0 ~ -360 152.5
e Amplitude de movimento da Junta n® 2 (graus) 152.5 152.5 152.5
2:-360 ~ -390 151
f Area de parada mecanica 199.4 183.3 285.4
g Junta n® 1 angulo de impacto de parada 3 3 3
mecanica (graus)
h Junta n° 2 &ngulo de impacto de parada 35 35 2:0 ~-360 35 a5
mecanica (graus) ' ’ 7:-360 ~ -390 5 :

*1: Tempo de ciclo com base no movimento de ida e volta (300 mm horizontal, vertical 25 mm) com carga de 2 kg (caminhos coordenados e otimizados para velocidade méxima).
*2: Quando centro de gravidade de carga esta alinhado com a junta n° 4; se ndo estiver alinhado com a junta n © 4, definir os pardmetros usando comando de inércia.
*3: De acordo com a norma ISO Classe 3 (IS014644-1) e com a antiga Classe 10 (menos de 10 particulas de 0,1 um por 28.317 cm3: 1cft) padrées de sala limpa (cleanroom standards).
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[Unidade: mm] M Dimensdes externas (montagem em parede) [SHUREACHVECRICEVEY [Unidade: mm]

Il Dimensdes externas (montagem em teto)

@6 (00

Modelo padrao Modelo sala limpa (cleanroom model) Modelo padréo Modelo sala limpa (cleanroom model)
55.5 400 a 179 4016 555 400 a ____ 179 v
2-M4 6 3o = 2-M4 6,5°" %

rofundidade 12 o q;:/— X i = /ﬁrofumd\dade " . 4 5 & 5515 4§-OM4

o | / A\ olg _;—é* T / N profundidade 12 2
“q S5 8o 4 cE i —— g
7 *\J \ J = 241N o4
26 (;°79) /| F20+0.09 < 2 *?510 05N\ R 7 ac;J
'?) \4-216 g

240 1 20/ 200 20
240 |
: 3 g 738
. @39.5 i . @39.5 | i
= 1 | 8 te) m 0
I 90 ou mais f T I ! J
i espago g ol 0| | )
para cabos 3 90 ou mais & ! a8
9 ' 9 espago LL@ iy ; =
= 0 para cabos ]
== ' i ! i I |
© B 1 ofL © I % g 1 O & §
1 ™) ' S\ © ' «|
© . ] © © 0 2
& i © - o e B == I i ' i I QJ =
| : g : 3 | | NI 1 | | it 2
s e 1 — . i A ‘m ‘ = 7E::ET . i Lo ’ i ‘m ‘ ‘ —— \F = CN\I 8‘
= N s | N ¥ | ) 1 L= ] 2
! = i i = il o el : ! @
9 B Aﬁﬁ/ L ] = " B q I B o))
| i i L ] 1 « *Margem de curso até a parada mecéanica ] * *Margem de curso até a parada mecanica M
A *Margem de curso até a parada mecénica ' a B © | ; ;
3 B nr *Margem de curso até a parada mecanica 3 8
L 1 — 2-M8 .
ﬁ‘ ﬁ Q ! I || " . | @200 118 37 2-M8
1 mm corte reto i o | R 1 o el [FCIUEIEEEEHAIS |/ profundidade 16
feore ! mee——— : T /ﬁﬂiﬁ F 1l J | ) =)y
orificio conico H OL“ ' o 1 mm corte reto I I = ] = %,
@4, 90° i %ml g 1 mm corte reto - orificio cénico M of s Al '1 mm corte reto jf E|
LI max. @18 orificio de passagem 3 orificio conico = @4, 90 u_}%@ J I A= 3 orificio cénico e =c L L;,j
@20 h7 didmetro do eixo | @4,90 2 fﬁ’@:‘%‘m I max. @18 orificio de passagem 118 BT L 94,90 2] Rl = . i @)
L A o I 1T max. 18 orificio de passagem | - I méx. @18 orificio de passagem o
239.5 didmetro de parada mecanica ' H max orificio de p g @20 h7 diametro do eixo ' @20 h7 diametro do eixo s
e ST S : [ @20 h7 diametro do eixo " . 1 . T
Detalhe “A (Posjﬁz?aiﬂngﬂsﬂzﬂdl;ﬁ calibragao das 3 939.5 didmetro de parada mecénica ﬁii;ﬂzmotro de parada Detalhe “B : ©39.5 diametro de parada Detalhe “B g
] Detalhe “A” (posigao do ponto de calibragao das i mecanica =
i Juntasn°3e4) Detalhe “A” (posicao do ponto de calibragao das i Detalhe “A” (posigao do ponto de calibragao das O]
Juntasn®3 e 4) Juntasn® 3 e 4) 8—
| ! =
: 1 ®
i ] (/)
e 2-MB ! @200 11819 2-M8 : e
| ; @
profundidade 16 ' profundidade 16 ]
| 9 | Y
| ! [ . ! O
LN\ : = 90 ou mais | 90 ou mais =3
= @ i [ espaco i o
118 |[19 i TR — 5 2 para cabos | — e, o | T €spago para n
| * 4 | 3 5 ° ° 4 cabos
| [ \ g |
Detalhe “B” | Detalhe “B” SN X 6-014. | g9 X
| QE B ! SN PUSNCE-IL
0 a5 S : 3 {4 ©
! i T 15 ! g 2 e
| I | LA, | T
[ | G10-65*SR | 610/G20-85*SR | G20-A0*SR : [ | G10-65*CR | G10/620-85*CR | G20-A0*CR g6 1002/ || ‘ | @6 777 | T
a 250 450 600 ! a 250 450 600 ‘ Ej [ [ G10-65*SW | G10/G20-85*SW | G20-A0*Sw [ % g [ [ G10-65*CW | G10/G20-85*CW [ G20-A0*CW |
; 154005 280 a 250 450 600 : a 250 450 600
|| 610/G20-**1SR | 610/G20-**4SR | || 610/G20-**1CR | 610/G20-**4CR 50 | 15+0.05]] 220 o
a 180 420 ; a 150 390 [ [ G10/G20-**1SW | G10/G20-**4SW ; 250 [ | 6G10/G20-**1SW | G10/620-**4SW
b 215 2125 : b 295 288.5 a 180 420 : a 150 390 E
[ 420 660 | ¢ 515 774 Referéncia do orificio de passagem (vista b -27.5 2125 ! Referéncia do orificio de passagem (vista b 29.5 288.5 o]}
1 a partir da parte inferior da base) ® 420 660 ' a partir da parte inferior da base) (o 515 774 0]
; | (2]
| | o
: | (0]
@,
@
H Amplitude de movimento (montagem em teto) H Amplitude de movimento (montagem em parede) cBD
Q
G10/20-85**R G10/20-85%*W Montagem em parede
Montagem em teto Modelo 610/20-85* oA
gg S/DR CR/PR/DR foles o AThe P a Comprimento do brago n® 1 (mm) 250 450 600
" 7T
M a Comprimento do brago n® 1 (mm) 250 450 600 % b Comprimento do brago n° 2 (mm) 400 400 400
b Gomprimento do brago n® 2 (mm) 400 400 400 Ll f ¢ Amplitude de movimento 306.5 207.8 218.3 307
) ) c
¢ Amplitude de movimento 306.5 207.8 218.3 307 (@ a d Amplitude de movimento da Junta n° 1 (graus) 107 107 107
d Amplitude de movimento da Junta n® 1 (graus) 107 152 152 b e Amplitude de movimento da Junta n° 2 (graus) 130 152.5 151 152.5
g f Area de parada mecénica 291.2 183.3 285.4
¢ Amplitude de movimento da Junta 1 2 (graus) 130 1525 151 1525 o Z& = L _ =
. o 2912 18 2 g Junta n® 1 angulo de impacto de parada mecanica 3 3 3
f Area de parada mecénica 91. 855 5.4 400 (oraus)
g Junta n® 1 angulo de impacto de parada mecanica (graus) 3 3 3 h Junta n° 2 angulo de impacto de parada mecanica 5 a 5 a
h Junta n° 2 angulo de impacto de parada mecénica (graus) 35 35 5 35 (graus) :
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' CS Robés S C AR A Sérle LS M Dimensoes externas (montagem em mesa) [Unidade: mm]

Modelo padrao Modelo sala limpa (cleanroom model)

; v
. 50 175 225 135 i 135 v
120 4 ; 20120
\ 4 %% sl NI O i 4-M4 profundidade 6
_ ! Ty g
' ©
S S ; gg g O
8 S F : SIS o
: © ++ (2]
— : TN2e @D
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Tipo de montagem Mesa 2 N i profundidade 8 ’ 8
Comprimento do brago Bragos n° 1, n° 2 400 mm JG” — | Bgo0r a
Juntas n®1,n® 2 6000 mm/s : ()
Méxima velocidade de operacao Juntan®3 1100 mm/s } pu
Juntan® 4 2600 graus/s } 8_
Peso (cabos ndo inclusos) 14 kg } o
Juntas n° 1, n® 2 +0.01 mm 3 o
Repetibilidade Juntan® 3 +0.01 mm 3 I L
Juntan®4 +0.01 grau o
Juntan®1 +132 graus . | B b
Juntan® 2 +141 graus 1 mm corte reto — v : 1 mm corte reto )
5 orificio cénico — 1 i - o
Méaxima amplitude de movimento Junta n® 3 ' 150 mm @3. 90 M 218 i orificio c6nico x
Modelo sala limpa (120 mm) ‘ I : 23, 90° \% - =
(cleanroom model) ‘ ‘ méax. @11 orificio de passagem | ‘ ; I ! .
Juntan® 4 +360 graus @16 h7 didametro do eixo i ax. on ornmcwo de passagem O
1 Nominal 1k @30 didmetro de parada mecanica 0 216 h7 didmetro do eixo o o
Carga omlna g ' @30 didmetro de parada mecanica o)
Maxima 3kg ' 81
Tempo de ciclo padrao™ 0.42 seg Detalhe “A” ! Detalhe “A” 0
Nominal 0.005 kgem? | o
ntan® 4 — momen inércia permitido*? ‘o !
Junta omento de inércia permitido Méxima 0.05 kgem? g
Juntan® 1 200 W >
Juntan®2 100 W H H o
Consumo de energia dos motores Junta n° 3 100w l Amplitude de movimento (montagem em mesa) CBD
Juntan® 4 100W [V
Junta n°® 3 —forga de inser¢ao 100N 1S3-401S 1S3-401C
Linhas elétricas 15Pin (D-Sub)
Linhas pneumaticas @4mmx1, @6mmx2
Ambiente de instalagao Padrao/Sala limpa™
Controladores disponiveis RC90
Padroes de seguranca Conformidade CE, ANSI/RIA15.06-1999
*1: Tempo de ciclo com base no movimento de ida e volta (300 mm horizontal, vertical 25 mm) com carga de 2 kg (caminhos coordenados e otimizados para velocidade méaxima). 2 2 ﬁ 3
*2: Quando centro de gravidade de carga esta alinhado com a junta n © 4; se nao estiver alinhado com a junta n © 4, definir os parametros usando comando de inércia. ] 64
*3: De acordo com a norma ISO Classe 4 padrdes de sala limpa (cleanroom standards).
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M Dimensies externas (montagem em mesa) L56-602 (Uridade: mim]

Modelo padrao Modelo sala limpa (cleanroom model)
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B Lider da industria em facilidade de uso :
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B Especificacoes : ) T B : =]
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h proiindidacelio s @6H7 (:°°%) orificio de : Rrotinclidadelly 5 @6H7 (;°°") orificio de o
| LS6-602* i passagem | G passagen o
Tipo de montagem Mesa } o)
Comprimento do brago Bragosn®1,n°2 600 mm @
Juntas n®1,n°2 6800 mm/s 2]
Maxima velocidade de operagdo Juntan®3 1100 mm/s | %
Juntan®4 2000 graus/s | -
Peso (cabos ndo inclusos) 17 kg | o)
Juntas n®1,n°2 +0.02 mm L] I ! 8:
Repetibilidade Juntan®3 +0.01 mm ! )
Juntan®4 +0.01 graus o ' 3
Juntan® 1 +132 graus
Juntan®2 +150 graus ! mff” bt e : 1 mm corte reto
- orificio cénico o 1 i 6 R
M4xima amplitude de movimento MBS 2001mm @3,90° I @ ; oo ~NHe | o
Modelo sala limpa - ) ! 3,90 1] g )
| del (170 mm) | ]| | max. @14 orificio de passagem ; =) - )
(cleanroom model) ©20 h7 diametro do eixo : [1 méx. @14 orificio de passagem
Juntan® 4 =360 graus 240 diametro de parada mecanica : ©20 h7 diametro do eixo
Nominal 2kg , @40didmetro de parada mecanica
Carga - : (@]
. - Méaxima 6kg Detalhe “A” | 290 o
Tempo de ciclo padrao™ 0.39 seg ; Detalhe “A” °8l
. N Nominal 0.01 kgem? | S
Junta n® 4 — momento de inércia permitido™ . i ()
Méxima 0.12 kgem? ; o
Juntan®1 200W | (]
Consumo de energia dos motores U 200w &,
9 Juntan®3 100 W . . 24
Junta n° 4 100w B Amplitude de movimento (montagem em mesa) C_Df;
Junta n® 3 - forga de insercao 100N o
Linhas elétricas 15Pin (D-Sub) ~~ ES
Linhas pneumaticas @4mmx1, B6mmx2 LS6-6028 & LS6-602C
Ambiente de instalagao Padrio/Sala limpa™® : PN
Controladores disponiveis RC90 N
Padrdes de seguranca Conformidade CE, ANSI/RIA15.06-1999

*1: Tempo de ciclo com base no movimento de ida e volta (300 mm horizontal, vertical 256 mm) com carga de 2 kg (caminhos coordenados e otimizados para velocidade méxima).
*2: Quando centro de gravidade de carga estd alinhado com a junta n © 4; se ndo estiver alinhado com a junta n ° 4, definir os parametros usando comando de inércia.
*3: De acordo com a norma ISO Classe 4 padrdes de sala limpa (cleanroom standards).
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Mais poder de escolha

24

SCARA Plus alta performance

B Comprimento do braco 350 mm

H Novo e exclusivo projeto de espaco de trabalho

B Envelope ttil de trabalho incomparavel na indl'ﬁstria

B Especificacoes

. R$3-351*

Tipo de montagem
Comprimento do brago

Maxima velocidade de operagao
Peso (cabos néo inclusos)

Repetibilidade

Méxima amplitude de movimento

Carga
Tempo de ciclo padrao™

Junta n® 4 — momento de inércia permitido™

Consumo de energia dos motores

Junta n® 3 —forca de insergéo
Linhas elétricas

Linhas pneumaticas
Ambiente de instalacao
Controladores disponiveis
Padroes de seguranca

Bragosn®1,n°2
Juntas n®1,n°2
Juntan®3
Juntan®4

Juntas n®1,n°2
Juntan®3
Juntan®4
Juntan®1
Juntan®2
Juntan®3

Modelo sala limpa
(cleanroom model)
Juntan®4
Nominal

Méxima

Nominal
Méaxima
Juntan®1
Juntan®2
Juntan®3
Juntan®4

Mesa
350 mm
6237 mm/s
1100 mm/s
2600 graus/s
17kg
+0.01 mm
+0.01 mm
+0.01 grau
+225 graus
+225 graus
130 mm

(100 mm)

+720 graus
1kg
3kg
0.34 seg
0.005 kgem?
0.05 kgem?
400W
200W
150 W
100 W
150 N
15Pin (D-Sub)
@4mmx1, @6mmx2
Padrao/Sala limpa™ & ESD
RC180, RC620+
Conformidade CE, ANSI/RIA15.06-1999

*1: Tempo de ciclo com base no movimento de ida e volta (300 mm horizontal, vertical 25 mm) com carga de 2 kg (caminhos coordenados e otimizados para velocidade méxima).
*2: Quando centro de gravidade de carga estd alinhado com a junta n © 4; se ndo estiver alinhado com a junta n © 4, definir os pardmetros usando comando de inércia.

*3: De acordo com a norma ISO Classe 3 (I5014644-1) e com a antiga Classe 10 (menos de 10 particulas de 0,1 um por 28.317 cm3: 1cft) padres de sala limpa (cleanroom standards).

M Dimensoes externas (montagem em teto) RS3-351

Modelo padréao
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[Unidade: mm]

Modelo sala limpa (cleanroom model)
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para profundidade
6.5 (do lado de
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l Amplitude de movimento (montagem em teto)

175 mm

Modelo __RS3-351* |

Brago n° 1 comprimento (mm) 175
Brago n° 2 comprimento (mm) 175
Amplitude de movimento da Junta n® 1 (graus) +225
Amplitude de movimento da Junta n° 2 (graus) +225
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N C_;' Robds SCARA Série RS

Linhas pneumaticas
Ambiente de instalacao
Controladores disponiveis

@4 mmx1, @6 mmx2
Padrao/Sala limpa™ & ESD
RC180, RC620+

M Dimensoes externas (montagem em teto) RS4-551

[Unidade: mm]

Modelo padréao

Modelo sala limpa (cleanroom model)
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2els EIEE | g |50 <
) : 3 »n
345.5 ! (@)
: >
Lider na industria em design de espaco de trabalho —orms _
m f espago 3 E
Comprimento do brago 550 mm B | paracabos |
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1 mm corte reto | ! q“
Lcorte reto 1 o
s g RS4-551* = - | {mmcortereto B S
Tipo de montagem Mesa . 23,90 9r7 el ! T7 HIEEEE Q
Comprimento do brago Bragos n° 1, n° 2 550 mm e LI max @11 orifiio de passagem ! ROk <) P =L ) e
Juntasn®1,n°2 7400 mm/s +———— @16 h7 diametro do eixo ! - max. @11 orificio de passagem [0}
Maxima velocidade de operagao Juntane 3 1100 mm/s CEYCEEEUE e e ey plehrdametrodoexo @
1 @30 diametro de parada mecéanica o
Juntan® 4 2600 mm/s Detalhe “A” (posigao do ponto de calibragao 3 Detalhe “A” (posiao do ponto de calibragao [0}
Peso (cabos ndo inclusos) 19 kg das Juntas n° 3 e 4) 3 das Juntas n° 3 e 4) i)
Juntas n® 1, n° 2 +0.015mm 3 8_
Repetibilidade Juntan®3 +0.01 mm - | - o
Juntan® 4 +0.01 grau i oot g d @6 oot g w
Juntan® 1 +205 graus 5920.08, & ! 502005\ &
n Juntan® 2 +225 graus o = ! ¥ &
. . . Juntan° 3 130 mm 3-M6 3-M6
Méxima amplitude de movimento i A = . : { Ple ‘ ﬂ - .
(cleanroom model) (100 mm) passagem 3 @Q@ oZ (g Passagem
Juntan® 4 +720 graus g g 1@‘ -
Carga Nominal 1kg ' = oy
g Méxima 4kg montagem de i #};’:;6’},0\ montagem de ®)
. - Tempo de ciclo padrao™ 0.39 seg manipulador através ' 34 = manipulador através :8
Nominal 0.005 kgem? do orificio de ' 95 do orificio de O
R S 2 * passagem ! passagem
Junta n® 4 — momento de inércia permitido™ Méxima 0.05 kgem? Referéncia do orificio de passagem (vista a gl)'f ";31;3‘;352 %aora ! Referéncia do orificio de passagem (vista a a1 Iocafl vo(;lidg 8
i p undi i i i para profundidade
Juntan® 1 400W partir da parte superior da base) lado de tras) partir da parte superior da base) 8.5 (do Jado de trAs) %
) Juntan®2 400W '
Consumo de energia dos motores Juntan® 3 150w g
Juntan®4 100 W . - =+
Junta n° 3 —forca de insergdo 50N H Amplitude de movimento (montagem em teto) g
Linhas elétricas 15Pin (D-Sub) [WV)

Padroes de seguranca Conformidade CE, ANSI/RIA15.06-1999 Modelo m
*1: Tempo de ciclo com base no movimento de ida e volta (300 mm horizontal, vertical 25 mm) com carga de 2 kg (caminhos coordenados e otimizados para velocidade maxima). Brago n° 1 comprimento (mm) 275
*2: Quando centro de gravidade de carga estd alinhado com a junta n® 4; se no estiver alinhado com a junta n ° 4, definir os parametros usando comando de inércia. Brago n° 2 comprimento (mm) 275
*3: De acordo com a norma ISO Classe 3 (IS014644-1) e com a antiga Classe 10 (menos de 10 particulas de 0,1 um por 28.317 cm3: 1cft) padrdes de sala limpa (cleanroom standards). = -
Amplitude de movimento da Junta n® 1 (graus) +225
Amplitude de movimento da Junta n° 2 (graus) E=025)
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M Dimensoes externas (montagem em teto) [Unidade: mm]
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B Especificagoes e o)
s 415 | 199.5 '?.,"
b - [/ ¢ | o160 5145 3
Tipo de montagem Mesa Teto Inclinada Parede 8
m Graus de liberdade 6 2
m::mgﬁgp“wde i Ponto P: através do centro de J4/J5/J6 600 mm 8
u Superficie da flange do pulso 665 mm CQD'
Juntan®1 450°/s 180 109.5
Juntan® 2 450°/s (;DU
Méaxima velocidade de Juntan®3 514%/s o
° operagao Junta n® 4 55375 74
Juntan® 5 553°/s
Juntan® 6 720°/s _®
Peso (cabos nao inclusos) 27kg ‘
Repetibilidade Juntasn® 1, n°6 +0.02 mm 2 ~H = S
Juntan®1 +170 graus (=180 graus sem a parada mecanica) +30 graus T ‘ =
Juntan®2 -160 graus~+65 graus 9 =
m Maxima amplitude de Juntan®3 -51 graus~+225 graus 2
movimento Juntan® 4 +200 graus 8 @)
. - Juntan®5 +135 graus o
Junta n® 6 +360 graus "8,
N Carga Nominal 1kg 8
Maxima 3kg o
Tempo de ciclo padrao™ 0.37 seg )
Momento de inércia Junta n° 4 D19kgens 2.
ermitido” Juntan®5 0.15 kgem? . . 2
g Juntan® 6 01 kgom? B Amplitude de movimento @
Juntan®1 400W ) ) ) ) g
Juntano 2 400 W Vista superior Vista lateral Vista frontal
Consumo de energia dos  Juntan®3 150 W
motores Juntan® 4 50 W -
Juntan®5 50 W g'raus
Juntan® 6 50 W
Linhas elétricas 9Pin (D-Sub) e
Linhas pneumaticas B4mmx4 o graus
Ambiente de instalagao Padrao/Sala limpa™® & ESD - g
Controladores disponiveis RC180, RC620+ 3
Padroes de seguranca Conformidade CE, ANSI/RIA15.06-1999 .
*1: Tempo de ciclo com base no movimento de ida e volta (300 mm horizontal, vertical 256 mm) com carga de 2 kg (caminhos coordenados e otimizados para velocidade méxima).
*2: Quando centro de gravidade de carga esta alinhado com a junta n° 4; se ndo estiver alinhado com a junta n © 4, definir os pardmetros usando comando de inércia.
*3: De acordo com a norma ISO Classe 3 (IS014644-1) e com a antiga Classe 10 (menos de 10 particulas de 0,1 um por 28.317 cm3: 1cft) padrées de sala limpa (cleanroom standards).
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[Unidade: mm]

N

c ; : - M Dimensdes externas 55-A701/85-A901

Robos 6 Ei
ODOS IXOS A701 . A901
: 523
423 : 398
298 _— | 55, 70 v
‘ 0 = v
i i == 3 = : i
I — e el FHC e 3
o7 S8 - HE B - 5 : & o
= i : ' 90 ou mais espago 8>
% 90 ou mais espago | 2x2 M4 para cabos )
2x2 M4 para cabos ' prfofund\dade 8 s O
G i rente e trés o
o.M4 p(rf?;ﬂggtagi)g 4-M8 ! om4 ) profundidade >
profundidade 8 profundidade 3 profundidade 8 16 g
3 16 :
m Alta velocidade e longo alcance 3
B Bracgo com alta rigidez = ultra-alta velocidade 3
3 80 405 100
: B Longo alcance e carga pesada | ‘ 88
100 : ‘ 1
| B SlimLine design robusto para maior flexibilidade o i R\
| e — el
TRy IRy g
i 2 | | |
5 ! ‘ Py
| : S
Ll | i S
| = | | J &
: \ o
+ a : x
| _ _ (@]
& — | “ .
\ : €
b |3 3 ! e
\ ol ; o
m \ e e : 2
\ ; e
473 | 150.2 ;
v 623.2 : JE s
B Especificacoes | o
‘ =)
| §5-A701** 85-A701** =
h Tipo de montagem Mesa Teto Parede Mesa Teto Parede [ | Amplitude de movimento o
Graus de liberdade 6 6 8
Méxima amplitude ~ Ponto P: através do centro de J4/ 706 mm 895 mm [e)
de movimento J5/J6 A701 juntan° 2 @
Superficie da flange do pulso 786 mm 975 mm 0 posigéo de impulso o
Juntan® 1 376%s 270%s Vista superior Vista lateral 501 706 Vista frontal Q
Juntan® 2 350°/s 28075 - 305 8¢ I @
Maxima velocidade Juntan®3 400°/s 300°s T 0 posicao de impulso (;DU
de operagao Juntan® 4 450%/s ) +135 ) o
Juntan®5 450°/s ponto P 9 - 8’
Juntan® 6 720%s o |g ponto P
Peso (cabos ndo inclusos) 36 kg 38kg 3 Sla & }
Gl o S | _Juntan®t1 o juntan® 3, n°5
Repetibilidade Juntasn®1,n°6 +0.02mm +0.03mm 0 posicao de impulso . J ~ 0 posigao de impulso
Juntan®1 +170 graus +30 graus +170 graus +30 graus =
Juntan® 2 E
Maxima amplitude  Juntan®3 -70 graus~+190 graus -70 graus~-+190 graus © g
" N
m de movimento Juntan® 4 -150 graus~+65 graus
Juntan®5 +190 graus amplitude de movimento ®)
. - Juntan® 6 +135 graus do ponto P* S
Nominal 2kg 81
r =
s Maxima 5kg 8
Tempo de ciclo padrao™ 0.44 seg 0495880 TS SSoooSoooooosooes a
_ Juntan°4 0.3 kgem?
Momento de inércia ' o o ¢ 03 kg- : A901 o)
permitido™ untan LGH juntane 2 @
junta nz ? 0.1 kgem? 0 posigao de impulso %
untan 400W . . . 681 | 895 .
Juntan® 2 400W Vista superior Vista lateral 405 Vista frontal 3
Consumo de Juntan®3 200W | 1541 juntan®4,n°6 Q
energia dos Junta n° 4 o i . 0 posigéo de impulso
motores i >
Juntan®5 50 W )
Juntan®6 50 W ponto P SRR o 65 AN ponto p*
Linhas elétricas 15Pin (D-Sub) :%w i - juntan°3, n° 5
Linhas pneumaticas g6mmx2 e > _ juntanc1 O'**'*\t”*’* """" ~0 posicéo de impulso
Ambiente de instalagdo Padrao/Sala limpa™® & Protegdo ESD™ 0 posicao de impulso s >
Controladores disponiveis RC180, RC620+ N L j )
Padroes de seguranga Conformidade CE, ANSI/RIA15.06-1999 g 138
<170° (br, 4%401 e amplitude de movimento
*1: Tempo de ciclo com base no movimento de ida e volta (300 mm horizontal, vertical 25 mm) com carga de 2 kg (caminhos coordenados e otimizados para velocidade maxima). zﬁ_ golpenicls

*2: Quando centro de gravidade de carga estd alinhado com a junta n° 4; se ndo estiver alinhado com a junta n © 4, definir os parametros usando comando de inércia.
*3: De acordo com a norma IS0 Classe 3 (1IS014644-1) e com a antiga Classe 10 (menos de 10 particulas de 0,1 um por 28.317 cm3: 1cft) padrées de sala limpa (cleanroom standards).
*4: tipo protegido em conformidade com IP65.
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Controladores de Robos

RC620+/RC18

(AT
(ORI
(M
(AT
(I

& L1 =

RC620+

Controlador baseado em PC

[l Baseado em PC de arquitetura aberta

Il Controla multiplos manipuladores (bragos ou eixos adicionais)

B Opcoes totalmente integradas, incluindo: orientagéo de visao,
conectividade com internet, EtherNet/IP, DeviceNet, Profibus, Expansao
1/0, rastreamento de transportador, sensoriamento de forca e mais

O/RC90

] Rciga |
TR
Erm
e O e
= a o — s LR
»
X 2 W]
-
G :
L ey —
11 =

I
(A
RO

RC620+

RC180/RC90

Micro PowerDrive Controlador RC180 RC90

Il Baixo custo e alta performance

Il Execucao de programas e ciclos velozes

Il Opcoes totalmente integradas, incluindo: sistemas de visao,
conectividade com internet, EtherNet/IP (RC180), DeviceNet, Profibus,
Expansao I/O e mais

Configuracoes de Sistema

I
Ty
e ]
o i
« W

Processamento
de imagem (cor/
monocromatico)
Controle de multiplos
manipuladores
RC620+
A '
t el
(B
Arquitetura Alta velocidade
aberta da esteira
0 PC interno Ihe permite
desenvolver e exe({utar
= - programas de Robo em
- : Microsoft® Windows®
52 e (ndo & necessario PC
: separado)
Desenvolvimento Multiplas células
GUI de trabalho

Fieldbus 1/0

USB 2.0 ou
Ethernet

Processamento
de imagem
(monocromatico)
Epson RC+
ambiente de
programacgao

Caracteristicas compartilhadas

Il Backup em um clique
Todos os controladores possuem uma interface
USB para facil backup de programas de controle
e erros de login

B Dimensoes externas
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B Especificacoes

i o i w0
UL especificagdes: RC620-UL UL especificagoes: RC180-UL

Eixos controlaveis
Linguagem de programagao
e Software de controle do
Robd
Controle de jungdo
Controle do

Manipulador Controle de velocidade

Controle de aceleragdo e
desaceleragao

Numero de manipuladores
Controle de posicionamento

Capacidade de memoria

Entrada e saida
externas de sinais

1/0 padrao (inclusa)

(padrao) 1/0 padrao (inclusa)
Unidade de drive
Interface de Ethernet
comunicagao
(padrao) RS-232C
1/0
Slot especial RS-232C
(RC180/RC620:
maximo 4 slots
RC90: maximo2  Fieldbus 1/0 Slave
slots)
Gerador de pulsos
Placas de captura de
imagem
Slots PCI

Fieldbus I/0 master

Caracteristicas de seguranca

Fonte de energia

Peso™

Até 8 motores de servo AC
(limitado pela forca total do motor)

Epson RC+ 6.0 (com multitarefa)

Até 8 juntas de controles simultdneas

Software AC controle de servo

Movimento PTP: programével na faixa de 1 a 100%
Movimento CP: programavel (valor atual a ser
inserido manualmente)

PTP: programével na faixa de 1 a 100% - Automético
Movimento CP: programavel (valor atual a ser
inserido manualmente)

Méxima 16 unidades (maximo 20 eixos)

Tamanho méaximo do objeto 8 MB

Namero de pontos: 1000 pontos (por arquivo)

Area variavel de backup maximo 400 kb (incluindo a
area de memoria para a tabela de gerenciamento)
Aproximadamente 4000 variaveis (depende do
tamanho das varidveis da matriz)

Entrada: 24 _
Saida: 16
52}53?1:624 Por unidade de drive
2 canais
1 porta

Entrada 32 por placa Permitida adicao de 4

Saida 32 por placa placas

: Permitida adicao de 2
4 canais/placa placas
PROFIBUS-DP
DeviceNet Permitida adicdo de 1
CC-Link e
EtherNet/IP P
PROFINET

4 eixos controlaveis por  Permitida adicao de 4

placa controladora placas

Placas de captura de

imagem padrao Permitida adigao de 2
Placas de captura de placas

imagem avancadas

PROFIBUS-DP Permitida adigdo de 1
DeviceNet Jaca
EtherNet/IP P

Até 6 motores de servo AC

Epson RC+ 5.0 (com multitarefa)

Até 6 juntas de controles simultaneas

Software AC controle de servo

Movimento PTP: programével na faixa de 1 a 100%
Movimento CP: programavel (valor atual a ser
inserido manualmente)

PTP: programével na faixa de 1 a 100% - Automatico
Movimento CP: programével (valor atual a ser
inserido manualmente)

PTP (ponto a ponto)/CP (trajeto continuo)

Tamanho maximo do objeto 4 MB

Namero de pontos: 1000 pontos gpor arquivo)

Area variavel de backup maximo 100 kb (incluindo a
area de memoria para a tabela de gerenciamento)
Aproximadamente 1000 variaveis (depende do
tamanho das varidveis da matriz)

Incluindo 8 entradas,

8 saidas com funcdo

Entrada: 24 P
o remota atribuida
Saida: 16 Mudanca de atribuicao
permitida
1 canal

Entrada 32 por placa Permitida adigéo de 2

Saida 32 por placa placas
; Permitida adigdo de 2
4 canais/placa placas

1 canal por placa
ET

PROFIN!

PROFIBUS-DP Permitida adicao de 1
DeviceNet placa

CC-Link

EtherNet/IP

4 motores de servo AC

Epson RC+ 5.0 (com multitarefa)
Ver. 5.4.1 ou mais recente recomendada.

Até 4 juntas de controles simultaneas

Software AC controle de servo

Movimento PTP: programével na faixa de 1 a 100%
Movimento CP: programavel (valor atual a ser
inserido manualmente)

PTP: programével na faixa de 1 a 100% - Automético
Movimento CP: programavel (valor atual a ser
inserido manualmente)

Tamanho méaximo do objeto 4 MB

Namero de pontos: 1000 pontos gpor arquivo)

Area variavel de backup maximo 100 kb (incluindo a
area de memoria para a tabela de gerenciamento)
Aproximadamente 1000 varidveis (depende do
tamanho das varidveis da matriz)

Incluindo 8 entradas,

8 saidas com funcao

Entrada: 24 .
P remota atribuida
Saida: 16 Mudanca de atribuicao
permitida
1 canal
1 porta
Entrada 24 por placa Permitida adigao de 2
Saida 16 por placa placas
2 canais/placa ’F)’grggma adicdo de 2

1 canal por placa

PROFIBUS-DP Permitida adicdo de 1
DeviceNet placa
CC-Link

Interruptor de parada de emergéncia/Entrada da porta de seguranca/Modo de baixo torque e poténcia/Freio dinamico/Detecgéo de erro de desconexao do cabo de encoders/
Deteccao de erros/Detecgdo de motor sobrecarregado/Deteccao de torque Irregular (Manipulador fora de controle)/Deteccao de erro na velocidade do motor/Estouro de
posicionamento - deteccao de erro no servo/Excesso de velocidade - detecgao de erro no servo/Deteccao de irregularidade na CPU/Deteccao de erro na verificacao de soma da
memdria/Deteccdo de superaquecimento no médulo Motor Driver/Deteccao de soldagem no relé/Detecgéo de sobretensao/Deteccao de reducao de energia AC/Deteccao de

erro em temperatura/Deteccéo de erro na ventilagao
AC 200V aAC 240V
Monofasico 50/60 Hz

Especificacao 4 eixos: 22.5 kg
Especificacdo 6 eixos: 24.5 kg
Especificacao 8 eixos: 22.5 kg

AC 200V aAC 240V
Monofésico 50/60 Hz

AC 200V aAG 240V
Monofasico 50/60 Hz

Para Robos SCARA™:9.0kg (unidade base sem opgao)

Para Robos de seis eix0s:10.5 kg (unidade base +
ProSix Driver Unit)

Unidade opcional 1,0 kg (em caso de instalagéao de 2
placas opcionais)

7.5kg

*1: 0 peso estd inscrito no controlador. Tenha cuidado ao levantar, verificar peso e obter mao de obra adicional, se necessario. Mantenha os dedos das maos e pés livres quando deslocar ou reposicionar.

*2: Incluindo série RS.
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Opcoes de controladores de Robo

Varias opgdes de controladores integrados estao disponiveis para reduzir o tempo de
desenvolvimento de uma ampla variedade de aplicacoes.

Controladores compativeis

Orientagao Visual

Sistema avancado de visao de maquina
lider na industria em facilidade de uso e
programacao

O avangado algoritmo de processamento de imagens
auxilia na calibragao do sistema de visao com o

robd, tornando muito mais facil alinhar o sistema de
coordenadas do robd com o campo de visdo da camera.
Configurag6es simples — a interface do usuario apontar e
clicar é facil de aprender e usar.

A avancada combinaco de padrdes e as ferramentas
de pesquisas geométricas permitem solugdes faceis de
desenvolvimento de programa sem escrever cédigo.

Controladores compativeis

Terminal de Programagéo TP1

Controle versatil, com apenas algumas teclas

IP65 - vedado contra éleo e poeira para operagao confiavel
em condic¢Oes adversas. Resistente a choques, ajuda a
proteger a unidade contra esse tipo de dano.

Bl Desenho universal garante facilidade de uso, para

operadores destros e canhotos.

B Conecta-se diretamente com o painel de operacdo (OP1) ou

a placa de interface do controlador (interface embutida nos
controladores RC180/RC620). Menus podem ser exibidos
em Inglés, Alemao, Francés ou Japonés.

Caracteristicas

Funcéo de gravacéao, edicéo e
carregamento de dados de pontos

Funcéo de monitoramento de E/S e tarefas
Funcdes de backup de dados de projetos
e sistema

Velocidade de operagao reduzida em
modo de instrucao para maior seguranca e
facilidade de programacao

Controladores compativeis

Terminal de Programacéo TP2

Facil de usar - Terminal de Programacao

Bl Conecta-se diretamente com o painel de operagéo (OP1) ou

Desenho universal garante facilidade de uso, para
operadores destros e canhotos.

a placa de interface do controlador.

Controladores compativeis

Sistema de Movimento PG

Controla dispositivos periféricos para uma automacao de processos totalmente integrada

O software RC+ em conjunto com placas geradoras de
pulso e direcado permitem o controle de muliplos drivers e
motores de terceiros.

Os Robés Epson e os sistemas PG podem ser operados
simultaneamente e controlados pelos mesmos comandos
no sistema de forma transparente para o usuario.

Placas de gerador de pulso podem ser utilizadas para
controlar as mesas X/Y, deslizadores, mesas rotativas e uma
vasta gama de outras linhas periféricas de produgao/inspecgao.
Placas geradoras de pulso e direcao (PG) tem 4 canais e pode
suportar de 1 a 4 Robds. Até 4 placas podem ser instaladas.

Controladores compativeis

Conveyor Tracking

Monitoramento de precisdo para alta produtividade
em Operacao Pick-and-Place (recolher e posicionar)

B O sistema de visdo detecta pecas em movimento para
manuseio pick-and-place (recolher e posicionar).

B Suporta multiplas esteiras e multiplos manipuladores.

B Pode automatizar as tarefas de montagem e embalagem e
ajuda a manter a produtividade com a operacgao de esteira

continua. Também pode ser usado para montagem de pegas.

M Inicio e parada da execucéo do programa e producéo
simples.

. Controladores compativeis
DVD drive

A conveniéncia do DVD multidrive

embutido

B O controlador RC620+ ¢ equipado com um drive
de DVD’ para facilitar a instalagao e gravacédo de
informacao.

*Opcional

. - Controladores compativeis
Unidade de expansao

Placas de interface expandem suas
opcoes de sistema

Bl Cada unidade de expanséo opcional comporta até 2
placas de interface; até 2 unidades opcionais podem ser
montadas (4 placas de interface total).

- Controladores compativeis
Opcao RAID
(Conjunto Redundante de Discos Independentes)

Suporte RAID para maior integridade de
dados de backup

B Suporte RAID para alta integridade de backup de dados.

*Opcional

~ 7 . Controladores compativeis
Expansao de memdria

Dé seu controlador um aumento na memaoria
B A memdria da CPU pode ser aumentada de 1 GB a 2 GB.

Controlador

Robo 1 : :

Unidade de controle

Camera

Esteira (suporta
até 16)

. Controladores compativeis
Operador de painel de OP1 [ Rciso |

Conectividade facil e Controle Touchscreen

B 7
e

Bl Exibicao do status do
controlador e de erro.

B Resistente a poeirae
ao dleo.

B Simples execugao de
programas iniciar/parar.

Protecao
P65

Controladores compativeis

Placas RS-232C

Conectividade de portas de série expandida

B 4 portas (para RC180/
RC620+ controladores)
e 2 portas (para
controladores RC90)
RS-232C placas para
conectar dispositivos de

interface serial.
Controladores compativeis

Placas de expanséao 1/O

Flexibilidade de entrada/saida expandidas

W 32 pontos de /O
(para RC180/RC620
+ controladores) e 24
entradas/16 saidas
(para controladores
RC90) placas de
expansao.
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0 Controladores compativeis
Fieldbus I/O (Master)

Conectividade periférica de alta velocidade
bidirecional

B Suporte para DeviceNet®, PROFIBUS e Ethernet/IP®
periféricos em rede (1024 — ponto 1/O).

. Controladores compativeis
Fieldbus I/O (Slave)
Conectividade periférica de alta velocidade

Bl Suporte para DeviceNet®, PROFIBUS, CC-Link®,
Ethernet/IP® e PROFINET® redes periféricas (256-
pontos I/O).

*Profinet® e Ethernet/IP® nao sao suportados em RC90 controlador.
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Opcoes de software

A grande experiéncia da Epson em automacao de fabrica nos permite oferecer uma ampla GUI Builder 6.0 Controladores compativeis =
gama de ferramentas de software faceis de usar para ajuda-lo a alcancar o maximo de : §>
produtividade com o minimo de sobrecarga de programagao. GUI Builder 5.0 TrE— = )
FS———— Cria facilmente interfaces personalizadas R 3
VB Guide 6.0 para seus programas de controle . Se e >
VB Guide 5.0 W Rapida e facilmente cria interfaces de controle de o — Send
programa personalizadas que podem substituir os CLPs e === - r———re—

displays (IHM).
Bl Completo conjunto de ferramentas facil de aprender e usar.
B Permite a criagdo de GUI (interface grafica com o usuario)
simples sem usar Visual Studio ou outras ferramentas de
software de terceiros.
Torna mais facil construir uma interface grafica do usuario,

\

Programe e execute aplicagoes de robética no familiar
ambiente do Windows® OS

Bl Os Robds podem ser controlados usando o Visual Basic®, Visual C++¢, Visual C#®, o LabVIEW™ e outras linguagens de
programacao de terceiros. -

B O status do Rob0é e os valores das variaveis podem ser capturados. n ) )
B Ferramentas de design de banco de dados e interfaces .NET de terceiros também podem ser usadas para o desenvolvimentos de Mesmo se voce nunca construiu uma antes. )
programas. S
B As seguintes janelas e caixas de diadlogos do RC+ podem ser chamadas de dentro de um aplicativo .NET: _ Controadores compativeis 7]
® Robot Manager SeqUIENGH 122}
m |/O Monitor . L: A ~ m
m Task Manager Restringe 0 acesso do_ usuario as funcoes de~ X
m Maintenance Dialog programacao para maior seguranca e protecao (7]
B Senhas com niveis de protegdo podem ser configuradas
para restringir acesso a algumas partes do sistema
Epson RC+.
B Ajuda a prevenir alteragao acidental ou ndo autorizada
de programas de controle quando varios operadores
precisam ter acesso aos comandos basicos.
B Mantém registro cada vez que sao feitas alteragoes ao
cédigo fonte. = 8
S
=
o
[
Controladores compativeis 8-
Sensor de forca @
»
Tecnologia com sensor de forca integrado &
para controle de forca em tempo real (; 2 B Py
1 Al
B Permite facil integracao da funcionalidade do sensor de - 8:
73

forca com seus programas de controle”.
B Forca/valores de torque podem ser definidos para apenas
um eixo, ou todos os seis.
ECP . T B Valores de acionamento podem ser configurados para EPSON
parar o movimento do rob6 quando um nivel especifico de
forga é alcangado.

Até dois sensores podem ser montados; os dados dos
sensores podem ser compartilhados — — e,

por vérios programas. ! "-'!E’ ‘
E l o : L‘-\-"‘-
e 1 1 —
— . *\-\.\_\_\_'
y

Operacao por ponto de controle externo para -
posicionamento preciso sem calculos complexos

M Para os processos que requerem que pegas de trabalho
sejam movidas contra uma ferramenta fixa, os pontos de
controle externo podem ser usados para assegurar um
posicionamento preciso.

H Até 15 pontos de controle externo podem ser configurados.

ser adquiridos separadamente.

*Componentes de forca e torque da AT Industrial Automation, Inc. devem
forga
X
torque

Rot;cA;s—Série G3
(sensor de forga gama vendido separadamente)
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Controladores compativeis
OCR p

Ponto de controle | Peca ,
externo (. Reconhecimento Optico de Caracteres de texto em pecgas e etiquetas

Ferrament;

ejte?naefix: B Para uso com o software opcional Vision Guide. B A fungao de criagao de fonte permite que vocé crie fontes

B Permite especificar o tipo de letra, tamanho da SEMI e fontes definidas pelo usuario a partir de caracteres
fonte e nUmero de caracteres de texto que se de imagens ou arquivos de conversdo ASCII.

deseja ler daimagem.
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Opcoes de manipulador de Robd Opcoes de sistema — quadro de referéncia

Opcoes de controladores RC620+ RC180 “

Unidade de opgao v
As opcoes de atuadores do Robd Epson fornecem funcionalidade aprimorada e flexibilidade Painel de operagdo (OP1) - : - o
de configuragao que vocé precisa para o processo completo de automagao. Terminal de programagzo (TP1) : : - S
Terminal de programagéo (TP2) - - . a
Orientagéo visual (5.0) - . . (J->)
. Compativel com os manipuladores de Robds 1l 5 i o _ _
Unidades externas de cabeamento povan s DTG E ) >
Placas RS-232C c © o
Simplifica o cabeamento para montagem das 1/0 placas de expansdo . . .
opcoes de ferramentas finais Fieldbus I/0 (Slave) . . :
B Facilita a montagem de cabeamento externo pelo usuério on-site. Fieldbus 1/0 (Master) : = - /
B Ideal para conexao de cabos de cdmera do sistema de visdo ou Placas PG . - _
outro cabeamento. ,
Conveyor tracking . - =
DVD drive © = =

Opcéo RAID (Conjunto Redundante de . Py
Compativel com os manipuladores de Robds Discos Independentes) . . 8—
Adaptadores de ferramenta CPU opciona 74
opciona . - -
Melhora manuseio/versatilidade de processamento e simplifica Expanséo de memoria . - - m
alteracoes nas ferramentas e garras g'
Unidade de liberacao de freio VB Guide 5.0 _ . .
. . ~ . . A . ~ VB Guide 6.0 . - _
Permite liberacao do freio, assim o robé pode ser movido a mao Hee
quando a energia esta desligada ECP : . ’
GUI Builder 5.0 - . .
GUI Builder 6.0 . = _
. . Compativel com os manipuladores de Robos Seguranga . - - O
Cabos de sinal e energia o)
Sensor o for ; i i S
Cabos padrao de 3 m ou cabos opcionais de 5 m e 10 m, para maior OCR o = = g’—,
liberdade no posicionamento do controlador e rob6 s
Q
opgis domaniusdordofi | 61|60 | @ | owao | s | i | nonse | w | s [N
Unidades de cabeamento externo - - . . - - - - - %
Adaptadores de ferramentas - . . . . . . - - (;DU
Supor‘te de montagem de Cémera Compativel coos mamuadoresobos - - - — — - - Unidades de Iiberagéo i _ _ _ _ _ _ _ . . §
Cabos de energia e de sinal . . . . . . . . .
Monta com seguranga a camera do sistema de visao da maquina ao braco do Robo Suporte de montagem de camera _ . . . . . . . .
RC620+ drive unit externa (DU) . . . . - - . . .

@)
©
“Q
o
[0}
(]
Q
O design do suporte varia de acordo com o Rob@; por favor especificar quando fizer o pedido. (1)
»n
i
. . Compativel com os manipuladores de Robos E-D'-
RC620+ DU Unidade de Drive S
Q
Uma unidade de drive externo para aumentar o - S

numero de Roboés que podem ser controlados
por um unico controlador RC620+
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Facilidade em programacao multitarefa

Os Roboés industriais Epson usam uma linguagem de programacao facil de aprender, o que
torna simples a configuragcao complexa de fluxos de trabalho multitarefa.

Funcao multitarefa

JUMP 3D com arco variavel para um Parada condicional (2)

Exemplo de programa ultrapreciso movimento de curta distancia

Com a linguagem de programagao da Epson, mesmo processos .. ) .
Se as condic6es de entrada (configuradas com antecedéncia

através de comando TILL) séo satisfeitas durante a operacéo de
braco, ele imediatamente desacelera e para. O tempo de ciclo

é reduzido porque o movimento do brago pode continuar sem
interrupgéo até que as condigdes sejam atendidas.

complexos multitarefa podem ser automatizados com facilidade. Até
Os Rob0s Epson suportam o movimento do comando JUMP

em um espagco tridimensional. Além disso, o arco descrito
pela aproximacao e terminal de partida podem ser ajustados
para se adequar ao ambiente de trabalho. Desaceleragao/
aceleracao de aproximagao ou partida principal podem ser
ajustados assegurando um movimento de curta distancia
suave e preciso, o que ajuda a melhorar o tempo de ciclo e a
estabilidade da qualidade do produto.

32 tarefas individuais sao facilmente executadas e controladas por

um Unico programa. Além de 512 canais de expanséo de entrada/ Funcao principal

saida, visdo de maquina Vision Guide e o controle de equipamentos )
- P - Motor On ‘Motor ligado’
periféricos através de gerador de pulsos podem ser utilizados para

atingir a automagao completa dos processos. Power High ‘Modo de alta poténcia’

Speed 100 ‘Velocidade 100%’

Accel 100, 100 ‘Aceleracao 100%’

Controlador

Exemplo
Brago do Robd
IfSw(0) = OnThen  ‘Se /O (bit de entrada) esta ligado’ fERRE
X Parada de movimento do brago °
Jump PO ‘Move o terminal para o ponto 0’ =
Tarefa 4 Opgéo de orientagao visual
pcao de orientacao visual Else v
Condicao satisfeita
Un. 1 alimentago do peca Jump P1 ‘Move o terminal para o ponto 1’
B {l ~ . ~
Tareta 10 Un 2 aimeniacand Endif Velocidade de operacao e configuracoes
arefa n. 2 alimentacao de peca - Y
de aceleracao/desaceleracao
Tarefa 15 Unidade %%chrrggamento Fend a: A: subida eixo-Z vertical (mm; partida) Velocidade de operagao e de aceleracao/desaceleracao do brago
, peca b: eixo Z descida vertical (mm; aproximagéo) pode ser definida como uma porcentagem maxima de 1-100%.
Tarefa 16 Un|dadede&'emogao de z: z: Curso horizontal (mm)
resiauos

Movimento | Velocidade maxima de ponto a ponto é definida como
uma porcentagem relativa a velocidade de aceleragéo
méaxima. A velocidade de subida e descida também
pode ser definida.

cP Para movimento de percurso continuo, a velocidade

alcangada pelo TCP é de até 2000 mm/s, e maxima
velocidade de aceleragdo/desaceleracgéo até
25.000 mm/s2.

Processamento paralelo para maior
velocidade e eficiéncia

Controle de trajeto continuo 3D de O processamento paralelo permite que vocé controle os

alta velocidade e alta precisao

Alinhamento facil com pecas paletizadas

Se as pecas sao colocadas em disposicao retangular e espacadas
a intervalos regulares, o comando PALLET pode ser utilizado
rapidamente e com precisao para posicionar a ferramenta.

dispositivos periféricos enquanto o brago do Robo esta em

movimento. E/S discretos podem ser utilizados para garantir
Todos os sistemas de Robds Epson oferecem controle de trajeto

tridimensional continuo, rapido e preciso, necessario para a
alta produtividade em processos de revestimento e aplicagao
de selante. Avancada interpolacéao linear, interpolagao de arcos
e movimento curvilineo livre
permitem o controle preciso
de ferramentas. O simples

o controle sincronizado do dispositivo multiprocessos para
maxima eficiéncia.

Métodos de Ensino

H Ensino remoto
Pontos sdo ensinados usando as teclas jog no terminal

40

@D Basta definir os pontos P1, P2 e P3 - todos os
outros pontos @ sao definidos automaticamente.

Alta repetibilidade com cargas variadas
e orientacao da ferramenta

Uma vez que o operador definiu a pega a ser trabalhada, a
orientagao e peso da ferramenta, a aceleragao é automaticamente
ajustada para reduzir vibragao residual e assegurar a alta
repetibilidade.

comando PASS pode
ser usado para evitar
obstaculos no interior
do espago da célula de
trabalho. Trajetérias
programadas podem
se referenciar por um
TCP (ponto central
da ferramenta) ou um
ponto de controle
externo (ECP).
Controle

de trajeto
continuo

Sinal de pronto

——

Parada condicional (1)

Condicbes de entrada (configuradas com antecedéncia
através do comando SENSE) sao verificadas antes do brago
comegar sua descida. Se as condi¢oes sao satisfeitas, o Robd
para acima do alvo, sem descer.

Posicéo do terminal
em standby apos a
conclusao

v

Posicao do terminal
diretamente acima
do alvo

Condigoes de entrada
verificadas logo antes
da descida

Posicionamento de alvo

de programacao para mover o terminal para alvo.
Este método é especialmente Util para as operagdes
que exigem uma precisao muito elevada, porque

as teclas jog permitem o ajuste em unidades tao
pequenas quanto o resolugao de cada eixo.

H Ensino direto

Pontos sdo ensinados através do desengate do
motor de cada eixo movendo o terminal para alvo
manualmente. (Ensino direto ndo suporta Robds de 6
eixos.)

Il Ensino MDI

Pontos sdo ensinados através de colocagao de valores
de coordenadas predeterminadas, sem mover o
braco.
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Com os Robds industriais da Epson, vocé tem os maiores
padroes de seguranca e confiabilidade e o suporte de uma

rede global de vendas e assisténcia técnica

* Sudeste da Asia ) : By -

------- ' Ameérica do Sul

iollleaiy v riae

M Fornecendo suporte de alta qualidade, quando e onde for necessario
Na Epson, nossa reputacéo é construida com a alta qualidade dos nossos produtos e
servicos, e manter essa qualidade é uma prioridade mundial. Nossa rede de suporte
para produtos robdéticos agora inclui oito centros regionais. Estamos prontos para

atender as necessidades dos clientes em praticamente todos os principais mercados.

Com base na nossa experiéncia global em desenvolvimento de
solucoes robodticas customizadas, vamos continuar a oferecer aos
clientes as ferramentas necessdrias para automatizar processos

de fabricacao e obter uma maior produtividade. Ao criar os

Robdbs industriais mais confiaveis e seguros do mundo, nés nos
comprometemos a dar ao cliente seu verdadeiro valor, que € a marca

registrada de cada produto Epson.




P i
Better Products for a Better Future”

Na Epson, nés sabemos que planejar o futuro exige forte comprometimento com o meio ambiente. E por
isso que nos empenhamos em criar produtos inovadores que sejam confiaveis, reciclaveis e energicamente
eficientes. Melhores produtos que usem menos recursos ajudam a assegurar um melhor futuro para todos noés.

* As especificagdes dos produtos e aparéncia estdo sujeitas a alteragdes sem aviso prévio.
* Os logotipos da Microsoft, Windows, Visual Basic e Visual C sdo marcas registradas da

Microsoft Corporation.

* DeviceNet e Ethernet/IP sdo marcas registradas da Open DeviceNet Vendor Association,

Inc

¢ CC-Link é uma marca registrada da CC-Link Partner Association.
* PROFIBUS é uma marca registrada da PROFIBUS International.
¢ O LabVIEW é uma marca comercial da National Instruments Corporation.

Central de Atendimento ao Cliente
Capitais e Regides Metropolitanas
4003-0376

Outras Localidades

0800-880-0094

A Epson se reserva o direito de fazer alteragdes nas especificagoes a
qualquer momento e sem notificagdo. As informagdes fornecidas neste
documento sdo consideradas precisas e confiaveis. Entretanto, nao se
faz nenhuma garantia. Para mais informagdes acesse nosso site:
www.epson.com.br/robos Epson RC+ e SPEL+ sdo marcas registradas
da SEIKO EPSON CORPORATION.

Rev: EPSONCatalogA
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www.epson.com.br

‘ & Precaucdes de Seguranca

Favor ler os manuais cuidadosamente antes da instalagéo ou uso dos nossos produtos. Sempre use os produtos corretamente conforme

instrucdes dos manuais.




