THE FACTORY AUTOMATION COMPANY FANUG

Robo

Descricao geral dos produtos




DO MAIS PEQUENO AO MAIS POTENTE

SR M-1 M-2 M-3 DR-3 LR Mate LR-10 M-10 M-20 M-

10 CRX CR P-40 R-1000 R-2000 M-410 M-800 M-900 M-1000 M-2000

1 000/0 FAN U C Vantagens:

mais de 100 modelos de robos diferentes
capacidade de carga até 2300 kg

alcance até 4683 mm

operacao facil

A FANUC disponibiliza a maior gama de robos a nivel mundial, que satisfaz as
necessidades de diversas aplicacoes e setores da industria. Dotados de total
flexibilidade com opcdes para aplicacdes especificas e integracao simples,

os robos FANUC sao a opcao certa para solucoes de automacao exigentes.

A FANUC ¢é o fabricante lider no mercado global de automacao industrial * consumo de energia otimizado

com 40 anos de experiéncia no desenvolvimento de tecnologia robética, disponibilidade de pecas sobresselentes ao longo
mais de 810 000 robds instalados em todo 0 mundo e clientes satisfeitos de toda a vida util dos robos
em todos os continentes.



Simplificamos cenarios exigentes de automacao:

Todos os robos, CNC e maquinas da FANUC partilham uma plataforma de controlo comum.
Isto significa que os robds utilizados para carregar e descarregar podem ser integrados de forma
facil e rapida na suas maquinas.

Uma maquina e um rob6 podem ser interligados muito facilmente através da interface FANUC.
Os CNC FANUC incluem ecras para monitorizar e controlar o robo e vice-versa.

Também oferecemos solucdes de rede avancadas que permitem a conexdo de linhas
de producao automatizadas e sistemas de maquinacao.

UMA PLATAFORMA DE CONTROLO,
OPORTUNIDADES INFINITAS

Mais de

810 000

robos instalados
em todo o mundo

Capacidade de producao de

9400

robos por més
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CAPACIDADE DE CARGA [kg] —»

R-2000iC 190S \CP

M-710iC 70T"! $

M-710iC 505 $ M=710iC 50T"' @

M-710iC 50H

M-20iB 355 @

LR Mate 200iD
LR Mate 200iD 7H

LR Mate 200iD 7C o
LR Mate 200iD 7WP. CRX-20iA L

ERTik LR Mate 14iA L
CR14AL | BM-10iD 165

LR Mate 200iD 4SH
LR Mate 200iD 4S

LR Mate 200iD 45C

CR-15iA

LR Mate 200iD 7L

3 CRX-10iA M-10iD 1
CR-4iA LR Mate 200iD 7LC éM—miD 100
CRTIAL :
! Q LR-10iA CRX-10/A L
CRX-5iA
500 1000 1500

E’ M-20iD 35
CR-35iB

M-20D 25 @CRx-zsiA

M-20iB 25
M-20iB 25C

ROBO ARTICULADO

@,

R-2000iC 270F (300kg option)

$RQOOO;‘C 270F L e
-€p-R-2000iC 240F

R-2000iC 220U
R-2000iC 210F

R-2000iC 210WE €
R-2000iD 210FH

QEDR—ZOODiC 2101

R-2000iC 210R

R-2000:D 165FH %R»ZOOU{C 165F G}R-ZOUO{C 165R

R-1000/A 130F
R-1000iA 120F-78
p-R-1000iA 100F p-R-2000iD 100FH

R-1000:A 80H
R-10007A 80F

M-710iC 70
M-800iA 60

M-710iC 50
M-710iC 50E

50 kg - 300 kg

@R-zoooic 1251
R-2000iC 100P €B-

6P M-710iC 45M

@ M-710iC 20M

@M-zoin 12L
Q}M-me 8L

Q}M—NUI'C 20L
Q}M—ﬂ[)ic 12L

ALCANCE [mm] —>
2000 2500 3000 3500

¢—————— 0kg - 50 kg

* 1) consoante as especificagdes da calha
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ENCONTRE O SEU  ROBO ARTICULADO

M-410 | M-900 | M-1000 | M-2000
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Pagina............ 14 Pagina............ 16

M-2000iA 1700L$

500 kg - 2400 kg
-
W

@M—ZOOUiA 1200

$M4 000iA ‘rg »
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CAPACIDADE DE CARGA [kgl —>»

Série M-1000 Série M-2000
agi Pagina............ 18
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200
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150
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50

ALCANCE [mm] —>

2500 3000 3500 4000 4500 5000



Seérie LR Mate

LR Mate 200iD

Robd

Série

Versao

LR Mate 200 iD
LR Mate 200 iD
LR Mate 200 iD
LR Mate 200 iD
LR Mate 200 iD
LR Mate 200 iD
LR Mate 200 iD
LR Mate 200 iD

LR Mate 200 iD
LR Mate 200 iD

Tipo

4SH
4S

4SC
7H

7C
TWP

7L
7LC
14L

R-30iB
Plus
Armario
Compact
Armario
Open air
Mate
Cabinet
cabinet

N NN NS

~

Alcance
(mm)

550
550
550
77
"7
77
"7
911

91
911

ie

Alcance méax.:
911 mm

Capacidade
de carga max.: 14 kg

Versoes do robo disponiveis:

LR Mate 200iD/4SH

Braco curto, 5 eixos
(2 valvulas solenoides integradas)

LR Mate 200iD/4S

Braco curto
(2 valvulas solenoides integradas)

LR Mate 200iD/4SC

Braco curto, sala limpa, industria alimentar
(2 valvulas solenoides integradas), tinta epoxy
branca

LR Mate 200iD/7H

5 eixos (2 valvulas solenoides integradas *?)

LR Mate 200iD/7C

Sala limpa, industria alimentar (2 valvulas
solenoides integradas "2, tinta epoxy branca

LR Mate 200iD/7WP

Resistente a lavagem

LR Mate 200iD

Modelo padrao (2valvulas solenoides integradas *2)

LR Mate 200iD/7L

Braco longo (2 valvulas solenoides integradas *2)

LR Mate 200iD/7LC

Braco longo, sala limpa, indUstria alimentar
(2 valvulas solenoides integradas "2, tinta epoxy
branca

LR Mate 200iD/14L

Braco longo (2valvulas solenoides integradas*?)

9 E

S 3

® £

° -;-: Peso
< = mecanico
o 3 (kg)
o [

x a

w &

5  +0.013** 19
6 £0.01** 20
6 +0.013** 20
5  +0.018** 24
6 +0.018** 25
6 +0.018** 25
6 £0.01** 25
6 £0.01** 27
6 +0.018** 27
6 +£0.01** 27
@ padrao O a pedido

360
360
360
360
360
360
360
360

360
360

Amplitude de movimentos (°)

Velocidade maxima (°/s)"17

J2 J3 J4 J5 Jé a1 J2 J3 Ja J5 Jé

230 402 240 720 - 460 460 520 560 1500

230 402 380 240 720 460 460 520 560 560 900
230 402 380 236 720 460 460 520 560 560 900
245 420 250 720 - 450 380 520 545 1500

245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000
245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000
245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000
245 430 380 250 720 370 310 410 550 545 1000
245 430 380 250 720 370 310 410 550 545 1000
245 430 380 250 720 120 61 58 400 240 400

- nao disponivel

() com opgéo de hardware e/ou software

*2) Opgéo de 3 valvulas solenoides *17) s6 para o LR Mate 200iD/14L: velocidade maxima linear 500 mm/seg

Momento/
inércia de J4
(Nm/kgm2)

8.86/0.2
8.86/0.2
8.86/0.2
16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47

16.6/0.47
31.0/0.66

Momento/
inércia de J5
(Nm/kgm2)

4.0/0.046

(5.5/0.083)

8.86/0.2
8.86/0.2

4.0/0.046
(5.5/0.15)

16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47
16.6/0.47
31.0/0.66

Momento/
inércia de Jé
(Nm/kgm2)

4.9/0.067
4.9/0.067

9.4/0.15
9.4/0.15
9.4/0.15
9.4/0.15
9.4/0.15
13.4/0.30

)
<
.2
k=l
@

&

IS

1S

5

)

c

S
o

o
o

oo
[ RRY]

0.5
0.5
0.5
0.5
0.5
0.5
0.5

=

=

44
[
[}
c
@

Protecao
Corpo Punho e
P braco J3
padrao/ -
] padrao/
opcional ;
opcional
1P67 P67
1P67 1P67
1P67 P67
IP67/IP69K  IP67/IP69K
P67 P67
IP67/IP69K  IP67/IP6IK
IP67/IP69K  IP67/IP69K
IP67/IP69K  IP67/IP69K
P67 P67
IP67/IP69K  IP67/IP6IK

** Baseado no 1509283



Z -8 Capacidade de carga / ¢=....\ Alcance max.:
Serie LR-10 B0 ) max:10/13kg ™D 15

1101 mm
A
Versoes do robo disponiveis:
LR-10iA/10 Modelo pad*rzao (2 valvulas solenoides
integradas 2)
LR-10iA/10

Robd Controlador 9 E Amplitude de movimentos (°) Velocidade maxima (°/s) 3 Protecao
= ! - Capacidade B £ o=
Ve Tipod K]
ersae 1P C5 T de carga Alcance ° % Peso Momento/ Momento/ Momento/ ‘E § Builie @
L Q . - _ maxima (mm) 'g =) mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de Jé o % COFEO braco J3
Série g Tipo @ 2 é 2L E % % nopunho o 3 (kg) J1 J2 J3 J4 J5 Jé N J2 J3 Jb J5 Jb (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) [Nm/kgm?) E g paqrao/ padréo/
> S g E g E < %3 g g (kg) 8 _g 20 opcional opcional
zz <8 &6 =8 <8 af i 2 3

LR-10 iAo 10 . - - . - - 10/13" 1101 6 £0.01** 46 370 235 421 380 250 720 300 230 340 500 400 800 21.0/0.77 21.0/0.77 10.0/0.28 - P67 P67

@ padrao O a pedido - nao disponivel () com opcao de hardware e/ou software ~ *2) Opcdo de 3 valvulas solenoides *3) Opcao de modo de payload elevado = max. 890mm de alcance

9



Packs Academicos

e —
S

CRX-10iA

Robotica para escolas, centros de formacao e universidades

Um pack personalizado que permitira aos alunos desenvolver competéncias fundamentais na area da automatizacao.

Projetado com os alunos em mente, permite que os jovens ganhem experiéncia na programacao e operacao de robds industriais de ponta.
0 conteldo do pack é altamente relevante para aplicacoes modernas de fabrica e contém tudo o que os formadores e professores precisam para fins de ensino.

10



Alcance max.:

r = Capacidade de
Sel'le M'10 g@ carga max.: 16 kg

2028 mm
-~ ~ - r -
Versoes do robo disponiveis:
M-10iD/8L Braco longo, punho/base ocos
M-10iD/10L Braco longo, punho/base ocos
M-10iD/12 Punho/base ocos
M-10iD/16S Braco curto, punho/base ocos
e
i -
M-10iD/12 HHIW‘I"
Robd Controlador 9 € Amplitude de movimentos (°) Velocidade méaxima (°/s) 8 Protecao
5 : - Capacidade B £ o=
versao Tipo de armario de carga [ S Peso Momento/ Momento/ Momento/ 8 E Punh
o L Alcance = @ o L L L EE c unho e
@ - maxima S ] mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de Jé - orpo braco J3
Série g Tipo @ 2% 2% ® B B nopunho (mm) 8 3 (kg) I J2 J3 Jb J5 J6 n J2 J3 J4 J5 J6 (Nm/kgm?) [Nm/kgm?) (Nm/kgm?) ES padrao/ adraol
2 Sw Eel8s| 25 £| S (kg) 3 3 26  opcional P3¢
= £6 £ &a . | X o s opcional
xx I0 <0 =0 <8 o8 i} 2 s}
M-10 iD 8L . = = o . o 8 2032 6 +0.03** 180 340(370) 235 455 380 360 900 210 210 220 430 450 720 16.1/0.63 16.1/0.63 5.9/0.061 1 Pt Hed
M-10 iD  10L . - - o . o 10 1636 6 +£0.03** 150 340(370) 235 455 380 360 900 260 240 260 430 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54/1P65 P67
M-10 iD 12 . = = o . o 12 1441 6 +0.02%* 145 340(370) 235 455 380 360 900 260 240 260 430 450 720 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54/IP65 P67
M-10 iD 165 . = = o . o 16 1103 6 +0.02** 140 340 (370) 235 340 380 360 900 290 270 270 430 450 730 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54 /IP65 P67

nao disponivel () com opcao de hardware e/ou software  ** Baseado no 1509283

1"

@ padrao O a pedido



Alcance méax.:

- Capacidade
Serie M-20 86 ) ae carga méx.: 35 kg 2272 mm

Versoes do robo disponiveis:

— M-20iD/12L Braco longo, punho/base ocos
- 3
o M-20iB/25 Modelo padrao

(2 valvulas solenoides integradas)
M-20iD/25 Punho/base ocos
Lubrificante para indUstria alimentar,

M-20iB/25C .
tinta epoxy branca
M-20iB/35S Braco curto
M-20iD/35 Alta inércia, punho/base ocos
M-20iD/12L
Robd Controlador 9 E Amplitude de movimentos (°) Velocidade maxima (°/s) 3 Protecao
= : - Capacidade ® £ o=
Vi Tipo d: °©
ersao po de armario de carga ° 3 Peso Momento/ Momento/ Momento/ 2 E
o L Alcance = I} A PPN PPN PPN Eb c Punho e
- @ . - maxima (mm) S =] mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de Jé - @ braco J3
Série g Tipo . 2% 2% ® B B nopunho mml 8 3 (kg) J J2 J3 Jb J5 J6 n J2 J3 J4 J5 J6 (Nm/kgm?) [Nm/kgm?) (Nm/kgm?) £ g padrao/ adraol
2 = gel8s| 25 £| S (kg) 3 3 26  opcional P3¢
= £E6 a2 8a . H R X Q s opcional
@ <0 <0 =0 <8 ol [im & [5)
M-20 iD 120 o - - o o o 12 2272 6 +£0.03** 250 340(370) 260 475 400 360 900 210 210 265 420 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54/IP65 P67
M-20 iB 25 o - - o 3 o 25 1853 6 +0.02** 210 340 (360) 240 303 400 290 540 205 205 260 415 415 880 51/2.2 51/2.2 311.2 1 P67 P67
M-20 iD 25 ° - - o ° o 25 1831 6 +0.02*%* 250 340(370) 260 458 400 280 (360) 540 (900) 210 210 265 420 420 720 52.0/2.4 52.0/2.4 32.0/1.2 1 IP54/1P65 P67
M-20 B 25C o - - o o o 25 1853 6 +£0.023** 210 340 (360) 240 303 400 290 540 205 205 260 415 415 880 51/2.2 51/2.2 31/1.2 1 IP67 P67
M-20 iB 355 o - - - o o 35 1445 6 +0.02** 205 340(360) 240  301.5 400 260 540 205 205 260 415 415 880 51/2.2 51/2.2 31/1.2 1 P67 P67
M-20 iD 35 o - - o o o 35 1831 6 +0.03** 250 340 (370) 260 458 400 280 (360) 540 (9000 180 180 200 350 350 400 110.0/4.0 110.0/4.0 60.0/1.5 1 IP54/1P65 1P67
@ padrao 0 a pedido - nao disponivel () com opcdo de hardware e/ou software ** Baseado no 1509283
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Serie M-710

M-710iC/50
Robd

R
Série g

=
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC
M-710 iC

Tipo

12L
20L
20M
45M
505
50T
50H
50
50E
70T
70

Versao

R-30iB
Plus

Armario

Controlador

Compact

Tipo de armario

Armario

Open air
Mate

° ©  Cabinet
A

o

cabinet
B-

cabinet

o |o (o |o |o |o|o |o|o |o

o

Capacidade
de carga
maxima
no punho

(kg)

12
20
20
45
50
50
50
50
50
70
70

Alcance
(mm)

2050
19001
2050

ie

Capacidade de
carga max.: 70 kg

Alcance méax.:
3123 mm

Versoes do robo disponiveis:

M-710iC/12L, /20L

Braco longo

M-710iC/20M, /45M

Alta inércia

M-710iC/50S

Braco curto

M-710iC/50H

5 eixos

M-710iC/50, /70

Modelo padrao

M-710iC/50E

Punho de deslocamento

M-710iC/50T, /70T

Montagem superior

Eixos controlados

6
6
6
6
6
6
5
6
6
6
6

Repetibilidade (mm)

+0.09**
+0.06**
+0.06**
+0.06**
+0.04**
+0.07
+0.15
+0.03**
+0.07
+0.07
+0.04**

Peso
mecanico
(kg)

540
540
530
570
545
410
540
560
560
410
560

360
360
360
360
360
*1)
360
360
360
*1)
360

Amplitude de movimentos (°)

J2

225
225
225
225
169
261
225
225
225
261
225

Velocidade méaxima (°/s)

J3 J4 J5 Jé N J2 J3 Ja J5

434 400 380 720 180 180 180 400 430
432 400 280 900 175 175 180 350 360
435 400 280 900 175 175 180 350 360
440 800 250 800 180 180 180 250 250
376 720 250 720 175 175 175 250 250
491 720 250 720 *1) 175 175 250 250
440 234 720 - 175 175 175 175 720
440 720 250 720 175 175 175 250 250
440 720 380 720 175 175 175 250 240
491 720 250 720 *1) 120 120 225 225
440 720 250 720 160 120 120 225 225

@ padrao O a pedido - nao disponivel

630
600
600
360
355
355
355
340
225
225

Momento/
inércia de J4
(Nm/kgm?)

22.0/0.65

39.2/0.88

39.2/0.88
206/28
206/28
206/28
150/6.3
206/28
206/28
294/28
294/28

( ) com opgao de hardware e/ou software

Momento/
inércia de J5
(Nm/kgm?)

22.0/0.65
39.2/0.88
39.2/0.88
206/28
206/28
206/28
68/2.5
206/28
176/10.8
294/28
294/28

* 1) consoante as especificacdes da calha

Momento/
inércia de J6
(Nm/kgm2)

9.8/0.17

19.6/0.25

19.6/0.25
127/20
127/11
127/11
127/11
98/3.3
147/11
147/11

Consumo médio de
energia (kW)

2.5
25
2.5
25
2.5
2.5
2.5
2.5
2.5
2.5
2.5

Protecao
Corpo Punho e
P braco J3
padrao/ -
] padrao/
opcional "
opcional
IP54/1P67 IP67
IP54/1P67 P67
IP54/1P67 1P67
IP54/1P67 IP67
IP54/IP67 P67
IP54/1P67 1P67
IP54/1P67 IP67
IP54/IP67 IP67
IP54 IP67
IP54/1P67 IP67
IP54/1P67 P67

** Baseado no 1509283
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Alcance méax.:

Série M-41 0 g’@ Capacidade de

carga max.: 700 kg 3143 mm
-~ ~ - r -
Versoes do robo disponiveis:
M-410iB/140H 5 eixos, punho em linha
M-410iB/700 Punho oco
M-410iC/110 Punho em linha
M-410iC/185, /315, /500 Punho oco
M-410iC/185
~
Robd Controlador 9 E Amplitude de movimentos (°) Velocidade méaxima (°/s) 8 Protecdo
3 i 2 Capacidade K E i
erss Lipoliels - Tig de carga Al ° 3 Peso Momento/ Momento/ Momento/ 8 §, Punh
° & cance = @ s Em Corpo unho e
L '@ . aal oml - maxima |75 =] mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de J6 o5 P braco J3
Série g Tipo @ 2 i 25 S % % nopunho o 3 (kg) n J2 J3 J4 J5 Jé J1 J2 J3 Ja J5 Jb (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) E 8 padlrao/ pad'réo/
> Se EEE5E5 5 5 (k) g B 25 opcional il
ez <8 36 =8 <8 ot i 2 S
M-410 iB  140H . - - - o o 140 2850 5 +0.2 1200 360 155 112 20 720 - 140 115 135 135 420 - 147 53 - 3 P54 P54
M-410 iC 110 . - - - . o 110 2403 4 +0.5 1030 370 125 140 720 - - 145 130 140 420 - - 53 - - 3 IP54 IP54
M-410 iC 185 . = = = ° o 185 3143 4 +0.5 1600(133014s | 360 144 136 720 - - 140 140 140 305 - - 88 - - 3 P54 IP54
M-410 iC 315 . = = = o o 315 3143 4 +0.5 1600(133014s | 360 144 136 720 - - 90 100 110 195 - - 155 - - 3 P54 IP54
M-410 iC 500 . - - - ° o 500 3143 4 +0.5 241001910+ 370 144 136 720 - - 85 85 85 200 - - 250 - - 3 P54 P54
M-410 iB 700 . - - - . o 700 3143 4 +0.5 2700 360 144 136 540 - - 60 60 60 120 - - 490 - - 3 IP54 IP54
® padrao 0 a pedido - nao disponivel [ ) com opcao de hardware e/ou software  *4) Com pedestal (com controlador) *5) Base compacta (sem controlador)
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Alcance méax.:

Sél’ie M_800 g@ Capacidade de

carga max. 60 kg 2040 mm
~ ~ - r -
Versoes do robo disponiveis:
M-800iA/60 Modelo de elevada rigidez
M-800iA/60
N
Robd Controlador o E Amplitude de movimentos (°) Velocidade maxima (°/s) 3 Protecao
: £
= : 4 Capacidade ® E B
Vi Tipo d °
ersso PO de armaro de carga ° 3 Peso Momento/ Momento/ Momento/ 2 E Punh
o oo Alcance = @ o N Corme unho e
L. @ . - oo maxima 1 L0 S e} mecénico inércia de J4 inércia de J5 inércia de Jé ° 5 4 braco J3
Série g Tipo @ 2 é 2L 8 % B nopunho S 3 (kg) N J2 J3 J4 J5 Jé J1 J2 J3 J4 J5 Jb (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) g g paqrao/ padréo/
= = £EE €S 25 5 5 (kg) 2 3 2 G  opcional ’
= £E5 £E8 @ .2 .2 X Q S opcional
xd <O <0 20 <3 o [im} & S
M-800 iA 60 . - - - . o 60 2040 6 +£0.03** 820 370 225 340 720 250 720 150 150 150 260 260 400 210/30 210/30 130/20 2,5 - -
@ padrao 0O a pedido - nao disponivel () com opcao de hardware e/ou software  ** Baseado no 1S09283
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Série M-900

)

M-900iB/700
~

16

Série

M-900
M-900
M-900
M-900
M-900
M-900

Robd

Versao

Tipo

280
280L
330L
360
400L

700

Versao

R-30iB
Plus

Armario

Controlador

Compact

Tipo de armario

Open air
Cabinet
A-
cabinet
B-

Armario
Mate

cabinet

Capacidade
de carga
maxima
no punho

(kg)

280
280
330
360
400
700

Alcance
(mm)

2655
3103
3203
2655
3704
2832

Alcance méax.:

g’ Capacidade de
® 3704 mm

carga max.: 700 kg

Versoes do robo disponiveis:
M-900iB/280
M-900iB/360, /700 Modelo padrao
M-900iB/280L, /330L, /400L  Braco longo

Modelo de elevada rigidez

2 E Amplitude de movimentos (°) Velocidade maxima (°/s)
3 £

2 % Peso

< = mecanico

s (kg) L S T O N - S BN 7S B
£ %

w 3

6 +£0.1%* 1700 370 151 224 720 250 720 110 105 100 110 110
6 +£0.1%* 1600 370 151 224 720 250 720 110 105 100 125 125
6 £0.1%* 1780 370 151 164 720 250 720 100 85 85 90 85
6 +£0.1%* 1540 370 151 224 720 250 720 110 105 100 110 110
6 +£0.1%* 3150 360 154 160 720 244 720 80 80 80 100 100
6 +0.1%* 2800 360 154 160 720 244 720 80 80 80 100 100

Jé

180
205
165
180
160
160

@ padrao 0 a pedido

Momento/
inércia de J4
(Nm/kgm?)

1960/260 (460)
1700/215 (340)
2205/340
1960/260 (460)
3400/1098
3400/1098

- nao disponivel

3
L=
Momento/ Momento/ é §
inérciade J5  inércia de J6 55
(Nm/kgm?) (Nm/kgm?) Es
2 o
5
o
1960/260 (460) | 1050/160 (360) 3
1700/215 (340) 950/140 (260) 3]
2205/340 1200/220 3
1960/260 (460) |~ 1050/160 (360) &
3400/1098 1725/444 5
3400/1098 1725/444 5

() com opgao de hardware e/ou software

Protecao

Corpo
padrao/
opcional

IP54 /IP56
IP54 /IP56
IP54 /IP56
IP54 /IP56
IP54 /IP56
IP54 /IP56

Punho e
braco J3
padrao/
opcional

P67
P67
P67
P67
P67
1P67

** Baseado no 1509283



Alcance méax.:

Série M_1 000 g@ Capacidade de

carga max. 1000 kg 3253 mm
~ ~ - r -
Versoes do robo disponiveis:
M-1000:A Modelo padrao
M-1000iA
~
Robd Controlador 9 € Amplitude de movimentos (°) Velocidade maxima (°/s) 3 Protecao
= : A Capacidade ® £ o=
Ve LicciCelainan de carga ° 3 Peso Momento/ Momento/ Momento/ 2 § Bunih
o L Alcance = @ AN L L e E5 c unho e
L @ . - maxima ] S =] mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de Jé - e braco J3
Série g Tipo @ 2% 2% ® B B nopunho mml 8 3 (kg) N J2 J3 J4 J5 J6 n J2 J3 J4 J5 J6 (Nm/kgm?) [Nm/kgm?) [Nm/kgm?) Eg padrao/ ey
> S g g £5 a5 £ £ (kg) 3 k] 25 opcional P3¢
= £E6 Ea 8o ) 1 Q = 2 5 opcional
xa <O <O =0 <o mo w o o
M-1000 iA o - - - ° o 1000 3253 6 +0.1%* 5300 330 145 260 720 240 720 60 50 50 70 70 85 8800/1750 8800/1750 5800/840 8 IP54 P67
@ padrao 0O a pedido - nao disponivel () com opcao de hardware e/ou software  ** Baseado no 1S09283
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Alcance méax.:

Série M-2000 o ) o 9300 kg

4683 mm
-~ ~ - r -
Versoes do robo disponiveis:
.
M-2000:A/900L, /1700L  Braco longo
M-2000iA/1200, /2300  Modelo padrao
M-2000iA/1700L
Robd Controlador 2 € Amplitude de movimentos (°) Velocidade méaxima (°/s) 3 Protecao
5 : - Capacidade = £ o=
Vi Tipo d: ot
ersao 1P ¢S eI de carga [ 3 Peso Momento/ Momento/ Momento/ 2 § Punh
o L Alcance = @ . E5 Corpo unho e
- @ . - maxima ( ) S =] mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de J6 =) @y braco J3
Série £ Tipo I 2% 25 ® % B nopunho ™™ S 3 (kg) N J2 J3 Jb J5 J6 N J2 J3 Jb J5 J6 [Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) E & padrao/ adrao/
> S g g =5 S £ £ (kg) 3 @ 23 opcional pad
D3 Ec|lE2|®a| ., B+ R X o S opcional
xa <O <0 20 <6 mo w & o
M-2000 iA 900L . - - - . o 900 4683 6 +£0.18** 9600 330 160 165 720 240 720 45 30 30 50 50 70 14700/2989 14700/2989 4900/2195 8 IP54/IP56 IP67
M-2000 iA 1200 o - - - . o 1200(1350) 3734 6 +0.18** 8600 330 160 165 720 240 720 45 30(25) 30 50 50 70 14700/2989 14700/2989 4900/2195 8 IP54/IP56 P67
M-2000 iA 1700L o - - - . o 1700 4683 6 +0.27** 12500 330 160 165 720 240 720 20 14 14 18 18 40 29400/7500 29400/7500 8820/5500 8 IP54/IP56 P67
M-2000 iA 2300 ° - - - ° o 2300 3734 6 +0.18** 11000 330 160 165 720 240 720 20 14 14 18 18 40 29400/7500 29400/7500 8820/5500 8 IP54/IP56 1P67
@ padrao 0O a pedido - nao disponivel () com opgao de hardware e/ou software ~ ** Baseado no 1509283
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Seérie R-1000

R-1000/A

Robd

o

@

Série 2
Q

>

R-1000 A
R-1000 /A
R-1000 /A
R-1000 A
R-1000 A

Tipo

80H
80F
100F
120F-7B
130F

Versao

R-30iB
Plus

Armario

Controlador

Compact

Tipo de armario

oL o -
T'® 5
o e 0.E =4
fo 2o B
co 8o @
<O =0 <o
- o o
= o L]
- o L]
o o L]
- o L]

o

o

Capacidade
de carga

100
120
130

2230
2230
2230
2230
2230

Eixos controlados

o~ N o o W«

ie

Capacidade
de carga max.: 130 kg

Versoes do robo disponiveis:

R-1000/A/80H

5 eixos

R-1000:A/80F, /100F

Modelo padrao

R-1000iA/120F-7B

7 eixos

R-1000iA/130F

6 eixos

Repetibilidade (mm)

+0.03**
+0.03**
+0.03**
+0.03**
+0.03**

Peso
mecanico
(kg)

610
620
665
790
675

360
360
360
360
360

Amplitude de movimentos (°)

J2

245
245
245
200
245

J3

215
360
360
385
360

Ja

20
720
720
720
720

J5

720
250
250
250
250

Jé

720
720
720
720

J7 J1

- 185
- 170
- 130
225 130
- 130

J2

180
140
110
110
110

Velocidade méaxima (°/s)

J3

180
160
120
120
120

Ja

180
230
170
170
170

@ padrao

Alcance méax.:
2230 mm

J5 J6
500 -
230 350
170 250
170 250
170 250
0O a pedido

Momento/
inércia de J4
J7 (Nm/kgm?)

- -/48
- 380/30
- 690/57
130 800/71
- 800/71

- nao disponivel

Momento/
inércia de J5
(Nm/kgm2)

-/25
380/30
690/57
800/71
800/71

(') com opgao de hardware e/ou software

Momento/
inércia de J6
(Nm/kgm?)

200/20
260/32
360/38
360/38

(]
o
o
o
32
Efﬂ
£
elGi
a:
CCD
o
o

NN
C oy m ;o

Protecao

Corpo Punho e
P braco J3

padrao/ =
] padrao/

opcional .

opcional

IP54/IP55 P67

IP54 /IP56 1P67

IP54 /IP56 1P67

IP54 /IP56 1P67

IP54 /IP56 1P67

** Baseado no 1509283
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Seérie R-2000

R-2000/D/210FH

Série

R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000
R-2000

20

Robd

Versao

Tipo

100P
100FH
125L
165F
165FH
165R
190S
210F
210FH
210L
210WE
210R
220U
240F
270F
270R

Versao

R-30iB
Plus

Armario

Controlador

Compact

Tipo de armario

Armario

Open air
Mate

° © ° ' Cabinet
A-

o

cabinet
B-

cabinet

o0 |o |o |o |o |o|o |o|o oo |o|ofo o

o

Capacidade

de carga

maxima

no punho
(kg)

100
100
125
165
165
165
190
210
210
210
210
210
220
240
270
270

Alcance
(mm)

3540
2605
3100
2655
2605
3095
2040
2655
2605
3100
2450
3095
2518
2655
2655
3095

ie

Capacidade
de carga max.: 270 kg

Versoes do robo disponiveis:

Alcance méax.:
3540 mm

R-2000:C/100P

Montagem em pedestal

R-2000iC/125L, /210L

Braco longo

R-2000:D/165FH, /100FH, /210FH

Punho oco

R-2000iC/220U

Montagem invertida

R-2000iC/165F, /210F, /,240F,/ 270F

Modelo padrao

R-2000iC/165R, /210R, /270R

Montagem em bastidor

R-2000iC/190S

Braco curto

R-2000iC/210WE

Ambiente de lavagem

Eixos controlados

o~ o~ o~ o~ o~ o~ O~ O~ O~ O~ O~ O~ O~ O~ O O

Repetibilidade (mm)

+0.05%*
+0.05%*
+0.05%*
+0.05%*
+0.05%*
+0.05%*
+0.03**
+0.05%*
+0.05%*
+0.05%*

£0.1%*
+0.05%*
+0.05%*
+0.05%*
+0.05%*
+0.05%*

Peso
mecanico
(kg)

1470
1150
1115
1090
1130
1370
1120
1090
1130
1350
1180
1370
1020
1090
1320
1590

370
370
370
370
370
370
370
370
370
370
330
370
370
370
370
370

Amplitude de movimentos (°)

J2

200
140
136
136
140
200
210
136
140
136
141
200
136
136
136
200

J3

375
234
301
312
234
375
340
312
234
301
318
375
312
312
312
375

J4

720
420
720
720
420
720
720
720
420
720
720
720
720
720
720
720

J5

250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250
250

Velocidade maxima (°/s)

Jé N J2 J3 J4 J5 Jé
720 120 100 115 140 140 210
420 105 130 130 200 160 300
720 130 115 125 180 180 260
720 130 115 125 180 180 260
420 130 110 115 175 170 280
720 115 110 125 180 180 260
720 105 90 145 120 120 200
720 120 105 110 140 140 220
420 120 90 100 140 130 220
720 105 90 85 120 120 200
720 95 85 95 120 120 190
720 105 100 110 140 140 220
720 120 85 110 140 140 220
720 115 90 105 130 130 210
720 105 90 85 120 120 200
720 105 85 85 120 120 200
@ padrao O a pedido

Momento/
inércia de J4
(Nm/kgm?)

1000/227
850/90
710/72
940/120
1000/122
940/89
1200/200
1360/225.4
1380/228
1700/320
1333/141.1
1360/147
1360/147
1400/250
1730/320
1730/320

- nao disponivel

Momento/
inércia de J5
(Nm/kgm?)

1000/227
850/90
710/72
940/120
1000/122
940/89
1200/200
1360/225.4
1380/228
1700/320
1333/141.1
1360/147
1360/147
1400/250
1730/320
1730/320

Momento/
inércia de J6
(Nm/kgm?)

706/196
450/50
355/40

490/100

620/100
490/46

630/180

735/196
735/196
900/230

706/78.4
735/82
735/82
800/200
900/230
900/230

[}
3
o=
2
32
EIU
o
ES
ac
c o
o
(&}

@ [ |R2]8 ||
[ AR BRSNS RS

NN
@ ;o

2.5
3
3

25
3

() com opgéo de hardware e/ou software

Protecao
Bam Eunho e
padrao/ e I
opcional pad.rao/
opcional
IP54 IP67
IP54 P67
IP54 /IP56 IP67
IP54 /IP56 P67
IP54 IP67
IP54 /IP56 P67
IP54 IP67
IP54 /IP56 P67
IP54 IP67
IP54 /IP56 P67
IP67 IP67
IP54 /IP56 P67
IP54 IP67
IP54 /IP56 IP67
IP54 IP67

** Baseado no 1509283



g Capacidade Alcance max.:
&

de carga max.: 35 kg 1889 mm
-~ ~ - r -
Versoes do robo disponiveis:
CR-35iB Modelo padrao
CR-15iA Punho oco
CR-14iA/L Braco longo
CR-7iA Modelo padrao
N CR-T7iA/L Braco longo
J CR-4iA Modelo padréo
CRX-5iA Modelo padrao
CRX-10iA Modelo padrao
CRX-10iA/L Braco longo
CRX-20iA/L Braco longo
| CRX-25iA Modelo padrao
CR-35iB
CRX-10iA/L
Robd Controlador 9 E Amplitude de movimentos (°) Velocidade méaxima (°/s) 5 — 8 Protecdo
Versao Tipo de armario Capacidade = % 2E £2s
decarga o © Peso o E Momento/ Momento/ Momento/ 2 X Punh
o e cance = @ o 3= L A PP Em Corpo unho e
. @ X O maxima " E =] mecanico B © inérciade J4  inérciade J5  inércia de J6 o5 P braco J3
Série g Tipo @ o |2 é 25 2 5 % no punho g 3 (kg) Bl J2 J3 J4 J5 Jé J J2 J3 J4 J5 J6 ‘g £ (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) g o paqrao/ padréo/
2 S w z €8 fc ef £ £ (kg) 3 s S® 2 g opcional .
ez | E|EEE2 w3 .8 B 9 = e £ s Coeicpal
CR-35 iB =i = <O <0 20 <0 mo 1831 &+ 0dB 375 370 215 338 400 280 900 750 (7 110/4 110/4 60.0/1.5 ®
CR-15 iA ) - - - ) - 15 14641 6 £0.02%* 255 340 180 312 380 280 900 800/150018  26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 IP54 P67
CR-14 iA L o = . = = 14 91109 6 £0.01%* 55 300 166 383 380 240 720 500 (*10) 31.0/0.66 31.0/0.66 13.4/0.30 0.5 P67 P67
CR-7 iA L ° = = o . = = 7 911 6 +0.01** 55 30B0 166 383 380 240 720 1000 I*7) 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 P67 P67
CR-7 iA o - - o ° - - 7 717 6 +0.01* 53 300 166 374 380 240 720 1000 (7 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 P67 P67
CR-4 iA . - - o e - - 4 550 6 £0.01** 48 3400 150 354 380 200 720 1000 *7) 8.86/02 8.86/02 4.9/0.067 0.5 P67 P67
CRX-5 iA ° . = = = = = 5 994 6 +0.03** 25 400 360 635 380 360 450 150 150 180 225 225 225 1000 (1) 19.0/0.77 15.4/0.50 6.7/0.10 P67 P67
CRX-10 iA o . = = = = = 10 1249 6 +0.04%* 40 380 360 570 380 360 450 120 120 180 180 180 180 10001V 34.8/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 0.5 P67 P67
CRX-10 iA L o . - - - - - 10 1418 6 +0.04** 40 360 360 540 380 360 450 120 120 180 180 180 180 100011 34.8/1.28 26.0/0.90 11.0/0.30 0.5 P67 P67
CRX-20  iA L . . - - - - - 20 1418 6 +0.04** 41 360 360 540 380 360 450 80 80 120 112 90 112 1000 70.0/4.00 64.0/4.00 30.0/2.00 0.4 P67 P67
CRX-25  iA . . - - - - - 25 1889 6 +0.05** 127 360 360 540 380 360 450 80 80 120 180 180 180 1000 100.0/4.70 74.0/4.00 32.0/2.00 P67 1P67
e®padrdo Oapedido - n3o disponivel *7) E necessério definir uma velocidade de movimento de acordo com a avaliacdo de risco do sistema considerando o aperto com o ambiente  *8) max. velocidade cartesiana 800mm/seg (1500mm/seg quando a seguranca é monitorizada)

*9) 911 mm (capacidade de carga < 12kg) - 820 mm (capacidade de carga >12kg) *10) Durante movimentos de curta distancia, a velocidade pode ndo atingir o valor maximo indicado  *11) 2000 mm/s em modo de alta velocidade ~ ** Baseado no 1509283
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ENCONTRE O SEU ROBO DELTA E ROBO SCARA
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Alcance méax.:

7 = Capacidade
Serle M'1 g@ de carga max.: 1 kg

420 mm
-~ ~ - r -
Versoes do robo disponiveis:
M-1iA/TH 3 eixos
M-1iA/0.5S 4 eixos
M-1iA/0.5A 6 eixos
M-1iA/THL 3 eixos, braco longo
M-1iA/0.55L 4 eixos, braco longo
M-1iA/0.5AL 6 eixos, braco longo
M-1iA/0.5A
~
Robd Controlador 2 € Amplitude de movimentos (°) Velocidade méxima (°/s) 3 Protecao
3 i 2t Capacidade 3 £ o
Ve i e S de carga Alcance ° % Peso Momento/ Momento/ Momento/ g §, Punhole
- ,§ ) . maxima (mm) < = mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de Jé ° % Corpo 0 J3
Série g Tipo @ 2 § 2L T % 3 nopunho S 3 (kg) n J2 J3 Jb J5 J6 a J2 J3 Jb J5 J6 (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) [Nm/kgm?) E 3 paqrao/ pad'réo/
= Sa £EE €5 25 5 3 (kg) 2 9 2 G | opcional ;
R 2 £E6 Co %o . % 8 X = 5 opcional
o <O <O 2O <0 MmO [} & o
M-1 iAo 1H . - e o - - 1 280 3 £0.02 181112) 280 x 100 (*13) - - - - - - - - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA 0.55 o - o o - - 0.5 (1) 280 4 +0.02 20(*12) 280100 13 720 - - - - - 3000 - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA 0.5A ° - . o - - 0.5 (1) 280 6 +0.02 23(*12) 3280 x 100 (*13) 720 300 720 - - - 1440 1440 1440 *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 A THL . - e o - - 1 420 3 £0.03 2112 420 150 (*13) - - - - - - - - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA 0.55L . - e o - - 05 (1) 4200 4 +0.03 23112 9 420 x 150 (*13) 720 - - - - - 3000 - - *14) 0.2 1P20 1P20
M-1 iA 0.5AL ° - ° o - - 05 (1) 420 6 +0.03 26 *12) 3 420 x 150 [*13) 720 300 720 - - - 1440 1440 1440 *14) 0.2 1P20 1P20
® padrao Oa pedido - nao disponivel () com opcao de hardware e/ou software *12) com suporte *13) g em mm x altura em mm *14) consulte o diagrama de carga do punho
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Alcance méax.:

7 = Capacidade
Sel'le M'2 g@ de carga max.: 6 kg

1130 mm
-~ ~ - r -
Versoes do robo disponiveis:
M-2iA/3S 4 eixos, punho oco
M-2iA/3SL 4 eixos, braco longo, punho oco
M-2iA/3A 6 eixos, punho em linha
M-2iA/3AL 6 eixos, braco longo, punho em linha
M-2iA/6H 3 eixos, punho oco
M-2iA/6HL 3 eixos, braco longo, punho oco
M-2iA/3S
Robd Controlador 9 E Amplitude de movimentos (°) Velocidade méxima (°/s) g Protecao
= : - Capacidade B £ o=
Ve Tipo d Kol
ersao 'po de armario de carga ° B Peso Momento/ Momento/ Momento/ © §
9 Alcance = © £ Punho e
- .§ ) - _ maxima imm) S =S mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de J6 o % CUFEO braco J3
Série 5 Tipo @ % i L%(T’ ‘qc‘, E E no punho o 'E (kg) I J2 J3 J4 J5 Jb J1 J2 J3 Jb4 J5 J6 (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) (Nm/kgm?) g o pad_rao/ pad'réo/
= 89 EE EG %5 & = (kg) 2 ] 2 G  opcional ]
@3 £E6 E2 8w .a @& X 53 5 opcional
[sen <O <O 20 90 Mo w & o
M-2 iA 3S ° - ° o o 3 800 4 +0.1 120 800 x 300 (*13) 720 - - - - - 3500 - - *14) 25 1P67/1P69K IP69K
M-2 iA 3A ° - ° o o 8 800 6 +0.1 140 800 x 300 [*13) 720 300 720 - - - 1700 1700 1700 *14) 2.5 1P&67/1P69K IP69K
M-2 iA 3SL o - . o o - 3 130 4 +0.1 120 21130 x 400 (*13) 720 - - - - - 3500 - - *14) 2.5 1P67/1P69K IP69K
M-2 iA 3AL o - . o o 3 130 6 +0.1 140 51130 x 400 (*13) 720 300 720 - - - 1700 1700 1700 *14) 25 1P67/1P69K IP69K
M-2 A ¢H . - e o o 6 800 3 0.1 115 800 x 300 (*13) - - - - - - - - - *14) 2.5 IP67/IP6K  IP69K
M-2 iA 6HL ° - ° o o 6 1130 3 +0.1 15 #1130 x 400 (*13) - - - - - - - - - *14) 2.5 1P&67/1P69K IP69K
@ padrao 0 a pedido - nao disponivel () com opcao de hardware e/ou software *13) g em mm x altura em mm *14) consulte o diagrama de carga do punho
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Seérie M-3

M-3iA/6S

Série

M-3
M-3
M-3

Robd

o
1™
0
o
]
>

Tipo

6S
6A
12H

Versao

R-30iB
Plus

Armario

Controlador

Tipo de armario

T oL - o
@ T'm @ @
Q@ 9. c
ElEa|l 52| B
S Co T @
O <O X0 <o
= () o o
= () o o
= () o o

cabinet

Capacidade
de carga
maxima
no punho

(kg)

6(8)
6
12

1350
1350
1350

Capacidade
de carga max.: 12 kg

Alcance méax.:
1350 mm

ie

Versoes do robo disponiveis:

M-3iA/65 4 eixos, punho oco

M-3iA/6A 6 eixos, punho em linha

M-3iA/12H 3 eixos, punho oco
g E Amplitude de movimentos (°) Velocidade méaxima (°/s)
=] £
S £
§ 3 Peso
‘g’ § mecanico
S 2 (kg) i 12 13 J4 J5 J6 J 12 13 J4 J5
g %
w &
4 01 160 2 1350 x 500 (*13) 720 - - - - - 4000 -
6 +0.1 175 1350 x 500 (*13) 720 300 720 - - - 4000 2000
3 +0.1 155 1350 x 500 (*13) - - - - - - - -

@ padrao 0 a pedido - nao disponivel

J6

2000

(') com opgao de hardware e/ou software

*13) g em mm x altura em mm

[}
o
o=
Momento/ Momento/ EE
inércia de J5 inércia de J6 o '%
(Nm/kgm?) (Nm/kgm?) E g
29
3
*14) 2.5
*14) 2.5
*14) 2.5

Protecao

Corpo Punho e
P braco J3

padrao/ i
. padrao/

opcional 5

opcional

1P67 IP67

1P67 IP67

P67 IP67

*14) consulte o diagrama de carga do punho
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Alcance méax.:
1600 mm

Série DR-3 Ts ) cetorgam

de carga max.: 8 kg

Versoes do robo disponiveis:

DR-3iB/8L 4 eixos, braco longo, punho oco

- tinta epoxy branca

plated type

LT
DR-3iB/8L
Robd Controlador 9 € Amplitude de movimentos (°) Velocidade méaxima (°/s) 3 Protecao
s - - Capacidade B £ o<
Vi Tipo d K]
ersao 'po de armario de carga ° 3 Peso Momento/ Momento/ Momento/ 2 §
° Lo Alcance = © A o R o £ Punho e
@ - maxima (mm) . 3 mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de J6 g Corpo braco J3
Série g Tipo @ 28 25 © % % nopunho ™ S 5 (kg) J1 J2 43 Ja J5 J6 I J2 I3 J4 J5 J6 (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) EGg padrao/ EnlEe)
= = £ g 8 2s £ £ (kg) 8 K] 2G5 opcional pad
R= £E6 £2 8o . % 8 X a 5 opcional
xd <O <0 =0 <8 o8 w & o
DR-3 iB 8L . - ) - o - 8 1600 4 +0.03** 170 #1600 x 500 (*13) 720 - - 10000 2000 - = --/0.2 *14) 2.5 IP69K IP69K
® padrao 0O a pedido - nao disponivel (') com opgao de hardware e/ou software *13) g em mm x altura em mm *14) consulte o diagrama de carga do punho
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Alcance méax.:

Robos SCARA e g:iaai;daa?neéx.: 20 kg

1100 mm
-~ ~ - r -
Versoes do robo disponiveis:
SR-3iA 4 eixos, eixo Z oco
SR-3iA/U 4 eixos, montagem invertida —
SR-3iA/H 3 eixos, eixo Z oco
SR-6iA 4 eixos, eixo Z oco
SR-6iA/H 3 eixos, eixo Z oco
SR-12iA 4 eixos, eixo Z oco / opcao branco tipo IP65
SR-20iA 4 eixos, eixo Z oco
SR-3iA
Robd Controlador 0 Repetibilidade (mm) Amplitude de movimentos (°) Velocidade méaxima (°/s) 8 Protecao
Versao Tipo de armario Cspacidade Ig o Momento/  FOrea § s
o €Carga  picance £ eso inércia de maxi- ES Corpo Punho e
. @ ) o5l or| - maxima 5 mecanico J4 (Nm/ M@ d? e p braco J3
Série g Tipo ) 2g 25 S i % no punho ° J1 J2 J3 Ja (kg) J1 J2 J3 J4 n J2 J3 Ja kqm?) insercao Eg padrao/ padrao/
= Sa EE EGS 23 5 & (kg) 2 am (N) ge Cocicna opcional
ez <8 %6 =8 48 ol i 8
SR-3 iA o . - - - - 3 400 4 +0.01 +0.01 +0.01 0.004° 19 284 290 200 mm 16 1400 720 780 1800 mm/s 3000 --/0.06 150 0.25 1P20 1P20
SR-3 iA U ° ° - - - - 3 350 4 +0.01 +0.01 +0.01 0.004° 27 450 450 140 1440 610 840 1500 mm/s 3000 --/0.06 150 0.25 1P20 1P20
SR-3 iA H o . - - - - 3 400 3 +0.01 +0.01 +0.01 17 284 290 200 mm 16 - 720 780 1800 mm/s - - 150 0.25 1P20 1P20
SR-6 iA ° . - - - - 6 650 4 +0.01 +0.01 +0.01 +0.004° 30 296 300 210 mm 16 1400 440 700 2000 mm/s 2500 --/0.12 200 0.35 1P20 1P20
SR-6 A H . o - - - - 6 650 3 £001 £0.01 +0.01 28 296 300 210mm™™¢ - 440 700 2000 mm/s - - 200 0.35 1P20 1P20
. X 450mm 1P20 /
SR-12 iA o . - - - - 12 900 4 10.015 +0.015 +0.01 +0.005 53 290 290 optional 1400 440 510 2800 mm/s 2500 --/0.30 250 0.45 IP20/ 1P65 1P65
300 mm
‘ ! 450 mm IP20/
SR-20 iA o . - - - - 20 1100 4 +0.02 +0.02 +0.01 +0.005 b4 290 290 optional 1700 400 500 2800 mm/s 1700 --/0.45 250 0.45 IP20/ 1P65 1P65
300 mm
® padrao 0 a pedido - nao disponivel () com opcao de hardware e/ou software ~ *16) z eixos
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ENCONTRE O SEU

800

700

600

500

400

300

200

100

28

1500

CAPACIDADE DE CARGA [kg] —>

1600

1700

1800

1900

M-710iC 50H

¢

2000

2100

ROBO DE PALETIZACAO

R-1000iA 80H

¢

2200

2300

M-410iC 110

¢

2400

2500

2600

R-2000:B.100H

@

2700

2800

M-410iB.700

&

M-410iC 500

M-410iC 315

M-410iC 185

e

M-410iB 140H

ALCANCE [mm] —>

2900 3000 3100 3200

3300

3400

3500



Robos de paletizacao

Versoes do robo disponiveis:

M-710iC/50H 5 eixos, punho em linha
. R-1000:A/80H 5 eixos, punho em linha
M-410iC/110 Punho em linha
M-410iB/140H 5 eixos, punho em linha
M-410iB/700 Punho oco

M-410iC/185, /315, /500  Punho oco

M-410iC/110

R-1000:A/80H

Série M-410

Robd Controlador 9 € Amplitude de movimentos (°) Velocidade méaxima (°/s) 3 Protecao
. : - Capacidade B £ o=
Vi Tipo d i)
ersao o de armario de carga ° 3 Peso Momento/ Momento/ Momento/ © §, Punh
o .. Alcance = @ . L L L EN c unho e
@ - maxima | © S =] mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de J6 25 orpo e JB
Série 2 Tipo & 28 25 B % % no punho mmj- g = (kg) J1 J2 J3 Ja J5 Jé N J2 J3 J4 J5 J6 (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) (Nm/kgm2) E5 padrao/ Hat
g @ 58 &2 42 & & 0 = Ze ional padrao/
&9 EE E@ g2 & =4 (kg) 2 2 23 opciona ional
§= £E6 co %0 g 1 ® X & 5 opciona
o <O <O 20 <0 MmO w g o
M-710 iC  50H . - o . o 50 2003 5 +0.15 540 360 225 440 234 720 - 175 175 175 175 720 - 150/6.3 68/2.5 - 2.5 IP54/IP67 IP67
R-1000 iA 80H . . o 80 2230 5 +0.03* 610 360 245 215 20 720 - 185 180 180 180 500 - -/48 -/25 - 25 IP54 /IP56 IP67
M-410 iC 110 . - - - . o 110 2403 4 +0.2 1030 370 125 140 720 - - 145 130 140 420 - - 53 - - 1 IP54 IP67
M-410 iB  140H . - - . o 140 2850 5 +0.2 1200 360 155 112 20 720 - 140 115 135 135 420 - 147 53 - 3 IP54 IP54
M-410 iC 185 . - - - . o 185 3143 4 +0.5 1600(1330) 360 144 136 720 - - 140 140 140 305 - - 88 - - 3 IP54 IP54
M-410 iC 315 . - - - . o 315 3143 4 +0.5 1600(1330) 360 144 136 720 - - 90 100 110 195 - - 155 - - 3 IP54 IP54
M-410 iC 500 . - - - . o 500 3143 4 +0.5 2410(1910) 370 144 136 720 - - 85 85 85 200 - - 250 - - 3 IP54 IP54
M-410 iB 700 . - - - . o 700 3143 4 +0.5 2700 360 144 136 540 - - 60 60 60 120 - - 490 - - 3 IP54 IP54
@ padrao 0 a pedido - nao disponivel () com opcao de hardware e/ou software ** Baseado no 1509283
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ENCONTRE O SEU

40

35

30

o = N W B~ 0o N

30

CAPACIDADE DE CARGA [kg]

ARC Mate 120iD 35

@

ARC Mate 120iD

@

ARC Mate 120iC

@ARC Mate 100iD 165

ARC Mate 100iC 12

ARC Mate 10%1’[2 12S

ARC Mate 50iD

ARC Mate 120iC12L

RC Mate 100iD ARC Mate 120iD 12L

ARC Mate 100iC 8L
ARC Mate 100:D 8L

@“ARC Mate 100iC 7L

ARC Mate100iD 10L
ARC Mate 50iD 7L

500 1000 1500 2000 2500

ROBO DE SOLDADURA POR ARCO

M-710iC 20L

M-710iC 12L

ALCANCE [mmbP—>

3000 3500

F

Série Arc Mate 50 .. . .. Pagina 31

.

\
&
Série Arc Mate 100.. . . .. Pagina 31

-

Série Arc Mate 120 . .. .. Pagina 31

SérieM-710........... Pagina 32



Robos de soldadura por arco

N
-~ ~ - r -
Versoes do robo disponiveis:
ARC Mate 50iD Modelo padrao
ARC Mate 50iD/7L  Braco longo
ARC Mate 100D Modelo padrao, punho/braco/base ocos
ARC Mate 100iD/8L  Braco longo, punho/braco/base ocos
ARC Mate 100iD/10L Braco longo, punho/braco/base ocos
Série ARC Mate 100 ARC Mate 100iD/16S Braco curto, punho/brago ocos
| 4 .
ARC Mate 120iD/12L Braco longo, punho/braco/base ocos
. ARC Mate 120iD/35 Modelo padrao, punho/braco/base ocos
ARC Mate 120:D Punho/braco/base ocos
Série ARC Mate 50
N
Série ARC Mate 120
| 4
Robd Controlador 0 E Amplitude de movimentos (°) Velocidade maxima (°/s) g Protecao
3 i o Capacidade B £ g
ersso Ligeldelonario de carga Al [ ] Peso Momento/ Momento/ Momento/ 8 § Punh
o i cance += © ~ Em Corpo unnho e
L. '@ . - maxima |1 S o mecanico inércia de J4 inércia de J5 inércia de Jé o5 p braco J3
Série 2 Tipo & 2% 25 ® % % nopunho T S = (kg) N J2 J3 Jé J5 J6 N J2 J3 Jb J5 J6 (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) (Nm/kgm?) ERS padrao/ o
2 S v 2S|Es 25 £| £ (k) 3 3 25  opcional padrao/
2E 53|58 533|488 & 8 8 opeional
ARC Mate 50  iD 3 - - . - - 7 717 6 +0.018** 25 360 245 420 380 250 720 450 380 520 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 IP87/IP69K  IP67/IP69K
ARC Mate 50 D 7L ° - - ° - - 7 M1 6  +0.018** 27 360 245 430 380 250 720 370 310 410 550 545 1000 16.6/0.47 16.6/0.47 9.4/0.15 0.5 IP67/IP69K IP67/IP69K
ARC Mate 100 iD 8L ° - - o ° o 8 2032 6  +£0.03** 180 340(370) 235 455 380 360 900 210 210 220 430 450 720 16.1/0.63 16.1/0.63 5.9/0.061 1 P54 IP67
ARC Mate 100 iD 10L ° - - o ° o 10 1636 6 +0.03** 150 340(370) 235 455 380 360 900 260 240 260 430 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54 P67
ARC Mate 100 iD 16S o - - o o o 16 1103 6 +0.02** 140 340(370) 235 340 380 360 900 290 270 270 430 450 730 26.0/090 26.0/0.90 11.0/0.30 1 P54 IP67
ARC Mate 100 iD 3 - - o . o 12 1441 6 £0.02%* 145 340(370) 235 455 380 360 900 260 240 260 430 450 720 26.0/0.90 26.0/0.90 11.0/0.30 1 P54 IP67
ARC Mate 120 iD 121 ° - - o ° o 12 2272 6 +£0.03** 250 340(370) 260 475 400 360 900 210 210 265 420 450 720 22.0/0.65 22.0/0.65 9.8/0.17 1 IP54 P67
ARC Mate 120 iD 35 ° - - o o o 35 1831 6 +0.03** 250 340(370) 260 458 400  280(360) 540(900) 180 180 200 350 350 400 110.0/4.0 110.0/4.0 60.0/1.5 1 P54 IP67
ARC Mate 120 iD ° - - o ° o 25 1831 6 +0.02% 250 340(370) 260 458 400  280(3¢60) 540(900) 210 210 265 420 420 720 52.0/2.4 52.0/2.4 32.0/1.2 1 P54 1P67
@ padrao 0 a pedido - nao disponivel ( ) com opcao de hardware e/ou software ~ ** Baseado no 1509283
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Robos de soldadura por arco

M-710iC/12L -C»

7
'//
/I;r/
7
: 4
M-710iC/20L
Robd Controlador 9
: o
Versao Tipo de armario Capacidade <
de carga °
° Zof Alcance =
. @ ) ol oml o maxima " “ 0TS
Série £ Tipo @ 28 ©® @ © © nopunho ©
2 2 S Gc o £ 2 9
83 EEEZ SR 5 .2 W £
T <S8 €0 =3 <« 3 o3 ]
M-710 iC 12L ° - - o o o 12 3123 6
M-710 iC  20L ° - - o ° o 20 3110 6 £0.11**

32

Versoes do robo disponiveis:

M-710iC/12L

Braco curto, punho/braco ocos

M-710iC/20L Braco longo

Amplitude de movimentos (°)

Repetibilidade (mm)

+0.09**

Velocidade maxima (°/s)

J3 J4

180 400

180 350
@ padrao

[}
=l
o=
Momento/ Momento/ E §.
inércia de J5 inércia de Jé o5
(Nm/kgm?) (Nm/kgm?) E @
2 o
o
5}
22.0/0.65 9.8/0.17 25
39.2/0.88 19.6/0.25 2.5

(') com opgao de hardware e/ou software

Protecao

Corpo Punho e
P braco J3

padrao/ -
] padrao/

opcional ;

opcional

IP54/IP67 1P67

IP54/IP67 P67

** Baseado no 1509283



ENCONTRE O SEU ROBO DE PINTURA
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45
o Série Paint Mate 200 .. Pégina 34
@
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Robos de pintura
N

Versoes do robo disponiveis:

Paint Mate 200iA/5L

Braco longo

P-35iA

Modelo padrao

P-40iA

Modelo padrao

P-50iB/10L

Braco longo

P-250iB/15

Modelo padrao

P-350iA/45

Modelo padrao

P-1000:A

Modelo padrao

Série Paint Mate 200 Série P-40 Série P-50

N 4

Série P-350

Série P-250 P-35/P-1000

Robd Controlador g = Amplitude de movimentos (°)
: £
Versdo Tipo de armario Capacidade k| -
de carga ° © Peso
o B Alcance = © n
. @ - maxima (0TS = mecanico
Série 2 Tipo - 28 25 ® % B nopunho ™M S = (kg) J1J2 U3 J4 U5 U6 El
2 = 82 8 ¢E £ ¢ (kq) 3 ke
S5 EEEEEs 5 5 K g %
@ <O <0 =0 <8 ol i &
Paint Mate 200 A 5L ° - . - - 5 892 6  +0.03** 37 340 230 373 380 240 720
P-40 iA ° . - - 5 1300 6  +0.03** 110 360 255 395 380 240 720
P-50 B 10L ° - - . - - 10 1800 6 £0.2* 331 320 240 404 1080 1080 1080
P-250 iB 15 ° - - . - 15 2800 6 +0.2** 530 360 280 330 1080 1080 1080
P-350 iB 45 o - - - . - 45 2606 6 +0.1** 590 360 225 440 800 250 800
Pack Automével
P-35 iA Opener - - - - ° - 20 4318 5 +0.05** 700 220 370 590 270 360
P-1000 iA - - - - . - 15 2848 7 +£0.05** 700 220 150 240 160 1440 1440 1440
@ padrao 0 a pedido

34

Velocidade maxima (°/s)

Bl J2 J3
270 270 270
220 190 240
140 140 160
160 160 160
180 180 180
75 100 100
125 125 120

- nao disponivel

J4

450
450
375
375
250

50
120

J5

450
450
430
430
250

50
200

J6

720
720
545
545
360

200

Momento/

inércia de J4

E1 (Nm/kgm2)

11.9/0.3

11.9/0.3
43.35/1.954
65.4/2.999

206 /28

200

(') com opcao de hardware e/ou software

g
L=
Momento/ Momento/ éi
inérciade J5  inércia de J6 55
(Nm/kgm2) (Nm/kgm2) Es
2 o
o
o
11.9/0.3 6.7/0.1 0.5
11.9/0.3 6.7/0.1 0.8
36.86/1.413 4.90/0.025 0.8
55.3/2.158 7.4/0.073 315)
206/28 127/20 2.5
3.5
&Hd

*15) certificacao ATEX Cat. Il Grupo 2G e 2D

Protecao

Punho e
braco J3
padrao/
opcional

Corpo
padrao/
opcional

*15)
*15)
*15)
*15)
*15)

*15)
*15)

** Baseado no 1509283



Controlador R-30:B Plus

. Mini Plus - Armario Mate Open Air
410 x 277 x 370 mm : ' : 370 x 200 x 350 mm

Armario Compact
440 x 85 x 260 mm

0 controlador R-30iB Plus é o padrao da FANUC para uma
produtividade mais inteligente.

Uma nova geracao de tecnologia avancada e hardware FANUC, bem como as mais
de 250 funcoes de software, sao a chave para o desempenho dos robos em termos
de tempo do ciclo, velocidade, precisao e seguranca. Este controlador é mais facil de
utilizar, o consumo de energia é minimo, e oferece mais produtividade e fiabilidade.
Existem diferentes versdes de armario para uma solucao flexivel e rentavel.

j B-cabinet A-cabinet
~— § 600 x 500 x 470 mm

Mate Cabinet
470 x 400 x 322 mm

Vantagens:

e CPU com melhor desempenho e com mais memoria

e Design compacto

e Facil de utilizar com o iPendant Touch inteligente

e Ligacoes flexiveis com uma vasta gama de opcdes de bus de campo e bus de seguranca

* Preparado para funcdes inteligentes como visao, forca, verificacao da interferéncia, etc.

e Facil diagndstico de sistema através da funcao iRDiagnostics incluida

e Eficiéncia energética e regeneracao energética otimizadas

e Ciclo de processamento do sinal mais curto

* Nova interface de camara e configuracao de cabo simplificadas para a visao

e Performance de rede e USB de alta velocidade para uma melhor transmissao de dados
e copias de seguranca mais rapidas
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iPendant Touch

0 FANUC iPendant Touch, com design leve e ergondmico,
permite uma programacao mais facil.

Vantagens:

e Capacidade de programacao e processamento avancada com a nova interface
e Eficiéncia melhorada devido a simplificacao do sistema de instalacdo e manutencao
e Facil personalizacao dos monitores HTML

e Torna o invisivel visivel com a utilizacao de graficos 4D para visualizar a
ferramenta e a configuracao do frame, as zonas de seguranca e a trajetoria
do robo

¢ Mais informacao gracas a visualizacdo simultanea de varias janelas de trabalho
e Facil configuracdo/modificacao de iRVisionatravés do iPendant

* Em conformidade com as normas de seguranca industrial

iHMI com aspeto e sensacao semelhantes a todos os produtos FANUC
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Tablet TP

Com um grande ecra tatil, o Tablet Teach Pendant foi desenhado para uma
programacao intuitiva. A funcionalidade drag & drop permite programar
facilmente uma aplicacao em uma questao de minutos.

Vantagens:

» em conformidade com as normas de seguranca industrial (botdo de paragem
de emergéncia, interruptor de habilitacdo de trés posicoes,resisténcia ao
choque e a prova agua e de poeiras)

e duas interfaces disponiveis:

Nova interface de utilizador iPendant user interface

Interface intuitiva para principiantes ~ Mesma interface do iPendant Touch,

com um foco em funcoes simples incluindo todas as especificacoes e,

para facil operacao. assim sendo, garantindo uma
transicao suave do iPendant
tradicional para o Tablet TP

e suporte opcional e gancho disponiveis

Nova interface de utilizador Interface de utilizador
iPendant




ACESSORIOS E FUNCOES INTELIGENTES FANUC

INTELIGENCIA

iRVision

Sistema de detecao visual "plug & play” integrado
exclusivo da FANUC (2D, 2'2D, 3D, mapa 3D) - maior
flexibilidade para recolha de produtos estacionarios
aleatdrios. Também suportado no SW de simulacao
ROBOGUIDE.

Force Sensors (Sensores de forca)

0 FANUC force sensor integrado proporciona
“sentido de tato"” para um controlo de forca muito
sensivel na realizacdo de montagens, rebarbacao,
polimento e muitas outras aplicacoes.

MOVIMENTO

Eixos auxiliares integrados

Pacotes de eixos auxiliares completos e
uniformizados totalmente integrados - até 72
eixos para utilizacdo facil em solucoes de eixos
externas (unidade de calha para robd, manipulador
personalizado, etc.).

Learning Vibration Control

(Controlo de vibracao de autoaprendizagem)
Melhoramento do tempo de ciclo através da
otimizacao do caminho com um acelerémetro
dedicado para suprimir as vibracoes das ferramentas
durante a movimentacao do robd.
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iRPickTool (acompanhamento visual de linha)
Gestao de filas de pecas totalmente integrada

no controlador do robd para o acompanhamento

de linha em tapetes de transporte em movimento.

A combinacao do FANUC iRVision integrado com

o0 iRPickTool proporciona maior flexibilidade na
recolha de produtos aleatdrios de um tapete de
transporte em movimento.

3D Vision Sensor

Diferentes variacoes do sistema integrado de detecao
visual 3D de alta velocidade para bin picking, recolha
de produtos aleatérios em caixas, despaletizacio e/ou
seguimento de pecas com sistema de visao.

Multiplos bracos
Para multiplos movimentos complexos ou
coordenados controlados por um Unico controlador

Funcoes de movimento

Funcoes com instrucoes e ecras precisos e
funcionalidades exclusivas para melhorar o
movimento do robd e simplificar a programacao
e a configuracao.

Software iRCalibration

0 iRCalibration fornece diversas funcoes, utilizando a
funcionalidade iRVision, para simplificar a calibragem

e recalibragem de robds, a configuracdo da UFrame e da
UTool, a definicao da deslocacao da moldura e de pares
de coordenadas (configuracdo precisa e facil de robds
e/ou posicionadores coordenados).

Funcoes para obtencao de informacoes
Funcdes dedicadas com instrucdes e interfaces
simplificadas, ecras precisos e funcionalidades
exclusivas para simplificar e uniformizar a

programacao, configuracao e operacao do robo.

Posicionadores

Uma vasta gama de posicionadores FANUC integrados
- a solucao ideal para movimento coordenado e
manipulacao de pecas de trabalho.

Orientacao manual

0 acessorio de orientacdo manual permite o
posicionamento do robd através do manipulo montado
no punho do robd. Pode ser utilizado para recolher e
transportar uma peca de trabalho e para programar

o robd de forma facil.

%



SEGURANCA

Seguranca do movimento

Dual Check Safety (DCS) para verificacao fiavel

da posicao e da velocidade do robd em zonas
tridimensionais predefinidas - maior seguranca para
operadores, maquinas e periféricos.

INTERFACES

E/S digitais

Configuracao de handshake facil com a interface de
comunicacoes de entrada e saida digital entre o robo
e outros periféricos.

CONFORTO

iPendant Touch

Uma consola tatil a cores, com conexao a internet e
interface iHMl intuitiva para uma programacao mais
facil e réapida com utilizacdo de pictogramas e reducao
de custos gracas a utilizacdo do monitor tatil para
aplicacoes HMI personalizadas.

Protecao contra colisoes

Detecao de colisées HSCD (High Sensitive Collision
Detection) para danos minimos em caso de colisdo e
tempo de ciclo e consumo de energia otimizados apos
a utilizacao da identificacao da carga util.

Protocolos de comunicacao

Configuracao de handshake mais rapida com uma
grande diversidade de normas de protocolos de
comunicacao (Profibus, Modbus, Devicenet, Profinet,
Ethernet, etc.).

ROBOGUIDE

Software de simulacao para programacao
independente, configuracao facil de células
robotizadas e estudos de viabilidade com uma enorme
biblioteca de ferramentas de simulacao.

Funcoes de seguranca

Funcoes dedicadas com instrucoes, interfaces e

ecras precisos e funcionalidades exclusivas para
simplificar e uniformizar a programacao, configuracao

e operacao do robd. Ligacao facil através da funcao

de bus de seguranca (DeviceNet Safety,

EtherNet/IP Safety, PROFINET Safety). @

Funcoes de interface
Funcdes dedicadas com instrucoes, interfaces e ecras
precisos e funcionalidades exclusivas para simplificar

e uniformizar a programacao, configuracao e
operacao do robd.

Funcoes de aplicacao
Funcoes dedicadas com instrucoes, interfaces e ecras
precisos e funcionalidades exclusivas para simplificar

e uniformizar a programacao, configuracao e
operacao do robd.

CONSULTE A EQUIPA FANUC LOCAL!
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iRVision - os nossos robos podem ver

iRVision é um sistema integrado de detecao visual exclusivo da FANUC que permite
gerir a configuracao da producao de forma mais rapida, inteligente e fiavel.

Visao 2D

Visao 22D

Detecao de objetos
posicionados em dois ou
mais planos (X,Y,Z,R)

3D Vision Sensor

Detecao de objetos com
um mapa de pontos 3D
(através de projecao de luz
estruturada) nos planos
XY, ZW,P,R

Detecao de objetos
posicionados em um
plano (X,Y,R)
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Tecnologia plug & play
0 sistema iRVision esta totalmente integrado no robd, nao necessita
de una interface externa, ou qualquer dispositivo ou hardware adicional

iRPickTool

Detecao de objetos em
cintas transportadoras
(X.Y,R). Para além da c&-
mara, o sensor 3DV tam-
bém pode ser usado para
detecao

Facil de utilizar
Configuracao rapida uma vez que oferece um guia com cada passo a

sequir. As potentes ferramentas integradas na versao padrao do iRVision
permitem qualquer aplicacdo a medida.

Simulacao Facil
Todos os tipos de visao do iRVision sao compativeis com o software
ROBOGUIDE.

iRCalibration

Funcao que simplifica

a configuracao inicial,
acelerando a integracao
completa

(como PC, monitores ou armarios) para a configuracao e operacao.

iRVision Weld Tip
Inspection / iRTorchMate
Sistema de visao para
controlar o fio na
soldadura



ZDT (Zero Down Time) Diagnéstico Inteligente para robds

Uma avaria do robd pode causar uma quebra significativa no sistema de

producao. FANUC Zero Down Time é uma solucao loT desenhada para

eliminar paragens de producao imprevistas e melhorar o desempenho do

robd FANUC. O ZDT recolhe e analisa dados para monitorizar a satde

geral de cada robd e os requisitos de manutencao durante a execucao da

I Melhore a vida do robé e producao. Toda a informacao pode ser gerida centralmente num servidor

e 0 consumo de energia e pode ser enviada em tempo real para dispositivos remotos como
smartphones. O ZDT fornece notificacdes antecipadas se a for necessaria
uma acao para evitar tempo paragem inesperado.

iﬂt Detecte anomalias para
q eliminar falhas do rob6

Informacao em tempo real:

* Estado mecanico: diagndstico dos redutores, monitorizacdo do estado dos
motores, alarmes de freios, etc.

b e, i

Verifique o histérico de
funcionamento do robd

para detectar ineficiéncias « Estado do processo: estado da operacao, resultados de vis3o,

monitorizacao do estado do servo gun, etc

* Estado do sistema: informacao dos erros, utilizacdo de memdria, utilizacdo
de CPU e da rede, etc.

» Estado da manutencao: informacdo sobre as datas para mudanca de
lubrificante, mudanca de baterias, etc.

Aumenta a sua produtividade gracas a:
ﬂ * Detecao de possiveis falhas/erros antes que estes ocorram

» Analises e relatdrios avancados que ajudam a otimizar a
utilizacao dos equipamentos:
- Notificacoes para uma manutencao inteligente que permite aumentar

@l Possibilidade de verificar o estado =] o a vida dos equipamentos e otimizar os custos de manutencao
. e informacdes do robd no local ou ?t'”?'zedo CFO”OQtram? de - Recomendacio de acdes para aumentar o tempo de vida dos robds e
— desde uma localizacdo remota arefas de manutencao reduzir os tempos de ciclo bem como poupar energia

¢ Servicos melhorados para aumentar a produtividade e a satisfacao
dos clientes



FANUC ROBOGUIDE
SIMULACAO
ROBOTICA
INTELIGE

FANUC ROBOGUIDE é um software de simulacao offline
que permite simular o movimento do robd e os comandos
de aplicacoes, reduzindo significativamente o tempo de
criacdo de novas trajetorias.

Para garantir o minimo impacto na producao, as células
podem ser totalmente desenhadas, testadas e Avaliar células e tempos de ciclo Poupanca de tempo Configurar e testar

modificadas offline. Concebido para ser intuitivo e facilde = Ppara garantir um bom design L ) e L sistemas complexos

utilizar, o ROBOGUIDE exige muito pouca formacao. de células, o ROBOGUIDE permite 0 ROBOGUIDE permite 0s modelos do ROBOGUIDE
modelar células e selecionar o pré-programar robos antes da facilitam a configuracao de eixos
robd mais adequado para a sua instalacao numa célula, bem como auxiliares, posicionadores
aplicacao ou configuracao. visualizar e confirmar trajetdrias e maquinas multigrupo.
Com um controlador virtual de rob6 e pardmetros DCS (Dual E possivel testa-los em termos
interno, é possivel calcular e Check Safety) antes de transferir de funcionalidade, para confirmar
validar os tempos de ciclo com 0s programas para o robo real. tempos de ciclo, funcao e poténcia.

rapidez e precisao.

—— . e e
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SIMULACAO DE CELULAS ROBOTIZADAS SEM TEMPO DE INATIVIDADE

Melhoramento sem tempo de inatividade

A otimizacao e a depuracao podem ser realizadas com
a producao em curso sem risco de tempo de inatividade.

Resolucao de problemas de forma rapida e econémica
O carregamento de uma imagem ou uma cdpia

de reserva completa de dados anteriormente obtidos
no ROBOGUIDE facilita a reproducao e a resolucao

de erros.

Funcionalidade de validacao global dos processos

0 simulador robotizado inclui um pacote completo de
ferramentas de validacao que abrange aspetos como o
movimento, a execucao e a validacao do tempo do ciclo,
bem como a detecao de colisoes.

Do desenho a confirmacao - interface de alta precisao e ferramentas especificas

Com as livrarias CAD tem acesso a todos os robos, maquinas e ferramentas FANUC. A simulacado ROBOGUIDE e a funcao de “Profiler” contém um pacote completo de ferramentas de
verificacdo de movimento, tempo de ciclo e para notificacdo de possiveis colisdes. Esta também disponivel com ferramentas para aplicacdes especificas.

ChamferingPRO

0 navegador passo a passo
permite gerar e simular
programas de rebarbacao
automaticamente. Para
gerar caminhos de rebarbacao, basta
clicar nas linhas a rebarbar nos dados
CAD 3D.

PalletPRO

Pode ser utilizado para
criar, depurar e testar na
totalidade uma aplicacao
de paletizacao offline.
Os dados criados no PalletPRO podem
ser transferidos para o controlador de
um robd real que contenha o software
PalletTool.

N

HandlingPRO

Simule e teste processos

de manuseamento de
materiais e realize estudos
de viabilidade para
aplicacdes de robdtica sem a necessidade
nem as despesas da configuracao de um
prototipo fisico de célula de trabalho.

WeldPRO

Simule um processo

de soldadura por arco
robotizado no mundo 3D.
Utilizando exclusivamente
o controlador de robés virtual da FANUC,
o WeldPRO inclui as ferramentas de
aprendizagem de programas e as
informacodes de tempo de ciclo mais
precisas disponiveis em qualquer
software de simulacao.

PaintPRO

Solucdo de programacao
grafica independente que
simplifica a aprendizagem
de caminhos e o
desenvolvimento de processos de pintura.
Inclui funcionalidades especiais para
configurar o deslocamento da pistola

de pintura, a area de pulverizacao,

a sobreposicao, o padrao de pintura,

a velocidade de pintura e a temporizacao
do acionador da pistola.

iRPickPRO

0 plug-in mais recente

da FANUC para a
ferramenta de programacao
independente ROBOGUIDE
permite aos utilizadores simular
aplicacoes de recolha e posicionamento

a alta velocidade. O iRPickPRO pode,
depois, ser transferido para o controlador
de um robo real que contenha o software
iRPickPRO.

OLPCPRO

Software de
desenvolvimento de
programas de robds que
ajuda ao desenvolvimento
e manutencao de programacao KAREL
e Teach Pendant.

Teste o ROBOGUIDE!

Confie no conhecimento e nos mais de
16 anos de experiéncia da FANUC em
simulacao 3D ROBOGUIDE.
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A NOSSA MAIS-VALIA: @ Pegas

sobresselentes

J £ “0 fabricante original”
SS I S T E N C IA E S U P 0 RT E . Pecas sobresselentes durante todo o ciclo
de vida do produto
® . Envio de pecas 24/7 em todo o mundo
Centro Europeu de Reparacoes
Loja online
Kit de emergéncia

Consigna a clientes

@Servicos

\ L. . "
"A medida das suas necessidades

e Suporte hotline 24 h
e Contratos de servicos
a. Servico Preditivo
“Monitorizacao eficiente de equipamentos”
b. Servico Preventivo
“Aumente o tempo de vida dos seus equipamentos”
c. Servico Corretivo
“Servicos de Emergéncia”
d. Servico de Reparacao
“Uma nova vida para as suas pecas e as suas
maquinas”
e. Servico de Reacondicionamento
“Aumente o tempo de vida dos seus equipamentos”




ONDE PRECISAR

DE NOS:
LA ESTAREMOS

¢ Manutencao durante o ciclo de vida
* Tempos de paragem minimos
5 D — e Assisténcia a nivel mundial
Service First =

e Fiavel

¢ Preditivo

* Facil de Reparar

FANUC Academy

1. Formacoes de produto

2. Formacoes em casa do cliente (mediante pedido)
3. Formadores especializados FANUC

4. Know-how em primeira mao

5. Centros de formacao totalmente equipados




B ¢ =
Versao
Tipo 4SH 4S 4SC 7H
VLD R-30iB Plus o c . o
controlador
o
o L.
2 Armario Compact - - - -
-
2 Armario Open air o o o o
% Mate Cabinet . . . .
S A-Cabinet . - . .
B-Cabinet - - - -
Capacidade de carga max. 4 4 4 7
no punho (kg)
Alcance (mm) 550 550 550 717
Eixos controlados 5 6 6 5
Repetibilidade (mm) +0.013** +0.01** +0.013** +0.018**
Peso mecanico (kg) 19 20 20 24
) J1 360 360 360 360
W
E J2 230 230 230 245
[N}
§ J3 402 402 402 420
o
E J4 240 380 380 250
o
= J5 720 240 236 720
o)
5 J6 - 720 720 =
o
=
< E1 = = = =
J 460 460 460 450
g J2 460 460 460 380
<T
% J3 520 520 520 520
=
E J4 560 560 560 545
o
é J5 1500 560 560 1500
S
i J6 - 900 900 -
>
E1 - - - -
Momento/inércia de J4 (Nm/kgm?) 8.86/02 8.86/02 8.86/02 16.6/0.47
Mornentofinércia de J5 ixmikgr 4.0/0.046 (5.5/0.083) 8.86/02 8.86/02 IA5D5//0001A56|
Momento/inércia de J6 Nm/kgm2) - 4.9/0.067 4.9/0.067 -
Consumo médio
de energia (kW) U bz 4 U
Sl Corpo 1P47 1P47 P67 IP67/IP69K
S.  padrao/opcional
5
- | Rl P67 IP67 P67 IP67/1P69K
padrao/opcional
46

@ padrao 0 a pedido - ndo disponivel

iD
7C TWP
L] L]
° -
L] L]
7 7
717 717
6 6
+0.018** +0.018**
25 25
360 360
245 245
420 420
380 380
250 250
720 720
450 450
380 380
520 520
550 550
545 545
1000 1000
16.6/0.47 16.6/0.47
16.6/0.47 16.6/0.47
9.4/0.15 9.4/0.15
0.5 0.5
P67 IP67/IP69K
P67 IP67/IP69K

() com opcao de hardware e/ou software

77

+0.01**

25
360
245
420
380
250
720

450
380
520
550
545
1000

16.6/0.47

16.6/0.47

9.4/0.15

05

IP67/IP69K

IP67/IP69K

7L

911

+0.01**

27
360
245
430
380
250
720

1000

16.6/0.47

16.6/0.47

9.4/0.15

0.5

IP67/IP69K

IP67/IP69K

*3) Opcao de modo de payload elevado = max. 890mm de alcance

o #
3
. | |
7LC 141717
L] L]
o (e}
L] L]
7 14
911 911
6 6
+0.018** +0.01%*
27 27
360 360
245 245
430 430
380 380
250 250
720 720
370 120
310 61
410 58
550 400
545 240
1000 400
16.6/0.47 31.0/0.66
16.6/0.47 31.0/0.66
9.4/0.15 13.4/0.30
0.5 05
1P67 P67
1P67 IP67

*17) Velocidade méxima linear 500 mm/seg

10/13 ™3

1101

+0.01**

46
370
235
421
380
250
720

300
230
340
500
400
800

21.0/0.77

21.0/0.77

10.0/0.28

1P&7

P67

** Baseado no 1509283



Versao

Tipo

CONTROLADOR

Versao do

controlador (R [Pl

Armario Compact
Armario Open air
Mate Cabinet
A-Cabinet
B-Cabinet

Capacidade de carga max.
no punho (kg)

Alcance (mm)

Eixos controlados

Repetibilidade (mm)

Peso mecanico (kg)

AMPLITUDE DE MOVIMENTOS (°)

VELOCIDADE MAXIMA (°/S)

J1
J2
J3
Ja
J5
Jé
E1
JI
J2
J3
Ja
J5
Jé
E1

Momento/inércia de J4 (Nm/kgm?)

Momento/inércia de J5 (Nm/kgm?)

Momento/inércia de J6é (Nm/kgm?)

Consumo médio
de energia (kW)

PROTECAO

@ padréo

Corpo
padrao/opcional

Punho e braco J3
padrao/opcional

Oa pedido - ndo disponivel

8L

2032

+0.03**

180
340 (370
235
455
380
360
900

16.1/0.63

16.1/0.63

5.9/0.061

IP54

IP67

iD
10L 12
L] L]
o o
L] L]
o o
10 12
1636 1441
6 6
+0.03** +0.02 **
150 145
340 (370) 340 (370)
235 235
455 455
380 380
360 360
900 900
260 260
240 240
260 260
430 430
450 450
720 720
22.0/0.65 26.0/0.90
22.0/0.65 26.0/0.90
9.8/0.1 11.0/0.30
1 1
IP54/IP65 IP54/IP65
IP67 1P67

() com opcao de hardware e/ou software

** Baseado no 1509283

1103

+0.02**

140
340 (370)
235
340
380
360
900
290
270
270
430
450
730

26.0/0.90

26.0/0.90

11.0/0.30

IP54 /IP65

P67

2272

+0.03**

250
340 (370
260
475
400
360
900
210
210
265
420
450
720

22.0/0.65

22.0/0.65

9.8/0.17

IP54/1P65

P67

340 (360)
240
303
400
290
540

51/2.2

51/2.2

31/1.2

IP67

IP67

25

1831

+0.02%*

250
340 (370)
260
458
400
280 (360
540 (900
210
210
265
420
420
720

52.0/2.4

52.0/2.4

32.0/1.2

IP54/1P65

P67

340 (360)
240
303
400
290
540

51/2.2

51/2.2

31/1.2

P67

IP67

35

1445

+0.02%*

205
340 (360)
240
3015
400
260
540

51/2.2

51/2.2

31/1.2

1P&7

P67

35

1831

+0.03**

250
340 (370
260
458
400
280 (360
540 (900
180
180
200
350
350
400

110.0/4.0

110.0/4.0

60.0/1.5

IP54/1P65

IP67

47



Versao
Tipo

Versao do
controlador

Mate Cabinet

CONTROLADOR

A-Cabinet
B-Cabinet

R-30iB Plus

Armario Compact

Armario Open air

Capacidade de carga max.

no punho (kg)
Alcance (mm)

Eixos controlados

Repetibilidade (mm)

Peso mecanico (kg)

AMPLITUDE DE MOVIMENTOS (°)

J1
J2
J3
J4
J5
Jé
E1
J1
J2
J3
Ja
J5
Jé

VELOCIDADE MAXIMA (°/S)

E1

Momento/inércia de J4 iNm/kgma)

Momento/inércia de J5 (Nm/kgm?)

Momento/inércia de J6é (Nm/kgm?l

Consumo médio
de energia (kW)

Corpo
padrao/opcional

PROTECAO

Punho e braco J3
padrao/opcional

PN
-]

1200

360
155

20
720

140
115
135
135
420

147

53

P54

IP54

1030
370
125
140
720

145
130
140
420

53

P54

IP54

R - By ) -
r] / J i | ¥ b
p "'tr. g L
i ﬁ [
‘ -
iC iB
185 315 500 700 12L 20L
L] L] L] L] L] L]
- - - - o o
L] L] L] L] L] L]
o o o o o o
185 315 500 700 12 20
3143 3143 3143 3143 3123 3110
4 4 4 4 6 6
+0.5 +05 +0.5 +0.5 +0.09** +0.06%*
1600 (1330) 45 1600(1330) 45 2410(1910) 4> 2700 540 540
360 360 370 360 360 360
144 144 144 144 225 225
136 136 136 136 434 432
720 720 720 540 400 400
= = = = 380 280
= = = = 720 900
140 90 85 60 180 175
140 100 85 60 180 175
140 110 85 60 180 180
305 195 200 120 400 350
= = s = 430 360
= = = = 630 600
88 155 250 490 22.0/0.65 39.2/0.88
- - - - 22.0/0.65 39.2/0.88
- - - - 9.8/0.17 19.6/0.25
3 3 3 3 2.5 2.5
1P54 IP54 1P54 1P54 IP54/IP&7 IP54/IP67
1P54 IP54 1P54 1P54 1P67 1P67
@ padrao

20
2582
6
+0.06**
530
360
225
435
400
280
900
175
175
180
350
360
600

39.2/0.88

39.2/0.88

19.6/0.25

25

IP54/1P67

IP67

0O a pedido

45
2606
6
+0.06**
570
360
225
440
800
250
800

180
180
180
250
250
360

206/28

206/28

127/20

25

IP54/1P67

P67

- nao disponivel

iC
505 50T 50H
L] L] L]
o ) o
L] L] L]
o o o
50 50 50
1359 1900 1) 2003
6 6 5
+0.04%* +0.07 +0.15
545 410 540
360 1) 360
169 261 225
376 491 440
720 720 234
250 250 720
720 720 =
175 *1) 175
175 175 175
175 175 175
250 250 175
250 250 720
355 355 s
206/28 206/28 150/6.3
206/28 206/28 68/2.5
127/11 127/11 -
25 25 25
1P54/IP67 IP54/IP87 IP54/IP67
IP67 P67 IP67

() com opcdo de hardware e/ou software

Ve ¥
50 50E 70T 70
L] L] L] L]
o e} o e}
L] L] L] L]
) o o o
50 50 70 70
2050 2050 1900 1 2050
6 6 6 6
+0.03** +0.07 +0.07 +0.04%*
560 560 410 560
360 360 *1) 360
225 225 261 225
440 440 491 440
720 720 720 720
250 380 250 250
720 720 720 720
175 175 *1) 160
175 175 120 120
175 175 120 120
250 250 225 225
250 240 225 225
355 340 225 225
206/28 206/28 294/28 294/28
206/28 176/10.8 294/28 294/28
127/11 98/3.3 147/11 147/11
25 25 25 25
IP54/1P67 IP54 IP54/1P67 IP54/1P67
P67 IP67 P67 IP67

* 1) consoante as especificacdes da calha

** Baseado no 1509283



Versao
Tipo
Versao do
controlador
o
o )
2 Armario Compact
—
2 Armario Open air
=
= Mate Cabinet
3
A-Cabinet
B-Cabinet

Capacidade de carga max.
no punho (kg)

Alcance (mm)

Eixos controlados

Repetibilidade (mm)
Peso mecanico (kg)

J
J2
J3
Ja
J5
Jé

AMPLITUDE DE MOVIMENTOS (°)

E1
I
J2
J3
Ja
J5
Jé

VELOCIDADE MAXIMA (°/S)

E1

R-30iB Plus

Momento/inércia de J4 (Nm/kgm?)

Momento/inércia de J5 (Nm/kgm?)

Momento/inércia de J6é (Nm/kgm?)

Consumo médio
de energia (kW)

Corpo
padrao/opcional

PROTECAO

Punho e braco J3
padrao/opcional

@ padrao O a pedido

- nao disponivel

60

2040

+0.03**
820

370
225
340
720
250
720

150
150
150
260
260
400

210/30

210/30

130/20

25

P54

P54

(') com opcao de hardware e/ou software

280

2655

+0.1%*
1700

370
151
224
720
250
720

1960/
260(460)

1960/
260(460)

1050/
160(360)

8

IP54/1P56

IP67

** Baseado no 1509283

280L

280

3103

+0.1%*
1600

370
151
224
720
250
720

1700/
215(340)

1700/
215(340)

950/
140(260)

3

IP54/1P56

P67

330

3203

+0.1**
1780

370
151
164
720
250
720

100
85
85
90
85
165

2205/340

2205/340

1200/220

IP54 /IP56

IP67

360

2655

+0.1%*
1540

370

224
720
250
720

1960/
260(460)

1960/
260(460)

1050/
160(360)

3

IP54/1P56

IP67

400L

400

3704

+0.1%*
3150

360
154
160
720
244
720

80
80
80
100
100
160

3400/1098

3400/1098

1725/444

IP54/IP56

P67

u._b

o

700

700

2832

+0.1%*
2800

360
154
160
720
244
720

80
80
80
100
100
160

3400/1098
3400/1098

1725/444

IP54/1P56

P67

5300

330
145
260
720
240
720

60
50
50
70
70
85

8800/1750

8800/1750

5800/840

IP54

P67

49



Versao

Tipo

CONTROLADOR

Capacidade de carga max.

Versao do
controlador

Armario Compact
Armario Open air
Mate Cabinet
A-Cabinet
B-Cabinet

no punho (kg)

Alcance (mm)

Eixos controlados

Repetibilidade (mm)

Peso mecanico (kg)

AMPLITUDE DE MOVIMENTOS (°)

VELOCIDADE MAXIMA (°/S)

Momento/inércia de J4 iNm/kgma)

Momento/inércia de J5 (Nm/kgm?)

Momento/inércia de J6é (Nm/kgm?l

J1
J2
J3
J4
J5
Jé
E1
J1
J2
J3
Ja
J5
Jé
E1

Consumo médio
de energia (kW)

PROTECAO

(3]
o

Corpo
padrao/opcional

Punho e braco J3
padrao/opcional

R-30iB Plus

900L

900

4683

+0.18**

9600

330
160
165
720
240
720

45
30
30
50
50
70

14700/2989

14700/2989

4900/2195

IP54 /IP56

IP67

e

[

1200

o
1200(1350)
3734
6
+0.18**
8600
330
160
165
720
240
720
45
30 (25)
30
50
50
70

14700/2989

14700/2989

4900/2195

IP54 /IP56

P67

1700

4683

+0.27**

12500

330
160
165
720
240
720

29400/7500

29400/7500

8820/5500

IP54 /IP56

P67

2300 80H
L] L]
- e}
L] L]
o o
2300 80
3734 2230
6 5
+0.18** +0.03**
11000 610
330 360
160 245
165 215
720 20
240 720
720 =
20 185
14 180
14 180
18 180
18 500
40 S
29400/7500 -/48
29400/7500 -/25
8820/5500 -
8 2.5
IP54 /IP56 IP54 /IP56
P67 IP67

80

2230

H

0.03**
620
360
245
360
720
250
720

170
140
160
230
230
350

380/30

380/30

200/20

2.5

IP54 /IP56

IP67

@ padrao

O a pedido

100

2230

+0.03**
665

360
245
360
720
250
720

690/57

690/57

260/32

2.5

IP54 /IP56

P67

- nao disponivel

&
el
-

120F-7B

120

2230

+0.03**

790

800/71
800/71

360/38

2.5

IP54 /IP56

IP67

( ) com opcdo de hardware e/ou software

130F

130

2230

+0.03**
675
360
245
360
720
250
720

130
110
120
170
170
250

800/71

800/71

360/38

IP54 /IP56

IP67

** Baseado no 1509283
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: . af 5 » ; 9y %
- e 4 & & 2 | ¢ & & o | X & & !
£ o = - T 4 - o = 9 # o L
Versao iC iD iC iC iD iC iC iC iD iC
Tipo 100P 100FH 125L 165F 165FH 190S 165R 210F 210FH 210L 210WE 210R 220U 240F 270F 270R
VareEm i R-30iB Plus . . . . . . . . 0 . 0 . 0 . . .
o controlador
o )
2 Armario Compact = = = = = = = = = = = = = = = =
-
.DO_: Armario Open air = = = = = = = = = = = = = = - -
% Mate Cabinet - o o o o - - o o - - - - o - -
e A-Cabinet . ) ) ) . . . . . . . ) ) ) ) )
B-Cabinet o o o o o o o o o o o o o o o o
eRacidad ldetesiosinss 100 100 125 165 165 190 165 210 210 210 210 210 220 240 270 270
no punho (kg)
Alcance (mm) 3540 2605 3100 2655 2605 2040 3095 2655 2605 3100 2450 3095 2518 2655 2655 3095
Eixos controlados 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
Repetibilidade (mm) +0.05%* +0.05%* +0.05%* +0.05%* +0.05%* +0.03** +0.05%* + 0.05%* +0.05%* + 0.05%* + 0.1%* + 0.05%* + 0.05%* +0.05%* + 0.05%* + 0.05%*
Peso mecanico (kg) 1470 1150 115 1090 1130 1120 1370 1090 1130 1350 1180 1370 1020 1090 1320 1590
= Nl 370 370 370 370 370 370 370 370 370 370 330 370 370 370 370 370
w
o
% J2 200 140 136 136 140 210 200 136 140 136 141 200 136 136 136 200
=
= J3 375 234 301 312 234 340 375 312 234 301 318 375 312 312 312 375
=
é J4 720 420 720 720 420 720 720 720 420 720 720 720 720 720 720 720
o
% J5 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250 250
[a 9
<§( Jé 720 420 720 720 420 720 720 720 420 720 720 720 720 720 720 720
J1 120 105 130 130 130 105 115 120 120 105 95 105 120 115 105 105
@
o; J2 100 130 115 115 110 90 110 105 90 90 85 100 85 90 90 85
s
g J3 115 130 125 125 115 145 125 110 100 85 95 110 110 105 85 85
w
2 J4 140 200 180 180 175 120 180 140 140 120 120 140 140 130 120 120
o
5]
= J5 140 160 180 180 170 120 180 140 130 120 120 140 140 130 120 120
w
=
Jé 210 300 260 260 280 200 260 220 220 200 190 220 220 210 200 200
Momento/inércia de J4 Nm/kgm?) 1000/227 850/90 710/72 940/120 1000/122 1200/200 940/89 1360/225.4 1380/228 1700/320 1333/141.1 1360/147 1360/147 1400/250 1730/320 1730/320
Momento/inércia de J5 iNm/kgm?) 1000/227 850/90 710/72 940/120 1000/122 1200/200 940/89 1360/225.4 1380/228 1700/320 1333/141.1 1360/147 1360/147 1400/250 1730/320 1730/320
Momento/inércia de J6 iNm/kgma) 706/196 450/50 355/40 490/100 620/100 630/180 490/46 735/196 735/196 900/230 706/78.4 735/82 735/82 800/200 900/230 900/230
S peumcinedic 25 25 25 25 25 3 25 25 25 25 3 25 3 3 25 3
de energia (kW)
O Coro P54 P54 IP54/IP56 P54 /IP56 IP54 1P54 IP54 /P56 IP54/IP56 P54 IP54/IP56 1P67 IP54/IP56 IP54 IP54/IP56 P54
S. padrao/opcional
=
2 Punho e brago J3
& . P67 1P67 P67 1P67 1P67 1P67 1P67 P67 P67 P67 P67 P67 P67 P67 P67

padrao/opcional

@ padrdo O a pedido - nao disponivel (') com opcao de hardware e/ou software ** Baseado no 1509283 51



=P COBOT

/7 CRX
\/% . -
{ i S S T . 1 | |
Ll i
2
S E RIE - - - - -
Versao iB iA iA
Verese (o R-30iB Plus . 0 0 0 . . . 0 0 . .
controlador
% Mini Plus - - - - - - ° ° ° . .
a
5 Armario Compact - - - - - - - - - - -
o
= Armério Open air - - - o o o - - - - -
z
S Mate Cabinet - - . . . . - - - - -
A-Cabinet . . = = = = = = = = =
B-Cabinet
Alcance (mm) 1831 1441 9119 1249 1418 1418 1889
Eixos controlados 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6 6
Repetibilidade (mm) +0.03** +0.02%* +0.01%* +0.01** +0.01** +0.01** +0.03** + 0.04%* + 0.04%* +0.04%* +0.05%*
Peso mecanico (kg) 375 255 55 55 53 48 25 40 40 41 127
8 N 370 340 340/360 340/360 340/360 340/360 400 380 360 360 360
@
é J2 215 180 166 166 166 150 360 360 360 360 360
=
S J3 338 312 383 383 374 354 635 570 540 540 540
w o
E J4 400 380 380 380 380 380 380 380 380 380 380
=)
5 J5 280 280 240 240 240 200 360 360 360 360 360
o
<Zt J6 900 900 720 720 720 720 450 450 450 450 450
& N 750 U7) 150 120 120 80 80
E J2 750 '7) 150 120 120 80 80
§ J3 750 (7) 180 180 180 120 120
8 N 750 (7 225 180 180 12 180
(=)
g J5 750 (*7) 225 180 180 90 180
—
= J6 750 ['7) 225 180 180 112 180
Velocidade linear maxima (mm/s) 750 800/1500 (®) 500 (110 1000 7 1000 7 1000 1*7) 1000 11 1000 11 1000 11 1000 1000 (11
Momento/inércia de J4 (Nm/kgm?) 110/4 26.0/0.90 31.0/0.66 16.6/0.47 16.6/0.47 8.86/02 19/0.77 34.8/1.28 34.8/1.28 70/4 100/4.70
Momento/inércia de J5 (Nm/kgme) 110/4 26.0/0.90 31.0/0.66 16.6/0.47 16.6/0.47 8.86/02 15.4/0.50 26.0/0.90 26.0/0.90 b4f4 7414
Momento/inércia de Jé (Nm/kgm?) 60.0/1.5 11.0/0.30 13.4/0.30 9.4/0.15 9.4/0.15 4.9/0.067 6.7/0.10 11.0/0.30 11.0/0.30 30/2 32/2
E Coo IP54 P54 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67 1P67
S, padrao/opcional
w
=
& Punho e braco J3
E = Y 1P67 P67 P67 1P67 1P67 P67 1P67 P67 P67 1P67 1P67
padrao/opcional
52 epadrao Oa pedido - nao disponivel *7) é necessario definir a velocidade de movimento de acordo com a avaliago de risco da aplicacdo tendo em conta toda a envolvente *8) velocidade cartesiana max.: 800 mm/s (1500 mm/s com monitorizacao de seguranca)

*9) 911 mm (capacidade de carga < 12kg) - 820 mm (capacidade de carga >12kg) *10) durante movimentos de curta distancia, a velocidade pode nao atingir o valor maximo indicado *11) 2000 mm/s em modo de alta velocidade ** Baseado no 1509283
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I

R-30iB Plus

Versao
Tipo
Versao do
controlador
[a e
(= L
9( Armario Compact
]
2 Armario Open air
=
= Mate Cabinet
5
A-Cabinet
B-Cabinet

Capacidade de carga max.
no punho (kg)

Alcance (mm)

Eixos controlados
Repetibilidade (mm)

Peso mecanico (kg)

J1
J2
J3
J4

J5

AMPLITUDE DE MOVIMENTOS (°)

J6

I

J2

J3

Ja

J5

VELOCIDADE MAXIMA (°/S)

Jé
Momento/inércia de J4 Nm/kgm?)
Momento/inércia de J5 (Nm/kgme)

Momento/inércia de Jé (Nm/kgm?)

Consumo médio
de energia (kW)

o Corpo

'S.  padrao/opcional

|

=

o

o Punho e braco J3

a - ;
padrao/opcional

®padrdo Oapedido - nao disponivel

M-1

280
3

+0.02

18 1*21)

2 280x100
(*13)

0.2

IP20

IP20

() com opgao de hardware e/ou software

05(1)
280
4
+0.02

20 (*12)

2 280x100
(*13)

720

0.2

IP20

IP20

0.5A

05(1)
280
6
+0.02

23 (*12)

2 280x100
(*13)

720
300

720

1440
1440

1440

*14)

*14)

0.2

IP20

IP20

*12) com suporte

THL

420
3
+0.03

21*12)

9 420x150
(*13)

0.2

IP20

IP20

*13) @ em mm x altura em mm

0.55L

05(1)
420
4
+0.03

23 (*12)

9 420x150
(*13)

720

0.2

IP20

IP20

0.5AL 3s

L] L]

L] L]

) )

- o

0.5 (1) 3
420 800

6 4
+0.03 +0.1
26112 120

o Azoxw 50

2 800x300
(*13) (*13)

720 720
300 =

720 o

1440 3500
1440 =

1440 =

0.2 25
IP20 IP67 / IP69K
IP20 IP69K

*14) consulte o diagrama de carga do punho

3A

800

+0.1

140

2 800x300
(*13)

720

300

720

1700

1700

1700

25

IP67 / IP69K

IP69K

y ._r L
b '
o,
Ll
i r
iA
3SL 3AL
L] L]
L] L]
o o
o o
3 3
1130 1130
4 6
+0.1 +0.1
120 140

2 1130x400
(*13)

720 720
= 300
o 720
3500 1700
- 1700
= 1700
*14)
*14)
*14)
25 25
IP67 [ 1P6IK  IP67 / IP69K
IP69K IP69K

** Baseado no 1509283

2 1130x400
(*13)

+0.1

115

2 800x300
(*13)

25

IP&7 / IP6IK

IP69K

+0.1

115

2 1130x400
(*13)

25

IP&7 / IP6IK

IP69K

6(8)

1350

+0.1

160

2 1350x500
(*13)

720

25

IP67

IP67

175

2 1350x500
(*13)

720
300

720

4000
2000

2000

*14)

*14)

*14)

25

P67

IP67

2 1350x500
(*13)

iB
12H 8L
L] L]
L] L]
o o
o o
12 8
1350 1600
3 4
+0.1 +0.03**
170

155

2 1600x500
(*13)

10000
mm/sec

= 2000

*14)

*14)

25 25

P67 IP69K

IP67 IP69K
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Versao iA iC iA iC iB iC iB
Tipo 3 3uU 3H 6 6H 12 20 50H 80H 110 140H 185 Bil5} 500 700
VerEn il R-30iB Plus 0 0 ) ) . ) ) ) . ) ) . . . .
controlador
S
= Armario Compact . . . . . . . - - - - - - - -
5
©  Armario Open air - - - - - - - - - - - - - - -
E Mate Cabinet = = = = = = = o o = = = = = =
<)
e A-Cabinet - - - - - - - . . . . . . 0 .
B-Cabinet - - - - - - - o o o o o o o o
Capacidade de carga max. no punho (kg) 3 3 3 6 6 12 20 50 80 110 140 185 315 500 700
Alcance (mm) 400 350 400 650 650 900 1100 2003 2230 2403 2850 3143 3143 3143 3143
Eixos controlados 4 4 3 4 3 4 4 5 5 4 5 4 4 4 4
+0.010J1,J2) +0.01071,J2) £0.0101,J2) +0.010J1,J2) £0.010U1, J2) +0.015(J1,J2) +0.02(J1,J2)
Repetibilidade (mm) +0.01(J3) | +0.01 (J3) L0.013 00103 7 g U3 +0.01(J3) +0.01(J3) +0.15 +0.03** +0.2 +0.2 +05 +05 +05 +05
+0.004° (J4) +0.004°(J4) o +0.004° (J4) o +0.005° (J4) +0.005° (J4)
P 1600 1600 2410
Peso mecanico (kg) 19 27 17 30 28 53 b4 540 610 1030 1200 (1330145 (1330745 (1910]/45 2700
= J1 284 450 284 296 296 290 290 360 360 370 360 360 360 370 360
w
g J2 290 450 290 300 300 290 290 225 245 125 159 144 144 144 144
w
= 3 200mm ™8 140mm  200mm’d 210mm’1¢ 210mm*18) | 450mm i 440 215 140 112 136 136 136 136
3 optional 300mm | optional 300 mm
E J4 1440 1440 - 1440 - 1440 1440 234 20 720 20 720 720 720 540
a
w 5 - - - - - - - 720 720 - 720 - - - -
2
o Jé = = = = = = = = = = = = = = =
s
= E1 - - - - - - - - - - - - - - -
J1 720 610 720 440 440 440 440 175 185 145 140 140 90 85 60
g J2 780 840 780 700 700 510 500 175 180 130 115 140 100 85 60
<T
= 1800 1500 1800 2000 2000 2800 2800
= 13 mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec mm/sec 175 180 140 135 140 110 85 60
E J4 3000 3000 - 2500 - 2500 1700 175 180 420 135 305 195 200 120
(=]
3 J5 - - - . - - - 720 500 - 420 - - . -
8
= b - - - - - - - - - - - - - - -
>
Momento/inércia de J4 iNm/kgm?) --/0.06 --/0.06 - --/0.12 - --/0.30 --/0.45 150/6.3 -/48 53 147 88 155 250 490
Momento/inércia de J5 iNm/kgm?) - - - - - - - 68/2.5 -/25 - 53 - - - -
Momento/inércia de Jé (Nm/kgm?) - - - - - - - - - - - - - - -
Consumo médio de energia (kW) 0.25 0.25 0.25 0.35 0.35 0.45 0.45 2.5 2.5 1 3 3 3 3 3
,2 Corp? . P20 P20 P20 P20 1P20 IP20 / IP65 IP20 / 1P65 IP54/IP67 IP54/IP67 P54 P54 P54 P54 P54 P54
S.  padrao/opcional
=
2 Punho e braco J3
o - LT P20 P20 P20 1P20 1P20 IP20 / IP65 IP20 / IP65 P67 P67 P67 P54 P54 IP54 P54 P54
padrao/opcional
54 ® padrao 0 a pedido - nao disponivel [ ) com opgao de hardware e/ou software *4) Com pedestal (com controlador] ~ *5) Base compacta (sem controlador] ~ *16) eixo z ** Baseado no 1509283



Versao

Tipo

CONTROLADOR

Versao do

R-30iB Plus

controlador

Armario Compact
Armario Open air
Mate Cabinet
A-Cabinet
B-Cabinet

Capacidade de carga max. no punho (kg)

Alcance (mm)

Eixos controlados

Repetibilidade (mm)

Peso mecéanico (kg)

AMPLITUDE DE MOVIMENTOS (°)

VELOCIDADE MAXIMA (°/S)

J1
J2
J3
J4
J5
Jé
E1
N
J2
J3
J4
J5
Jé
E1

Momento/inércia de J4 Nm/kgm?)

Momento/inércia de J5 (Nm/kgm?)

Momento/inércia de Jé (Nm/kgm?)

Consumo médio de energia (kW)

PROTECAO

@ padrao

Corpo
padrao/opcional

Punho e brago J3
padrao/opcional

0O a pedido

- nao disponivel

= 7L
L] L]
L] L]
7 7
717 911
6 6
+0.018** +0.018**
25 27
360 360
245 245
420 430
380 380
250 250
720 720
450 370
380 310
520 410
550 550
545 545
1000 1000
16.6/0.47 16.6/0.47
16.6/0.47 16.6/0.47
9.4/0.15 9.4/0.15
0.5 0.5
IP67/IP69K IP67/IP69K
IP67/IP69K IP67/IP69K

() com opgao de hardware e/ou software

- -
r
v
& &
8L 10L
L] L]
e} e}
L] L]
o o
8 10
2032 1636
6 6
+0.03** +0.03**
180 150
340 (370) 340 (370)
235 235
455 455
380 380
360 360
900 900
210 260
210 240
220 260
430 430
450 450
720 720
16.1/0.63 22.0/0.65
16.1/0.63 22.0/0.65
5.9/0.061 9.8/0.17
1 1
IP54 P54
IP67 IP67

*15) certificagao ATEX Cat. Il Grupo 2G e 2D

+0.02**

140

340 (370)

235
340
380
360
900
290
270
270
430
450
730

26.0/0.90

26.0/0.90

11.0/0.30

IP54

P67

-
o
r {
= 12L
L] L]
o o
L] L]
o o
12 12
1441 2272
6 6
+0.02** +0.03**
145 250
340 (370) 340 (370)
235 260
455 475
380 400
360 360
900 900
260 210
240 210
260 265
430 420
450 450
720 720
26.0/0.90 22.0/0.65
26.0/0.90 22.0/0.65
11.0/0.30 9.8/0.17
1 1
P54 P54
P67 P67

** Baseado no 1509283

+0.03**

250

340 (370)
260
458
400

280 (360)

540 (900)
180
180
200
350
350
400

110.0/4.0

110.0/4.0

60.0/1.5

IP54

1P67

+0.02**

250

340 (370)
260
458
400

280(360)

540(900)

52.0/2.4

52.0/2.4

32.0/1.2

IP54

P67

892

+0.03

37

340
230
373
380
240
720

270
270
270
450
450
720

11.9/0.3

11.9/0.3

6.7/0.1

0.5

*15)

*15)

110

360
255
395
380
240
720

220
190
240
450
450
720

11.9/0.3

11.9/0.3

6.7/0.1

08

*15)

*15)

331

320
240
404
1080
1080
1080

140
140
160
375
430
545

43.35/1.954

36.86/1.413

4.90/0.025

0.8

*15)

*15)

530

320
280
330
1080
1080
1080

160
160
160
375
430
545

65.4/2.999

55.3/2.158

7.4/0.073

3.5

*15)

*15)

590

360
225
440
800
250
800

180
180
180
250
250
250

206/28

206/ 28

127/20

25

*15)

+0.05%*

700

220
370
590
270
360

75
100
100
50
50

+0.05**

700

220
150
240
160
1440
1440
1440
125
125
120
120
200
200
200
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Oportunidades infinitas
THAT's FANUC!

FA

CNC, Sistemas
de acionamento,
Sistemas laser

ROBODRILL

Centro de
magquinacao
compacto com
controlo CNC

ROBOS

Robos Industriais,
Acessorios
e Software

ROBOSHOT

Magquina elétrica
para moldacao
por injecao com
controlo CNC

ROBOCUT

Maquina de corte
por eletroerosao
por fio com
controlo CNC

loT

Solucoes para
Industria 4.0

Reservamo-nos o direito de efetuar alteracées técnicas sem anuncio prévio. Todos os direitos reservados. ©2022 FANUC Europe Corporation

MBR-00119-PT-V21-05/2022



