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Descricéo geral

2. DESCRICAO GERAL

2.1 Familia de rob6s SMART NJ

A familia de robés SMART NJ consiste em maquinas de alta capacidade e

dedicado a aplicagGes onde é necessaria a capacidade de programagéo “"ponto a ponto"
ou em “controle de trajetéria”.

Estéo disponiveis quatro configuragdes mecanicas do robd, que incluem
cada versao diferente em relagéo a capacidade de carga e alcance.

As versdes disponiveis na familia de robds SMART NJ esté&o listadas a seguir
tabela Tab. 2.1.

Guia. 2.1 - Versdes disponiveis do robé SMART NJ

ati Alcance
Modelo Figura Versdo Carga til Manuais de Referéncia
(kg) (mm)
170-2,5 170 2500
SMART NJ4 175 -2.2
Figura 2.1 — Especificagdes Técnicas —
SMART NJ 4 175-2.2 175-2,2 175 2200 Instalag&o de transporte

- Manutengéo

™ | Este documento refere-se apenas aos rob6s SMART NJ4170-25e
SMART NJ4 175 - 2,2 pol. acabamento padréo.
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Fig. 2.1 - SMART NJ4 175-2.2
vista geral
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Guia. 2.2 - Fim de curso de eixo e separadores de area de trabalho

Padréo Opcional
A Fim da corrida
Modelo de robd Fim da corrida Fim da corrida - Divisores de area de
i mecanico
software mecanico | Trabalhar
movel
Eixo Eixo i 4
Eixo 1-2-3-4-5-6 Eixo 1 (1 a 3 areas)
SMART NJ4 175 - 2.2 1-2-3(1) 1-2 Eixo 2 (2 areas)

(1) Somente nos eixos 4-5-6 do NJ4 existem limitadores de curso cuja fungdo é Unica e exclusivamente permitir a

calibragéo correta dos eixos, salvaguardando a integridade da fiag&o interna do antebrago

2.3 Intercambiabilidade

A intercambialidade entre robds da mesma verséo é a caracteristica fundamental para permitir uma rapida

substituicdo ou transferéncia do mesmo programa para outra estagao robética.

Esta funcionalidade é garantida através de:
— tolerancias de construgdo adequadas de todos os detalhes que constituem a estrutura

— referéncia precisa do robd a placa de fixagdo por meio de dois pinos

(fornecido com o robd)

— possibilidade de retornar os eixos a uma posi¢éo conhecida (Calibracdo) através de uma ferramenta especifica

(Unica para todos os eixos e para todos os modelos)
Esses recursos permitem que vocé transfira programas entre robés da mesma versao.

Os recursos acima sdo essenciais para uma "programacéo offline" eficaz realizada em um ambiente virtual.

2.4 Calibracao

2-8

A calibracdo é a operagdo que permite levar os eixos do robd a uma posicdo conhecida para garantir a repeticao

correta dos ciclos programados e a intercambiabilidade entre maquinas da mesma versao.

Existem dois modos de calibracéo:

— calibragao precisa: é realizada através de uma ferramenta especifica e Gnica para todos os eixos e todos os
modelos; deve ser realizada apés uma intervengdo de manutengdo extraordinaria que implique a ruptura
da cadeia cinemética entre o motor e o eixo do robd ou nos casos em que sejam realizados ciclos

particularmente exigentes em termos de precisédo.

— calibragdo em marcas de referéncia: permite uma calibracéo rapida, mas
improprio e com precisdo limitada que pode néo restaurar a precisdo do movimento do robd necessaria na
aplicagdo especifica. A calibragdo usando entalhes consiste em trazer os eixos do robo sobre os entalhes
de calibragéo, alinha-los com precisao visual sem usar ferramentas especificas e executar os comandos

de calibragéo eixo por eixo.
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3. CARACTERISTICAS TECNICAS

3.1 Generalidades

Este capitulo fornece uma viséo geral do robé (ver Fig. 3.1 SMART NJ4 175-2.2 VisGes
gerais )

As versdes do robd diferem entre si em termos do comprimento do braco, o que resulta em uma capacidade
de carga diferente no pulso.

As caracteristicas técnicas das versdes disponiveis sdo mostradas na Tabela 3.1 - Caracteristicas e
desempenho.

As areas de operacéo e as dimens6es gerais das versdes do robd sdo mostradas no Capitulo 4. - Areas de
Operacéo e Espacos do Robb.

Fig. 3.1 - SMART NJ4 175-2.2
mostrado em geral
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Guia. 3.1 - Caracteristicas e desempenhos

VERSAO

NJ4 175-2.2

Estrutura / n.° de eixos

Paralelogramo

6 eixos

Carga no pulso 175 kg (1)
Carga adicional no antebrago 50 kg (2)
Casal do eixo 4 1010 Nm
Casal do eixo 5 804 Nm
Casal do eixo 6 412 Nm

Eixo 1 +/- 180° (110°/s)

Eixo 2 +95° -75° (110°/s)

Eixo 3 -10°/ -220° (110°/s)
Corrida /(Velocidade) =

Eixo 4 +/- 200° (150°/s)

Eixo 5 +- 200°(130°/s)

Eixo 6 +/- 200° (170°/s)

Alcance horizontal maximo

2204 milimetros

Repetibilidade

+/- 0,1 mm

Délar robd

1080 kg

Flange de fixacéo de ferramentas

1ISO 9409 -1 - A 125
1ISO 9409 -1 - A 160

Motores

CA sem escovas

Sistema de medicéo de posicéo

codificador con

Poténcia total instalada

12 kVA/185A

Temperatura de armazenamento

Grau de protecédo IP65
Temperatura de operacédo 0++45°C
-40°C ++60°C

Robé colorido (padréo)

Vermelho RAL 3020

Posicdo de montagem

No chao
No teto

(1) Ver paréagrafo. 6.2 Determinagdo das cargas maximas no flange do punho (QF) na péagina. 6-2

(2) Ver Cap.6. - Pulso e cargas adicionais par . 6.3 Cargas adicionais (QS) na pagina 6-5

mc-rc-NJ4-spt_01.FM
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Areas de Operacéo e Espacos de Robds

SMART NJ4 175 — 2.2 Area operacional
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Areas de Operagéo e Espagos de Robés

SMART NJ4 175 — 2.2 Area operacional

Pos X AX.2 Ax.3
[mm] [mm] [vocé] [vocé]

1 702,44 1350,03 -75 -86

2 -527,88 2138,73 -75 -10

3 -120,4 2624,35 -20 -10

4 2139,15 340,21 95 -125

5 583,52 -236,41 95 -220
6 583,52 246,81 49,05 -210,05

7 1447 1830 0° -90°

Juntas em posicéo de calibracéo (pos.7)

Machado 1

Machado 2

Machado 3

Machado 4

Machado 5

Machado 6

0°

-90°

0°

0°

0°
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Cargas de pulso e adicionais

Fig. 6.3 - SMART NJ4 175-2.2
Capacidade maxima de carga no flange

Massa = 145 kg
Inércia = 30 kgm2 350 .

3 -
Massa = 155 kg
Inércia = 35 kgm2 250 =) wrewe
2 &l
Massa = 165 kg
Inércia = 38 kgm2 150
100
Massa = 175 kg
Inércia = 40 kgm2 50 a

— M: massa

—JO: Inércia

% A inércia especificada nas curvas do grafico refere-se ao centro de gravidade da carga.
aplicado no flange.
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