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Prefacio

Agradecemos sua aquisi¢do do braco robotico de montagem de conformidade seletiva
ou o braco robético articulado de conformidade seletiva (SCARA). Este manual fornecera o
método para instalar e manter a maquina e proteger a vida do usudrio de operacdo
inadequada. Um usuério deve ler atentamente a descricdo antes da opera¢do. A nao
conformidade com os regulamentos pode causar danos na maquina ou ferimentos, o usuario
deve assumir as responsabilidades relacionadas. Apos ler este manual, mantenha-o em bom

estado de conservacgdo para que possa ser lido a qualquer momento.

Sobre o Manual

Este manual descreve o Robd SCARA desenvolvido pela HIWIN, cuja estrutura inclui
0 corpo, o painel de controle, a Caixa de Controle (opcional), o cabo de conexéo e o software.

Um usuario que compra o robd pode operar e manter o robd atraves deste manual.

Este manual é adequado apenas para 0 Robd SCARA, que pode ser operado sob o
ambiente, mas nao € adequado para o equipamento relacionado e para o ambiente operacional
ndo mencionado neste manual, como condi¢do de vacuo e equipamento envolvido na vida

pessoal.
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Garantia

O Robd SCARA é rigorosamente testado e examinado e entregue ao cliente somente se

seu desempenho atende aos nossos requisitos.

Periodo de Garantia:
O produto oferece um periodo de garantia de um ano a partir do dia em que é entregue.
Para os termos detalhados e clausulas de manutencdo e reparo, entre em contato com 0

agente.

Conteudo da Garantia:
» Garantir a entrega do equipamento ao cliente.

» No periodo de garantia, fornecemos manutencdo gratuita para falhas durante a operagéo
normal. Falhas ap0s a expiracdo do periodo de garantia serdo cobradas.

Aviso legal:
Mesmo no periodo de garantia mencionado acima, 0 servico serd cobrado quando os itens a

seguir forem atendidos.

» Falha e danos causados por operacdo incorreta diferente do manual.
» Reconstrucdo ou remocao do robd por conta prépria.

»  Falha e danos causados por ajustes/manutencéo inadequados.

»  Falha e danos causados por desastres de natureza/fogo/outros fatores.

» No caso de operacao do robd diferente das condi¢es ou especificagdes do manual,
ndo garantiremos 0s desempenhos basicos.

» Nao devemos assumir qualquer responsabilidade pelo corpo humano (morte ou
ferimento grave)/incidente de dano/falha causado por nao seguir “AVISO” e
“CUIDADO” neste manual.

» Nao podemos prever completamente todas as condicGes de perigo e falha. Essa
capacidade de previsdo mostra o limite. Portanto, “AVISO”, “CUIDADO” e outros
itens deste manual pertencem aos escopos de previsao.
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Simbolo de Aviso

Os simbolos e avisos no rob6 representam o perigo em diferentes extensdes para lembrar

um usuario da preocupacdo de seguranca durante a operacao, descrita a seguir.

PERIGO

% Simbolo de PERIGO: representa um perigo urgente. Se ndo puder ser interrompido e

evitado a tempo, podem ocorrer mortes ou ferimentos graves.

AVISO

% Simbolo de AVISO: representa uma condicdo de perigo potencial. Se ndo puder ser

resolvido a tempo, pode ocorrer lesdo ou morte.

CUIDADO
% Simbolo de CUIDADO: representa um perigo em potencial. Se ndo puder ser resolvido,

pode ocorrer lesdo ou o incidente intermediario.

OBSERVACAO

% Simbolo de OBSERVACAO: representa uma finalidade especial ou uma observagio

sobre o produto, incluindo a marca qualificada pelo engenheiro de controle de qualidade.
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Contato

Para a manutengdo/exame/ajuste do Robd SCARA, entre em contato com o atendimento ao

cliente.

Prepare as seguintes informacdes quando entrar em contato
conosco:

»  Nome do sistema/nimero de série

»  Nome/versao do software

»  Problema no sistema

Atendimento ao Cliente
Linha de atendimento ao cliente: +866-4-23594510

E-mail: business@hiwin.tw
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Sobre Seguranca
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1 Sobre Seguranca

Este capitulo descreve principalmente os regulamentos de operagdo do Robd SCARA,
que ndo apenas fornecem informacdes detalhadas de operacdo para um usuério e explicam
o significado de cada simbolo de alerta individualmente, mas também informam ao usuério

sobre o risco e a resposta de emergéncia durante a operagao.

1-1 Operacao
Para 0 bem do corpo humano, os seguintes regulamentos devem ser obedecidos:

» O rob6 pode ser operado ou mantido por operadores treinados e qualificados.

»  Leia atentamente a descri¢do neste manual, para que possa operar o robd de forma
eficiente e segura.

»  Os operadores devem estar familiarizados com a posicao, a fungédo e a operacao
dos interruptores de seguranca.

»  Certifique-se de que ndo ha obstaculos empilhados ao redor do rob6 antes da
operacao.

»  Né&o abra nem remova o abrigo do robd.

»  Certifique-se de que os sistemas de circuito tenham sido realmente aterrados antes
da operacéo.

»  Antes de substituir qualquer circuito, toda a energia deve ser desconectada para
evitar choque elétrico.

»  Desconecte imediatamente o interruptor principal durante a falta de energia ou
desconexao.

»  Né&o manche, risque ou mova a etiqueta de adverténcia e a placa de identificagcdo
do produto.
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1-2 Simbolo de Seguranca

Cada tipo de etiqueta de aviso esta presa no robé e no painel de controle para lembrar o

usuario da seguranca operacional. Se as etiquetas estiverem manchadas ou caidas, elas devem

ser limpas ou substituidas.

Posicéo
de Padrao de etiqueta Observacao
colagem

A etiqueta de aperto esta presa no Robd SCARA. Existem

A muitas juntas articuladas no robd. Preste atencdo a sua
seguranca durante a operacao e evite prensa por acidente.
H& um selo de sucesso no Robd SCARA. Né&o entre na area de

B operacdo para evitar danos ou ferimentos quando o rob6 estiver
em operacéao.
Existe uma etiqueta de alta voltagem no Robd SCARA. A
tensdo permissivel e a corrente maxima para o rob6 sao 1P
200~240VAC e 10A. Um usuario precisa notar se o circuito foi

C de fato aterrado ou se ha algum dano. Quando o robd for
removido ou qualquer tubo for substituido, desconecte a
energia e desconecte o conector de energia para evitar choque
elétrico.

[ESRERIGaT|
D @ Nao toque para evitar ferimentos ou danos as pegas.
B LR
NAO TOQUE
HIWIN. ]
SCARA
E Registro do rob6. Quando o rob6 falha, vocé pode fornecer as

WEIGHT
PAYLOAD RATED
REACH

MADE IN TAIWAN

informac6es para o fornecedor.
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RS406-601S-H-B/RS406-601C-H-B

llustracdo para o Simbolo de Seguranca

CUIDADO

»  Né&o remova o simbolo de seguranca. Se ndo houver
simbolo de seguranca, entre em contato conosco ou com o agente.

10
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1-3 Aviso de Operacao
1-3-1 Executar Alerta de Area

AVISO
O robd é uma maquina que opera em alta velocidade, cujo raio de rotacdo maximo depende
do tamanho do dispositivo instalado na extremidade. Antes de operar o rob0, certifique-se de
que ndo ha nenhum obstaculo dentro da faixa de movimento e realize a calibracdo para evitar
colisbes e danos. Quando o robd estiver em operacdo, o operador deve prestar atencdo na

faixa de movimento por danos.

1-3-2 Erro de Temperatura

CUIDADO

Quando o robd estiver em operacéo, a fonte de calor é proveniente das partes eletronicas no
painel de controle. Ha ventiladores de refrigeracao nos dois lados do painel. O operador deve
observar que os ventiladores de resfriamento normalmente funcionam para evitar o

desligamento por superaquecimento.

1-3-3 Alerta de Inflamabilidade

AVISO
Se vocé limpar o robd com detergente volatil ou substancias quimicas volateis forem usadas
no processo, Vverifique a temperatura e a condi¢do do ventilador em todos os momentos para

evitar um incéndio.
11



HIWIN.

CO7UE301-1804

1-3-4 Erro de Umidade

CUIDADO

Componentes eletrénicos no rob6 e no painel de controle séo feitos de materiais metalicos,
que sdo mais sensiveis a umidade relativa do ambiente operacional. A umidade mais alta ird
acelerar para oxidar os contatos da peca de metal e do componente eletronico, podendo soltar
a estrutura de montagem e causar mau contato; umidade mais baixa gerara eletricidade
estatica facilmente e danificard os componentes eletronicos. Recomenda-se que a umidade

relativa no ambiente seja inferior a 50%.

1-3-5 Alta Voltagem

PERIGO
1P 200~240VAC ¢ fornecido ao robd. Se ocorrer vazamento elétrico ou o toque acidental,
pode causar ferimentos graves ou morte. Ao instalar o robd, é preciso verificar se cada
conector esta realmente conectado e se todos os circuitos ndo estdo excessivamente dobrados,

até mesmo quebrados ou danificados.

12
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1-4 Parada de Emergéncia

Se vocé sentir que o robd falhou durante a operagéo, pressione imediatamente o botéo
PARADA DE EMERGENCIA. Quando vocé pressiona o botio PARADA DE
EMERGENCIA, o brago ird parar na distancia mais curta do controlador e do freio do motor.

N&o pressione o botdo PARADA DE EMERGENCIA quando o brago estiver
funcionando normalmente. Se vocé pressionar o botdo PARADA DE EMERGENCIA

durante a operacao, podera atingir os periféricos e o hardware interno e causar danos.

O botdo PARADA DE EMERGENCIA deve ser pressionado na condigdo de urgéncia,
ndo para pausar/executar. Se vocé quiser parar o robd na operagdo normal e no percurso de

trabalho, opere-o de acordo com o manual do software.

1-4-1 Operacao do Rob0 em Parada de Emergéncia
Ao pressionar o botdo PARADA DE EMERGENCIA, mova o robd de acordo com os
seguintes métodos. Ao executar as operagdes acima mencionadas, certifique-se de que o

botdo PARADA DE EMERGENCIA no robb esteja pressionado e indicado em flash.

Eixo J2 i
“tsieZ 27N
a I’ \
: {
B £ Eixo J1
bot&o de LIBERACAO DE

=

Eixo do fuso de

Braco B

Eixo J3
Eixo J1: Mova o braco A depois de pressionar o botdo LIBERACAO DE FREIO.
Eixo J2: Mova o braco B depois de pressionar o botdo LIBERACAO DE FREIO.
Eixo J3: Gire o eixo do fuso de esfera apos pressionar o botdo LIBERACAO DE FREIO.
Eixo J4: Puxe o eixo do fuso de esfera depois de pressionar o botdo LIBERACAO DE
FREIO.

13
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PERIGO

> Na&o aplique forca excessiva para mover o robd ou gire
rapidamente as pecas depois de pressionar o botdo PARADA DE
EMERGENCIA. Esta condicdo pode danificar o robd.

>  Pressionar o botdo LIBERACAO DE FREIO depois de pressionar
0 botdo PARADA DE EMERGENCIA libera simultaneamente o freio
para 0s quatro eixos. Note que o objeto carregado na extremidade pode
cair e causar ferimentos ou morte devido ao seu peso.

14
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2 Especificacoes
2-1 Recursos

O Rob6 SCARA, adequado para o ambiente, pode ser aplicado para a entrega e

montagem de componentes, como pecas eletrénicas. A inércia maxima admissivel pode

atingir 0,12 kg-m2,
2-2 Nome do Modelo

RS406-6018 - H-B

Trava
- Padrio (fixo na parte inferior)
Modelo
- HIWIN MIKROSYSTEM
Ambiente
L | 5 | :Padréo

C | : A prova de poeira (abrigo flexivel)

Curso do eixo J4
——| 1 | : 200 mm; Especificacdo padrdo
2 | 300 mm: Especificacdo padrdo
3 | : 400 mm: Especificacdo padrao

Comprimento do brago

—» : 600 mm
Carga maxima

—»:6kg

» O robb é operado no ambiente padrdo. Os acessorios com
~ revestimento adicional sdo instalados no robd para evitar o
[OBSERVAQAO acumulo de poeira, que pode ser usado para a industria

alimenticia.

15
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2-3 Nome da Peca e Dimensoes
RS406-601S-H-B (padréo)

¢ 6 conector pneumatico Porta 25Pin D-SUB E/S

é)/
@ﬁ/ Indicador de status:
(=]

A\ bot&o de LIBERACAO DE FREIO
|
!
/
7
i

¢/ 4 conector pneumatico

Direcdo A

Eixo do fuso de
esfera

¢4 conector pneumatico ¢— - \|
T | tomada de linha de
1@
¢ 6 conector pneumatico ‘i‘- ©

— . )
- - Porta 25Pin D-SUB E/S

|

Direcéo A



RS406-601S-H-B (padréo)

325
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4-39

|
|
g 13
~
JEINOIIN, S
! s
I O ——
I :
o
a = i
= ]
~ =
Lo 8 —= = !
L
220 49.5| | 192.5
ﬂ—J» Espaco do cabo 200mm no
minimo
Oi
™
!_I
T Diametro de comprimento
maximo 16mm
5 »  Este diagrama de dimensdo € usado para a referéncia,
OBSERVACAO com base nos niimeros aprovados ou reais.

17



RS406-601C-H-B (a prova de poeira - abrigo flexivel)

G0

275

325

120

&

e@ o

155

HIWIN.

CO7UE301-1804

iR
)

4@‘3 Fd | 55 I~ 2"3'5
150 30
I
. 2
" »
= S
—
5 e
e
~ i “
2 | =
= =] | |
== p.=rp=|—| i i
M 220 Wil 1925 Espaco do cabo 200mm
no minimo
L
BRE
LU
. | Diametro de comprimento
20 maximo 16mm
5 »  Este diagrama de dimensdo € usado para a referéncia, com
OBSERVACAO base nos niimeros aprovados ou reais.

Faixa de movimento RS406-601S-H-B/RS406-601C-H-B

18
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>  Este braco a prova de poeira pode evitar poeira e &gua somente a
partir do final da ranhura do fuso de esferas no corpo do brago.
Nem todos os bracos podem ter resisténcia a poeira e agua.

Alcance maximo

de movimento J2(R275) J1(R325)

/
/
N
'.'". f
J 1 1 1 a lll c
1 1l . 3 ,Il i
L\ \
I"-_‘ |lI \\@D .l"'l‘ l,n' i
N T—< /
. e
Jggn
. . e __F,.f’f
Faixa de movimento —
do braco
» Todas as faixas de movimento neste diagrama sdo usadas para a
referéncia. As dimens@es sdo baseadas nos diagramas aprovados
OU nas maquinas entregues.
» O intervalo de trabalho neste diagrama néo inclui o finalizador.
PERIGO

19




2-4 Tabela de Especificacao

Este manual usa 0 RS406-601S-H-B como exemplo e descreve o desempenho e a
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especificagdo do rob6 conforme mostrado na tabela a seguir. As especificagcdes para outros

modelos sdo baseadas nos diagramas aprovados, para obté-los, entre em contato agente.

Tabela de Especifica¢bes para RS406-601S-H-B

Tabela de Especificagdo

NUmero do Modelo

RS406-601S-H-B

Grau de Liberdade 4
) Nominal 2
Carga util — kg
Maximo 6
Comprimento maximo do brago
(braco A e braco B) mm 600
J1 graus +130
Alcance maximo de J2 graus +150
movimento J3 graus +360
J4 mm 200
Tempo de ciclo seg 0.5
J1+J2 mm 10,02
Repetibilidade J3 graus 0,01
J4 mm +0,01
J1 375
) ) o J2 graus/seg 375
Velocidade axial méxima
J3 2000
Ja mm/seg 1100
o o Nominal 0.01
Momento de inércia admissivel — kg-m?
Maximo 0.12
3 Pontos de Saida
E/S do braco
3 Pontos de Entrada
Quantidade/dimensdo do conector y4x2
pneumatico y6x 2
Peso do brago (ndo incluindo
) kg 22
o0 painel de controle)
AC 220V
Poténcia de entrada VIA
1P 50/ 60 Hz
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Entrada pneumdtica
maxima

HIWIN.
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Pressdo de
8
entrada
kg / cm?
Pressdo a 1
Vacuo

3 Ambiente Operacional

Antes de operar o robd, vocé deve garantir que o ambiente operacional atenda aos

requisitos relacionados para manter a estabilidade e a vida util.

Ambiente operacional

Condicdo Ambiente operacional Ambiente de armazenamento
ambiental
Temperatura 5°C~40°C 5°C~40°C
Relativo 0 0
umidade Menos de 50% Menos de 50%
Plataforma de Tabela Nenhuma
montagem
Sistema de energia 1P 200~240VAC Nenhuma

Observacao

VVVYV VYV

Instale no interior do prédio para evitar a luz solar direta.
Mantenha longe de poeira, névoa, sal, pé de metal ou outros
poluentes.

Mantenha longe de solucdo inflamavel ou corrosiva e gas.
Mantenha afastado de ambiente com agua e alta umidade.
Mantenha longe de impacto ou vibracéo.

Mantenha longe de fonte de interferéncia eletromagnética.

[OBSERVAQAO >

O robd néo é adequado no ambiente de revestimento. Se a
operacdo ocorrer em local onde ndo atende as condicBes acima
mencionadas, entre em contato conosco ou com o agente.

O robd deve ser operado somente no ambiente.

A superficie do robd para a condicao especial deve ser resistente
a graxa. Se ha a possibilidade de ser manchado com graxa
especial, entre em contato conosco ou com o agente para
confirmar com antecedéncia.

Se o robd for operado no ambiente com maior mudanca de
temperatura e umidade, a condensacdo de &gua podera ocorrer no

21




HIWIN.

CO7UE301-1804

interior. Quando for usado para mover alimentos, entre em
contato conosco ou com o agente para garantir que ndo polua os
alimentos.

O robb ndo pode ser operado em ambiente &cido ou corrosivo.
Além disso, o corpo pode ser corroido em ambiente salgado.
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3-1 Instalacdo do Robdo

Ao instalar o robo, trave com parafusos M8. As especificacOes dos parafusos precisam
estar em conformidade com 1SO898-1:10.9 ou 12.9. A base esta instalada na superficie de
trava. Recomenda-se que a espessura seja de 20 mm ou mais e seja feita de material de aco
para reduzir a vibragdo operacional. Sugere-se que a rugosidade superficial seja de 25um ou
menor que 25um. Os outros conjuntos sdo instalados com as ferramentas apropriadas, de
acordo com o manual de operacéo, para evitar ferimentos ou danos causados pela operagao

incorreta.

Ao instalar o rob0, o intervalo de trabalho deve ser levado em consideracdo. Se o
finalizador estiver instalado, a faixa maxima de movimento ira variar (dependendo da
posicdo e do balanco do finalizador). Portanto, a area de seguranga ou a cerca de seguranca
serdo trocadas e 0s operadores ndo devem entrar na area para evitar ferimentos ou morte

quando o robd estiver em operacao.

Alcance maximo de movimento

(incluindo a distancia saliente do finalizador)

Faixa de operacéo do bracgo

(sem incluir o finalizador)
23



HIWIN.

CO7UE301-1804

AVISO

>

Ao instalar o robd, considere o alcance do movimento

(incluindo a distancia do finalizador), e configure o aviso ou a cerca de
seguranca.

>

Os operadores ndo devem entrar na area para evitar ferimentos

ou morte durante a operagdo do robo.

3-2 Desmontar Embalagem e Transporte

O robd deve ser instalado pelo engenheiro autorizado e deve estar em conformidade

com os regulamentos nacionais. Apds remover a embalagem e retirar o rob6 de uma bolsa

protetora, transporte-o para a posicéo de instalacdo por instalagcdes apropriadas. O robd deve

ser devidamente fixado durante o transporte. O operador deve estar atento a seguranca

pessoal para evitar se prender ou machucar pelas fortes vibracdes ou objetos.

AVISO

O pessoal autorizado deve operar somente guindaste ou
empilhadeira. Se pessoas sem autorizacdo executarem as
operacgdes acima mencionadas, os operadores ao redor podem ser
feridos ou o robd pode ser danificado.

CUIDADO

A\

Transporte o robd com um carrinho.

O robd deve ser entregue por dois operadores ou mais quando
transportado manualmente. A base, o Braco A ou o Braco B,
devem ser segurados com as duas maos. N&o puxe conduites
flexiveis pretos ou qualquer conector.

Ao ajustar a posicao para instalar o robd, segure-o com as duas
maos para que ndo prenda o operador caso caia.

O robd deve ser de fato fixado na instalacdo de transporte para
evitar colisdo, queda e danos quando transportado em longa
distancia.
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4 Instalar Finalizador
4-1 Aviso de Instalacao

Ao instalar o finalizador, cumpra os seguintes itens.

1. Na&o remova ou altere qualquer tampa mecanica no rob6 sozinho.

2. Ao instalar o finalizador no eixo do fuso de esfera, instale-o a 30 mm na
extremidade inferior do eixo do fuso de esfera e fixe-0 com a estrutura roscada
sobre 0 M4.

3. Ao instalar o finalizador, observe se 0 peso, o torque estatico e 0 momento de
inércia estdo na faixa de movimento. Para 0 método de calcular o torque estatico
e 0 momento de inércia, consulte 5-2 Visao geral para célculo do torque estatico

e momento de inércia.

| 30 mm

Bracadeira do Estrutura rosqueada
finalizador

~ »  Se houver duvidas sobre peso, torque estatico e momento de
OBSERVAGAQ inércia, entre em contato conosco ou com o agente.
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4-2 Visao Geral para Calcular o Torgue
Estatico e 0 Momento de Inércia

4-2-1 Calcular o Torque Estatico

O torque estatico permitido para este robd é de 150N.m, determinado por M (torque) =
F (forga) x L (fixagdo da extremidade/ressalto do finalizador mais o comprimento total do
braco), e deve ser inferior a 150N.m. Cumpra as condi¢des de operacdo. Se o torque exceder

esse valor, o desempenho e a vida Util serdo reduzidos.

Formula para calcular o torque estatico:

M (torque) = F (forca) x L (saliéncia mais o comprimento total do brago)

JHITRAII,

F |
M - i
: |

| — | [}

+ :;: . :
ﬁSaliéncia Comprimento ;
E total do braco
|

»  Calcule se o torque estatico permitido é superior a 150N.m
OBSERVACAO antes da operacéo.
»  Se o torque for superior a esse valor, o desempenho e a vida

util serdo reduzidos.
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4-2-2 Calcular o Momento de Inércia

Momento de inércia é a quantidade usada para indicar que uma forca € contra a rotacdo

de um objeto. Quando um dispositivo/um finalizador ¢ instalado na ponta do eixo do fuso de

esferas, 0 momento de inércia para o dispositivo carregado deve ser levado em consideracao.

Eixo de rotacdo do eixo do fuso de esfera

7

s

Dispositivo/finalizador

T+

Peca de trabalho b | Peca de trabalho a

Momento total de inércia na Momento de inércia Momento de . .
Momento de inércia da Peca
extremidade do eixo do fuso do + inércia da Peca | +
de Trabalho b
de esfera dispositivo/finalizador de Trabalho
»  Calcule se 0 momento total de inércia na extremidade do eixo
do fuso de esfera estiver dentro da inércia nominal/maxima
[OBSERVAQAO permitida.
»  Se 0 momento de inércia for maior que o valor, o desempenho
e a vida util serdo reduzidos.
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Os métodos para calcular o momento de inércia de um objeto sdo mostrados em (a), (b)

e (c). Consulte os métodos para calcular o momento de inércia para a forma basica e

determinar o momento de inércia do objeto.

@ Momento de inércia do retangulo

Posicéo do Eixo de rotacdo

centro de istAnci
gravidade do Distancia de

Massa retangulo  deslocamento &5!'==
M . D

w2 + L2 )
m———+mxD
12

() Momento de inércia do cilindro

Eixo de rotagdo
Posicdo do centro R
de gravidade do ==
cilindro !
i 1

i . q
. m5+mXD'

4

Distancia de
deslocamento

(© Momento de inércia da esfera

Eixo de rotacdo

|

[
. 2, 2
[ mgr +mxD

Posicdo do

centro de

gravidade
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Carga de extensao da extremidade
O calculo da carga de extensdo da extremidade ira variar dependendo da forma da carga.

Recomenda-se que o célculo real da inércia seja feito.

Carga da distancia do centro

Diagrama de carga de extensdo da extremidade do brago RS406-601S-H-B

RS406 Velocidade final e centro de gravidade da carga

[0, 2000]

~—~
S
=

2000
g "~

e 20,1400
E 1504 e I
s
s 1 kg de “"-xh;fn a0aj
|

s Carga S| |z20800)
3+ e
E 300
[&]
°
) 0
> a 5 100 1540 200 250

Gravidade do centro de carga (mm)

Centro de gravidade da carga e velocidade do motor para carga de 1KG,
comprimento do eixo 410mm

RS406 Velocidade final e centro de gravidade da carga

s B
e
t’ 2000 (47 1300)
= . [571500
S (147, 1000]
T s =
1000 3 kg de Carga -
3 g g __[197.600)
< .
=]
k)
o
D
>

] S0 108 150 200

Gravidade do centro de carga (mm)

Carga centro de gravidade e velocidade do motor para carga de 3KG, comprimento do eixo
410mm
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RS406 Velocidade final e centro de gravidade da carga
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do eixo 410mm
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Manutencao
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5 Manutencao do Robo

Para garantir que o robd possa operar e proteger eficientemente a seguranca do operador,
mantenha o robd periodicamente de acordo com as sec¢des a seguir. Ndo desmonte o motor,
0 desacelerador e o eixo do fuso de esfera para a manutengdo por conta propria para

influenciar a precisdo do robd. Se houver alguma falha, entre em contato com o agente.

5-1 Tampa
A tampa esté travada na parte superior do braco B, que inclui os motores J2, J3 e J4 e

duas correias de transmissdo. Vocé pode remover a tampa para verificar se ha objetos

estranhos no Brago B, se 0 eixo do fuso de esfera esté danificado e se as correias estdo gastas.

»  Desconecte a energia no painel de controle e desconecte a
energia antes da manutengdo. N&o faga manutencdo quando o
robd estiver funcionando, para evitar choque elétrico ou

operacao inadequada.
PERIGO perds q

» No periodo de manutencéo, o robd nao deve entrar em contato
com nenhum objeto para evitar que os componentes eletronicos
sofram curto-circuito ou danifiquem o eixo do fuso de esfera.
Caso contrario, o robd pode ser danificado quando a energia é

CUIDADO distribuida.

Eixo do fuso de esfera

Manga de cabo
Tampa

Painel de comunicacao

Figura 5-1 llustragdo do Robo
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5-1-1 Desmontagem da Tampa

CUIDADO

Né&o force a desmontagem da tampa. Caso contrario, podera
causar contato ou danos no cabo, assim como choque elétrico ou
falha do robo.

N&o remova a capa do cabo ao desmontar a tampa e evite puxa-la
excessivamente para evitar que o circuito caia ou quebre
causando falha do robd.

Né&o aplique forca continuamente e pressione/empurre com forga
para a protuberancia da tampa. Caso contrario, pode quebrar ou
danificar.

Passo 01. Desligue a energia no painel de controle.

Passo 02. Remova os parafusos M4 externos.

Passo 03. Desmonte a tampa do robd de baixo para cima.

Passo 04. Mantenha bem os parafusos e a tampa para evitar perder ou danificar.

8-M4 x 0.7P x 121

lHustracdo de Parafuso da Tampa
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5-1-2 Instalar Tampa

> Observe s 0s circuitos internos estdo excessivamente dobrados
ao instalar a tampa. Caso contrario, podera causar contato ou
danos ao cabo.

»  Observe se o eixo do fuso de esfera esta interferindo na tampa ao
instalar a tampa e se os parafusos sdo fixados para concluir a
instalacéo.

Né&o aplique forga continuamente e pressione/empurre com forga
para a protuberancia da tampa. Caso contrario, pode quebrar ou
danificar.

CUIDADO >

Passo 01. Desligue a energia no painel de controle.
Passo 02. Instale a tampa do robo de cima para baixo.
Passo 03. Certifique-se de que a tampa néo interfira em pecas e tubos.

Passo 04. Aperte os parafusos M4 externos.

Figura 5-2 Layout da Tubulagéo Interna
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5-2 EiIxosJ3e J4

Os eixos J3 e J4 empregam servo motores de 100W. Com o elo da correia e da roda da

correia, 0s movimentos rotacionais e lineares do eixo do fuso de esfera sdo controlados. Um

usuario pode remover a tampa para verificar se ha alguma falha dentro do braco B.

AVISO

Pressione o botdo de Parada de Emergéncia antes da
manutencéo. N&o faca manutenc¢do quando o robd for
executado, para que os operadores possam ser atingidos ou a
execucdo incorreta ocorra.

CUIDADO

>

N&o remova 0s motores J3 e J4 sem a autorizagédo para
influenciar a preciséo de funcionamento do robé.
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5-2-1 Verifique as Correias J3 e J4
Existem duas correias de transmissdo instaladas no robd, que séo usadas para conectar
0 servo motor e o0 eixo do fuso de esfera. O usuario deve verificar periodicamente se as
correias estdo desgastadas e confirmar se a tensdo da correia atende aos requisitos para

garantir que o robd possa ser executado com eficiéncia.

Tabela 5-1 Correias J3 e J4

Nome Quantidade Observacao
Largura: AT5-375-10
10mm
Peca Correias J3 e J4 1
Largura: AT5-390-15
15mm

Chave Allen (5mm para largura Parafusos M6

diagonal) 1 (torque recomendado: 70kgf-cm)
Ferramenta
. n Tensdo da correia
Medidor de tensdo ! J3:100~105N, J4:30~35N
Correia J3 M=3g/m, W=15mm, S=112mm (Observacao 1)
Parametro
Correia J4 M=3g/m, W=10mm, S=114mm (Observacao 1)

Observacdo: M (unidade de massa), W (largura da correia) e S (comprimento da linha)

Passo 01. Desligue a energia no painel de controle.

Passo 02. Desmonte a tampa do robd (consulte 5-1-1 Desmontagem da Tampa). Passo 03.
Pressione o botdo de Parada de Emergéncia apds a alimentacéo ser fornecida.

Passo 04. Solte ligeiramente os parafusos das placas J3 e J4. Passo 05. Ajuste os parafusos
de tensdo na parte de tras da placa.

Passo 06. Use o medidor de tensdo para medir a tensdo da correia, L00N~105N para o eixo
J3 e 30N~35N para o eixo J4.

Passo 07. Segure o botdo Liberar freio e empurre o eixo do fuso de esfera para cima e

para tras para garantir que a tensdo em cada se¢do atenda aos requisitos.
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Passo 08. Aperte os parafusos das placas J3 e J4.

Passo 09. Desligue a energia no painel de controle.

Passo 10. Instale a tampa do robo.
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Ajuste de Tenséo da Correia RS4006-601S-H-B/RS406-601C-H-B

Placa de ajuste J3

Placa de ajuste J4

Parafuso de ajuste

Correia J4

Correia J3
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5-3 Lubrificacao de Graxa
Existem muitas articulacBes e pecas moveis no Robd SCARA. O desacelerador e 0 eixo
do fuso de esfera devem ser periodicamente reparados e mantidos. Como o eixo do fuso de
esfera € exposto em ambiente aberto por muito tempo pode facilmente acumular poeira ou
lubrificar insuficientemente, o usuério deve prestar mais atengédo para que o robd possa operar

com eficiéncia.

5-3-1 Lubrificacao do Eixo do Fuso de Esfera

O eixo do fuso de esfera é usado para 0 movimento de rotagéo (eixo J3) e linear (eixo
J4) do robd, suportado por dois conjuntos de porca, respectivamente. O rolamento na porca
precisa ser lubrificado periodicamente, e as ranhuras externas da ranhura do fuso de esfera

devem ser mantidas limpas, para que o eixo do fuso de esfera possa funcionar suavemente.

»  Pressione o botdo de parada de emergéncia e desconecte a energia
antes da manutencdo. N&o faga manutencdo quando o robd estiver
funcionando, para evitar choque elétrico ou operacdo inadequada.

AVISO

» N&o remova o eixo do fuso de esfera sem autorizacédo para
influenciar a precisao de funcionamento do robo.

CUIDADO

Lubrificacdo do Eixo Estriado

Lubrificagao Iltem Verificacdo Operacao
peca
Roldana Verifigue uma vez a
estriada cada trés meses Cologue nova graxa no bocal de
Lubrificacdo [quando a distancia |lubrificacdo preenchimento Recomendado:
Porca do fuso de operagéo atingir |4.5c.c.
de esfera 100 km.
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Roldana
estriada

Porca do eixo

Mancal do
eixo do
rolamento
. Aplique uniformemente graxa na superficie
Eixo do fuso pliq 9 P
do parafuso nas ranhuras.
de esfera

Preenchimento recomendado: 5c.c.

llustrac&o de Lubrificagdo RS406-601S-H-B Eixo do Fuso de Esfera

Lubrifique a superficie do eixo do
fuso de esfera e as ranhuras
\‘

Bocal para lubrificacdo /

Bocal De Lubrificagdo Para Eixo Do Fuso De Esfera
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5-3-2 Lubrificacédo do Desacelerador
A base, 0 Brago A e 0 Brago B do robd sdo ligados pelo desacelerador para fornecer o
movimento de rotagdo para os eixos J1 e J2. Como o lubrificante esta totalmente coberto no
desacelerador, a lubrificacdo insuficiente ndo ocorrerad. No entanto, a ruptura e o desgaste da
estrutura mecanica podem produzir ruido do desacelerador, mesmo com baixa precisdo de

posicionamento, entre em contato com o agente o mais rapido possivel.

» O desacelerador deve ser desmontado somente por engenheiros
treinados ou autorizados para evitar danificar a preciséo e a vida
atil do robd.

» O lubrificante deve ser substituido por engenheiros treinados ou

CUIDADO autorizados para evitar danificar a precisao e a vida atil do robo.
Item de Manutencéo Periodo Operacéo
Substituicdo do . )
. Operacéo de até 6000 horas ou por _
lubrificante do Descrito na Tabela 5-3
18 meses
desacelerador
Verifique a folga As pegas r.10v'as devem
traseira do ser substituidas se a
Por 2,5 anos folga for maior que o
desacelerador o
valor permitido.
Area para aplicar Operacéo Diagrama de Referéncia

graxa

Sulco da esfera [ j

Ranhuras de  |[Encha o espaco do rolamento
mancais flexiveis com graxa.
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Corpo do
desacelerador

Remova a graxa antiga na
parede da roda flexivel e
preencha com a nova.
Preencha a ranhura da roda
rigida com a nova graxa
(preencha o espago da
engrenagem).

Para o preenchimento com
graxa, consulte a Tabela 5-4.

Ranhura da
roda

Parede interna da roda
(preencha pelo padréo)

ecificacdo
Capacidade de |Unidade| J1 J2
graxa
Parede interna da g |40-52| 2127
roda flexivel
Sulco da roda
rigida g 14 6
A(d|m§ns§o de mm 5 3
referéncia)
L (dimensdo de | 14751 | 38~41
referéncia)
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Descricdo para desmontar o desacelerador RS406-601S-H-B / RS406-601C-H-B
Passos para desmontar o desacelerador

Passo 01. Desligue a energia no painel de controle.

Passo 02. Remova os parafusos no Brago A.

Passo 03. Remova os parafusos M8 e a arruela do brago A.

Passo 04. Remova os parafusos M5 e a arruela do desacelerador e da placa do motor.

Passo 05. Desmonte o desacelerador para cima na diregdo vertical.
Parafuso M4

NN o Tam
B I 2 pa do parafuso
Z =1 e "T”

SN Parafuso M8 e arruela

Parafuso M5 e arruela

Placa do motor

Desacelerador

Rolamento flexivel Anel O-ring

» Reserve cada peca e componente de origem ao desmontar o
desacelerador. Ndo monte o desacelerador com pecas que ndo

[OBSERVAQAO sejam de origem.
» O desacelerador pode ser desmontado e instalado por um

engenheiro treinado ou autorizado.
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Desmonte o desacelerador para o braco B

Passo 01. Desligue a energia no painel de controle.

Passo 02. Remova as tampas dos parafusos no Braco B.

Passo 03. Remova os parafusos M6 na parte inferior do Brago A.

Passo 04. Remova o Brago B.

Passo 05. Remova os parafusos M5 e a arruela do desacelerador e do brago B.

Passo 06. Desmonte o desacelerador para cima na direcdo vertical.

Braco B

Parafuso M5 e arruela

\ )
Desacelerado —» ==

S o~

Anel O- —»

Rolamento flexivel

» Reserve cada peca e componente de origem ao desmontar o
_ desacelerador. Ndo monte o desacelerador com pecas que ndo
[OBSERVAQAO sejam de origem.

» O desacelerador deve ser desmontado e instalado por um
engenheiro treinado ou autorizado.
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5-4 Painel de Fiacao
Existem cabos de comunicacéo, tubos pneumaticos e baterias de acionamento no painel
de fiacdo. Um usuério pode substituir as baterias removendo a tampa, para que possa manter

a memoria da coordenada do robd.

5-4-1 Remova o Painel de Fiacao

» O painel de fiagdo deve ser removido pelo engenheiro treinado
para evitar danos no circuito interno, choque elétrico ou danos ao rob6.
>  Nao force a puxar o painel de fiacdo. Caso contrario, pode causar
queda na tubulagdo interna, dano ao cabo de comunicacgéo

CUIDADO OU mau contato.

Passo 01. Desligue a energia no painel de controle.

Passo 02. Remova os parafusos M4 externos.

Passo 03. Retire o painel de fiacdo para tras.

4-M4 % 0.7P x 8L

Diagrama para Remover o Painel de Fiagao
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5-4-2 Instalar o Painel de Fiacao

» Ao instalar a placa de conex&o, vocé deve observar que o circuito
interno interfere com a placa de conexdo para dobrar seriamente e
danificar o circuito ou causar mau contato.

»  Existem tubos pneumaticos na placa de conexdo. Os tubos néo
devem ser excessivamente dobrados para evitar falhas no
CUIDADO suprimento ao instalar e influenciar ainda mais o equipamento

final da raiz.

Passo 01. Desligue a energia no painel de controle.

Passo 02. Instalar o painel de fiag&o.

Passo 03. Aperte os parafusos M4 externos.

| | e -
f— = — — /=

v.:.)

\ o t(lv g A /
Efl i } %
{ -

e

N
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%

Instalacdo correta Instalagdo incorreta

Diagrama para Instalar o Painel de Fiacao
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5-4-3 Substituicao da Bateria
As baterias, localizadas no lado interno do painel de fiagdo, séo usadas para registrar o
valor do driver em cada eixo apds a falha de energia. Um usuério deve substitui-los

periodicamente para garantir que as coordenadas do robd possam ser memorizadas.

»  Pressione o bot&o de emergéncia e desconecte a energia antes da
manutencdo. N&o faga manutencdo quando o robd estiver
funcionando, para evitar impacto ou operacao inadequada.

CUIDADO

»  Se as baterias forem substituidas quando a energia no painel de
- controle ndo for fornecida, as coordenadas em cada eixo ndo
[OBSERVA(;AO poderdo ser gravadas. O inicio do rob6 deve ser recalibrado.

»  As baterias industriais de litio sdo usadas para memoria. Nao
substitua por um alcalino comercial ou recarregavel.

Passo 01. Remova o painel de fiacédo.
Passo 02. Ligue a energia no painel de controle e pressione o botéo Parada de Emergéncia.
Passo 03. Retire 4 baterias em ordem.

Passo 04. Instale baterias novas em ordem (bateria primaria de litio 3.6V/2.4AH para o

TADIRAN No. 3).
Passo 05. Desligue a energia no painel de controle.
Passo 06. Instale o Painel de Fiacdo (veja).

Passo 07. Ligue a energia na forca de controle para testar as coordenadas em cada eixo.
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SCARA Padrdo, Suporte de Bateria na Placa de Fiacdo

5-5 Periodo de Manutencao

Conteldos relacionados ao servi¢co e manutencao

HIWIN.
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— %)
ol 2 Z ¢ 3
o) 8 @ 3 =8
- ~ — —+
Item de Verificagdo Nome da Peca 5 = 3
5 | 3 | B
) @D
> =
o (9]
Parafusos de base Vv % % % %
\Verifique se os R
g ~ Parafusos do rob6 %
parafusos estdo soltos.
Parafusos para o eixo do fuso de v
esfera
\Verifique se os cabos de[Cabo de comunicagéo % % % % %
comunicacdo/conectores
do cabo de alimentagdo z(i:l(i)rr:]ee%tt(;ri:odea(r::ti)o da?nel de % % % %
estdo soltos. cao p P
controle
Aparéncia do robd % % % % %
Verifique se a aparéncia ——
o . Aparéncia do cabo de
esta suja ou danificada e parencia ¢ % % % % %
i comunicacdo
limpe-a.
Aparéncia do painel de controle % % % % %
- Cabos de comunicagéo % % % % %
Verifique a
comunicagéo .
¢ Cabos de energia no controle % % % % %
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cabos/cabos de ainel

energia/tubos P

pneumaticos estao

g)é%erzsd'gg rgj nte Cabos pneuméticos Vv
quebrados.

verifique a tensdo da ey o 33 4 (Ver: 5-2-1) v
correia

Lubrificacdo de Graxa E—I)B(?lgjo fuso de esfera (Ver: vV
Lubrificagdo com Desacelerador (Ver: 5-3-2)

graxa *1

Substituicdo da Bateria Bateria do driver (ver: 5-4-1) %

*1: Para o tempo de manutencdo em cada item, siga 5-3-2.
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6 Solucao de problemas
6-1 Deslocamento

Quando a posic¢do é deslocada durante a operacao do robd, pare imediatamente todas as
operacdes e execute 0 comando inicio, para que o robd possa ler a posicao relativa em cada
estacdo. Se a condicdo para o deslocamento de posi¢do séria ndo puder ser modificada pela

redefinicdo de inicio, entre em contato com o atendimento ao cliente para obter a calibragem.

6-2 Superaguecimento

O rob6 é equipado com um mecanismo de protecdo de temperatura. A temperatura de
trabalho incorreta influenciara as operagfes. Um usuério deve manter a temperatura ambiente
apropriada. Assim que a elevacdo de temperatura no sistema ocorrer devido a falha do

ventilador, o robd interrompera a operacgao. Entre em contato para substituir o ventilador.

Os drivers do motor em cada eixo estdo equipados com um mecanismo de protecdo. A
alta temperatura ou aceleracdo/desaceleracao interromperdo o funcionamento do robd. Vocé
deve recuperar a configuracdo do sistema, reiniciando-a. Um usuério pode manter o robd
operando normalmente alterando a configuracao do sistema.

> Menor aceleracédo e velocidade quando o robd é executado.
> Reduza o tempo em que o rob6 € executado continuamente.

6-3 Ruido da Maquina

O robd é composto por varias pecas e componentes de deslizamento e rotacéo.
Recomenda-se que um usuario lubrifique periodicamente cada peca e componente, para
que o robd possa operar suavemente. Quando um ruido for gerado durante a operacéo do

rob6, entre em contato com o atendimento ao cliente para verificacdo e manutencéo.
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Ao avaliar a operacdo do robd, leia atentamente as especificagdes.

A eficiéncia do rob6 depende dos equipamentos ou objetos carregados no eixo do fuso de
esfera. Se as cargas excederem 0s requisitos, 0 usuario podera manter a operacdo normal do

robd, alterando a configuracdo do sistema ou buscando a assisténcia do atendimento ao

cliente.
> Reduza a aceleragéo e a velocidade durante a operagédo do robo.
> Modifique a dimensdo e peso do aparelho.
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Problema Condicéo real

Sugestao:

E-mail: business@hiwin.tw

Linha direta do cliente: +866-4-23594510
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