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ROBOTICS Szanowni Panstwo,

@ Firma RENEX od 30 lat jest dostawcg technologii
: j wykorzystywanych w produkcji i serwisie urza-
dzen elektronicznych. Od ponad 10 lat jesteSmy
2019 Robotics Partner rowniez dystrybutorem automatow i innych ma-
szyn do produkcji YAMAHA a od 3 lat dziatajgc pod
markg RENEX ROBOTICS jestesmy réowniez oficjal-
nym dystrybutorem YAMAHA ROBOTICS - jednego
ze Swiatowych liderow w zakresie produkcji robo-
tow przemystowych.

Maszyny a w szczegdlnosci roboty przemystowe
odgrywajg dzisiaj istotng role w wielu gateziach
przemystu. Pomagajg usprawnial procesy pro-
dukcyjne, zwiekszajg wydajnos¢, poprawiajg jakosc
przy jednoczesnym obnizeniu kosztow pracy, likwi-
dujg problemy z rotacjg lub brakiem pracownikdw.

Coraz wiecej firm postrzega inwestycje w robo-
ty juz nie jako element innowacji, ale zakup dzie-
ki ktéremu bedg mogli utrzymac swojg przewage
rynkowg. Co wiecej w dzisiejszych czasach jest to
zakup, bedgcy w zasiegu mozliwosci technicznych
i finansowych przedsiebiorstwa.

Wychodzgc na przeciw tym oczekiwaniom odda-
jemy w Panstwa rece katalog YAMAHA ROBOTICS,
w ktérym znajdg Panstwo szerokie spektrum naj-
nowszych rozwigzan tego producenta dostepnych
w naszej ofercie.

W przypadku pytan do Panstwa dyspozycji pozo-
staje nasz dziat Techniczno-Handlowy, ktory z przy-
jemnoscig udzieli Panstwu dodatkowych informacji.

RENEX GROUP

www.RENEXrobotics.p y RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA | 1



ROBOTY YAMAHA

Historia i terazniejszos¢

30 lat niezawodnosci

Historia robotéw YAMAHA rozpoczeta sie 30 lat temu wraz
z pierwszymi urzadzeniami wytwarzanymi na wewnetrzne
potrzeby linii produkcyjnych motocykli YAMAHA. Dzi$ ro-
boty przemystowe YAMAHA znajdujg zastosowanie w nie-
malze wszystkich gateziach przemystu - od montowania
bardzo matych komponentéw elektronicznych po produk-
cje duzych paneli LCD.

Rozwoj technologiczny oparty
na oryginalnie rozwijanych
technologiach oraz skupianiu sie
na potrzebach rynku

Roboty YAMAHA s3 niezawodne, trwate i proste w obstu-
dze. Kluczowa role w zadaniach wymagajacych szybkiego
| precyzyjnego dziatania petni kontrola napedu. Technolo-
gia kontrolerow wraz z technologia przetwarzania sygnatu
oparte na najwyzszych standardach pozwalajg na prace
najbardziej ekstremalnych warunkach.

Restrykcyjny system
kontroli jakosci - gwarancja
niezawodnosci urzagdzen YAMAHA

Firma YAMAHA, w oparciu o system oceny technologii,
produkuje maszyny, o legendarnej juz niezawodnosci.

Aby mozliwe byto wypuszczenie na rynek produktu, kto-
ry nieprzerwanie wykonuje serie proceséw: inspekcja ->
produkcja -> sktadanie -> inspekcja -> wysytka niezbedne
jest utrzymanie wysokich standardéw na kazdym etapie
produkcji. Surowa kontrola jakosci oparta jest na restryk-
cyjnych normach. W fazie rozwoju, testy oceniajgce pro-
dukt przeprowadzane sg w "komorze bezechowej"*, aby
zagwarantowac wysoka jakos¢ i niezawodnosc.

Dzieki temu mozemy zapewnic¢ klientom wysokg jakos¢, ni-
ska cene, oraz krotki czas dostaw i bezproblemowga prace
przez diugie lata.

*Komora bezechowa ma na celu syntetyczne opracowanie technologii
EMC (ang. Electro-Magnetic Compatibility) dla produktéw grupy YAMAHA
i udostepnienie opracowanych konfiguracji. Przy pomocy komory mozna
potwierdzi¢ zgodnos$¢ z przepisami kazdego kraju zgodnie z migdzynaro-
dowymi standardami.
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seria [RANSERVO

SILNIK KROKOWY W PETLI ZAMKNIETE])
ROBOTY JEDNOOSIOWE

Dane techniczne modeli » str. 19

Kompaktowy i ekonomiczny
jednoosiowy robot Serii TRANSERVO.

ﬂ Typ Slizgowy )

Model kompaktowy

- , > _»

Model liniowy

&

v w v 2
SSO05H-S SS05-S SSO5H-R(L) SS05-R(L)

Eiil Typ z wézkiem slizgowym

Model liniowy Model kompaktowy

STHO4-S L STHO4-R(L)
STHO6-S STHO6-R(L)

Sterowanie w zamknietej petli dla pozycjonowania

Zaleta silnikéw krokowych jest na pewno niski koszt, jednakze dochodzi w nich
do drastycznego spadku momentu obrotowego przy wysokich predkosciach, oraz
duzego zuzycia pradu po zatrzymaniu. Seria TRANSERVO firmy YAMAHA eliminuje
wszystkie te problemy przyjmujac innowacyjng metode sterowania wektorowego,
w efekcie czego TRANSERVO zapewnia funkcje silnika serwo, uzywajac tanszego
silnika krokowego.

Silnik + Prosty design i niski - Dzwieki o wysokiej czestotliwosci
krokowy koszt podczas pracy
+ Brak wibracji podczas - Spadek momentu obrotowego
zatrzymania przy wysokiej predkosci
= Wysoki pobér pradu przy
zatrzymaniu

Silnik + Plynny ruch - Drgania
serwo + Staty moment obrotowy = Wysoki koszt
+ Oszczedno$¢ energii

.

TRANSERVO f3czy najlepsze cechy silnika krokowego i serwo

Typ SG (typ suwakowy) - funkcje i zalety

UdZwig dynamiczny 46 kg (poziomo) i 20 kg (pionowo)

Dzieki adaptacji sztywnego su-
waka stotowego oraz silnika 56
tadownos$¢ zostata znaczaco M;KSyméine pY—— Maksymalne
zwiekszona do 46 kg. W aplika- | *°¢¥e™e o [DESORNRR | obciazenie
cjach pionowych mozliwy jest @ o~ udzwig
transport do 20 kg.

'.

Maksymalna predkos¢ 1200 mm/s

Maksymalna predkos$¢ osiggana jest od 1 do 2 razy szybciej niz w obecnym modelu
SSO5H. Tact-up sprzetu moze by¢ osiggniety.

LASCEWVENLI N - Vaksymalna predkosé: wzrost
IXET 1000 mm/s predko&ci
Maksymalna predkos¢: 0 20%
5607 1200 mm/s :

www.RENEXrobotics.pl




Wykrywacz pozycji jest resolverem

Resolver ma prostg, ale mocng strukture, ktéra nie wykorzystuje matych elementéw oraz komponentéw elektronicznych. Jego zaletami s ekstremalna wytrzymato$¢

w trudnych warunkach, a takze niski poziom awaryjnosci. Resolver jest wykrywaczem pozycji i nie ma zadnych probleméw z wykrywaniem, ktére pojawiajg sie w &
innych detektorach, takich jak kodery optyczne, ktérych podzespoty elektroniczne ulegajg awarii lub narazone sg na wilgo¢ czy olej, ktéry przykleja sie do dysku.

Sl Typ Slizgowy S8 Typ pretowy
type type
Model liniowy Model standardowy
P E ,
SG07 SRO5 SR04

8 Typ obrotowy

Model ze wspornikiem

» 4

Model kompaktowy

N g =z 4

SRD05 SRD04

SRD04-U

SR04-R

;I Typ paskowy

type

Model standardowy Model o wysokiej sztywnosci

s “Eﬁfi/ RFO3

Y ; RFO4

Typ SS (typ suwakowy) - funkcje i zalety

Szybsza praca skraca czas produkcji

Optymalizacja metody sterowania
wektorowego gwarantuje state obcigzenie
systemu dla réznych predkosci

Dzieki optymalizacji metody sterowa-
nia wektorowego, TRANSERVO utrzy-
muje statg tadownos$¢ nawet przy du-
zej predkosci. Pomaga to zmniejszy¢
czas taktu. taczac te funkcje z precy-
zyjnym mechanizmem $ruby kulowej,
TRANSERVO osiggajg maksymalng
predkos¢ 1 metra na sekunde*, dzie-
ki czemu naped jest tak szybki jak
jednoosiowe silniki serwo tej samej obciazeniach po
kategorii. Scxo
*$S05/5S05H/SSCO5/SSCOSH (Rdzeh 20mm) 0 200 400 600 800
Predkos¢ (mm/s)

Obcigzenie

TRANSERVO

Obcigzenie

Zwykty typ

Idealny, 4-rzedowy, okragly wpust z 2-punktowg

prowadnica stykowg zapewnia dtuzszg zywotnosé =)
Prowadnica utrzymuje prawidtowy ruch obroto-
wy przy minimalnym poslizgu kul réznicowych,
nawet przy duzym obcigzeniu momentem obro-
towym, lub kiedy powierzchnia instalacji jest nie-
réwna. Wytrzymata konstrukcja zapewnia niska
awaryjno$¢ oraz eliminuje problemy zwigzane
z nieprawidtowym zuzyciem.

Typ SR (typ pretowy) - funkcje i zalety

: A . Wykorzystuje wysoce
Bezawar){jna praca i diugie okresy niezawodny "resolver"
przegladow serwisowych
. . . Jako czujnik potozenia stosowa-
+ Nie wymaga konserwacji przez dtuzszy czas ny jest wytrzymaly i niezawodny
+ System oszczedzajacy smar :;Ziﬂ;zr;bg% t‘]’;ﬁﬁgﬂfh modeli
« Higiena pracy (powstrzymuje powstawanie

czgstek zanieczyszczajgcych)

Wielowarstwowy zgarniacz kontaktowy Smarownica Sruby kulowej
Aby dostarczy¢ odpowiednig ilo$¢ sma-

Dwuwarstwowy zgarniacz zapobiega przyleganiu do pre-
ru, bez generowania odpadéw, sma-

ta mikro-zanieczyszczen i ich przenikaniu do jego wne-
trza. Dodatkowo, skutecznie powstrzymuje drgania preta,
a takze likwiduje luz.

rownica zawiera smar z gesto usiecio-
wanymi wiéknami.

www.RENEXrobotics.pl

type

Model liniowy

/ BDO4
BDO5
/ BDO7

Typ STH (sté6t typu suwakowego) - funkcje i zalety

Prowadnica liniowa typu cyrkulacyjnego zapewnia wysoka

sztywnosc€ i precyzje

Maksymalna sita nacisku: 180N, po-
wtarzalno$é: + 0,05 mm. Integracja
prowadnicy szyny i suwaka zapewnia
mniejsze odchylenie. Prowadnica li-
niowa typu cyrkulacyjnego umozliwia s
uzyskanie wysokiej sztywnosci i doktad-
nos¢. "STHO6" zapewnia dopuszczalny
zwis przekraczajgcy "T9" serii FLIP-X.
Modele kompaktowe posiadajg silniki
boczne wbudowane w obudowe. Typ
STH sprawdzi sie doskonale w montazu

precyzyjnym.

Trzpien do pozycjonowania

Montaz korpusu przez
otwor przelotowy

Zawor instalacyjny
Miejsce na obrabiany obrabianego elementu
przedmiot

Typ RF (typ obrotowy) - funkcje i zalety

tozysko o wysokiej sztywnosci
zmniejsza swobode ruchu w
kierunku promieniowym i wzdtuz
stotu.

Pierwszy model osi obrotowej w serii
TRANSERVO

Maksymalna predkos¢: 420°/s, powtarzalnosc:
+ 0,05°. Typ RF jest cienkim elektrycznym sitowni- €
kiem obrotowym. Posiada dwa typy modeli: standar- B

dowy i model o wysokiej sztywnosci. Typ RF wyréznia tozysko
sie bardzo prostg obstugg i fatwym montazem. ;w::;ill

Typ BD (typ paskowy) - funkcje i zalety

Do zastosowah w aplikacjach, gdzie wymagany jest duzy zasieg

Maksymalny zasigg: do 2000 mm, maksymalna  1.:ma uszczelniajaca,

predkos¢ transferu: 1500 mm/s. Korpus gtéwny  dostarczana jako wypo-
mozna wygodnie zamontowa¢ bez usuwania ze- ~ S3Zeniestandardowe,

P . . chroni mechanizmy 1
wnetrznych czesci, takich jak pokrywa. Dodatkowo,  wewnetrzne.

w standardzie uwzgledniona jest tasma uszczelnia- -2
jaca. Zabezpiecza ona przewodnik i pasek przed roz- \
proszeniem smaru oraz blokuje dostep ciat obcych

do wnetrza. Ten typ doskonale sprawdzi si¢ w insta- /

lacjach, gdzie wymagany jest transfer przedmiotu
obrabianego na duze odlegtosci.
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seria FL|p-X

ROBOTY JEDNOOSIOWE

Dane techniczne modeli » str. 20

>

Seria jednoosiowych robotéw zawiera 6 typéw oraz 29 wariantéw, zapewniajac

szerokg mozliwos¢ wyboru.

T Model kompaktowy N

Model z napedem Srubowym F I8 Model o wysokiej sztywnosci

type type
T4L/TALH, TSL/T5LH, TéL, T9/T9H

Model o kompaktowej konstrukcji w niskiej cenie. Idealny
do zastosowania jako sitownik, bezposrednio przymocowany
do uchwytu.

Model z napedem z paskiem zebatym
type

N15/N15D, N18/N18D

Operacje mogg by¢ wykonywane na duzym dystansie, przy
utrzymywaniu maksymalnej predkosci, nie osiggajac predko-
Sci krytycznej. Podwdjny wozek dostepny w standardzie.

type type

F8/F8L/F8LH, F10/F10H, F14/F14H,
F17/F17L, F20/F20N, GF14XL/GF17XL

Wysokiej jakosci sztywna konstrukcja wykonana z aluminium
pozwala na duze obcigzenia. Ten model Swietnie nadaje sie
do robotéw kartezjanskich, ktére wymagaja odpowiednie-
g0 usztywnienia ramienia oraz do ramion poruszajgcych sie
po osi ogdlnej.

&8 Model osi obrotowej

B10, B14/B14H

Maksymalna dtugo$¢ skoku 3050 mm. Umozliwia transport na duze
odlegtosci pomiedzy procesami.

B = e —_—————

Resolver o podwyzszonej odpornosci na
czynniki zewnetrzne
Niezawodny w swoim dziataniu resolver jest przystosowany do detekgcji pozycji sil-

nika w trudnych warunkach, gdzie pojawiajg sie czastki proszku lub mgty olejowe.
Zapewnia jest wysokg rozdzielczo$¢ 20480 impulséw na obrét.

type
R5, R10, R20

Doktadnoé¢ powtarzalnosci potozenia +/- 30 sekund
(0,0083°). Model ten moze by¢ wykorzystywany
w szerokim zakresie, np. jako 0$ obrotu w potgczeniu
z innymi robotami lub przy tabelach indekséw.

4-rzedowa dwukierunkowa prowadnica

stykowa z okragltym wpustem =
Zgodnie z jej struktura, poslizg réznicowy kuli jest mniejszy w poréwnaniu do
2-rzedowej 4-punktowej prowadnicy stykowej tukowo-rowkowej. Prowadnica ta
utrzymuje doskonaty ruch toczenia, nawet przy duzym obcigzeniu chwilowym lub
gdy doktadno$¢ powierzchni instalacji jest niedostatecznie dobra. Wystepowanie
awarii zostato ograniczone do minimum, nawet w przypadku nieprawidtowego
uzycia.

S EDGETL Y YAMAHA

« Optyczny

+ Wymaga czesci elektronicznych,
struktura urzadzenia jest
skomplikowana

+ Czeste problemy z elektronika,
kondensacjg rosy na tarczy lub
przywieraniem oleju

4

Ryzyko btedu wykrycia

« Typ magnetyczny
* Prosta struktura z jednym

zelaznym rdzeniem i uzwojeniem
zapewniajgca mniejsze ryzyko
awarii

+ Wysoka odpornos¢ na uderzenia

i szum elektryczny

. 4

Wysoka niezawodnos¢

2-rzedowy rowek tukowy
4-punktowa prowadnica stykowa

Duzy poslizg réznicowy, duza odpor-

nos¢ na tarcie

+ Podatnos¢ na skutki nieprecyzyjnego
montazu, tarcia i odksztatcenia

* Moze ulec awarii nawet w okresie
zaktadanej zywotnosci

4-rzedowy okragty rowek tukowy
2-punktowa prowadnica stykowa

Maty poslizg réznicowy mechanizmu
i dobre samocentrowanie

+ Wysoka odpornos¢ na wahania
ustawienia i obcigzenia chwilowe

+ Odpornos¢ na pekniecia

Indywidualna konfiguracja zaméwienia dostepna dla
kazdego modelu
Przyjmujemy indywidualne zaméwienia w dowolnej specyfikacji dla wszystkich

modeli, np. dla suwakéw podwdjnych lub suwakéw szerokich. Wiecej informaciji
mozna uzyska¢ w naszym biurze sprzedazy Renex Robotics/Yamaha Robots.

4 | RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA

Diuga zywotnos¢ znacznie obniza koszty utrzymania

Sruba kulowa YAMAHA o duzej sztywno- 2™ -

$ci lub prowadnica znaczaco przyczynia T
sie do redukcji prac konserwacyjnych
i serwisowych wymaganych od klienta.

www.RENEXrobotics.pl



seria PHASER

JEDNOOSIOWE NAPEDY LINIOWE

Dane techniczne modeli » str. 19

Zapewnia doskonate osiagi w transporcie na duze
odlegtosci, bez wytracania predkosci.

'8 Dtugi skok i wysoka moc przy uzyciu ptaskiego silnika z rdzeniem
type

STANDARD PODWOJNYCH WOZKOW WE WSZYSTKICH MODULACH -

+ Maksymalny skok: 4050 mm
» Maksymalna predkos$¢: 2500 mm/s

+ Powtarzalna doktadno$¢
pozycjonowania: +5 um .

+ Maksymalne obcigzenie: od 7 do 160 kg

MF7 MF7D MF15 MF75/75D

Wat napedowy z zaletami niskiej masy ¢« kompaktowy

L korpus ¢ minimalny moment zaczepowy
- skok skok skok
STANDARD PODWOJNYCH WOZKOW WE WSZYSTKICH MODULACH -
+ Maksymalny skok: 1050 mm f"/ ' precyzja precyzja precyzja
dkos¢ dkogé dkoké
* Maksymalna predkos$¢: 2500 mm/s “ preciose predkose prediosc
+ Powtarzalna doktadno$¢
pozycjonowania: +5 um ' 7
* Maksymalne obcigzenie: 5 kg 4 rozmiar konserwacja rozmiar konserwacja rozmiar konserwacja

MR12/12D

Niski koszt elementéw konstrukcyjnych
Firma YAMAHA od samego poczgtku w swoich konstrukcjach wykorzystata skale magnetycznga, takie rozwigzanie sprawdzito sie i pozwolito zoptymalizowa¢ koszty produk-
cji zapewniajac duzg precyzje . Mimo, ze w dzisiejszych czasach naped liniowy nie jestem juz tak unikalnym mechanizmem i moze go zastgpi¢ napedem ze $rubg kulowa
to jego wybdr zdecydowanie obniza koszty budowy maszyny.

Poréwnanie modeli robotéw jednoosiowych

MF7-1500 2500 10(7) ™ 15 4000 W85xH80
F17-40-145 720 " 40 +10 1450 W168xH100
B10-1450 1850 10 +40 2550 W100xH81

* Poréwnanie podczas wykonywania skokow; ** Brak elastycznej prowadnicy kabla; *** Maksymalna predkos$¢ wynosi 2500 m/s przy udzwigu 7 kg (przy 10 kg predkos¢ spada do 2100 m/s); **** Wartos¢ uwzglednia predkos¢ krytyczng
gdy skok wynosi 1450 mm.

Duza predkosé, daleki transport Standardowa konfiguracja podwdéjnej podstawy tadunkowej zapewnia

Nailepsza cechq sinikéw liniowych jest brak fimitu oszczedno$¢ miejsca oraz wysokg przepustowos¢ i skutecznosé

predkosci krytycznej. Nie ma redukcji maksymalnej W poréwnaniu z dwoma robotami jedno-

predkosci, nawet przy duzych odlegtosciach. Co wie-
cej, maksymalny zasieg w standardzie ustawiony
jest na 2 metry przy modelach MR oraz na 4 metry
w przypadku modeli MF. Czas cyklu zostat znaczaco
poprawiony.

Ruch liniowy robota jednoosiowego serii
PHASER i robota jednoosiowego serii FLIP-X

W
o

Ruch z ustalong

w
<
2 000st/50

E predkoscia 2,5 m/s ke
w 25
7
o
=
T 20
<
e Ruch z ustalong

15 predkoscia 1,2 m/s

1.0 FLIP-X

0.5

0 . . .
L] 0.5 1.0 15 2.0 25

=== PHASER (MF75) === FLIP-X (F20N) Czas (s)

www.RENEXrobotics.pl

osiowymi koszty i zajmowana przestrzen
sg mniejsze. Ponadto osiowanie nie jest
potrzebne, a narzedzia mogg by¢ wspoélnie
wykorzystywane, co skraca czas konfiguracji.
(W przypadku korzystania z regulatora serii
RCX mozna zastosowac funkcje kontroli an-
tykolizyjnej).

160 kg maksymalnej
tadownosci robotéw typu MF
Robot typu MF posiada ptaski magnes, dzie-

ki czemu moze przenosi¢ ciezkie przedmioty
z duzg predkoscia i doktadnoscia.

Uktad wykorzystuje dwie jednostki
napedéw jednoosiowych ze Srubami
kulowymi

Uktad oszczedza miejsce
wykorzystujac dwa wézki

Nizszy poziom hatasu i dluzsza
zywotnos¢

W przeciwieAstwie do robotéw ze $rubg kulowa, niewiele
jest sekcji rotacyjnych i przemieszczajacych sie dzieki czemu
obstuga jest bardzo cicha. Dodatkowo, cewka i magnes nie
stykaja sie, wiec nie ulegaja zuzyciu, przez co robot moze by¢
uzywany przez dtuzszy czas.

RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA | 5



Seria X Y—X

ROBOTY KARTEZJANSKIE

Dane techniczne modeli » str. 20

Szeroka gama wstepnie skonfigurowanych systemoéw

wieloosiowych do wyboru.

Od kompaktowych, ekonomicznych lekkich systemoéw,

po duze i ciezkie linie przemystowe.

Typ ramienia Typ suwnicy

Niestandardowe zamoéwienia

Dostepny jest specjalnie zaprojektowany
system wieloosiowy. Wiecej informacji
mozna uzyska¢ w naszym biurze sprze-
dazy Renex Robotics/Yamaha Robots.

Typ ramienia ruchomego

Typ XZ Typ stupa

Naped dwusynchroniczny

Wyposazone w podwdjny naped
do synchronicznego sterowania w
dwdch osiach, co jest skuteczne w
przenoszeniu cigzkich przedmiotow
i przy dtugim skoku pracy z robotem
kartezjanskim

Uwaga: dla funkcji podwdjnego na-
pedu wymagane jest ztozenie spe-
cjalnego zamoéwienia

Resolver: trwate i niezawodne wykrywanie
pozycji

Detektor potozenia jest resolverem, ktéry ma prosta, ale mocng konstrukcje wy-
korzystujgcg elementy nieelektroniczne - ekstremalnie wytrzymate w trudnych
warunkach otoczenia, jak réwniez zapewniajgce niski wskaznik awaryjnosci. Struk-
tura resolvera nie ma probleméw z wykrywaniem, ktére wystepuja w innych czuj-
kach, takich jak optyczne enkodery, ktérych uktady elektroniczne ulegajg awarii
lub sg narazone na dziatanie wilgoci lub oleju. Ponadto wtasciwosci mechaniczne
zaréwno dla wartosci bezwzglednych, jak i przyrostowych sg wspélne dla wszyst-
kich sterownikéw. Nawet jesli akumulator jest catkowicie zuzyty, XY-X moze dziata¢
na podstawie specyfikacji przyrostowych, wiec w mato prawdopodobnym przy-
padku usterki mozemy mie¢ pewno$¢, ze nie bedzie potrzeby wstrzymywania
produkcji. Obwdd podtrzymujacy zostat catkowicie przeprojektowany i obecnie
posiada okres tworzenia kopii zapasowych trwajacy do 1 roku.

Nizsza cena

Jeszcze nizszg cene osiggneliSmy zmniejszajac liczbe czesci, przy jednoczesnym
zwiekszeniu wydajnosci. Uzycie resolvera w strukturze pomogto ostatecznie wy-
eliminowac opinig, ze jednostki tego typu sg drogie. Ponadto czesci mechaniczne
sg takie same, niezaleznie od specyfikacji jednostki.

Struktura pozwalajgca na tatwe serwisowanie

Mimo, ze jednostki posiadajg jednolitg strukture konstrukcyjna, komponenty

takie jak silnik i Sruba kulowa mogg by¢ wymieniane indywidualnie, co upraszcza
czynnosci serwisowe.
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Model z trzema lub wiekszg

iloscig osi mozna wybra¢

sposréd:

+ Z-axis clamped base and
moving table type

+ Z-axis clamped table and
=5 moving base type

HXYLx

4-rzedowa 2-punktowa szyna prowadzgca
z dwoma rowkami zapewnia doskonata
trwatos¢

4-rzedowa okragta tukowo-rowkowa 2-punktowa prowadnica stykowa z mniej-
szym poslizgiem réznicowym. W poréwnaniu ze standardowa, 4-punktowg pro-
wadnicg, charakteryzuje sie niewielkim poslizgiem réznicowym kulek. Efekt uzy-
skano dzieki strukturze i doskonatym ruchom tocznym, co zapewnia odpowiednie
parametry nawet w przypadku obcigzenia duzym momentem obrotowym lub przy
stabej precyzji powierzchni zabudowy. Uzycie tego typu prowadnic zmniejsza ry-
zyko wystapienia usterki.

2-rzedowy rowek tukowy
4-punktowa prowadnica stykowa

4-rzedowy okragty rowek tukowy
2-punktowa prowadnica stykowa

Duzy poslizg réznicowy, duza
odpornos¢ na tarcie

Maly poslizg réznicowy mechanizmu i

dobre samocentrowanie

+ Podatnos¢ na skutki nieprecyzyjnego
montazu, tarcia i odksztatcen

+ Wysoka odpornos¢ na wahania
ustawienia i obcigzenia chwilowe

+ Odpornos¢ na pekniecia

www.RENEXrobotics.pl



MuLTI-FLIP /

MULTI-PHASER

ROBOTY WIELOOSIOWE

Jeden kontroler dla wielu jednoosiowych robotéw.

Zalety operacji na wieloosiowym kontrolerze

+ Sterowanie sekwencyjne jest proste, a modernizacja systemu niedroga.

+ Bardziej kompaktowe i oszczedzajgce wiecej miejsca niz przy pracy z kilkoma
sterownikami jednoosiowymi.

+ Umozliwia bardziej zaawansowang kontrole.

+ Sterowniki RCX221/RCX240 zapewniajg kontrole wszystkich rodzajéw napedéw
jednoosiowych .

... 4
N,

4 osie/R5

[Przykiad]
Kontroler 4-osiowy

ROBOTY PICK&PLACE

Dane techniczne modeli » str. 23

Konfiguracja robota

2-jednostkowe ustawianie robota:

Zastosowanie programu wielozadaniowego w potgczeniu z tym 2-jednostkowym
ustawieniem pozwala wykonywa¢ operacje asynchronicznie i niezaleznie. W pota-
czeniu z dodatkowym ustawieniem osi daje to jeszcze wigkszg swobode w zakresie
przypisywania osi do zadan.

Zsynchronizowana podwoéjna podstawa
tadunkowa:

To ustawienie pozwala na dodanie 2 silnikéw do 1

osi przy typach robotéw, w ktérych jednostka nape- T
dowa pracuje oddzielnie jak np. silnik liniowy jedno-
osiowy serii PHASER lub typu N serii FLIP-X.

Gtéwne ustawienie osi pomocnicze;j:

Uzyj ustawienia osi pomocniczej, gdy ruch jedno-
czesny za pomocg polecenia MOVE nie jest moz-
liwy. O$ zestawiona z osig gtéwng i pomocnicza
poruszasie tylko z pomocg polecenia DRIVE (ruch
oddzielny osi) i nie moze pracowac z poleceniem
MOVE. Uzycie tego ustawienia jest zalecane dla
operacji na osi, ktéra nie jest zsynchronizowana z
gtéwnym robotem.

Gtéwne ustawienie osi pomocnicze;j:

Ustawienie to nalezy wybra¢ przy pracy z napedem dwuosiowym (jednoczesne
sterowanie dwoma osiami). Konfiguracja ta jest korzystna w przypadku robotéw
kartezjanskich o dtugiej osi Y, gdzie wymagana jest stabilnos$¢ przy duzych przy-
spieszeniach/opdznieniach lub wysoka kontrola przy duzych obcigzeniach.

Idealne do szybkich zadan Pick&Place na matych czesciach.
Pozycjonowanie narzedzia za pomocg serwo eliminuje potrzebe jego

mechanicznej regulacji.

Typ 2-osiowy Typ 3-osiowy Typ 2-osiowy
YP220BX YP220BXR YP340X
YP320X YP320XR

YP330X

Wysoka predkos¢

0,45
sekundy na

Operacje Pick&Place wykonywane przy 1 takt

wysokiej predkosci przektadajg  sie
w znacznym stopniu na produktywnosc.
YP220BX w trybie roboczym w warunkach:
50 mm w pionie, 1500 mm w kierunku po-
dtuznym. Przy obcigzeniu 1 kg catkowity
czas cyklu jest réwny 0,45 sekundy.

www.RENEXrobotics.pl

Wysoka powtarzalnos$¢

Niezwykle szybkie oraz posiadajgce wysokg powtarzalno$¢ +0,02 mm (YP320X,
YP320XR, YP330X, YP340X).

Kompaktowy rozmiar

Kompaktowy rozmiar o dtugosci catkowitej 109 mm (YP220BX) i poruszajgcym sie
mechanizmem ramion umozliwia konstrukcje oszczednej linii produkcyjnej.

RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA | 7



Seria Y K—X

ROBOTY SCARA Bezposredni naped bez paska | At

Tanie urzadzenie o wysokiej wydajnoscie
Model do montazu $ciennego/odwrotnego

Dane techniczne modeli » str. 21 Model pytoszczelny i bryzgoszczelny

Diugos¢ ramienia od 120 mm do 1200 mm. Najwiekszy wybo6r w przemysle.
Zwiekszona produktywnos¢ dzieki szybkiej i precyzyjnej pracy.

SCARA mata SCARA srednia
YK120XG YK180X Uzywajgc catkowicie bez taSmowej konstrukdji, YK500XGL/XG
YK150XG YK220X nawet bardzo maty model osigga wysoka sztyw- YK600XGL/XG/XGH
YK180XG nos¢ i doktadnos¢. Poprzez zwiekszenie mak- o
. PN - * Dtugosc¢ ramienia: od 500 mm do 600 mm
* Dtugosc ramienia: od 120 mm do 220 mm symalnej pred‘k‘osu ObrOtQWEJ S”mka’ ma.kSy_ . .
: malna predko$¢ obrotowa jest znacznie wyzsza Maksymalny zatadunek: od 5 kg do 20 kg
b laievmalovizaladuneiciike w poréwnaniu z modelem standardowym.
+83%
Osie X/Y
33m/s
L OsieZ T T § -
4 '
s »
Istniejgcy model (YK120X)
I YK120XG
SCARA srednia SCARA duza
YK250XG YK400XG YK400XR YK700XGL YK900XG Notka: YK700XGL tylko na zaméwienie
YK350XG . Dlugoéé ramienia: 400 YK700XG YK1000XG
ugosc ramienia: mm YKSOOXG YK1200X

* Dtugos¢ ramienia: od 250 mm do 400 mm * Maksymalny zatadunek: 3 kg

* Dtugosc¢ ramienia: od 700 mm do 1200 mm
* Maksymalny zatadunek: od 10 kg do 50 kg

* Maksymalny zatadunek: 5 kg

|
e
-

wd

)

SCARA - Model scienny/Model odwrotny SCARA - Odporna na pyt i kroploszczelna
YK300XGS YK700XGS * Dtugos¢ ramienia: od 300 mm do 1000 mm YK250XGP YK600XGLP = [
YK400XGS YK800XGS * Maksymalny zatadunek: 20 kg YK350XGP YK700XGP
YK500XGS YK900XGS YK400XGP YK800XGP
YK600XGS YK1000XGS YK500XGP YK900XGP
YK500XGLP YK1000XGP
Model $cienny ! Model odwrotny (KGOOXGE
Typ, W ktérym robot L | -] Typ, gdzie model » o
montowany jest na kR ovem $cienny montowany * Dhugos¢ ramienia: od 250 mm do 1000 mm
& cianie jest odwrotnie * Maksymalny zatadunek: 20 kg
e Przeznaczone do zastosowan w $rodowisku, w ktérym wystepuje rozprysk wody i pyt (klasa ochrony IP65).
Skonsultuj sie z nami w celu uzyskania informacji na temat bryzgoszczelnosci dla wszystkich innych cieczy
- poza wodg.
Uwaga: YK700XGP/YK800XGP/YK1000XGP - modele tylko na zaméwienie
Optymalne dziatanie dzieki projektowi wewnetrznej
30 lat historii konstrukgji
Pierwszym robotem YAMAHA byt robot SCA- Pokazany model to YK500XG $ruba kulowa bezposrednio potaczona
. h z konstrukcja, zaczerpnigta z robota
RA. Przez 30 lat, odkad pierwszy robot SCA- | I jednoosiowego
RA o nazwie CAME zostat wyprodukowany w .‘:-."'J

Wysoka sztywnos¢,
niezalezny watek
wielowypustowy

1979 roku, opracowano wiele innowacji w li-
nii tych robotéw. Roboty SCARA przeszty nie-
zliczone modyfikacje na stale zmieniajgcym
sie rynku i staty sie jednym z wielu udanych
produktéw, czyniac je istotng czescig oferty
robotéw YAMAHA.

Whbudowane okablowanie
uzytkownika

Specjalnie
zaprojektowany silnik
drazony

1979
YK7000

Whbudowane orurowanie
uzytkownika

Zastosowana w osi obrotowej

przektadnia harmoniczna |

zapewnia wysoka sztywnosc¢ i ’
doktadnos¢

8 | RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA www.RENEXrobotics.pl



Catkowicie pozbawiona paskéw konstrukcja

Dzieki zastosowaniu konstrukcji sprzezenia bezposredniego osi ZR uzyskano cat-
kowicie pozbawiong paskéw konstrukcje. Ta bezposrednia struktura napedu zna-
czagco redukuje zbedny ruch, utrzymuje réwniez wysoka doktadno$¢ przez dtugi
okres czasu. Zapewnia bezobstugowe uzytkowanie przez dtuzszy czas, bez obaw
o zerwanie, rozciggniecie lub zuzycie taSmy w czasie (funkcja dotyczy wszystkich
modeli serii YK-XG i YK180X/YK220X).

Model standardowy Seria YK-XG

Silnik z watem pionowym

Silnik z watem <0 Sruba kulowa z watem
i obrotowym Silnik z % ./ pionowym
; drazonym
[ watem
obrotowym

Silnik z watem
pionowym
(podtaczony
bezposrednio)
Naped przez koto
pasowe i pasek

rozrzadu ¥ Drazony reduktor

predkosci obrotowej watu

Wytrzymaty na dziatanie czynnikéw otoczenia
resolver zapewnia sterowanie w petli zamknietej

Detektor potozenia jest resolverem, ktéry ma prostg, ale mocng konstrukcje wy-
korzystujacg komponenty nieelektroniczne - ekstremalnie wytrzymate w trudnych
warunkach otoczenia, gwarantujgc niski wskaznik awaryjnosci. Resolver nie ma
probleméw z wykrywaniem, co ma miejsce np. w enkoderach optycznych, ktérych
uktady elektroniczne ulegajg awarii lub sq narazone na dziatanie wilgoci lub ole-
ju. Ponadto wtasciwoséci mechaniczne zaréwno dla wartosci bezwzglednych, jak i
przyrostowych sg wspélne dla wszystkich sterownikéw.

SCARA moze pracowac rowniez w przypadku catkowitego zuzycia baterii, zapew-
niajac ciggtos¢ pracy, bez potrzeby zatrzymywania linii produkcyjnej. Obwéd pod-
trzymujacy zostat catkowicie przeprojektowany i obecnie posiada okres tworzenia
kopii zapasowych trwajacy do 1 roku.

Uwaga: Resolver ma prostg strukture, odporng na niskie temperatury, wysokie temperatury,
uderzenia, szum elektryczny, czasteczki pytu, oleju itp. i jest stosowany w samolotach, pociggach
czy w przemysle motoryzacyjnym.

* Optyczny * Typ magnetyczny

* Wymaga czesci elektronicznych, struktura
urzadzenia jest skomplikowana

Prosta struktura z jednym zelaznym
rdzeniem i uzwojeniem zapewniajgca

* Czeste problemy z elektronika, kondensacjg mniejsze ryzyko awarii

rosy na tarczy lub przywieraniem oleju

. 4

Ryzyko btedu wykrycia

* Wysoka odpornos¢ na uderzenia i szum

elektryczny

Wysoka niezawodnos¢

Wysoka nosnos¢ momentu bezwtadnosci osi
obrotowej

Wydajno$¢ robota SCARA nie ogranicza sig tylko do standardowego czasu cyklu.
Rzeczywiste operacje obejmuja prace ze zréznicowanymi przedmiotami pod
wzgledem ciezkosci, jak réwniez prace z duzym przesunigciem wzgledem osi ob-
rotu. Zastosowanie w takich przypadkach niskiego momentu bezwtadnosci osi R
pomoze znaczgco obnizy¢ czas cyklu. Wszystkie roboty SCARA posiadajg reduktor
predkosci bezposrednio potaczony z wierzchotkiem osi obrotu. O$ R zapewnia wy-
jatkowo wysokg dopuszczalng bezwtadno$¢ gwarantujac prace z duzg predkoscig
w poréwnaniu z konstrukcjami, w ktérych pozycjonowanie zwykle odbywa sie za
pomocg paska po zwolnieniu tempa.

YK120XG

(Dopuszczalny moment bezwtadnosci osi R: 0,1 kgfcm?)

Jedli ciezar koncéwki wynosi 1 kg, mozna pracowac
z przesunieciem okoto 100 mm.

Dopuszczalny moment bezwtadnosci osi R: Poréwnanie YK120XG
z modelami konkurencji

O Operacja OK
X Operacja odbiega od dopuszczalnego zakresu wartosci katalogowych

Dane liczbowe przy

obcigzeniu 1 kg

Offset Bezwtadnos¢ Operacja
(mm) (kgfem?) YK120XG Firma A
0 0,0039 O O
45 0,025 O X
97 01 O X

Dopuszczalny moment bezwtadnosci osi R: YK120XG - 0,1 kgfcm? Firma A - 0,0039 kgfcm?

www.RENEXrobotics.pl

Wysoka predkos¢

Standardowy czas cyklu jest oczywiscie

krétki, ale projekt YAMAHA réwniez kta- ~ 0$XY
dzie nacisk na czas cyklu w rzeczywistym
obszarze uzytkowania. Zdecydowana
poprawa maksymalnej predkosci zostata
dokonana poprzez zmiane przetozenia
i maksymalnej predkosci obrotowe;j silni- OsR
ka. Skrécito to czas cyklu podczas ruchu

na duze odlegtosci.

7.6 m/s @
23m/s @

876 °/s +90%

1700 °/s

Istniejgce modele

I YK500XG

Do wyboru opcje z watem drgzonym i koncéwka
w ksztatcie kotnierza
Przydatne opcje obejmujg drgzony watek w celu tatwego okablowania narzedzia

koncéwki i kotnierz do mocowania narzedzia.
Uwaga: YK250XG/YK350XG/YK400XG/YK500XGL/YK600XGL

© YAMAHA

v

! L ¥ -
Opcjawatu drazoneg zliwia tatwe pr Opcja kotnierza dla tatwego montazu do kon-
nie przewodéw powietrznych i przewodéw wigzki cowki

Ulepszone funkcje konserwacji i serwisu

Ostony robotéw serii SCARA YK-XG mozna zdejmowac z przodu lub od géry. Po-
krywa jest oddzielona od przewodu, wigc konserwacja jest tatwa. W zwykiych ro-
botach wymiana smaru na przektadni harmonicznej zajmuje bardzo duzo czasu,
a problemy zwigzane z demontazem i ustawieniem przektadni pojawiaja sie dos¢
czesto. W robotach SCARA harmoniczna przektadnia jest uszczelniona smarem,
nie ma wiec potrzeby jego wymiany (od YK500XG do YK1000XG).

Doskonata wydajnos¢ przy niskich
kosztach

Wczedniejsze modele sg dostepne w nizszej cenie bez zmiany specyfikacji.

Wysoka sztywno$¢ zachowana dzieki konstrukcji catkowicie
pozbawionej paskéw.

Zmieniono konwencjonalny typ mocowania sufitowego na $cienny, zwiekszona
elastyczno$¢ konstrukeji systemu. Umozliwia to zmniejszenie wymiaréw urzg-
dzenia produkcyjnego. Dodatkowo, jako typ odwrotny, umozliwia prace w pozycji
,do goéry nogami”. Dodatkowo, catkowicie pozbawiona paskéw konstrukcja osigga
maksymalng tadowno$¢ wynoszacg 20 kg, a dopuszczalny moment bezwtadnosci
w osi R wynosi 1kgm? (od YK700XGS do YK1000XGS), czyli maksimum w tej klasie.
Mozna réowniez zamontowac duzy chwytak. Robot ten nadaje sie do pracy z duzy-

mi obcigzeniami.
YK-XGP

Cechy modeli do montazu sciennego/
odwrotnego

Modele pyto- i bryzgoszczelne

Mieszek poprawia wtasciwosci pyto- i bryzgoszczelne

Robot konwencjonalny zostat wymienio-
ny na catkowicie pytoszczelny i odporny
na krople. Konstrukcja, ktérg mozna
wykorzysta¢ w obiekcie roboczym, w
ktorym krople wody lub kurz rozprasza-
ja sie. Pogorszenie jakosci paséw jest
eliminowane poprzez konstrukcje po-
zbawiong paskéw, a robot podwyzszong
odpornos$¢ na trudne warunki otocze-
nia. Dodatkowo, zastosowanie struktury
mieszkdw poprawia pytoszczelnos¢, bry-
zgoszczelno$¢i wptywa na wydajnoscé.
*Uwaga: od YK250XGP do YK600XGLP

« Stopien ochrony IP65 (IEC60529)

« Ztacze pyto- i kroploszczelne
dla uzytkownika. Okablowanie
dostepne w standardzie.

RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA | 9



seria YK-TW

YK350TW
YK500TW

ROBOTY SCARA TYPU
ORBITALNEGO

Dane techniczne modeli » str. 21

Najwyzsza doktadnosé pozycjonowania i duza predkosc.
Ograniczenie powierzchni zajmowanej przez sprzet, dzieki wyeliminowaniu
martwej przestrzeni w sSrodku zakresu ruchu.

YK-TW moze poruszac sie w petnym zakresie na
obszarze o Srednicy 1000 mm**

Dzieki konfiguracji montazu sufitowego z szerokim katem obrotu ramienia, YK-TW
ma dostep do kazdego punktu w petnym zakresie na obszarze @1000 mm. Eli-
minuje to wszelkie ograniczenia zwigzane z ruchem palety oraz rozmieszczeniem
przenosnikéw, przy jednoczesnym radykalnym zmniejszeniu $ladu zajmowanej
przez robota przestrzeni.

Robot SCARA typu
orbitalnego

Minimalna
szerokosc¢
montazowa

Ruch pod jednostka

4 Optymalne wykorzystanie prze-
strzeni bezposrednio pod urza-
dzeniem gtéwnym

4
7

N

Koncéwka (0$ R) moze przechodzi¢
bezposrednio pod urzadzeniem

gtownym

Idealny przy waskich
przestrzeniach pomiedzy stacjami

Standardowy czas cyklu wynosi 0,29 s.**

03 Y (ramie 2) przechodzi pod osig X (ramig 1) i posiada poziomga strukture przegu-
bowa, pozwalajgca na poruszanie sie po optymalnej $ciezce pomiedzy wierzchot-
kami. Dodatkowo wywazona masa elementéw wewnetrznych skraca czas cyklu
0 36% w poréwnaniu z poprzednimi modelami.

Standardowy czas cyklu

YK500TW 0295

Poprzedni model
YAMAHA

Czas cyklu

Standardowy czas cyklu przemieszczania tadunku o wadze 1 kg w poziomie w za-
kresie 300 mm i w gére/w dot w zakresie 25 mm zostat skrécony o okoto 36%
w poréwnaniu do istniejgcych juz modeli YAMAHA.

10 | RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA

YK-TW oferuje powtarzalng doktadnos¢
pozycjonowania. £0,01 mm?* (osie XY)

Wieksza, powtarzalna doktadno$¢ pozycjonowania niz w przypadku robota réw-
nolegtego. Udato sie to osiggna¢ dzieki optymalizacji masy robota i gruntownej
przebudowie konstrukcji wewnetrznej. Lekkie i sztywne ramie zostato réwniez wy-
posazone w optymalnie dostrojone silniki umozliwiajgce pozycjonowanie z bardzo
wysoka doktadnoscia.

Silnik Y #ﬂ

Redukcja predkosci

Silnik R
Silnik Z

Zoptymalizowany srodek
obrotumomentu grawitacyjnego

Konstrukcja wydrazona

Silnik Y i przektadnia redukcyjna posiadaja
wydrazong konstrukcje, ktéra pozwala na
umieszczenie ich wewnatrz uprzezy ramienia.

. 4

Obrét o 360 stopni

Zoptymalizowano balans wagowy poprzez
umieszczenie silnika R i silnika Z odpowiednio
po lewej i prawej stronie

. 4

Zmniejszona bezwtadnosc
umozliwia szybki ruch

YK-TW oferuje zaréwno nizszy profil jak i mniejsza
powierzchnie podstawy
Wysokos$¢ robota YK-TW wynosi tylko 392 mm. Kompaktowe rozmiary umozliwiajg
wiekszg swobode w projektowaniu urzagdzen.

YK500T YD11

392 mm

844 mm

ALELLIN  Wazy tylko 27 kg

YD11

Dla robotéw YK-TW opcjonalna jest dedykowana rama montazowa.
Wiecej informacji mozna uzyska¢ w naszym biurze sprzedazy
RENEX Robotics/YAMAHA Robots.

* Dotyczy modelu YK350TW  ** Dotyczy modelu YK500TW

www.RENEXrobotics.pl



Tvo CLEAN ROOM

ROBOTY DO CLEANROOMOW

Dane techniczne modeli » str. 21-22

Szczelna konstrukcja robotéw "CLASS 10" redukuje emisje . ”
czasteczek i wptywa na zachowanie norm czystosci

w pomieszczeniach czystych .

YK-XGC/XC Roboty SCARA do pomieszczen Cleanroom

type
+ Dtugo$¢ ramion: od 180 mm do 1000 mm
« Wlot powietrza: 30 do 60 N/min
+ Klasa czystosci: CLASS ISO3 (1S014644-1)
CLASS 10 (FED-STD-209D)
* Maksymalne obcigzenie: 20 kg

YK250XGC

SYAMAHA

YK250XGC

Chwytak osi Z pokryty jest mieszkiem wykonanym z materiatéw o mniejszej emisji pytu, a inne czesci slizgowe s catkowicie uszczelnione. Uprzaz jest réwniez catkowicie wbudowana, ssawka znajduje

sie w $rodku robota co pozwala na zapobieganie emisji pytu.

Mieszki na osi pionowej poprawiaja zachowanie
czystej pracy

FLIP-XC
type

Jednoosiowe roboty do pomieszczeii Cleanroom

+ Skok: od 50 mm do 2050 mm

» Wlot powietrza: 30 do 90 N/min

« Klasa czystosci: CLASS 10*

+ Maksymalne obcigzenie: 120 kg (instalacja pozioma)

*C4L/CALH, C5L/C5LH i C6L zaliczaja sie do CLASS ISO3 (ISO14644-1).

Specyfikacja pomieszczen czystych dla robotéw serii FLIP-X. Odpowiedni do danego zastoso-
wania moze by¢ jeden sposréd 14 modeli, od lekkich i kompaktowych po duze, o maksymalnej
tadownosci 120 kg. W standardzie dostepna jest ssawka do powietrza. Zastosowanie smaru
o niskiej emisji pytéw, oraz zamontowanie blachy ze stali nierdzewnej o wysokiej wytrzymatosci
pozwala osiggna¢ zaréwno wysoka jakos¢ jak i czystosé.

Ulepszone funkcje konserwacyjne i serwisowe

FLIP-XC Roboty kartezjanskie do pomieszczen Cleanroom

Konstrukcja pozbawiona paskéw poprawia
sztywnos¢

Jednoosiowe roboty do pomieszczen Cleanroom (TRANSERVO)

+ Skok: od 50 mm do 800 mm

» Wlot powietrza: 15 do 80 N/min

« Klasa czystosci: CLASS 10

+ Maksymalne obcigzenie: 12 kg (instalacja pozioma)

SSC04 SSCo05 SSCO5H

Zastosowanie nowo opracowanego uktadu sterowania wektorowego z zastosowaniem silnika
krokowego umozliwia osiggniecie funkgji i osiggéw zblizonych do serwonapeddéw przy zacho-
waniu niskich kosztéw. Standardowo dostepna jest ssawka do powietrza, stosowany jest smar
o niskiej emisji pytéw, a blacha ze stali nierdzewnej o doskonatej trwatosci jest montowana
na powierzchni stotu $lizgowego, co zapewnia czystg prace.

type

» Wlot powietrza: 30 do 90 N/min

* Klasa czystosci: CLASS 10

+ Maksymalne obcigzenie: 20 kg

* Maksymalna predkos¢: 1000 mm/s

Uwaga: przewdd uzytkownika D-Sub, 25-pinowy konektor z 24 przewodnikami, 0,3 m?
Uwaga: w jednym zestawie znajduje sie 6 tub ostonowych

Typ robota kartezjariskiego przeznaczony do pomieszczen czystych. Zastosowanie blach ze stali nierdzewnej o podwyzszonej trwatosci i duzej szczelnosci catego mechanizmu pozwala na jego uzyt-

kowanie w pomieszczeniach czystych klasy CLASS 10.

www.RENEXrobotics.pl
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KONTROLERY

KONTROLERY

Szeroki wybor systemoéw sterowania. Od pozycjonera jednoosiowego do
wieloosiowego, kompleksowego sterownika obejmujacego silnik krokowy
pradu statego, serwonaped pradu przemiennego i silnik liniowy.

TRANSERVO FLIP-X PHASER B3 Pozycjoner robota
[T4L/T5L] Serwo gtéwnego = Prosta obstuga tylko poprzez
Silnik krokowy Mate serwo przeznaczenia Naped liniowy podanie numeru punktu
(24V-30W) (od 30 do 60 W)

Seria TS to pozycjonery robotéw,
ktore dziataja tylko poprzez po-
danie numeru punktu i wprowa-
dzenie sygnatu START. Moga one
wykonywa¢ operacje pozycjono-
wania lub pchania bez koniecz-
| nosci pisania programu. Zmiany
- - predkosci mogg by¢ dokonywa-
TS-X TS-S2 TS-SH ne podczas ruchu poprzez wyko-
TS-P nanie operacji potgczonych.

Sledzenie punktéw
We/Wy

Polecenie zdalne

TS-S2  TS-SH

Wigzka impulsowa i m

n Sterownik robota

L

Kontroler impulsowy dla
robota jednoosiowego

Poniewaz pominieto obstuge
jezyka robota, a sterownik jest
dedykowany do wprowadzania
impulséw do systemu, sterow-

9MOISO-

nik moze by¢ tatwo wbudowan
Ts-SD ERCD w automat;’cznq jednostke kon>f
trolng jako kompaktowa jednost-
» Program ka sterujgca.
(Jezyk YAMAHA SRC) RDV-X TS-SD
+ Sledzenie punktéw = RDV-P
We/Wy =

Polecenie zdalne

Instrukcje online

E Kontrolery robota

Program
(Jezyk YAMAHA BASIC)

Sledzenie punktéw
We/Wy

Polecenie zdalne

4

ERCD SR1-X SR1-P

2-osiowe 3,4-osiowe

°
w
)
s
o

Instrukcje online

RCX221 it H
« Program - 8 i -.—'!"““.h
[P (ezyk YAMAHA BASIC) n i | |1 | IR 't d
? + $ledzenie punktow RCX240 BELT BT RCX240
We/Wy RCX240S RCX222  RCX221 RCx240s  RCX340

Polecenie zdalne

Instrukcje online Zréznicowane metody polecen

Wybierz optymalng metode sposréd réznych metod polecen,
w tym obstuge programu, $ledzenie punktu, polecenie zdalne
i polecenie on-line. Program uzywa jezyka YAMAHA SRC przy-

9MOISOo

(7] - pominajacego jezyk BASIC. Uzywa go do wykonywania réz-
g. YC-Link nych oper_acji, poczawszy od prosty_ch _zat_iah, poprzez wyjscia
00 YC-LINK tgczy sterowniki jednoosiowe We/Wy, az po warunkowe rozgatezienia, itp.
é z czteroosiowym sterowmkngm , Oprogramowanie wspierajace
©n Uwaga: Do kontrolera serii RCX mozna podtgczy¢ . .
° do czterech kontroleréw serii SR1. Tani i wydajny TS-Manager zostat opracowany na nowo dla
s serii TS. To pojedyncze oprogramowanie wykonuje wszystkie
o operacje, takie jak ustawienia danych punktowych, edycja,
tworzenie kopii zapasowych i zadania nauczania. Posiada
e Mozliwosé . b t?vgnieg funkctje,é]edze(jnia w ((::Iias,ig rzeczy}wistynjk,ltagiel jlak
=Ll h R : i i erowniki bez $ledzenie wartosci pradu, predkosci, wspétczynniki obcigze-
-g M/L i ust[a‘wmruam:< mozlna _____ Egmgcczaesr}\eadzEAN. programowych ustawier\ nia, wartosci prqdu‘i)naépiega P Y 2
) zarzadza¢ na kontrole- YC-Link/E : ! :
.E Mozna podtaczyc do czterech rze gtownym. n -
N sterownikéw RCX340 (do 16 osi T .T‘EL_
2, sterowalnych).
== -
° — —
Qa
TS-Manager VIP+ RCX-Studio

12 | RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA www.RENEXrobotics.pl



System iVY

SYSTEM WIZYJNY DO KONTROLERA RCX240

Prosta konfiguracja "Plug-and-Play" z mozliwoscig Sledzenia przenosnika w

jednym miejscu.

Uktad systemu ivY

Gotowy do uzycia kontroler robota wyposazony w funkcje przetwarzania obrazu, wystarczy ustawi¢ ptytke iVY w 4-osiowym kontrolerze robota RCX240 lub RCX240S.
Umieszczenie "oczu" w robocie pozwala na wyszukiwanie i obrabianie detali, odnajdywanie odchylef w ich potozeniu i korygowanie nawet w przypadku duzych btedéw,

rozszerzajac zakres zastosowan.

Mozliwos¢ podigczenia 2 kamer Karta wizyjna podtgczona
i Swiatet bezposrednio do kontrolera (bus)

RCX240

Tablet do
programowania PRB

‘g”‘ -

Robot

Plytka ivy
2
kamery| 2 swiatta * plytka
ontroli
oswietlenia
¢ plytka
sledzaca

Oprogramowanie
iVY Studio
Wybierz dodatkowa plytke sledzaca albo

2 enkoderéw ptytke kontroli o$wietlenia (ptytka $ledzaca
ma zintegrowang kontrole oswietlenia)

Zintegrowany system wizyjny w sterowniku robota

Inne dostepne na rynku produkty wizyjne wykorzystujg rézne formaty, co wymaga przypisanie konwersji
koordynat do sterownika. System iVY posiada zintegrowany kontroler, wiec dane punktéw sg zapisywane w
jednym prostym kroku. Sterowanie kamerg i o$wietleniem obstugiwane jest przez zintegrowana operacje
w ramach sterownika robota z tatwg i zrozumiatg obstuga, ktéra redukuje liczbe godzin roboczych potrzeb-
nych do uruchomienia urzgdzenia.

« Skomplikowane rozwigzywanie
probleméw

Standardowy * Plug-and-play

system wizyjny
robota « Czas i wysoki koszt konfiguracji

+ Skrécony czas rozruchu

+ Catkowita obstuga systemu
przez YAMAHA

Wymaga duzej wiedzy z zakresu systeméw wizyjnych

Procesor wizyjny
przewsd —

kamery RS232C
| transfer

l danych l
<

Proste operacje

$ przewdd kamery

kamery

+

kamery et
oéwietlenie oswietlenie

Karta ivY

+

Plytka kontroli oswietlenia

Zasilanie oswietlenia

Sterowanie za pomoca réznych programéw Sterowanie za pomoc3 tylko jednego programu

MOVE P, P9

OFF LINE Przesytanie danych

SEND (* *) TO CMU za
pomoca procesora
SEND CMU TO P10 :I_ obrazu urzadzenia

ON LINE
MOVE P, P10

t RS232C t
Program w urzadzeniu do Program w sterowniku
przetwarzania obrazu s PLC hosta

www.RENEXrobotics.pl

MOVE P, P9

VSEARCH 1,2,0 wyszukanie zadan
P10=VGETPOS(0) zatadowanie punktéw
MOVE P, P10 przejdz do punktu

Brak op6znienia w transmisji danych
Sterowanie za pomoca programu robota
Wymaga tylko kilku wierszy polecer
Proste i tatwe do zrozumienia

Opcje

Ptytka kontroli owietlenia
Ptytka $ledzgca

Kamera CCD

Przewéd LAN

Przewdd kamery
Obiektyw

Pierécien do zblizer

Kamera CCD

=

4 .ot “suk s

Plytka kontroli oswietlenia

Prosta i intuicyjna kalibracja

(Zadania w zakresie dopasowania koordynacji) Kon-
wencjonalne urzadzenia tgczace w sobie “sprzet do prze-
twarzania obrazu + robot” wymagaja ogromnej ilosci cza-
su i probleméw zwigzanych z zadaniem "kalibracji", ktéra
wyréwnuje wspétrzedne kamery ze wspétrzednymi robo-
ta. W systemie iVY operator musi jednak tylko podazac
za instrukcjami typu konwersacji z pola programowania,
wiec obstuga jest prosta i koriczy sie w krotkim czasie.

System VY automatycznie koryguje réwniez te wspot-
rzedne, nawet jesli pozycja montazowa robota zmienita
sie podczas takich zadan jak zaciskanie w gore, zaciskanie
w dot, zaciskanie osi Z robota oraz zaciskanie ramienia Y
robota Scara.

RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA | 13



System iVYZ

SYSTEM WIZYJNY DO
KONTROLERA RCX340

Zintegrowany z robotem system wizyjny oznacza prostote, duzg
funkcjonalnos¢ oraz niezawodnos¢. tatwos¢ kalibracji oryginalnego iVY,
w potaczeniu ze znacznie zwiekszong wydajnoscia.

Obstuga kamer o rozdzielczosci 5 megapikseli

(Do wyboru sposréd 300 000 pikseli, 1,3 megag

iksela, 2 meg

pikseli i 5 r

gapikseli)

Szczegotowe wykrywanie krawedzi jest
mozliwe nawet wtedy, gdy obrabiane
elementy dotykajg sie¢ nawzajem lub
maja ztozony ksztatt.

Poprzednio: Nowos¢:
kamera o rozdzielczo$ci kamera 1,3
300.000 pikseli

megapiksela

A _<d
Czesciowa ilustracja
szczegotow

Pojedyncze wyszukiwanie pozwala na
wykrycie nawet duzych detali, co po-
zwala na lepsze wychwycenie szcze-
gotéw.

Poprzednio: Nowos¢:
kamera o rozdzielczo$ci kamera 1,3
300.000 pikseli megapiksela

i Pole widzenia

Niemal dwukrotnie szybsze wyszukiwanie
w poréwnaniu z poprzednim modelem

Szybkos$¢ wyszukiwania jest niemal
dwukrotnie wyzsza niz w przypadku
poprzedniego modelu. Nawet duza licz-
ba detali moze by¢ wykrywana z duza
predkoscig. Moze by¢ uzywany do wielu
réznych zastosowan, w tym do formo-
wania czesci plastikowych lub artykutéw
spozywczych.

RCX240 +iVY

L B 158.7 ms
. .— “ ch3'vvz
.__ y
%

83.8 ms
Przedmiot obrabiany w ksztatcie ztgcza

Rejestracja do 254 typow z monitorowaniem

ustawien kalibracji

Zmiany ustawien wymagaja tylko zmiany numeréw
katalogowych. Monitorowanie stanu wyszukiwania
mozliwe jest réwniez podczas pracy automatycznej.

Mozna zarejestrowac 254
typy (0 do 253)

Mozliwos¢ Sledzenia tasmy do 100 CPM

Kamera wizyjna wykrywa potozenie i orientacje cze$ci na ruchomym przenosniku

do zastosowan typu Pick&Place.

Poprzedni kontroler RCX240
Przyktadowy program (RCX240)

© MOVEP,P1 € CTMOVE (1) € CTDRIVE(10.0)

Wymaga wielu polecen operacyjnych

Ujednolicenie
ruchu polecenia

Nowy kontroler RCX340
Przyktadowy program (RCX240)

@ CTMOVE (1),2=0.0,CTZ=10.0

Wykonywane jednym poleceniem

Przesuniecie w gore, Sledzenie pracy na odcinku i
przesuniecie w dét, w tym samym czasie

Oblicza pozycje
obrabianego elementu i
porusza sie bezposrednio

Pozycja poczagtkowa

Ciagty ruch
od gory do dotu

’ Kierunek przenosnika

Miejsce odbioru obrabianego przedmiotu

Minimalizacja odlegtosci ruchu

Pozycja obrabianego elementu w momencie
rozpoczecia $ledzenia

Warunki pracy: YK500XG/Masa uzytkowa 1 kg (narzedzia i przedmiotu obrabianego razem)/Ruch poziomy

250 mm/Ruch pionowy 1 mm/Predkos¢ tasmy 100 mm/s

14 | RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA

llustracja konfiguracji systemu ivY2

Kontroler
programujacy PBX

Oprogramowanie
iVY2 Studio

Kamera

| Zasilacz 24VDC

o | &
|
Czujnik fotoelektryczny
lub czujnik zblizeniowy itd

C JC ]

Oswietlenie
Enkoder

Plytka $ledzaca (gdy jest

zainstalowane w slocie 4) \|

* Powyzsza ilustracja przedstawia przyktadowy system z ptytka $ledzaca i jednostka iVY2 (po wybraniu opdji ptyty
sterowania o$wietleniem).

** Potgczenia do ztacz STD.DIO, ACIN i SAFETY nie sa pokazane na powyzszej ilustracji.

Sterowanie wieloma robotami w celu dodatkowego
zwiekszenia wydajnosci.

RCX340 +iVY2 RCX340

Mozliwosé

o =
I podtaczenia do
| I czterech jednostek
I | _! I il 100 CPM/1 jednostka
L. e YC-Link/E G - X 4 jednostki
—_— (maksymalnie 400 CPM)

Plytka $ledzaca

Program rozréznia elementy w zaleznosci od
ksztattu, co dodatkowo zwigeksza wydajnos$¢

Informacje z jednej kamery moga by¢
udostepniane dla wielu robotéw

Dwa roboty mogg by¢ sterowane, co
umozliwia dalszemu robotowi radzenie

sobie z pozostatosciami

www.RENEXrobotics.pl



SeriaY RG

CHWYTAKI ELEKTRYCZNE

Dane techniczne modeli » str. 21

tatwa obstuga za pomoca jezyka uzywanego przez robota firmy YAMAHA

Kontrola sity nacisku

Mozliwos¢ regulacji o 1%
od 30 do 100%

Mierzy obrabiany przedmiot przez
wykrywanie pozycji.

Mozliwos¢ regulacji w krokach o 1%
od 20 do 100% dla predkosci i od 1
do 100% dla przyspieszenia

Regulacja wielopunktowa

Do 10.000 punktéw

Kontrola przedmiotu obrabianego

Wykorzystuje sygnat wyjsciowy HOLD

do sprawdzenia, czy chwytak uchwycit

element obrabiany lub czy go nie upu-
Scit, bez potrzeby uzycia czujnika.

Typ S - Pojedynczy typ krzywki

Typ W - Typ podwdéjnej krzywki

Lekki, kompaktowy, szybki

YRG-2005SS  YRG-2010S YRG-2815S

Rodzaj Sruby

Duza sita chwytajaca

YRG-4225S YRG-2005W

Typ tréjpalczasty

YRG-2810W YRG-4220W

Prosty styl, wysoka precyzja, dtugi skok

styl "T"

YRG-2020FS/YRG-2840FS

YRG-2020FT/YRG-2840FT

Kompaktowy, wysoka sztywnos¢, dtugi skok

YRG-2004T

Elektryczny chwytak z precyzyjng regulacja sity nacisku

YRG-2013T

YRG-2820T YRG-4230T

YRG oferuje kontrole sity chwytu, predkosci i przyspieszenia, pozycjonowanie wielopunktowe oraz pomiar przedmiotéw obrabianych, ktére bylyby trudne do wykonania
dla urzadzen napedzanych powietrzem. YRG sprawdza sie w szerokim zakresie zastosowan.

Sterowanie sitg chwytu

Sterowanie wielopunktowe

Kontrola obecnosci

Sita chwytu moze by¢ ustawiana w krokach co 1%.
Kruche lub odksztatcalne elementy obrabiane, takie
jak szkto lub sprezyna moga by¢ réwniez chwytane.
Sita mocowania jest stata nawet kiedy zmienia sie
ustawienie pozycji palca.

Sterowanie pneumatyczne Sterowanie elektryczne

Doktadne ustawienie regulatora Sita chwytania moze by¢ usta-
jest trudne. wiona w zakresie od 30% do

100% w krokach co 1%.

Regulacja za pomocg jednego
kontrolera

Sterowanie chwytakiem odbywa sie za pomocg jed-
nego kontrolera. Poniewaz nie ma potrzeby stoso-
wania wezta przesiadkowego za pomocg sterownika
PLC lub innego urzadzenia nadrzednego, konfigura-
cja i uruchomienie jest znacznie prostsze.

www.RENEXrobotics.pl

Pozycja palca moze by¢ ustawiona w zadanej pozycji
tak by odpowiadata rozmiarowi przedmiotu obrabia-
nego.

Sterowanie pneumatyczne Sterowanie elektryczne

Utrata kontaktu Z powodu optymalnej doktad-
z przedmiotem nosci pozycjonowania przed-
miot pozostaje w miejscu.

Przyczynia sie do
taktowania

Potaczenie z wizjg system
obstuguje szeroki zakres
zastosowan

Gdy seria YRG jest potgczona ze zintegrowanym kon-
trolerem systemu wizyjnego iVY2, operacje pozycjo-
nowania z wykorzystaniem kamery do manipulowa-
nia przedmiotem moga by¢ kontrolowane w module
wsadowym kontrolera RCX340. Utatwia to konfigu-
racje nawet najbardziej wyrafinowanych systemoéw.

Elektryczny chwytak wyprowadza sygnat HOLD. Moz-
na sprawdzi¢ brak chwytu przedmiotu obrabianego i
spadek przedmiotu podczas transferu. Zaden czujnik
zewnetrzny nie jest potrzebny.

Sterowanie pneumatyczne Sterowanie elektryczne

Utrata lub upuszczenie Wykrywanie ksztattu przedmio-
przedmiotu obrabianego jest tu obrabianego. Zaden czujnik
oceniane przez czujnik lub zewnetrzny nie jest potrzebny.
obrébke obrazu.

Chwytak elekt}yczny: Seria YRG

RENEX ROBOTICS | LINIA ROBOTOW YAMAHA | 15



| CM100

MODULY PRZENOSNIKOW LINIOWYCH
Dane techniczne modeli » str. 23

Linia transportowa z
precyzyjna kontrolg ruchu i
pozycjonowania

Ruch z duzg predkoscig

| Ruch w narozniku okragtym |

| Ptynne spowolnienie i zatrzymanie

Zwiekszona

wydajnosé

Skrécony czas
transferu

| Pozycjonowanie bezposrednie

Linia produkcyjna wykorzystujaca

LCM100
Oszczednos¢
miejsca

System modutowy utatwiajgcy zmiane uktadu linii
Linia przesytowa jest konfigurowana poprzez pod- ;’m 2yl
taczenie do niej niezbednych modutéw. Ponadto -,

mozna wykonywac takie operacje jak: skrocenie -
linii, przekierowanie nadmiaru modutéw do innej
linii, oraz przechowywanie nadmiaru modutéw.

Nizsze koszty
catkowite

-
W

Mechanizm
cyrkulacji

pionowej \

Modut jest przechowywany do

celéw konserwacyjnych. Przenosnik liniowy

Przyktad
pionowego
obiegu

Przenosnik tasmowy

*Klient musi wyprodukowac jednostke
zwrotna i mechanizm obiegu.

Linia przesylowa jest
diuzsza /

Ptynne hamowanie zapobiegajg mechanicznym
kolizjom stopera

Ptynne hamowanie do zatrzymania realizowane jest za pomocg serwosterowania.
Dzieki wyeliminowaniu odchyleri obrabianych przedmiotéw powstajacych pod-
czas uderzen, mozliwy jest ruch z wyzsza predkoscia.

Ruch z duzg predkoscia

Plynne dohamowanie
do zatrzymania

Swoboda konfiguracji linii dzieki elastycznosci ruchu
slidera
Dzieki elastycznym operacjg takim jak prawidtowe zatrzymywanie w wymaganej

pozycji, zmiany predkosci czy poruszanie tylko niektérymi wézkami do tytu, linia
moze by¢ zaprojektowania z wyzszg elastycznoscia.

Q Te same procesy staja Porzadek procesu
% sie powszechne e

A <

Przewdz jest dwukierunkowy. Eliminuje
powielanie stacji procesowych w
przeptywie liniowym. < M

Redukcja rozmiaréw e
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Mozliwe jest umiejscowi
nie przedmiotu obrabiane-
g0 na wozku

Zdejmowana zasuwa

Sprawne przetgczanie miedzy zadaniami zgodnie
z potrzebami

+ Mozliwy jest waski ruch skoku.

+ Czas ruchu mozna skréci¢ np. dzieki uzyciu podajnika do tych samych
proceséw, przy jednoczesnym przemieszczaniu trzech przedmiotéw
obrabianych z duzg predkoscia.

Waskie ruchy nachylenia

+ Redukcja czasu pracy i powierzchni roboczej

System konwencjonalny rl\]/lau:;;:{;%?cczsrace zpalety

Przestrzen na sprzet

y

.

Przestrzer roboczg mozna wyeliminowaé
e przy stole roboczym

//Redukcja rozmiaréw

www.RENEXrobotics.pl




SeriaY A

6-OSIOWE
7-OSIOWE

ROBOTY WIELOOSIOWE

Dane techniczne modeli » str. 23

Idealne rozwigzanie do budowy kompaktowych komérek, przenoszenia |

i montazu matych czesci lub proceséw kontrolnych

=

6-osiowe 7-osiowe
s =" b
P ; ?—" -
a - S ; f - .
\'7'\,‘_.::‘& :j’ :
:
S o » v [
" i1 -
YA-R) YA-R3F YA-RSF YA-RSLF YA-R6F YA-USF YA-U10F YA-U20F
Szybka praca skraca czas cyklu Obstugiwane sa réwniez Ramie
D 0$B
Dzieki szybkim serwomotorom o niskiej bez- eler,ne,nty, robocze o duzym 3 )
wtadnosci, ramieniu zaprojektowanemu do pra- ObCIQZEﬂIU nadga rstka 08 U\ o ;0
cy z niskg wagg oraz najnowszej technologii ste- 201

rowania, roboty te osiggajg predkos¢ robocza,
ktéra jest najlepsza w swojej klasie. Od dostawy,
montazu, inspekcji i pakowania do paletyzacji,

Dzieki sekcji nadgarstka o najwyzszym do-
puszczalnym momencie bezwtadnosci w
swojej klasie, roboty te moga wspiera¢ prace

wszystkie aplikacje moga cieszy¢ sig krétszym — Wymagajace duzego obcigzenia nadgarstka d ,//
czasem cyklu i lepsza wydajnoscia. lub jednoczesnego przenoszenia wielu detali. - Body
Znaczgce skrécenie czasu konfiguracji linii za pomoca ‘T T >

symulatora

Dedykowane oprogramowanie pozwala na wykorzysta-
nie danych 3D CAD do budowy zaktadu produkcyjnego
w wirtualnej przestrzeni w $rodowisku komputerowym
oraz tatwe wykonywanie zadan inzynieryjnych, takich jak
tworzenie programéw i sprawdzanie, czy nie wystepuja
usterki w pracy robota. Nauczanie moze by¢ wykonywane
nawet przed zakonczeniem rzeczywistej linii produkcyjnej,
co znacznie skraca czas uruchamiania linii.

*Opcjonalne wsparcie

Roboty 6-osiowe

05§ S: Obroé¢ korpus w poziomie
0$ L: Przesun korpus do przodu/
do tytu

0s$ U: Przesun ramie w gore/w dét
0s$ R: Obré¢ ramie

0s B: Przesun konncéwke ramienia
w goére/w doét

0$ T: Obro¢ koncdwke ramienia

Swobodny ruch ramion dodatkowo

zwieksza wydajnosé

7-osiowe

Zmniejszona przestrzen
pozwala na wyrafinowany
uktad instalacji

Poniewaz roboty te mogg by¢ instalowa-
ne w poblizu obrabianych elementéw lub
innych urzadzen, mozna zmniejszy¢ prze-
strzen potrzebna dla zaktadu produkcyj-
nego. Dzieki umieszczeniu wielu robotéw
blisko siebie, przetwarzanie moze by¢ zin-
tegrowane i skrécone.

7-osiowe

7-osiowe

Dostep do obrabianego elementu
z przeciwlegtej strony lub od dotu

Obroét siddmej osi umozliwia elastyczny ruch z takg
samg swobodg ruchu jak w przypadku ludzkiego
ramienia, umozliwiajagc dostep do przedmiotu ob-
rabianego od przeciwlegtej strony lub od dotu. Po-
zwala to robotowi wej$¢ w waskie miejsca, w ktére
osoba nie mogtaby sie zmiesci¢, lub zblizy¢ sie do
przedmiotu obrabianego w sposéb, ktéry pozwala
unikng¢ przeszkdd, dajac wieksza swobode w pro-
jektowaniu uktadu na krétszy czas cyklu i ograniczo-
ng przestrzen.

Roboty 7-osiowe

0§ S: Obrdé¢ korpus w poziomie
05 L: Przesun korpus do przodu/
do tytu

Os E: Przekre¢ ramie

0s$ U: Przesun ramie w gore/w doét
0s$ R: Obré¢ ramie

0s B: Przesun korncéwke ramienia
w goére/w doét

0$ T: Obré¢ korncdwke ramienia

»~Ruch tokcia” unikalny dla modeli

7-osiowych pozwala na utrzymanie e

optymalnej postawy ]
Ruch fokcia”

Zy niezmiennej
pozycji kotnierza

Specyfikacja sterownika YAC100
» str. 23

Roboty 7-osiowe typu U umozliwiajg "ruch tokcia", zmieniajac
jedynie kat tokcia bez wptywu na pozycje lub postawe narzedzia.
Pozwala to na unikniecie blokad w poblizu.
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SPECYFIKACJA

TECHNICZNA

TRANSERVO
PHASER
I Xy-X

FLIP-X
YK-X
YK-TW
YRG
SCARA
CLEAN ROOM
Yp-X
Lcm100
Lcc140
Yac100
YA




TRANSERVO PETLA ZAMKNIETA, SILNIKi KROKOWE | JEDNOOSIOWE ROBOTY

) Maksymalne obuqzenle (kg)** Predkos¢
Tvp Vtymiery e el
(mm) i Poziome [ T—gqp | (mm/s

2 1
S504-S 4 2
W49 x H59 SS04-R(L) 50 do 400
2 6 4 100
20 4 - 1000
Typ SS -
(typ Slizgowy) W55 x H56 sgé’giﬁ) 12 6 1 600 50 do 800
Model liniowy/model 6 10 2 300
kompatkowy 20 6 - 1000
600 (poziomo)
SSO5H-S 12 8 2 .
W55 x H56 SS05H-R(L) 500 (plohowo 50 do 800
6 12 4 300 (poziomo)
250 (pionowo)
Typ SG 20 36 4 1200
(typ Slizgowy) W65 x H64 SGO07 12 43 12 800 50 do 800
6 46 20 350
SR03-S 12 10 4 500
W48 x H56.5 SRO3-R(L) 50 do 200
Typ SR SRO3-U 6 20 8 250
(standardowy typ RO4 12 25 5 500
pretowy) W48 x H58 S S 6 40 12 250 50 do 300
Model liniowy/model SRDO4-R(L) > 45 o5 20
kompatkowy <05 2 50 10 300
W56.4 x H71 SRDO5-R(L) 6 55 20 150 50 do 300
2 60 30 50
SRDO03-S 12 10 3,5 500
Typ SR W105 x H56.5 SRDO3-U 5 >0 75 550 50 do 200
(typ pretowy SRDOAS 12 25 4 500
z prowadnicy W135 x H58 SRDO4-U 6 40 1 250 50 do 300
wspomagajaca) 2 45 24 80
Model Iiniowy/model 12 50 8,5 300
kompatkowy SRDO5-S
W157 x H71 SRDO5-U 6 55 18,5 150 50 do 300
2 60 28,5 50
Typ STH W45 x H46 STH04-S 5 6 2 200 50 do 100
(typ slizgowy) W73 x H51 STHO4-R(L)**** 10 4 1 400
Model liniowy/model W61 x H65 STHO6 8 9 2 150 50 do 150
kompatkowy W106 x H70 STHO6-R(L) 400
Wysokos¢ Typ Rloment Maksymaln-!y " feedkose Zakres obrotow
Typ (mm) P obrotowy moment pchnigcia maksymalna ©)
przysp (N/m) (N/m) (mm/s)¥**
42 (Standard) RF02-N N: Standard 0,22 0,11 420 310 (RF02-N)
Typ STH 49 (Wysoka sztywnos¢) RF02-S H: Wysoki moment obrotowy 0,32 0,16 280 360 (RF02-S)
(typ obrotowy) 53 (Standard) RFO3-N N: Standard 0,8 0.4 420 320 (RF03-N)
Standardowa/wysoka | 62 (Wysoka sztywnos¢) RF03-S H: Wysoki moment obrotowy| 1,2 0,6 280 360 (RF03-5)
A 68 (Standard) RFO4-N N: Standard 6,6 33 420 320 (RF04-N)
78 (Wysoka sztywnosc) RF04-S H: Wysoki moment obrotowy 10 5 360 (RF04-S)

Wymiary Rdzen Maksymalne obciazenie (kg)** Predkos¢
Typ maksymalna
(mm) (mm) Poziomo Pionowo (mm/s)***

Tvo BD W40 x H40 BD04 48 1 - 1100 300 do 1000
(Typ ypE " W58 x H48 BDO5 48 5 - 1400 300 do 2000
P W70 x H60 BDO7 48 14 - 1500 300 do 2000

* Rozmiar jest przyblizonym rozmiarem przekroju poprzecznego.

** Maksymalna predkos¢ zalezy od obcigzenia uzytkowego. Wigcej szczeg6tdw na stronie Typ SR.

*** Maksymalna predkos$¢ zmniejsza sig z powodu krytycznej predkosci sruby kulowej, gdy skok jest dtugi.

**%* STHO4-R (STHO4-R). STHO4-R (L) z 50-tym hamulcem nie jest dostepny.

Dopuszczalna temperatura otoczenia dla instalacji robota - Typ SS/SR: 0 do 40°C -Typ STH/RF/BD: 5 do 40°C

PHASER ROBOTY JEDNOOSIOWE Z SILNIKIEM LINIOWYM

Wymiary Mak§y[nal'ne Predkos¢ Skok
- Transport obcigzenie maksymalna
(mm) (mm)
(kg) (mm/s)
. 100 do 4000 (Poziomo)
MF7 Pojedynczy 100 do 2000 (Mocowanie $cienne)
W85 x H80 10y 100 do 3800 (Poziomo)
. o 0ziomo
MF7D Podwdjny 100 do 1800 (Mocowanie scienne)
) 100 do 4000 (Poziomo)
Typ MF MF15 Pojedynczy 100 do 2000 (Mocowanie $cienne)
Silnik lini W100 x H80 30 (15)**
OIS Iy 22 . 100 do 3800 (Poziomo)
rdzeniem stalowym z MF15D Podwdjny 100 do 1800 (Mocowanie $cienne)
magnesem ptaskim - 2500
MF20 Pojedynczy 40 (20)+* 150 do 4050
W150 x H80 MF20D Podwdjny 150 do 3850
MF30 Pojedynczy 60 (30)** 100 do 4000
MF30D Podwdjny 150 do 3750
MF75 Pojedynczy . 1000 do 4000
W210>H100 MF75D Podwajny 160(75) 680 do 3680
MR12 Pojedynczy 50 do 1050
Silnik v-\:-aylz ?innFiowe 0 W60 > H30 >
i3 MR12D Podwojny 50 do 1050

* Wielkos¢ jest przyblizong wielkoscig przekroju poprzecznego.
** W przypadku stosowania przy maksymalnej predkosci, obcigzenie uzytkowe bedzie takie, jak pokazano w nawiasach.
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XY-X ROBOTY KARTEZJANSKIE

Warianty ramion Maksymalne Maksymalny skok (mm)
Ruchome XZ obcigzenie

PXYx o 2 osie 4,5 150 do 650 50 do 300
FXYx (] - - - - 2/3 osie 12 150 do 1050 150 do 550
FXYBxX o - - - - 2 osie 7 150 do 2450 150 do 550
SXYx ( ] - [ ] [ J [ J 2/3/4 osie 20 150 do 1050 150 do 650
SXYBx (] - - - [ ] 2/3/4 osie 14 150 do 3050 150 do 550
MXYx [ J [ J [ J [ J o 2/3/4 osie 30 250 do 1250 150 do 650
NXY o - - - - 2/3 osie 25 500 do 2000 150 do 650
NXY-W [ J - - - - 4/6 osie 25 250 do 1750 150 do 650
HXYx [ J [ J [ J [ J o 2/3/4 osie 40 250 do 1250 250 do 650
HXYLx o [ J - - - 2 osie 40 1150 do 2050 250 do 650

Uwaga: Powyzsze obcigzenia uzytkowe s to dtugosci skoku. Powyzsze maksymalne obcigzenia uzytkowe sg wartosciami maksymalnymi dtugosci skoku przy zastosowaniu specyfikacji typu ramienia/nosnika kabla.

FLIP-X ROBOTYJEDNOOSIOWE

Wymiary Rdzefi Maksymalne obaqzenle (kg) Predkos¢ Skok
Typ * maksymalna

W45 x H53 T4L/TALH 6 6 2,4 360 50 do 400
2 6 7.2 120
20 3 - 1200
W55 x H52 T5L/T5LH 12 5 1.2 800 50 do 800
6 9 2,4 400
20 10 - 1333
W65 x H56 TeL 12 12 4 800 50 do 800
TypT 6 30 8 400
Model kompaktowy
30 15 - 1800
20 30 4 1200
T9 (Standard) 10 55 0 600 150 do 1050
5 80 20 300
W94 x HI8 30 25 - 1800
T9H (Wysoki 20 40 8 1200
moment ciggu) 10 30 20 600 150 do 1050
5 100 30 300
20 12 - 1200
W80 x H65 F8 12 20 4 720 150 do 800
6 40 8 360
30 7 - 1800
20 20 4 1200
W80 x H65 F8L 0 20 3 500 150 do 1050
5 50 16 300
20 30 - 1200
W80 x H65 F8LH 10 60 - 600 150 do 1050
5 80 - 300
30 15 - 1800
20 20 4 1200
F10 70 20 0 600 150 do 1050
5 60 20 300
WI0xH71 30 25 - 1800
) . 20 40 8 1200
Trbe‘X,s:okiej F10H (Wysoki moment ciggu) 70 20 20 600 150 do 1000
sztywnosci 5 100 30 300
30 15 - 1800
20 30 4 1200
F14 (Standard) 10 3 0 600
5 80 20 300
W136 x H83 30 > - 1800 150 do 1050
) . 20 40 8 1200
F14H (Wysoki moment ciggu) 70 20 0 600
5 100 30 300
F17L 50 50 10 2200 1100 do 2050
W168 x H100 40 40 - 2400 200 do 1450
F17 20 80 15 1200 200 do 1250
10 120 35 600
40 60 - 2400 200 do 1450
W202 x H115 F20 20 120 25 1200
0 - e 600 200 do 1250
W202 x H120 F20N 20 80 - 1200 1150 do 2050
Typ GF W145 x H91.5 GF14XL 20 45 - 1200 750 do 2000
Model o wysokiej sztywnosci W168 x H105.5 GF17XL 20 90 - 1200 850 do 2500
W145 x H120 N15 (POJe,dynczy wolzlek) 50 . 500 do 2000
TypN N15D (Wézek podwdjny) 20 1200 250 do 1750
Model rotacji nakretek W180 x H115 N18 (Pojedynczy wézek) 80 500 do 2500
N18D (Wézek podwdjny) 250 do 2250
Typ B W100 x H81 B10 Naped paskowy 10 - 1875 150 do 2550
Model z paskiem B14 (Standard) Naped paskowy 20 - 1875
W146 x H94 150 do 3050
zgbatym * B14H (Wysoki moment ciggu) Naped paskowy 30 - 1875 °
T R5 0.12 kgm? -
yp B B 2 R o o
Model osi obrotu R10 0.36 kgm 360°/s 360
R20 1.83 kgm? -

* Przyblizony rozmiar
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YK-XG/YK-XR/YK-TW/YK-XGS/YK-XGP ROBOTY SCARA

Typ m Maksymalne obciazenie (kg) | Standardowy czas cyklu (s)*

YK120XG 120
YK150XG 150 0,33
Typ miniaturowy YK180XG 180 1,0
YK180X 180 0,39
YK220X 220 0,42
YK250XG 250
Typ maty YK350XG 350 5,0 0,49
YK400XG 400
YK400XR 400 3,0 (2,0) ** 0,45
standard YK500XGL 500 5,0 ** 0,59
YK500XG 500 10,0 0,45
Typ $redni YK600XGL 600 5,0 ** 0,63
YK600XG 600 10,0 0,46
YK600XGH 600 20,0 0,47
YK700XGL 700 10,0 (9,0 0,50
YK700XG 700 0,42
Ty duy oG 500
YK1000XG 1000 049
YK1200X 1200 50 0,91
YK300XGS 300
YK400XGS 400 50 049
YK500XGS 500 10,0 0,45
. YK600XGS 600 ' 0,46
Montaz $cienny/typ odwrotny YK700XGS 200 0,42
YK800XGS 800 200 0,48
YK900XGS 900 ' 0,49
YK1000XGS 1000 0,60
YK250XGP 250
YK350XGP 350 50 0,49
YK400XGP 400
YK500XGLP 500 4,0 0,74
YK500XGP 500 8,0 0,55
YK600XGLP 600 4,0 0,74
Pyto-/kroploszczelny YKGOOXGP 500 8.0 0.56
YK600XGHP 600 18,0 0,57
YK700XGP 700 0,52
YK800XGP 800 180 0,58
YK900XGP 900 ' 0,59
YK1000XGP 1000 0,59
Ty ORBIT isoorw 0 5040 025

* Typ ultra-maty: Maksymalne obcigzenie uzytkowe: 0,1 kg (100 mm w kierunku poziomym, 25 mm w kierunku pionowym, pozycjonowanie grube) Typ orbit: Maksymalne obcigzenie uzytkowe: 1kg (300mm w kierunku poziomym,
25mm-wzajemnie w kierunku odwrotnym, pozycjonowanie gruboziarniste) Inny typ: Maksymalne obcigzenie uzytkowe: 2kg (300mm w kierunku poziomym, 25mm-wzajemnie w kierunku przeciwsobnym, pozycjonowanie zgrubne)
** Specyfikacja techniczna opcji (z dotgczonym kotnierzem narzedziowym lub z okablowaniem i przewodami rurowymi prowadzonymi przez uzytkownika). Maksymalne obcigzenie uzytkowe opcji (z kotnierzem narzedziowym lub z oka-
blowaniem uzytkownika i przewodami prowadzonymi przez watek wielowpustowy) wynosi 4 kg.

*** \Wartosci w nawiasach dotyczg specyfikacji kotnierza narzedzia.

YRG CHWYTAK ELEKTRYCZNY

(N) (mm) (mm/s) (mm) (8)
5 3,2 90

Pojedyncza kompaktowa YRG-200555 100 +0.02
kamera '
YRG-2010S 6 7.6 100 +0,02 160
Pojedyncza kamera YRG-2815S 22 14,3 100 +0,02 300
YRG-4225S 40 23,5 100 +0,02 580
YRG-2005W 50 5 60 +0,03 200
Podwéjna kamera YRG-2810W 150 10 60 +0,03 350
YRG-4220W 250 19,3 45 +0,03 800
Typ prostej éruby YRG-2020FS 50 19 50 +0,01 420
YRG-2840FS 150 38 50 +0,01 880
Typ $ruby ,T" YRG-2020FT 50 19 50 +0,01 420
YRG-2840FT 150 38 50 +0,01 890
YRG-2004T 2,5 3,5 100 +0,03 90
Trzy palce YRG-2013T 2 13 100 +0,03 190
YRG-2820T 10 20 100 +0,03 340
YRG-4230T 20 30 100 +0,03 640
* Kontrola sity trzymania: 30 do 100% (co 1%) * Kontrola przyspieszenia: od 1 do 100% (co 1%) * Ocena wielkosci obrabianego elementu: 0,01 mm (wg sygnatu
* Regulacja predkosci obrotowej: 20 do 100% (co 1%) * Regulacja potozenia wielopunktowego: 10.000 maks. ZON)

ROBOTY SCARA DO CLEANROOM
180 1 0,42 @)

Typ miniaturowy YKTBOXC

YK220XC 220 1 0,45 O
YK250XGC 250 4 0,57 O
Typ maty YK350XGC 350 4 0,57 O
YK400XGC 400 4 0,57 O

YK500XC 500 10 0,53 -
YK500XGLC 500 4 0,74 O

YK600XC 600 10 0,56 -
Typ $redni YK600XGLC 600 4 0,74 @)

YK700XC 700 20 0,57 -

YK800XC 800 20 0,57 -

YK1000XC 1000 20 0,60 -

* Typ ultra-maty: Typ ultra-maty. Typ ultra-maty: Maksymalne obcigzenie uzytkowe: 0,1 kg (100 mm w kierunku poziomym, 25 mm w kierunku pionowym, pozycjonowanie zgrubne).
Inny typ: Maksymalne obcigzenie uzytkowe: 2kg (300mm w kierunku poziomym, 25mm-wzajemnie w kierunku odwrotnym, pozycjonowanie gruboziarniste.
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JEDNOOSIOWE ROBOTY DO CLEANROOM

. Maksymalne obcigzenie (k Lz
Typ Wymiary Rdzen y! a ( g) Predko$¢ maksymalna Skok
caL W45xHS5 6 6 24 360 50 do 400
CALH i °
2 6 7.2 120
20 3 - 1000
st W55xH65 12 5 1,2 800 50 do 800
C5LH ’
6 9 2,4 400
20 10 - 1000
c6L W65xH65 12 12 4 800 50 do 800
6 30 8 400
20 12 - 1000
c8 W80xH75 12 20 4 720 150 do 800
6 40 8 360
20 20 4 1000
csL W80xH75 10 40 8 600 150 do 1050
5 50 16 300
20 30 - 1000
Typ FLIP-XC
C8LH W80xH75 10 60 - 600 150 do 1050
5 80 - 300
20 20 4 1000
C10 W104xH85 10 40 10 500 150 do 1050
5 60 20 250
20 30 4 1000
C14 W136xH96 10 55 10 500 150 do 1050
5 80 20 250
20 40 8 1000
C14H W136xH96 10 80 20 500 150 do 1050
5 100 30 250
20 80 15 1000
c17 W168xH114 250 do 1250
10 120 35 600
c17L W168xH114 50 50 10 1000 1150 do 2050
20 120 25 1000
20 W202xH117 250 do 1250
10 - 45 500
12 2 1 600
SSC04 W49xH59 6 4 2 300 50 do 400
2 6 4 100
20 4 - 1000
Typ SSC
(TRANSERVO) SSC05 W55xH56 12 6 1 600 50 do 800
6 10 2 300
20 6 - 1000
SSCO5H W55xH56 12 8 2 600 (Poziomo)/500 (Pionowo) 50 do 800
6 12 4 300 (Poziomo)/250 (Pionowo)

* Przyblizone wymiary.

ROBOTY KARTEZJANSKIE DO

CLEANROOM

Zakres ruchu

Predkos¢ maksymalna

Maksymalne obcigzenie

T
yP (mm) (mm/s) ()
X 150 do 1050 1000
2 osie SXYxC 20
Y 150 do 650 1000
X 150 do 1050 1000
SXYxC (Z5C12) Y 150 do 650 1000 3
z 150 1000
3 osie
X 150 do 1050 1000
SXYxC (Z5C6) Y 150 do 650 1000 5
z 150 500
X 150 do 1050 1000
Y 150 do 650 1000
SXYXC (ZRSC12) 3
z 150 1000
R 360° 1020°/s
4 osie
X 150 do 1050 1000
Y 150 do 650 1000
SXYXC (ZRSC6) 5
z 150 500
R 360° 1020°/s
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YP-X ROBOTY PICK & PLACE

Liczba osi - -

Maksymalne
[0z ] osn | oboimenielkg) | OO
- 3

YP220BX Pasy Pasy 0,45
2 osie -

YP320X Sruba kulowa - Pasy 3 0,57

YP220BXR Pasy - Pasy O$ obrotu 1 0,62

YP320XR 3 osie Sruba kulowa - Pasy 0O$ obrotu 1 0,67

YP330X Sruba kulowa Sruba kulowa Pasy 3 0,57

YP340X 4 osie Sruba kulowa Sruba kulowa Pasy 0% obrotu 1 0,67

LCM100 MODUL PRZENOSNIKA LINIOWEGO

Podstawowa specyfikacja

Model

LCM100-4M/3M/2MT

LCC140 KONTROLER

Podstawowa specyfikacja

Sterowany robot

Modut przenoénika liniowego serii LCMs

Metoda napedu

Typ magnesu ruchomego, silnik liniowy z ptaskim
rdzeniem

Doktadno$¢ powtérzenia
pozycjonowania

+/-0,015 mm (zasuwa pojedyncza)* / szerokos¢ 0,1 mm
(wzajemna réznica pomiedzy wszystkimi suwnicami)**

Wymiary zewnetrzne

W402.5xH229xD106.5 mm

Gtéwna masa korpusu

4,8kg

Napiecie wejsciowe zasilania

Jednofazowe AC200 to 230V +/-10% lub mniej (50/60Hz)

Skala

Typ / rozdzielczo$¢ elektromagnetyczna 5 pm

Maks. predkosé

3000 mm/s

Maksymalne przyspieszenie

2G

Maks. obcigzenie uzytkowe

15 kg *k wwkx

Nacisk nominalny

48N

Catkowita dtugo$¢ modutu

640 mm (4M) / 480 mm (3M) / 400 mm (dla obiegu 2MT)

Maks. liczba potaczonych
modutéw

16 (dtugos¢ catkowita: 10240 mm)

Maks. liczba suwnic

16 (gdy potaczonych jest 16 modutéw)

ami

Min. skok pomiedzy

420mm

Wzajemna réznica wysokosci
pomiedzy suwnicami

0,08mm

Maks. wymiar zewnetrzny
przekroju korpusu

Szer. 136,5 mm x wys. 155 mm (tacznie z suwakiem)

Metoda tozyskowa

1 szyna prowadzaca / 2 bloki (z uchwytem)

Masa modutu

12,5 kg (4M) /9,4 kg (3M) / 7,6 kg (2MT)

Masa suwaka

2,4 kg / 3,4 kg (gdy uzywany jest modut pasa)

Dtugos¢ kabla

3m/5m

Maksymalny pob6r mocy

350VA (LCM100-4M 1 napedzany suwak)

Zewnetrzne wejscie/wyjscie

BEZPIECZENSTWO
RS-232C (DEDYKOWANY DLA RFID)
RS-232C (for HPB / doubles as POPCOM™)

Opcja sieciowa

CC-Link Ver. 1.10 compatible,
Stacja urzadzen zdalnych (2 stacje)

DeviceNetTM Slave 1 node
EtherNet/IPTM adapter 2 porty

Skrzynka do programowania

HPB, HPB-D (Wersja 24.01 lub pézniejsza)

YAC100 STEROWNIK

Podstawowa specyfikacja

Standardowo: IP20 (otwarta struktura), Opcja: IP54 (obudowa

Konfiguracja pyloszczelna)
Wymiary 470 (szerokos¢) x 420 (gtebokosc) x 200 (wyskos¢) mm
Masa 20 kg

Sterownik

LCC140

System chtodzenia

Bezposrednie chtodzenie

* Powtarzalno$¢. Powtarzalno$¢ przy pozycjonowaniu w tym samym kierunku (pulsacja).
** Doktadnos¢ pozycjonowania w pulsacji podczas korzystania z funkcji korekgji potozenia z RFID.

**% \Waga na pojedynczy suwak.

**%* \\ potaczeniu z modutem pasa, maksymalne obcigzenie uzytkowe wynosi 14 kg,
poniewaz czesci dedykowane do pasa sa przymocowane do $lizgacza.

LCM100 MODUL PASA

Podstawowa specyfikacja

Model

LCM100-4B/3B

Metoda napedu

Naped paska z tytu tasmy, sita docisku

Metoda tozyskowa

1 szyna prowadzaca / 2 bloki (z uchwytem)

Maks. predkos¢ obrotowa

560 mm/s

Maks. obcigzenie uzytkowe

14 kg

Dtugos¢ modutu

640mm (4B)/480mm (3B)

Maks. liczba suwnic

1 zasuwa / 1 modut

Maksymalny przekréj
poprzeczny jednostki gtéwnej
- wymiary zewngtrzne

W173,8mmxH155mm (facznie ze suwakiem)

Dtugosc kabla

Nie dotyczy

Sterownik

Dedykowany kierowca (w tym)

Zasilanie energig elektryczng

DC24V 5A

Komunikacja I/F

Dedykowane wejscia/wyjscia 16 punktéw

Masa modutu

11.2kg (4B) /8.8kg (3B)

www.RENEXrobotics.pl

Temperatura otoczenia

Podczas pracy: 0°C do +40°C Podczas przechowywania: -10°C
do +60°C

Wilgotnos¢ wzgledna

Maksymalnie 90% (bez kondensacji)

Jednofazowe 200/230 VAC (+10% do -15%), 50/60 Hz

pozycjonowania

i *
Zasla Trojfazowe 2007220 VAC (+10% do -15%), 50/60 Hz
Uziemienie Opér uziemienia: 100 Q lub mniej
Sygnaty specjalne: 10 wejé¢ i 1 wyjécie, Sygnaty ogdine: 28 wejsc¢
Cyfrowe 1/0s i 28 wyjé¢. Maks. liczba wejs¢/wyjéc (opcjonalnie): 1,024 wejscia i
1,024 wyjscia. I/0 (opcjonalnie): 1 024 wejscia i 1 024 wyjscia
System

Przez koder szeregowy

Wydajnos¢
programowania

JOB: 10 000 krokéw, 1000 instrukji
CIO ladder: 1500 stopni

Szczeliny dylatacyjne

Magistrala MP2000 ¢ 5 gniazd

LAN (potaczenie z
Hostem)

1 (10BASE-T/100BASE-TX)

Interfejs

RS-232C: 1 kanat

Metoda kontroli

Sterowanie serwo napedem programowym

Jednostki napedowe

Sze$¢ osi dla robotéw. Dwie kolejne osie moga by¢ dodane jako
osie zewnetrzne. (Moze by¢ zainstalowany w sterowniku).

Kolor malowania

Notacja Munsell 5Y7/1 (warto$¢ odniesienia)

* YA-R6F: Tylko trojfazowe
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