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Informacdes gerais

1 Informacgobes gerais

1.1 Indicagdes para um funcionamento seguro

A PERIGO!

Indica um perigo iminente com alto risco, que, se nao for evitado, pode causar a morte ou

ferimentos graves.

A

causar a morte ou ferimentos (graves).

Indica uma situagéo possivelmente perigosa, de médio risco, que, se nao for evitada, pode

/\ CUIDADO!

Indica uma situagao possivelmente perigosa, de baixo risco, que, se néo for evitada, pode
causar ferimentos ligeiros ou médios. Esta palavra de aviso também pode ser usada para

avisos de danos materiais.

Identifica informagdes importantes e dicas de utilizagéo.

1.2

Termos frequentemente utilizados

O robd YASKAWA ¢é um produto da YASKAWA Electric Corporation e é fornecido de série
com o respectivo controlador, o aparelho de programag¢ao manual e os cabos do robd.

Neste manual os termos sao designados da seguinte forma:

Termo

Designacgao

Controlador

Comando do robd

Robé industrial

Rob6

Aparelho manual de programagéao / Tea-
chbox

Aparelho de programac¢do manual

Cabos entre o robdé e o comando do robd | Cabo

Robd, comando do robd e cabo Sistema de robd
YASKAWA Electric Corporation YEC

YASKAWA Robotics Division YEU-R

Movimento, calibragem e configuragao do
robd

Aprendizagem

Movimentos do rob6

JOBs

Servigo de assisténcia técnica ao cliente

TCS
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1.3 Grupo-alvo

Este manual destina-se a utilizadores com os seguintes conhecimentos:
* Conhecimentos avangados na mecanica

» Conhecimentos avancados na electro-técnica

» Conhecimentos sobre controladores de robd

* pessoal especialmente treinado

INDICACAO

No que diz respeito a norma internacional DIN EN ISO 10218-1, um operador de um
sistema de robds deve receber formagado antes de manusear o robd.

Para uma éptima utilizagdo dos nossos produtos, recomendamos aos nossos clientes a
participacdo no programa de formacado na YASKAWA Academy. Para obter informagdes
sobre o programa de formagdo, visite www.yaskawa.eu.com ou dirija-se ao seu
estabelecimento YASKAWA.

1.4 Utilizagao em conformidade com a determinagao de
finalidade

Aplicagao tipica:

» Ligagéo de ferramentas por flange

+ Montagem de pingas de soldagem por pontos

*+ Montagem de equipamento para a soldadura por arco
+ Montagem de garras

* para processamento e transporte de pecas e produtos.

1.5 Uso incorrecto

Qualquer aplicagao diferente da utilizacao prevista sera considerada utilizagao incorrecta,
como, por exemplo:

» Transporte de pessoas € animais
* autilizagdo como escada.
* autilizagao fora dos limites de operacado admissiveis.

+ Utilizagdo num ambiente com perigo de explosdo (excepto robds aprovados pela
ATEX).

» Sobrecarga
+ Utilizacao sem dispositivo de protecgao.

INDICACAO

Qualquer alteracdo no robd, por exemplo, a produgdo de furos ou semelhante, pode
provocar danos nos componentes. Isto sera considerado utilizagao incorrecta e resultara
na extincdo de todos os direitos de garantia e responsabilidade e da declaragdo de
incorporagao.
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/\ CUIDADO!

Os

istema de robo trata-se de uma maquina incompleta.

O sistema de rob6 s6 pode ser colocado em funcionamento assim que seja detectado que

am
>
>
>

aquina completa ou incompleta, na qual o sistema de rob6 esta instalado:
corresponde as disposi¢des da directiva de maquinas.

corresponde a todas as normas relevantes (harmonizadas).

corresponde ao estado actual da técnica.

1.6

Informagoes sobre este manual

Neste manual descreve-se principalmente o sistema mecanico do robé quanto a
aplicagéo e os procedimentos para uma manutencao e inspecgao correctas. Contém
informagdes sobre a seguranca e 0 manuseamento, dados técnicos, as ferramentas
necessarias para os trabalhos de manutencao e inspe¢cdo bem como instrugdes de
utilizacdo e manutencéo. Leia cuidadosamente este manual antes de instalar e operar
0 robd.

No sentido de garantir o funcionamento seguro e correcto, leia 0 manual de instru¢des
do comando do robd (informagbes basicas, instalacdo e ligagdo, bem como
configuracao do sistema).

Alguns desenhos s&o apresentados sem revestimentos ou coberturas de proteccéo de
modo a permitir uma melhor visualizagao dos pormenores. Todos os revestimentos e
coberturas de protecado deverao estar montados antes de o robd ser colocado em
funcionamento.

Os desenhos e figuras constantes neste manual sdo meras representagdes. Por essa
razdo, podem existir diferengas no produto fornecido.

A YEU-R reserva-se o direito de efetuar alteracdes técnicas. Essas alteragcdes podem
incluir melhoramentos, modificagées ou especificagcdes do produto

Em caso de dano ou perda do seu exemplar do manual de instrugbes e de
manutengdo, contacte a sua sucursal da YASKAWA para solicitar uma nova copia. As
sucursais oficiais sdo apresentadas na Ultima pagina. Indigue o numero do manual
sempre que efectuar uma encomenda.

A YASKAWA Europe GmbH nao se responsabiliza por danos decorrentes da alteragéao
ilicita da instalagdo. Nao nos responsabilizaremos por alteragées nao autorizadas no
sistema e no robd. Em tal caso extinguir-se-ao com efeito imediato todos os direitos de
garantia e responsabilidade e a declaragao de incorporagao!
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1.7 Seguranga
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Fig. 1-1: Aparelho de programacdo manual

@ Botao de paragem de emergéncia

Morte ou ferimentos devido ao perigo de esmagamento

O nao funcionamento de um botao de paragem de emergéncia significa que nao € possivel
parar o robd numa situacado de emergéncia.

» O robd ndo pode ser operado, se o botdo de paragem de emergéncia nao funcionar.

» Antes de operar o robd, verifique o funcionamento do botdo de paragem de
emergéncia. A tensdo SERVO deve ser imediatamente interrompida, quando o botédo
de paragem de emergéncia é premido no terminal portatil de programacgéo (ver Fig. 1-
3: "Botédo de paragem de emergéncia").

» Quando a SERVO tensdo é desligada, o LED "SERVO ON" no terminal portatil de
programagéao apaga Fig. 1-2: "LED SERVO ON").

(_ SERVO ON ,

Fig. 1-2: LED SERVO ON

Fig. 1-3: Botéo de paragem de emergéncia
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Morte ou ferimentos devido ao perigo de esmagamento

Antes de desbloquear o botdo de paragem de emergéncia (consulte Fig. 1-4: "Habilitagao
do botao de paragem de emergéncia") esteja atento ao seguinte:

P Certifique-se de que ninguém permanece na area de trabalho maxima do robd.
» Remova previamente todos os objetos da célula com os quais o robd possa colidir.
P S0 entdo volte a ligar a SERVO tenséo, premindo o botdo de confirmagao no terminal

portatil de programacéo.

Fig. 1-4: Habilitag8o do botdo de paragem de emergéncia

Morte ou ferimentos devido ao perigo de esmagamento

Se alguém entrar na area de trabalho do robd durante o funcionamento ou se ocorrerem
problemas, prima imediatamente o botdo de paragem de emergéncia. Este encontra-se no
aparelho de programagéo manual (consulte Fig. 1-1: "Aparelho de programagédo manual").

Observe as seguintes regras de seguranga quando ensinar trabalhos dentro da area de

operacgao do robb:

P Se possivel, coloque-se sempre numa posicédo que lhe permita olhar de frente para o
robo.

» Cumpra sempre as etapas de operagao prescritas (consulte as instrugées do comando
do robd, bem como o manual de instru¢des "Manuseamento" ou "Aplicag&o universal").

» Devera haver um espaco livre adequado para onde o operador se possa retirar em
caso de emergéncia.

Realize as seguintes etapas de ensaio antes de configurar o robé. Elimine imediatamente
qualquer defeito detetado e certifique-se de que todas as outras medidas necessarias
foram tomadas.

» Verifique se ha problemas ao mover o robé.
+ Examine as fichas quanto a assento fixo e todos os cabos quanto a danos.

* Ap0s a utilizagdo, pendure novamente o terminal portatil de programagéo no comando
do robé.

« E imprescindivel que a chave do interruptor para seleccdo do modo de operacdo
(aprendizagem/automatico) do terminal portatil de programagéo seja guardada por
uma pessoa autorizada e com formacgao especial.

* A chave apenas deve estar presente durante a aprendizagem no interruptor de chave
do terminal portatil de programacédo e deve ser retirada e guardada imediatamente
depois disso.
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1.8 Fabricante

Endereco:

YASKAWA ELECTRIC CORPORATION
2-1 KUROSAKISHIROISHI
YAHATANISHI-KU

KITAKYUSHU

JAPAO

1.9 Representante autorizado

Endereco:

YASKAWA EUROPE GMBH
Robotics Division
Yaskawastr. 1

85391 Allershausen
Alemanha
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Entrega

2 Entrega

21 Verificar o material fornecido

A entrega standard inclui as seguintes posigdes:

Fig. 2-1: Entrega

(D Aparelho de programagao manual @ cabo
(2 Comando do robd (®) As instrugdes de montagem existentes
3 Robd

2-1



Entrega

2.2 Placa de identificacao posicao

Compare o numero de série do robd, do comando do robé e do aparelho de programagéo
manual no certificado de fornecimento.
O numero de série encontra-se numa placa de identificagdo, conforme ilustrado abaixo.

NJa0TaT

Fig. 2-2: Placa de identificagcdo posicao

Entre em contacto com a filial YASKAWA mais perto de si, se os numeros de série nao
corresponderem aos do certificado de fornecimento.

2-12
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Transporte
3.1 Método de transporte
/\ CUIDADO!

Danos pessoais e materiais devido a agao de forgas externas
» Na&o se pode exercer forga externa sobre o robd ou os motores.

» Verifique se as cavilhas com olhal estdo bem fixadas.

* O robd pesa cerca 34 kg. Utilize um acessorio de elevagao com capacidade de carga
suficiente.

* Os mecanismos de bloqueio de transporte suportam o robd; utilize-os exclusivamente
para o transporte do robé.

* Monte os mecanismos de bloqueio de transporte e os parafusos de transporte sempre
que pretender transportar o robd.

3.11 Transporte com uma grua

No transporte do robd, devem ser usados acessérios de elevagdo suficientes. E
imprescindivel que o robd seja elevado de acordo com a ilustracdo que se segue
"Transporte por grua".

868

424
348

139 2

Fig. 3-1: Transporte com grua

(1 Cabo metalico (pelo menos 155 mm de comprimento)
& Indica a localizagdo centro de gravidade.
Todas as dimensdes em mm
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3.1.2 Transporte com um empilhador

Se o robd for transportado por um empilhador, este deve ser estar fixo a uma palete com
mecanismos de bloqueio de transporte e parafusos de transporte, como na ilustracéo
abaixo "Transporte com um empilhador". Certifique-se de que o empilhador e a via de
transporte tém capacidade de carga suficiente.

Transporte o robé sempre com o cuidado necessario.

Fig. 3-2: Transporte com um empilhador

D 4 furos M10 (@ Abertura para a forquilha da empilhadeira
de forquilha

@ Paleta

3-14
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4 Instalacao

/\ CUIDADO!
Danos pessoais e materiais
Devem ser observadas as seguintes medidas de precaugao.
» \Verifique 0 comando do robd relativamente a danos ou incompletude.

» Nao coloque em funcionamento comandos de robd que estejam danificados ou
incompletos.

P Verifique se os mecanismos de bloqueio de transporte e os parafusos de transporte
foram removidos.

4.1 Dispositivos de proteccao

A PERIGO!

Danos pessoais e materiais

O sistema do robd ndo pode ser operado sem dispositivos de protec¢cdo. Uma colocagéo
em servico sem as respectivas medidas de protecgao resulta em lesées mortais ou
ferimentos graves, ou em danos materiais.

Implementar as seguintes medidas de protecc¢ao

v

Dispositivos de protecgéo separadores
Dispositivos de seguranca electro-sensivel
Protecgdes

Areas marcadas

Sinais de aviso

Botao de emergéncia

vVvvyvyyvyy

Elementos de comando

INDICACAO
Responsabilidade para o utilizador

Compete ao utilizador de um robd ou de um sistema de robbs assegurar que todas as
especificagdes e condigdes relativas as noras DIN EN ISO 10218-1 e DIN EN ISO 10218-
2 sejam cumpridas.

Isto inclui sobretudo:

v

A criagdo de uma avaliagao de risco.

A instalacao dos dispositivos de seguranca

Formacao regular dos funcionarios

Uma verificagao regular de todos os dispositivos de protecgéo

vvyywyy

Verificagdo de um uso correcto
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4.2 Condi¢goes do meio ambiente e local de colocagao

O robd s6 pode ser montado se o local de instalagdo satisfizer as seguintes condigdes
ambientais:

+ Temperatura ambiente: de 0° C a + 45° C.

* Humidade atmosférica: 20 % a 80 % de humidade atmosférica relativa (sem formacéo
de agua de condensacao).

+ Isento de gases e liquidos corrosivos, liquidos ou de gases explosivos. Isento de agua,
Oleo, pd e sem radiagdo elétrica em excesso (plasma).

* Protegido contra fortes vibragées (vibragdes de aceleragéo: 4,9 m/s?, no max. [0,5 G]).
» Irregularidade maxima da superficie de contacto da base do rob6: 0,5 mm.

4-16
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4.3 Exemplo de montagem

» A Yaskawa Europe GmbH recomenda, o robé sempre ser fixado a uma placa de base.
» Entre em contacto com o fabricante do material de fixagdo que pretende utilizar.

Fixe primeiro a placa base de forma segura no solo.

2. Abase do robd tem 4 orificios de fixagédo. Fixe a base do robd com os parafusos M10
(classe de resisténcia 12.9) Comprimento minimo: 35 mm.

3. Em seguida, fixe a base do robd na placa de base. Aperte bem os parafusos e
parafusos de ancoragem de modo a evitar que se desapertem durante o
funcionamento (ver a ilustragao abaixo "Montagem do robé na placa de base").

100 £0.1

@)\ 0 40.1] 66 10,1
E ]

92 +0.1

e , /

\\I\

9 401
(1995)
100 0.1

© 13
Wad
6 160 ‘ ~

Fig. 4-1: Montagem do robd sobre a placa de base

(1 Parafusos ®) Parafuso de ancoragem (Pelo menos
M10 ou maior)

@ Anilha M10 @ 4 orificios de fixagdo @ 12

(@ Base do robo Furo @ 617

@ Placa de base © Furos g 1217

(B Minimo 20 mm Ancoragem quimica
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(24 290
20 |
] g H ~\
o1/
I __“é SN B
g ' . D, 1
© ©
i — 10
i |
4 | Q,,)Q\b:p 160
350
Fig. 4-2: Placa de base
Designagdo do | Classe Torque de aperto maximo M, em Nm
segmento :iéenz:is- Coeficiente de atrito de deslizamento p’
0,10 0,15 0,20
8,8 40 50 60
M10 10,9 59 73 87
12,9 69 84 100
8,8 110 135 160
M16 10,9 165 200 235
12,9 190 235 275
8,8 225 275 320
M20 10,9 325 395 470
12,9 375 465 550
8,8 390 480 570
M24 10,9 560 675 810
12,9 650 800 950

1. u = 0,10: muito boa superficie, lubrificado; u = 0,15: boa superfici, lubrificado ou seco; y = 0,20: Superficie,
preto ou phosphatized seco

4-18
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Direcdo do movimen- Perpendicular Vertical
to

Forca Fy Binario My Forca Fy Binario My
Paragem de emergén- 1570 N 1140 Nm 1570 N 1140 Nm
cia
(Categoria de paragem
0)
Aceleragao/Travagem 450 N 310 Nm 300 N 320 Nm
(Categoria de paragem
1)

Tab. 4-1: Forgas e binarios de rotacéo

Fig. 4-3: Forgas e binarios do robd

Variantes de/para a montagem
O robd pode ser montado nas seguintes variantes:

@ 0°=em pé (padrdo)

Fig. 4-4: Variantes de/para a montagem

(@ 90°= suspenso na parede

Montagem suspensa

® 180° = suspenso no tecto
@ 10° - 90° = montado numa inclinagao

A montagem suspensa distingue-se nos seguintes pontos da montagem em pé.

« Area de trabalho do eixo S

* Fixacao da base do robd

4-19
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Em cado montagem suspensa, dirija-se ao seu distribuidor da YASKAWA

Area de trabalho do eixo S
Para uma fixagdo a parede, a area de acg¢do do eixo S devera ter £30° (a margem é
ajustada na fabrica antes do envio).

Medidas de prevencéo, que devem ser adotadas, contra uma caida
No caso de uma montagem suspensa, é preciso impedir que o robd possa cair.

INDICACAO
Em caso de uma alteragao da instalagao, dirija-se ao seu distribuidor da YASKAWA

Base do robd fixacéo

Na montagem suspensa, o robd deve ser fixado por 4 parafusos . M10 (classe de
resisténcia 12.9) befestigt werden. Aperte os parafusos com um binario de aperto de . 48
Nm an.

Na montagem em inclinagdes varia a area de trabalho do eixo S (ver diagrama seguinte).
Angulo de inclinagdo da area dos eixos S

(D Angulo de inclinagdo do robd 6
@ Area de trabalho do eixo S [°]
® Angulo maximo de inclinagéo

Robot installation |S-axis operating range
angle (deg.) 6 (+ deg)
0=6=30 + 170 degrees or less (No limit)
30<6 =35 + 60 degrees or less
35<6 =40 + 50 degrees or less
40<6 =45 + 45 degrees or less CSI
45<6 =50 + 40 degrees or less
50 <6 =60 + 35 degrees or less
60 <0 + 30 degrees or less




Cablagem

5 Cablagem

A PERIGO!

Perigo de morte devido a choques eléctricos, perigo de queima devido a curto-
circuito.

A ligacgao eléctrica s6 pode ser efectuada por electricistas qualificados.
Tenha em atengéo as seguintes instru¢des antes de fazer as ligagdes.
» E imprescindivel que resisténcia de terra seja, no maximo, 0,1 Q.

» Desligue (OFF) a alimentagéo principal de corrente.

» Configure o sinal de alerta prescrito para por exemplo "Né&o ligar a tensao!"..
P Instale uma protecgao de religagdo prescrita.

5.1 Ligacao a terra

Respeite a regulamentacdo local e as normas eletrotécnicas aquando da ligagéo a terra.
A secao de condutores devera ter, no minimo, 6 mm?2.

Relativamente a ligacdo direta do cabo de ligagédo a terra, consulte Fig. 5-1: "Ligacao a
terra".

INDICACAO
Indicagao para a ligagao a terra!

Nunca utilize o cabo de ligagao a terra juntamente com outro cabo de ligagéo a terra, por
exemplo

» Por um outro consumidor elétrico
» Por um outro consumidor motorizado
» Equipamento de soldadura etc.

Caso o cabo de ligagao a terra seja instalado num canal metalico para cabos ou num outro
sistema metalico, este devera ser ligado a terra de acordo com as regras da eletrotécnica.

Fig. 5-1: Ligacéo a terra

(D O parafuso M8 para ligagéo a terra é fornecido com o robd (condutor de protecgéo
pelo menos 6 mm?).
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5.2 Conexao de cabo(s)

Fig. 5-2: Ligag&o do sistema de robds
O robd é fornecido com um cabo (vide para isto Fig. 5-3: "Cabo do robd").
+ Cabo do codificador / cabo de rede (1BC)

Antes de ligar o cabo do robé, verifique a etiqueta no cabo do robd e as ligagbes ao painel
de ligagao do robd (ver a ilustragéo abaixo "Cabo do robd").

Ligue o cabo a ligagdo na base do rob6 e no controlador (ver, para o efeito, os seguintes

capitulos, “Ligagéo do robd” e “Ligagado do comando do robd”).

Fig. 5-3: Cabo do rob6

(@ Comando do robé lado (® Cabo do codificador / cabo de rede (1BC)
@ Lado do robo
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5.21 Ligacao do robo

1. Verifique o cabo do codificador / cabo de rede
2. Ligue o cabo do codificador / cabo de rede 1BC com o ligagado 1BC ao painel do robb.
Certifique-se de que o grampo de fecho esteja engatado de forma audivel ("clique").

Fig. 5-4: Listdo de conexao do robd

5.2.2 Ligacao comando do robé

1. Verifique o cabo do codificador / cabo de rede
2. Ligue o cabo do codificador X1 com o ligacdo X1 no comando do robé.
Certifiqgue-se que os estribos de fecho engatam de forma audivel ("clique").

-Hﬁaﬁﬂmﬂﬁmﬂﬁﬂﬁﬁﬂﬁ |
siel

Fig. 5-5: Ligacdo comando do robd




Cablagem

5.2.3 Ligacao do aparelho de programag¢ao manual

Ligue o cabo do terminal portatil de programagéo a ligagao (X81) (ver a ilustragado ,Ligacao
terminal portatil de programacéao®).

Fig. 5-6: Ligacao do aparelho de programagdo manual

@ Marcas de alinhamento
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6 Caracteristicas técnicas

Tipo:
Variantes de/para a montagem:

Grau de mobilidade:
Capacidade de carga:
Precisao de repeticao:’
Consumo de energia:
Peso:

Area de trabalho eixos principais:

Eixo S (rotagéo)

Eixo L (antebrago)?

Eixo U (brago)?

Area de trabalho eixos da mao:
Eixo R (rolo da mao)?

Eixo B (giro/virada da articulagdo da "méao"/vin-

camento)

Eixo T (rotagdo da mao):
Grau de protecc¢ao (IP):
Eixos principais

Eixos da méo
Velocidade maxima:
Eixo S

Eixo L

Eixo U

Eixo R

Eixo B

EixoT

Momento admissivel (Nm):3
Eixo R

Eixo B

Eixo T

Momento de inércia admissivel (kgm?):

Eixo R
Eixo B
EixoT
Nivel de pressao sonora (dB):4

1. Teste analdgico conduzido de acordo com a ISO 9283

A00

Montagem no solo, tecto, parede e
em inclinacbes

6

Pulso: 7 kg / brago U 1 kg
1+ 0,03 mm

1 kVA

34 kg

-170° - +170°
-65° - +145°
-116° - +255°

-190° - +190°
-135° - +135°

-360° - +360°

54
67

6,54 rad/s, 375°/s
5,50 rad/s, 315°/s
7,15 rad/s, 410°/s
9,59 rad/s, 550°/s
9,59 rad/s, 550°/s
17,45 rad/s, 1000°/s

17 Nm
17 Nm
10 Nm

0,50 kgm?
0,50 kgm?
0,20 kgm?
75 dB

2. A area de acgao dos eixos L, U e R esta limitada em fungao da respectiva posicao.

3. Ver a ilustragé@o abaixo "Cargas da mé&o no capitulo 7" para obter informac¢des mais pormenorizadas sobre

o0 momento de inércia admissivel.
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4. Nivel de presséo sonora medido de acordo com a ISO 11201 (EN31201). A medigéo realiza-se com o robd
na carga e na velocidade maximas. A medicdo é executada a uma altura de 1,2 m e 1,5 m acima do solo e a
uma distancia de 400 mm da area de trabalho.

6-26
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6.1 Denominagdes das pecgas e dos eixos de trabalho

Fig. 6-1: Denominacdes das pecas e dos eixos de trabalho

@D Mao (@ Cabeca rotativa do eixo S
@ Unidade do pulso (® Antebraco (eixo L)

(® Base do robd ® braco (eixo U)

6.2 Dimensao da base do robd

100 #0.1

@)\ﬁo 101] 66 0.1 /@

92 +0.1| 92 £0.1

(1995)
100 0.1

14

Fig. 6-2: Dimensdes da base do robd

4 furos @ 12 2 @ Furo@ 1217
Furos @ 617 Todas as dimensdes em mm

SIS
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6.3 Dimensoes e area de trabalho definida

0 oD N
o [o21ep] o))
@ < | <
80 1217
e ™ 856
. 3 PR .
o ! \
v /// r/’ \\\\
/'/ // \\\
To) i ! ~ \
3 S Y 520
N~ N ‘\‘
5 1 9 |
\ \
k |
\\ /: ,'
= y | 165
N N T
e ~ \ i 83
\\\ // 0
: ;
\ /
; J o ,/
3 ;& S
/'/ /
/I y
7 s
/ /’
<. o 476
Fig. 6-3: Dimensdes e area de trabalho maxima do ponto P
(1 PontoP @ Area de trabalho definida pelo ponto P

Todas as dimensdées em mm
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6.4 Area de trabalho ajustavel

Consoante o caso de aplicagéo, a area de trabalho do eixo S pode ser alterada da forma
indicada na .

Caso seja necessario efectuar uma alteragao, dirija-se a sucursal da YASKAWA.

Ponto Especificagoes
Area de trabalho do eixo S +170°(standard)
+135°
+120°

+ 105°
+90°

+75°

+ 60°

+45°

+ 30°

+15°

6.4.1 Instrucées relativas a instalagdo do limitador mecanico

* Monte o limitador mecénico do eixo S tal como na figura "Componentes do limitador do
eixo S".

* Fixe o batente a cabega S com 4 parafusos M6 x 40 mm (classe de resisténcia 12.9).
Aperte os parafusos com um binario de aperto de 10 Nm.

* Numa area de trabalho de +170° é necessario montar o batente (como mostra a
ilustragéo "Componentes do limitador do eixo S").

+ O batente pode ser montado a distancias de 15°. Para evitar disturbios mecénicos
devido a sobreposi¢des do batente (p. ex., £30°, +150°), instale o batente mecanico,
conforme apresentado na Tabela Fig. 6-4: "Componentes do limitador do eixo S"que
se segue.

INDICACAO

» Na montagem do limitador do eixo S, utilize sempre os componentes indicados
» DESLIGUE a tensao de alimentagao antes de iniciar a montagem.
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6.4.2 Componentes para a alteragao da area de trabalho

Se alterar a area de trabalho do eixo S, sdo necessarios 0s seguintes componentes (veja

a ilustragado seguinte).

-
3
>~ )

Fig. 6-4: Componentes do limitador do eixo S

@ 2 blocos (HW1408127-1 e @ Area ajustavel do batente variavel

HW1408127-2)
2 chapas (HW1306659-1) ®

4 furos M6 x 40 (classe de resisténcia (6)
12.9), binario de aperto10 Nm

© O

(150°)
18 x M6, posicdes de montagem
Mecanicos do batente (171.9°)

Area de trabalho do eixo S

Posicao do batente

£170°

+150°

+135°

+120°

+105°

+90°

+75°

+60°

+45°

S|Q| -~ 00| Q|0 |T|O

+30°
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6.4.3 Ajuste ao limitador de impulso do eixo S

Se desejar alterar a area de acgéo do eixo S, respeite as instru¢des presentes no manual
- configuragao do sistema, capitulo: "Alteragao da definicdo dos parametros".

— Limite de impulsos [sentido positivo (+) do eixo S]: S1CxG800.
— Limite de impulsos [sentido negativo (-) do eixo S]: S1CxG810.

Graus +0° *15° *30° *45° +60° *75° +90°
Quantidade | -- - +37236 | £55855 | £74473 | £93091 | £111709
de impulsos

Graus +105° *120° *135° *150° 170
Quantidade | £130327 | +148945 | £167564 | +186182 | £211007

de impulsos

INDICACAO

Para alterar a area de ac¢do da maquina, ajuste ndo sé o limitador de impulso como
também o angulo do limitador mecanico do eixo S.

@

170° | 150° | 135° | 120° | 105° | 90° | 75° | 60° | 45° | 30° 0° | -30° | -45° | -60° | -75° [ -90° [-105° [-120° [-135° [-150° [-170°

NN EREAID

AN
NI
&S|

Fig. 6-5: O angulo ajustavel para o limitador do eixo S

(@ O angulo no sentido positivo = Angulo ajustavel

@ O angulo no sentido negativo [<J = Angulo n3o ajustavel
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6.5 Distancia da marcha por inércia e tempo de funcionamento
por inércia

A determinacao dos tempos de funcionamento por inércia € necessaria para poder definir
a distancia de seguranga para os dispositivos de prote¢do. O tempo de funcionamento por
inércia € o tempo decorrido pelo robd desde a activagdo do sinal de paragem até a
paragem completa. A distancia da marcha por inércia é o &ngulo percorrido pelo robd
desde a activacao do sinal de paragem até a paragem completa.

Nos diagramas seguintes, sdo apresentados somente os valores para os eixos S, L e U,
ois estes tem uma deflexdo maior. Para paragem de seguranga com categoria de paragem
0, é indicado um valor médio determinado por tentativas e simulagao.

As distancias de marcha por inércia e os tempos de funcionamento por inércia podem
variar devido a influéncias internas e externas no momento de travagem. Dependendo do
modo de funcionamento, do desgaste dos robds e do niumero da categoria de paragens de
seguranga com categoria de paragem 0, pode ocorrer um desgaste diferente do travao.
Por isso, € recomendado que verifique a distancia da marcha por inércia pelo menos uma
vez por ano.

Gy et 1

100%

/\ N
%'Q)

. 33%

66%

Fig. 6-6: Eixos principais com deflexdo de 100%, 66% e 33%

Na Fig. 6-6: "Eixos principais com deflexdo de 100%, 66% e 33%" é apresentada de acordo
com DIN EN ISO 10218-1, o eixo S, L e U com 33%, 66% e 100% de deflexao.

Nestas trés posi¢des, foram definidos tempos de funcionamento por inércia e distancias da
marcha por inércia com uma paragem de seguranga com categoria de paragem 0 e
categoria de paragem 1. Nos diagramas seguintes, estes sao indicados respectivamente
com capacidade de carga de 33%, 66% e 100%.

As respectivas legendas encontram-se na seguinte tabela:

Termos Designagao
Categoria 0, Capacidade de carga 100% Rosa
Categoria 0, Capacidade de carga 66% Verde
Categoria 0, Capacidade de carga 33% Cinza
Categoria 1 Azul
Distancia da marcha grau® [deq]
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Termos Designagao
Tempo de funcionamento por inércia segundos [sec]
Velocidade do robd Graus/seg [deg/s]
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6.5.1 Categoria de paragem 0

Condigdes de medigédo na Categoria 0:

+ Carga maxi
* Velocidade

ma

maxima

* Deflexdo maxima

Eixos Distancia da marcha Tempo de funcionamento
(grau®) por inércia (segundos)

Eixo S 35,5 0,533

Eixo L 30,0 0,533

Eixo U 54,1 0,721

6.5.1.1 Paragem da posi¢ao do eixo S
+ deflexdo de 100%

35

30

25

20

[deg]

/

7

0 50

100 150 200 250 300
[deg/s]

+ deflexdo de 66%

30

25

20

A
y

[deg]

100 200 300 400
[deg/s]

[sec]

) P

. Z

0 50 100 150 200

250

300
[deg/s]

0.1
0.1 p
0.1 /
0.1 //
0.1
0.0
0.0
0.0 ‘ ‘ ‘

0 100 200 300 400

[deg/s]
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[deg]

6.5.1.2

[deg]

[deg]

deflexao de 33%

18
16

14 /
12 /

10 /

200
[deg/s]

0 100

deflexao de 100%

300

400

Paragem da posigao do eixo L

25

20

/

15

/

10 >

100 150

[deg/s]

0 50

deflexao de 66%

200

250

30

25

20

200
[deg/s]

0 100

300

400

[sec]

[sec]

[sec]

0.1
0.1
0.1
0.1
0.1
0.0
0.0
0.0
0.0
0.0

0.3

0.2

0.2

0.1

0.1

0.0

0.2
0.2
0.2
0.1
0.1
0.1
0.1
0.1
0.0
0.0
0.0

|
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0 100

200 300
[deg/s]

400

yZ4

50 100 150 200
[deg/s]

250

/s

/s
s

0 100

200 300
[deg/s]

400




Caracteristicas técnicas

[deg]

deflexdo de 33%

25

20

15

10

6.5.1.3
deflexao de 100%

[deg]

40
35
30
25
20
15
10

5

0

//
0 100 200 300 400
[deg/s]
Paragem da posicéao do eixo U

0

100

200 300 400
[deg/s]

500

100

200

300

400
[deg/s]
100 200 300 400 500

[deg/s]




Caracteristicas técnicas

6.5.2 Categoria de paragem 1

6.5.2.1 Paragem da posi¢cao do eixo S
» deflexdo de 100%

90 04
80 / 0.4
70
03
60 // 03
— 50 Ty
= / g 02
o, 40 / 2,
20 0.2
20 0.1
10 0.1
0 ‘ ‘ ‘ 0.0 ‘ ‘ ‘
0 100 200 300 400 100 200 300 400
[deg/s] [deg/s]
6.5.2.2 Paragem da posic¢ao do eixo L
+ deflexdo de 100%
100 0.6
90 o5
80 // '
70 / 0.4
60 /
D 50 ' 03
3 / A
2 40 =
30 / 0.2
20 0.1
10
0 . . . 0.0 ! ! !
0 100 200 300 400 100 200 300 400
[deg/s] [deg/s]
6.5.2.3 Paragem da posi¢ido do eixo U
+ deflexdo de 100%
120 05
04
100
/ 04
80 / 0.3
—_ = 0.3
[e)) O
60 o}
3, / @, 02
40 0.2
/ 0.1
20
0.1
0 ‘ ‘ ‘ ‘ 0.0 ‘ ‘ ‘ ‘
0 100 200 300 400 500 100 200 300 400 500

[deg/s]

[deg/s]
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7 Carga admissivel para o eixo da mao e o flange do
pulso

71 Flange do pulso

As dimensdes da flange do pulso sdo apresentadas na ilustragdo seguinte "Flange da
articulagao". Para que as marcas das posi¢coes zero sejam sempre visiveis, a ferramenta
s6 pode ser flangeada com o didmetro interior. A profundidade interior da uniao roscada
pode ter, no maximo, 5 mm.

INDICACAO

Antes da montagem de uma ferramenta no flange, remova o revestimento anticorrosivo
amarelo. O produto mais indicado para o efeito € um diluente para vernizes nitroceluldsicos
ou um oleo leve.

Flange do pulso

(D 4 furos M5 x 8

@ Furo @5 x 6 @%’

@ Circulo de furos de @ 31,5 m,

@ @ 60" (Profundidade de instalagdo
3 mm) n ~

® Furo @ 1217 o

® Montar as ferramentas nesta area. Bl @

A,
] ‘
\

Todas as dimensdes em mm

7.2 Carga maxima do eixo S

Para os periféricos de cada aplicagao, sao fornecidas op¢des de montagem adicionais no
robd.

7.3 Desempenho ideal do robé

Para duplicar o éptimo desempenho do robd, a carga maxima do eixo S ndo deve exceder
a a capacidade de carga segura do robd.
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7.4 Carga admissivel do pulso

A carga admissivel do pulso é de Pulso: 7 kg / brago U 1 kg. Caso se exerga for¢ga em vez
de carga sobre o eixo do pulso, a for¢ca nos eixos devera situar-se dentro do intervalo
indicado (veja a seguinte ilustragéo e tabela).

Para saber mais informagdes ou para ajuda, dirija-se a sua sucursal YASKAWA

Eixo Momento admissivel (Nm) | Momento de inércia admissivel (kgm?)
Eixo R 17 Nm 0,50 kgm?
Eixo B 17 Nm 0,50 kgm?
EixoT 10 Nm 0,20 kgm?

Tab. 7-1: Momento admissivel e inércia admissivel

Mantenha a distancia do centro de gravidade da carga/massa dentro das especificagdes,
consulte a seguinte ilustragdo "Cargas da mao".

Mantenha a distancia do centro de gravidade da carga/massa dentro das especificagdes,
consulte a seguinte ilustragdo Fig. 7-1: "Cargas da mao".

LT(mm)
300

204
200 50

145
127 {9

@ oo =
= R

200 300 400
216 346

100
1. 80 , \é) 247 LB(mm)

Fig. 7-1: Cargas da mao

(@ Ponto P (® Centro de rotagéo dos eixos B
(@ Centro de rotagéo dos eixos T Todas as dimensdes em mm
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7.5 Capacidade de carga maxima

A carga admissivel maxima para o eixo U é de, incluindo o pulso, 9 kg.

Se, por exemplo, a carga montada no pulso for de 8 kg, o brago pode ser carregado com,

no maximo, 1 kg.

Instalagao de aparelhos periféricos

(D 4 Furos roscados M8 x 15

(2 4 Furos roscados M4 x 7

® Centro do movimento do brago superior
Todas as dimensdes em mm

16,,,,55

441.5

54

40,

54, |
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8 Cabos interiores e condutas de ar comprimido

Cabos internos (18 fios, 0,20 mm?) e mangueiras de ar para utilizagdo de aparelhos
periféricos (por exemplo, garras). Estes sdo montados no brago superior, como na
ilustragdo seguinte "Contactos Contactos de encaixe, para os cabos, que estao situados
na parte interna e para a condugao do ar comprimido”.

Os pinos 1 ate 18 sdo colocados como se apresenta na ilustragao seguinte. A cablagem
devera ser efectuada pelo utilizador.

E necessario que sejam cumpridos os seguintes requisitos:

+ A forga total da corrente para o conjunto de cabos internos deve corresponder no
maximo a 40 A .

* A capacidade de corrente por fio individual (corte transversal 0,20 mm?2) pode ser no
maximo 2,5 A ou menos .

* A pressao para a conduta de ar corresponde no maximo a 600 kPA (o diametro interno
da conduta de ar corresponde a @ 4 mm).

ARt [s1

ARR2 §§ @ | @

ART  [AIRZ]

Fig. 8-1: Contactos de encaixe, para os cabos, que estdo situados na parte interna e para a condugéo
do ar comprimido

Saida de ar AIR1 e AIR2
Ficha de conexao para a passagem do cabo interno na base

Ficha de conexao para a passagem do cabo interno na base:
Entrada do ar AIR1 e AIR2

DO
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e N
1
— 2
3
4
— 5
— 6
— 7
— 8
O
—10
— 11
—12
—13
s
=
—17
—18
\. J/

Fig. 8-2: Desenho de pormenor da ficha

® = ocupado
O =nao ocupado

@ Pinos utilizados

Os diagramas para as conexdes internas do robd estdo apresentadas nas seguintes
ilustragdes Plano das conexdes A e Plano das conexdes B.
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Fig. 8-3: Esquema de ligacdes de ligagbes interiores (a)
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Fig. 8-4: Esquema de ligagBes de ligagbes interiores (b)
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9 Manutengao e inspecc¢ao

A PERIGO!
Perigo de morte devido a choques eléctricos

Todos os trabalhos de manutencédo e inspeccao deverdo ser realizadas por técnicos
especializados.

Tenha em atengéo as seguintes instrugdes antes de efectuar as medidas de manutengao
e de inspecgéo.

» Desligue (OFF) a alimentagdo principal de corrente.
P Configure o sinal de alerta prescrito para por exemplo "Nao ligar a tensdo!"..
P Instale uma proteccao de religagdo prescrita.

No caso de questbes relacionadas com uma desmontagem ou reparagao, contacte a
sucursal da YASKAWA.

INDICACAO
Perdera os dados da posicao zero.

Antes de retirar a ficha do cabo codificador para realizar os trabalhos de manutengéo ou
inspecgao.

P Ligue as unidades de bateria de reposicao.

A prova de p6 e impermeavel
O robd ¢é a prova de p6 e impermeavel (classe de protecéo IP67).
Observe o seguinte aviso:

INDICACAO
Danos materiais devido a vedagodes danificadas

Para nao danificar a vedagbes, devem ser tidas em consideragéo as seguintes medidas.
» Na&o utilize quaisquer liquidos que possam danificar as vedagdes.

» As vedagbes devem ser substituidas apos a inspegdo e substituicdo de um
componente.
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9.1 Periodos de inspecc¢ao

Somente uma inspecgao cuidadosa e atempada garante o funcionamento seguro do robd.
Além disso, para garantir uma utilizagdo duradoura e precisa durante um longo periodo de
tempo, uma longa vida Util e previna o desgaste excessivo e falhas. As inspecgdes estao
repartidas por varios periodos (veja a Tabela que se segue "Intervalos de inspecgao".

Na Tabela "Intervalos de inspecgao”, estdo divididas as inspecgbes em trés niveis de
requisitos:

+ Trabalhos executados por pessoal especializado.
+ Trabalhos executados por pessoal especializado da YASKAWA.
» Trabalhos executados por pessoal especializado da YASKAWA.

As inspecgoes deverao ser exclusivamente realizadas por pessoal qualificado.

INDICACAO

P O tempo da SERVO-tensdo é determinante para os intervalos de inspeccéo (veja o
ponto 1 da Fig. 9-1: "SERVO-tensao").

P A tabela "Intervalo de inspecgdes" esta pensada para um caso normal.
P Os desvios devem ser determinados pelo departamento TCS da YEU-R.

eor | oiseay | uriiy Ilﬂa w En \|

SYS MONITORING TIME
CONTROL POWER TIME (1998/07/06 10:00~)
238!

385:42'02
(@ 1T® SERVO POWER TIME 1998/07/06 10:30 ~)
36000:00'00

PLAYBACK TIME 1998/10/22 11:12~)
_210.00'20

MOVING TIME (1998/10/22 15:30~)

1875:15"
E

30
OPERATING TIM i1998/10/22 16:12~)
000 ]

AN l l /
[Sviors || srorcat || |

Fig. 9-1: SERVO-tensao
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1 pessoal especializado
2 Pessoal formado pela YASKAWA
3 Pessoal da YASKAWA

Numeros de item’

Periodos de en-
saio (horas)

Método de ensaio

Processo de trabalho

A realizar por:

O © | © O o
T o 0 0| o
g © | © | oo
~ N | | ©
€ -~ N | ™
8
S
8
(=) 1 2 3
1 | Marcas de alinhamento o Verificagéo visual Verificar se as marcas apresen- (| ® | @® | @
tam cortes e danos na posigao
zero.
2 | Cabos exteriores ® Verificagéo visual Verificar a presenga de danos e o o
nos cabos.
3 | Zona de trabalho e robd ® Verificagéo visual Limpar a zona de trabalho, quan- | ® | @ | @
do estiver suja. Controle o robd
relativamente a danos e fissuras
externas.
4 | Parafusos de fixacao da placa de base ® Com a ferramenta cor- | Apertar os parafusos solios(se |(® |® | @
respondente for o caso, trocar).
5 | Parafusos de fixagdo da cobertura ® Com a ferramenta cor- | Apertar os parafusos soltos(se (@ (| ® | @
respondente for o caso, trocar).
6 | Painel ® A méo Verificar se ha ligagdes soltas e o o
7 | Correias dentadas, paraos eixosBe T ® A mao Verifique com relagao a tenséo e e (o
desgaste.

nuep

oejoadsul 8 oedud



8V -6

Numeros de item?

Periodos de en-

saio (horas)

1000
12000
24000
36000

Diariamente

Método de ensaio

Processo de trabalho

A realizar por:

Conjunto de cabos no robd (tubagem para os ei-
xos S, L e U)

Controlo visual multi-
metro

Verifique a entrada entre a ficha
na base e nas fichas de adapta-
¢ao movendo nos fios com a
mao. Verificar as espirais de pro-
tecgdo?.

Substituir?

Conjuntos de cabos no manipulador (tubagem
para os eixos Be T)

Verificar as condugdes entre os
bornes relativamente a desgaste.

Substituir®

10

Unidade de bateria no robd

Substituir as baterias quando o
alarme de bateria aparecer ou
depois de o robd ter funcionado
durante 24000 horas.

11

Eixos S, L, U, R, B e T engrenagem

Pistola de lubrificagcdo

Examinar possiveis disturbios
(se for o caso, trocar). A graxa®
se necessario, substituir a cada
12000 horas (veja o capitulo
9.4.1 "Massa lubrificante dos ei-
X0s principais" e 9.4.2 "Massa lu-
brificante dos eixos manuais")

nuep

oedoadsul 8 oedus
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Numeros de item?

Periodos de en-
saio (horas)

Método de ensaio

Processo de trabalho

A realizar por:

0O ol oo o

= o oo

C o|lo|o| o

D | N T | O

1= - N ™

)

-

)

() 1 2 3
12 | Reviséo [ ) ()

1. Os numeros de posigao correspondem aos numeros de posigao constantes na ilustragdo seguinte "Intervalos de inspecgao".

2. Quando for efetuar o teste de passagem com o multimetro, ligue primeiro a bateria na conexao "BAT" e "OBT" nas fichas de encaixe do respectivo motor. Retire sé entdo as fichas do codificador
do respectivo motor, em caso de ndo observancia, as posigdes zero serdo perdidas (veja Capitulo 9.3 "Unidade do pulso" na pagina 55

3. A cablagem interior no robd (para os eixos S, L, U, R, B e T) deve ser trocada no ambito da inspecg¢éo apds 24 000 horas.

4. As graxas e/ou lubrificantes a utilizar sdo apresentados na Tabela que se segue "Pegas de inspecéo e graxas utilizadas".

Tab. 9-1: Intervalos de inspec¢éo

nuep
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Fig. 9-2: Intervalos de inspecéo
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9.2 Indicagao para a unidade de bateria

Os dados absolutos do codificador serao perdidos
Certifique-se de que quando retirar a unidade de bateria da ficha, ndo remove a placa.

As unidades de bateria sdo instaladas como ilustrado na ilustragdo "Posi¢ao da unidade
de bateria".

Caso ocorra um alarme de bateria no comando do rob6, substitua a unidade de bateria da
forma descrita a seguir.

9.2.1 Substituir a unidade de bateria

Substituicdo da pilha no comando do rob6é LIGADO

1. LIGUE o comando do robd e DESLIGUE a SERVO tenséo.

2. Retire os parafusos de fixagdo da placa de cobertura.

3. Aperte a unidade de bateria cuidadosamente da caixa.

4. Retire a unidade de bateria usada.

— Retire a bragadeira para remover a pilha do tubo de protecao.

5. Monte a nova unidade de bateria.

— Inserir a pilha novamente no tubo de protecéo e fixar novamente com uma bracgadeira.

Fig. 9-3: Ligacdo da unidade de bateria
@ Ligacdo multiplex (placa) @ Unidade de bateria velha
(@ Ficha (@ Nova unidade de bateria

6. Deslize cuidadosamente a unidade da pilha para para dentro da carcaga.

INDICACAO

Certifique-se de que quando retirar a unidade de bateria da ficha, ndo remove a
placa.Tenha cuidado para ndo prender os fios metalicos quando voltar a instalar a unidade
de bateria e a placa de cobertura.

7. Aplique Selante Teroson Plast (n.° de material: 143813) na rosca do parafusos.

A troca da unidade de bateria esta concluida depois de ter instalado a placa de cobertura
no painel.
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Substituicdao de pilha no comando do robé DESLIGADO

Prepare a linha para a substituicdo da pilha @ e a pilha de reserva @

Retire os parafusos de fixagdo da placa de cobertura.

Retire o conector da ligagado “IN” e conecte a linha para a substituigdo da pilha.
Insira a pilha de reserva na linha para a substituicao da pilha.

A

Retire a unidade de bateria usada.

— Retire a bragadeira para remover a pilha do tubo de protecao.

6. Monte a nova unidade de bateria.

— Inserir a pilha novamente no tubo de protecao e fixar com uma bragadeira.

®

Fig. 9-4: Ligacdo da unidade de bateria

@ Ligacdo multiplex (placa) (@ Nova unidade de bateria
(@ Ficha (® Linha para a substitui¢do da pilha.
® Unidade de bateria velha ® Pilhade reserva

7. Remova a pilha de reserva e a linha para a substituicao da pilha.
8. Monte o conector retirado novamente na ligacao “IN”.
9. Deslize cuidadosamente a unidade da pilha para para dentro da carcaca.

INDICACAO

Certifique-se de que quando retirar a unidade de bateria da ficha, ndo remove a
placa.Tenha cuidado para nao prender os fios metalicos quando voltar a instalar a unidade
de bateria e a placa de cobertura.

10. Aplique Selante Teroson Plast (n.° de material: 143813) na rosca do parafusos.

A troca da unidade de bateria esta concluida depois de ter instalado a placa de
cobertura no painel.
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@ ® 8 0

Fig. 9-5: Posicdo da unidade de bateria

Cobertura @ 6 parafusos M4 x 14 (binario de aperto
2,8 Nm)

4 parafusos M4 x 14 (binario de aperto @ Unidade de bateria para os eixos U e

2,8 Nm) R

Presilha para cabos 8 parafusos M4 x 14 (binario de aperto
2,8 Nm)

Unidade de bateria para os eixos B e @ Unidade de bateria para os eixos S e

T L

Ligacdo multiplex (placa) Todas as dimensdées em mm
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9.2.2 Ligagao multiplex

A ligacdo multiplex dispde de 4 ligacdes.
* 2ligagdes para o motor
+ 2ligacdes para o conjunto de cabos

INDICACAO
Os dados absolutos do codificador serao perdidos

Os dados absolutos do codificador serédo perdidos se retirar o conector entre o motor € a
ligacdo multipla durante a substituicdo da pilha.

» Na&o desligue a conexéo entre o motor e a ligagdo multiplex

Ligagdao multiplex
(1 Motor 1
@ Motor 2
/@ (® Conjunto de cabos ,IN*

\ - / @ Conjunto de cabos ,OUT*

®
i

@& ®

Diagrama de conexéo da ligagao multiplex

@ ]

— o
|
9| ®
LT

@ Motor ® Conjunto de cabos ,IN“e ,OUT"
(@ Unidade de bateria @ Ligagdo multiplex
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9.3 Unidade do pulso

No brago L e brago U encontram-se os seguintes componentes:
*  Motor

* Unidade de bateria

* Acionamento por correia

INDICACAO

Danos materiais devido a vapores

Para que os gases de combustéo e liquido ndo possam penetrar na unidade da méo, as
pecas em questao encontram-se vedadas.

P Se acobertura for removida, a vedagao deve ser substituida (ver, para o efeito, cap. 10
"Pecas sobresselentes recomendadas" na pagina 60)

Vedagao bragcoL e U

D Cobertura ® BragolL
@ Junta @ BragoU




Manutengéao e inspecgao

9.4

Adicionar e substituir a massa lubrificante

Assegure-se de que as instrugdes sejam cumpridas. Caso as seguintes instrugdes nao
sejam seguidas, o motor e/ou a engrenagem podem sofrer danos.

/\ CUIDADO!

Combustao por lubrificante aquecido

O lubrificante pode estar sob presséo e, ao abrir, pode saltar pelo furo roscado.

>

Utilizar 6culos de protecao

P Certifique-se de que o tampao de fecho foi retirado do orificio de saida de graxa. Se
este ndo for retirado, a graxa alimentada para dentro do motor ou vedacdo da
engrenagem é destruid. Isto pode afectar negativamente o motor ou a engrenagem.

P Relubrificar ou substituir a graxa s6 deve ter lugar com a temperatura de servigo.

P Se faltarem as inscri¢gdes "IN e "OUT", a lubrificagédo ocorre geralmente de baixo para
cima.

» Nao instale qualquer articulagdo, mangueira, etc. na abertura de saida da massa
lubrificante. Se tal nao for cumprido, o motor ficara danificado.

» Evite a entrada de ar na engrenagem.

P Pressione a graxa para dentro, através de uma pistola de lubrificagéo.

» Ao utilizar uma bomba para éleo automatica, a pressdo de alimentagdo da graxa deve
ser de 0,3 kPa.

P Ajuste a taxa de injecgdo da graxa para um maximo de 7 g/s.

» Ao usar uma pistola de lubrificagdo convencional, os valores-limite ndo podem também
ser ultrapassados.

» Nos robds de suspensao no teto, os orificios de saida e entrada de graxa situam-se na
posicao invertida (em relagao as ilustragdes no manual de instrugdes e manutencao).

P Colocar o recipiente de recolha na abertura para a saida do lubrificante.

» A massa lubrificante usada tem de ser eliminada de forma ecolégica.

Locais de inspecgdo e graxas utilizadas
Graxas utilizadas N.° de mate- Pecas inspeccionadas
rial
Graxa Harmonic State SK- | 176983 Engrenagem dos eixos S, L, U,R,Be T,
1A pinhdo dos eixos T e S

As fichas técnicas de seguranga para as graxas devem ser determinadas pela YEU-R.
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Binarios de aperto do bujao de fecho

Designagao Binario de aperto (Nm)
M4 2,8

M5 6

M6 10

PT3/8 16,5

1. Remova os tampdes do orificio da saida (OUT) e da entrada de graxa (IN).

Exemplo:

2. Instale o nipel de lubrificag&o no orificio da entrada da graxa.
3. Pressione a graxa na entrada de gordura, utilizando uma pistola de lubrificagao.

4. Para extrair a massa lubrificante em excesso, todos os eixos tém de ser colocados a
temperatura de operacao.

* Numa tarefa de trabalho ou numa tarefa de movimento especial (aprox. 20 minutos a
uma velocidade de 100%)

5. Limpe a massa lubrificante que sai com um pano.

6. Retire o niple de lubrificagdo do orificio de entrada de graxa e instale novamente o
tampao. Antes de montar os tampdes de fecho, aplique o vedante sobre a rosca.
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9.4.1 Massa lubrificante dos eixos principais

llustragao dos eixos

Engrenagem eixo S

Adicionar:

3,5 cm?/ aprox. 3 g (pinh&o: 3,5 cm?3/
aprox. 3 g)

Adicionar:
3,5cm3*/aprox. 3 g

Adicionar:
2cm?/aprox. 1,59

@‘ Entrada de graxa

@‘ Cobertura

1. Remova a cobertura
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9.4.2 Massa lubrificante dos eixos manuais

Massa lubrificante dos eixos manuais

llustragao dos eixos Quantidade de graxa

Engrenagem do eixo R Adicionar:
0,9cm?®/aprox.1g

Adicionar:
Eixos Be T 0,9 cm?®/ aprox. 1g

@‘ Entrada de graxa
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10 Pecas sobresselentes recomendadas

E aconselhavel ter em estoque, como pegas de reposicdo para o, as seguintes pecas e
componentes indicados na tabela abaixo representada. Nao é possivel garantir o
desempenho do produto no caso de utilizagdo de pegas de reposigéo que ndo tenham sido

fabricadas pela Yaskawa.

INDICACAO

Contacte a sucursal da YASKAWA se necessitar de pecas de reposicao ou desgaste.

Robos lista de pegas de reposicao

Designagao Tipo N.° de mate-
rial
Graxa Graxa Harmonic SK1A | 176983
Cola LT518 -
Vedante liquido TB1206C 175522
Fita de vedacao TB4501 164019
Unidade de bateria robd HW1483880-A 186742
Unidade de bateria comando ER6BD_WK77P 3.6V 186743
Linha para a substituigao da pilha. HW1471281-A 186744
Junta para a cobertura HW1406931-1
Reabastecer acessoérios para a massa lubrifi- | HW1484274-A 186746
cante
Pulso HW1172783-A 186741
Cabo HW1471212-A 186745
Conjunto de cabos no robd HW1172616-B 186740
Ligacao multiplex HW1384619-A
Placa da bateria HW1384624-A 186747
Eixo S:
Engrenagem HW1384531-A 186749
Motor SGM7J-04APK-YR1* 186750
Vedante rotacional do motor AE1292G0 186807
Cabos de conexao (motor) HW1372681-B 186751
Junta para a cobertura (superior) HW1406930-1 186752
Junta para a cobertura (inferior) HW1407740-1 186754
Rolamentos na engrenagem (superior) 6810VV 139094
Rolamentos na engrenagem (inferior) 6812LLU 110573
Vedante rotacional do engrenagem AE2343E0 186755
Anel em O (veio oco) S39 177034
Eixo L:
Engrenagem HW1384227-B 186756
Motor SGM7J-04APK-YR1* 186750
Cabos de conexao (motor) HW1372681-A 186758
Correias dentadas 100S5M380 186757

10 - 60
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Robos lista de pegas de reposicao

Designagao Tipo N.° de mate-
rial
Rolamentos na engrenagem 6916DDU 127182
Rolamentos 1 gerador de onda 600227 112748
Rolamentos 2 gerador de onda 600022 112807
Vedante rotacional do engrenagem ME9ON2-A 186759
Junta para a cobertura (brago L) HW1305694-1 186760

10 - 61
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Robos lista de pegas de reposi¢ciao

Designagao Tipo N.° de mate-
rial
Eixo U:
Engrenagem HHW1384226-A 186761
Motor SGM7J-02APK-YR1* 186762
Cabos de conexao (motor) HW1372681-A 186758
Correias dentadas 100S5M590 186763
Rolamentos na engrenagem 6913DDU 110440
Rolamentos 1 gerador de onda 600227 112748
Rolamentos 2 gerador de onda 6000Z2Z 112807
Vedante rotacional do engrenagem MEO75N2-A 186764
Junta para a cobertura (brago L) HW1305694-1 186760
Eixo R:
Engrenagem HWO0388708-A 146014
Motor SGM7J-01APK-YR1* 186765
Cabos de conexao (motor) HW1372679-A 186767
Correias dentadas BG222UP3M6-HC 186766
Rolamentos na engrenagem 1 6808ZZ NS7 158331
Rolamentos na engrenagem 2 680627 112742
Vedante rotacional do engrenagem SC78926 186768
Junta para a cobertura (eixo U) HW146931-1 186769
Eixo B:
Engrenagem HW1384236-A 186771
Motor SGM7A-01APK-YR1* 186772
Correias dentadas BG525UP3M4-HY 186773
Rolamentos na engrenagem 6810VV NS7 139094
Rolamentos gerador de onda (rolamentos 1) | 69927 186775
Rolamentos gerador de onda (rolamentos 2) | 686 110563
Vedante rotacional do engrenagem MTO56N1-A 186777
Junta para a cobertura (pulso) HW1305695-1 186778
Eixo T:
Engrenagem HW1384235-A 186779
Motor SGM7A-01APK-YR1* 186772
Correias dentadas BG354UP3M4-HY 186780
Rolamentos gerador de onda (2 unidades) 6803ZZ NS7 148638
Rolamentos flange do eixo T (2 unidades) HW9480739-B 112787
(6809ZDB)
Vedante rotacional MTO50N3-A 186781
Anel em O (flange) S60 111900
Anel em O (caixa) S56 179908

10 - 62
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Pecas de reposicao controlador lista robd

Designagao Tipo N.° de mate-
rial
Alimentagdo de energia CSRA-CPS01KA 186782
Unidade CPU JZNC-ARKO1-E 186783
Placa CPU JANCD-ACPO1-E 186785
Placa I/F do robd (2 MB padrao) JANCD-AIFO1-1E 186786
Placa I/F do robd (4 MB opcional) JANCD-AIF01-1E 186787
Platina E/S geral (tipo PNP) JANCD-AIO02-E 186789
Conversor CSRA-CV05D01A 186790
Placa de seguranga JANCD-ASFO01-E 186791
Montagem do contator JZRCR-APUO o-1 186792
Unidade de inversor (com SERVO-placa | CSRA-SDAO1THO1A 186794
de comando: CSRA-SDCAOQ01AA)
Cabo para o aparelho de programag¢do | JZRCR-APP01-1 183100
manual (8 m)
DC24V fusivel para E/S 02173.15P 3,15A, 250V 103985
Fusivel alimentagéo de energia (2 uni- | FNQ-10 10A, 500V CA 186796
dades)
Fusivel alimentagao de energia (enco- | HM10 1A, 250V 174069
der)
Filtro para refrigeragcéo HB20 186798
Kit de filtro para refrigeracéao GRM80-30 186799
Externo ventilador de refrigeracéo 08038RA-24Q-GA-04 186801
Interno ventilador de refrigeragéo 08038RA-24Q-EA-02 186802
Traseira do ventilador (4 unidades) 09225VE-24P-CA-02 186803
Ventilador alimentacao de energia CSRA-CPS01KA-FN 186804
Terminal I/O 8235020 105507

10 - 63
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11 Listas de pecas

1.1 Acionamento eixo S

1002

1001

1041

T 1014
1019—D ]
i
\

1030
[
&2 1031
|
<3|
ﬁﬂ
1033—+ | +—1036
1034—+ | +—1037
103544ﬁ 1471038

Fig. 11-1: Acionamento eixo S

N.°: N.° do Desenho Designagao Unida-
des
1001 HW1100929-1 Base 1
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N.°:

1002
1003
1004
1005
1006
1007
1008
1009
1010
1011
1012
1013
1014
1016
1017
1018
1019
1020
1021
1022
1023
1024
1025
1026
1027
1029
1030
1031
1032
1033
1034
1035
1036
1037
1038
1039
1040
1041
1042
1043

N.° do Desenho

HW1100928-1
HW1406930-1
HW1306195-1

M4 x 10

2L-8

M8 x 16

AE 2343 EO (TC405208)
6810VV
HW1384531-A (SHG-32-50)
2L-5

M5 x 40
HW1406910-1
6812LLU

CDW-L3

M3 x 30

M5 x 8

S39

HW0314319-3

M4 x 12
HW1407740-1
HW1407736-1

M4 x 10

M4 x 12

M5 x 16

2L-5

HW0412383-1
HW1407781-1

AE 1292 GO (TC25356 FKM)
SGM7J-04APK-YR1*
M4

2L-4

M4 x 20

M4

2L-4

M4 x 14
HW8411125-2

2L-5

M5 x 30
HW1372681-B
HW1306525-1

Designagao

Caixa

Junta
Cobertura
Parafuso
Anilha
Parafuso
Junta de dleo
Rolamento
Engrenagem
Anilha
Parafuso
Veio
Rolamento
Anilha
Parafuso
Parafuso
Anelem O
Veio
Parafuso
Junta
Cobertura
Parafuso
Parafuso
Parafuso
Anilha

Junta

Caixa

Junta de dleo
Motor
Anilha
Anilha
Parafuso
Anilha
Anilha
Parafuso
Anilha
Anilha
Parafuso
Cabo de rede
Pinhdo

Unida-
des

N DN N DN DN DN 2 @A A a a a0 00 m a2 b a aNDoO O = a2 mammm D
N N

_ A
(o) 2NN o> 0))

—_
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N.°: N.° do Desenho Designagao Unida-
des
1044 HW1306288-1 Pinh&o 1

Tab. 11-1: Lista de pegas, accionamento do eixo S
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11.2 Acionamento eixos Le U

2062 2060 20
Ny

Fig. 11-2: Accionamento eixos L e U

N.° N.° do Desenho Designagéao Unida-
des

2002 691627 Rolamento 1
2003 MEOQO90N2-A Junta de 6leo 2
2005 M4 x 12 Parafuso 30
2006 6000zZ Rolamento 1
2007 60022z Rolamento 1
2008 6916DDU Rolamento 1
2009 HWwW1406912-1 Caixa 1
2010 M4 x 10 Parafuso 6
2011 SGM7J-02APK-YR1* Motor 1
2012 M4 x8 Parafuso 6
2013 HWwW1406911-1 Caixa 1
2014 SGM7J-04APK-YR1* Motor 1
2017 M4 x 14 Parafuso 6
2018 HW1305744-1 Caixa 1
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Listas de pecas

N.°

2019
2020
2021
2022
2023
2024
2025
2027
2028
2029
2030
2031
2032
2033
2034
2035
2036
2037
2038
2039
2040
2041
2042
2043
2044
2045
2046
2047
2049
2050
2051
2052
2053
2054
2055
2056
2057
2058
2059
2060

N.° do Desenho

M4 x 12

M5 x 14

2L-5

LP-M5

HW1406917-A (20S5M0120)
2L-5

M5 x 20

M4

M4 x 16

HW1406916-A (20S5M0120)
HW8411125-1

2L-4

M4 x 16

HW0414027-2

M4

M4 x 16

HW1406914-A (18S5M0120)
2L-5

M5 x 16

100S5M415

100S5M380

HW1305743-1

M6 x 8

M4 x 12

M5 x 16

HW1406915-A (24S5M0120)
2L-6

M6 x 25

M4 x 14

HW1384226-A (SHG-20-80)
M3 x 10

60002Z

600227

6913DDU

MEOQ75N2-A

691327

2L-8

M8 x 16

SPN-M10-L

M4

Designagao

Parafuso
Parafuso
Anilha
Tampéao de fecho
Polia
Anilha
Parafuso
Anilha
Parafuso
Polia
Anilha
Anilha
Parafuso
Caixa
Anilha
Parafuso
Polia
Anilha
Parafuso

Correias dentadas
Correias dentadas

Caixa
Parafuso
Parafuso
Parafuso
Polia

Anilha
Parafuso
Parafuso
Engrenagem
Parafuso
Rolamento
Rolamento
Rolamento
Junta de dleo
Rolamento
Anilha
Parafuso
Tampao de fecho
Anilha

Unida-
des

= A a a
N N O
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Listas de pecas

N.°

2061
2062
2063
2064
2065
2066
2068
2069
2070
2071
2072
2067

N.° do Desenho

M4 x 16
HW9481967-B
M4

M4 x 16
HW9481967-B
HW1372681-A
HW1384227-B (SHG-25-100)
HW1305694-1
HW1200550-1
HW0414027-1
HW1200547-1
HW1100931-1

Designagao

Parafuso
Placa

Anilha
Parafuso
Placa

Cabo de rede
Engrenagem
Junta
Cobertura
Caixa
Cobertura
Braco L

Tab. 11-2: Lista de pecgas, accionamento eixos L e U

Unida-
des

w

= a2 A a N2 N O W w o
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Listas de pecas

1.3

3001

3002

3003

3004
3005
3006

3007
3008
3009

Acionamento eixo R

Fig. 11-3: Accionamento do eixo R

N.° do Desenho
HW1100932-1
HW1406918-A (32S3M0060)
HW0483421-B (48S3M0060)

HW1407699-1
HW9406278-2
HWO0388708-A (SHF-20-50-2SH-SP)

HW1406913-1
SC78x92x6
6808ZZ*NS7*

Designagao
Caixa

Polia

Polia

Tubo
Anilha
Engrenagem

Flange
Junta de déleo
Rolamento

Unida-
des
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Listas de pecas

N.° N.° do Desenho Designagao Unida-
des

3010 680627 Rolamento 1
3011  BG222UP3M6-HC Correia 1
3012 SGM7J-01APK-YR1* Motor 1
3013 M4 x 14 Parafuso 4
3014 M3 x 14 Parafuso 2
3015 M3 x 12 Parafuso 3
3016 CDW-L3 Anilha 2
3017 M3 Anilha 2
3018 M3 x10 Parafuso 3
3019 M3 x 30 Parafuso 12
3020 CDW-L3 Anilha 12
3021 M3 x 20 Parafuso 15
3022 CDW-L3 Anilha 15
3023 M4 x10 Parafuso 1
3024 2L-4 Anilha 1
3025 HW1200526-1 Cobertura 1
3026 HW1406931-1 Junta 1
3027 M6x8 Parafuso 1
3028 SPG-M16 Tampéao de fecho 1
3029 WE18-160X240X17 Junta 1
3030 P-LG-M16 Porca 1
3031 LP-M5 Tampéao de fecho 7
3032 HW1372679-A Cabo de rede 1
2067 HW1100931-1 Brago L 1

Tab. 11-3: Lista de pecas, accionamento do eixo R
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Listas de pecas

1.4 Unidade do pulso

4027

<
4028,
L > | 4091/4
oY

032

4042° =

1.—~4048 =
A

>
— 4036__ ([

N.°:

4001
4002
4003
4004
4005
4006
4007
4008
4009
4010
4011
4012
4013
4014
4015
4016
4017
4018
4019

" 4034 4035

Fig. 11-4: Unidade do pulso

N.° do Desenho

HW1100933-1

HW1200525-1
HW1306329-1
HW1407741-1
HW1407744-1

M3 x 8

CDW-L3

M3x12

HW1406921-A (44S3M0040)
2L-4

M4 x 12

BG525UP3M4-HY
HW1305695-1
HW1200527-1

M4 x 10

M4 x 10
SGM7A-01APK-YR1*
HW1406920-1 (55S3M0040)
2L-4

Designagao

Brago U
Braco U
Caixa
Junta
Cobertura
Parafuso
Anilha
Parafuso
Polia
Anilha
Parafuso
Correias dentadas
Junta
Cobertura
Parafuso
Parafuso
Motor
Polia
Anilha

— 4047 /4049 4052
4 —

Unida-
des

—_

N N

= 01 O N DN ) e DN -
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Listas de pecas

N.°:

4020
4021
4022
4023
4024
4025
4026
4027
4028
4029
4030
4031
4032
4033
4034
4035
4036
4037
4038
4039
4040
4041
4042
4043
4044
4045
4046
4047
4048
4049
4050
4051
4052
4053
4054
4055
4056
4057
4058
4059

N.° do Desenho

M4 x 12

M3

CDW-L3

M3 x 10

6x10-B
SGM7A-01APK-YR1*
HW1406922-1 (25S3M0040)
2L-4

M4 x 12

M3*Trivalent*

CDW-L3

M3 x 12

2L-4

M4 x 14

6810VV*NS7*
HW1484051-A (HW1306284-1)
HW1407153-1

CDW-L3

M3 x 8

690327

HW1407226-1

CDW-L3

M3 x 8

BG354UP3M4-HY
HW1406923-A (44S3M0040)
CDW-L3

M3 x 12

HW1407849-1

2L-6

M6 x 12

2L-4

M4 x 14

MTO56N1-A

HW1407850-1
HW1407824-1
HW1405948-3-8

686

HW1384236-A (CSD-17-80-2A-R-SP)
RTW-20

69977

Designagao

Parafuso
Anilha
Anilha
Parafuso
Pino
Motor
Polia
Anilha
Parafuso
Anilha
Anilha
Parafuso
Anilha
Parafuso
Rolamento
Pinhdo
Suporte
Anilha
Parafuso
Rolamento
Flange
Anilha
Parafuso

Correias dentadas

Polia

Anilha
Parafuso
Placa

Anilha
Parafuso
Anilha
Parafuso
Junta de dleo
Espacador
Caixa

Pino
Rolamento
Engrenagem

Anel de seguranca

Rolamento

Unida-
des
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Listas de pecas

N.°:

4060
4061
4062
4063
4064
4065
4066
4067
4068
4069
4070
4071
4072
4073
4074
4075
4076
4077
4078
4079
4080
4081
4082
4083
4084
4085
4086
4087
4088
4089
4090
4091
4092
4093
4094
4095
4096

*4097
*4098
*4099

N.° do Desenho

HW1407225-1
CDW-L3

M3 x 8

S56
SPS-010005
SP-009010
SP-009015
SP-009020

HW1484051-A (HW1306285-1)

2L-4

M4 x 20
HW1305689-1
CDW-L3

M3 x 12

M4 x 12
6803ZZ*NS7*
HW1405948-3-5.5

HW1384235-A (CSG-14-50-2A-R-SP)

HW1406927-1
HW1406924-1
2L-4

M4 x 12
HW1406928-1

HW9480739 (6809ZDB)

S60
HW1406929-1
CDW-L3

M3 x 8
MTO50N3-A
HW1406925-1
M3 x 10

2L-4

M4 x 12
LP-M5

M4 x 5

M5 x 6
LP-M5
HW1306194-1
4x10-B
HW1305707-1

Designagao

Caixa

Anilha

Parafuso
Anelem O
Anilha de ajuste
Anilha de ajuste
Anilha de ajuste
Anilha de ajuste
Pinhdo

Anilha

Parafuso

Caixa

Anilha

Parafuso
Parafuso
Rolamento

Pino
Engrenagem
Caixa

Caixa

Anilha

Parafuso
Flange
Rolamento
Anelem O
Suporte

Anilha

Parafuso

Junta de dleo
Flange
Parafuso
Anilha

Parafuso
Tampéao de fecho
Parafuso
Parafuso
Tampéao de fecho
Espacgador
Pino
Espacador

Unida-
des
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Listas de pecgas

N.°:

*4100
*4101
*4102
*4103
*4104

N.° do Desenho

4x10-B
CDW-L3
M3 x 25
2L-4

M4 x 25

Designagao

Pino
Anilha
Parafuso
Anilha
Parafuso

Tab. 11-4: Lista de pecas, unidade do pulso

Unida-
des

1
12
12
8
8
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YASKAWA

YASKAWA Headquarters
YASKAWA Europe GmbH
Robotics Division
Yaskawastrafle1

D-85391 Allershausen
Tel. +49 (0)8166/90-0
Fax+49 (0)8166/90-103

YASKAWA GROUP
A YASKAWA Austria
Schwechat/Wien

cz

FIN

GB

NL

PL

+43(0)1-707-9324-15
YASKAWA Czech s.ro.

Rudna u Prahy
+420-257-941-718

YASKAWA Ibérica, S.L.
Gava/Barcelona
+34-93-6303478

YASKAWA France SARL
Saint-Aignan-de-Grand-Lieu
+33-2-40131919

YASKAWA Finland Oy
Turku +358-(0)-403000600

YASKAWA UK Ltd.
Banbury +44-1295-272755

YASKAWA ltalia s.rl.
Torino +39-011-9005833

YASKAWA Europe Technology Ltd.
Rosh Ha’ayin +972-3-9004114

YASKAWA Benelux B.V
Son +31-40-2895500

YASKAWA Polska Sp. z 0.0.
Wroctaw +48-71-7928670

RUS YASKAWA Nordic AB

SE

SI

TR

ZA

Moskva +46-480-417-800

YASKAWA Nordic AB
Torsas +46-480-417-800

YASKAWA Slovenia
Ribnica +386-1-8372-410

YASKAWA Turkey Elektrik
Ticaret Ltd. Sti.
istanbul +90-216-5273450

YASKAWA Southem Africa (PTY) Ltd

Johannesburg +27-11-6083182

robotics@yaskawa.eu.com
www.yaskawa.eu.com

YASKAWA ACADEMY
and sales officeFrankfurt
YASKAWAEurope GmbH
Robotics Division
Hauptstrale185

D-65760 Eschbom

Tel. +49 (0)6196/77725-0
Fax +49 (0)6196/77725-39

DISTRIBUTORS

BG

CH

DK

EE

GR

LT

PT

RO

RO

ARAMET ROBOTICS Ltd.
Yambol +359-885 317 294

Kammarton Bulgaria Ltd.
Sofia +359-02-926-6060

Messer Eutectic Castolin
Switzerland S.A.
Dallikon +41-44-847-17-17

Robotcenter Danmark
Lgsning +45 7022 2477

RKR Seadmed OU
Tallinn/Estonia +372-68-35-235

Gizelis Robotics
Nea Kifissia +30-2106251455

Flexman Robotics Kft
Budapest +36-30-9510065

Profibus UAB
Panevezys +370-45-518575

Skala Robotech AS
Lierstranda +47-32240600

ROBOPLAN Lda
Aveiro +351-234 943 900

Sam Robotics srl
Timisoara +40-720-279-866

MPL Automation S.R.L.
Satu Mare +40 (0) 261 750 741
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