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Descri¢éo geral

2. DESCRICAO GERAL

2.1 Rob6 NS12-1.85

SMART NS é a familia de rob6s COMAU adequada para operagdes leves de manuseio e soldagem a arco. As

versdes disponiveis estéo listadas na Tab. 2.1. As caracteristicas
mais interessantes a serem destacadas séo: — nivel de prote¢éo: — nas

versdes Mao e Arco: IP67
para o revestimento do pulso e IP65 para o restante do corpo.
a maquina;

— nas versfes Foundry: IP67 para garantir protecdo em ambientes com altas temperaturas;

— previsdo da montagem de diversos dispositivos opcionais; — utilizacéo de

lubrificagdo a 6leo para todas as unidades de redugéo, exceto para os eixos 5 e 6 onde é necessaria a lubrificagdo com graxa
€ usado;

— servicos elétricos e pneumaticos conectaveis na extremidade posterior do antebraco (ver Fig. 2.3 - Distribuicdo

na base do rob6 e Fig. 2.3 - Distribui¢cdo na base do robd);
— Ampla faixa de orientagé@o do punho em espacos estreitos, devido as suas pequenas dimensdes; — ampla
faixa de trabalho, obtida pela posi¢éo avangada do eixo 2 em relagdo ao eixo 1; — alta repetibilidade; — auséncia
de dispositivos especificos
para o balanceamento dos eixos.

O manuseio dos eixos é controlado por motores sem escovas, enquanto a transmissdo do movimento é feita
exclusivamente por meio de redutores mecanicos para todos os eixos, utilizando redutores comerciais para 0s

eixos 2-3 e 6.
As principais configura¢des do robd
sdo: — equipamento especifico para

soldagem; — linha pneumatica interna e fiagéo, incluindo uma linha de servigo (ver Cap.2.5 - Servi¢cos pneumaticos
e elétricos
— superficies planas e furos roscados para montagem de outros equipamentos (servovalvulas, puxadores de fios,

etc.) na parte superior do antebraco;

Tab. 2.1 - Versfes do robd SMART NS disponiveis

Oti Alcance
Verséo robo Carga dtil
(ka) (mm)
SMART NS 12-1.85 Hand-SMART NS 12-1.85 Arc - SMART NS 12-1.85 Fundigéo 12 1850
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Fig. 2.1 - NS12-1.85
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Caracteristicas técnicas
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Fig. 3.1 - NS12-1.85
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Caracteristicas técnicas

Tab. 3.1 - NS12-1.85
Caracteristicas e desempenho

Estrutura / n° eixos Antropomorfo / 6 eixos

Temperatura de trabalho 0++45°C
Cor do robd (padréo) Vermelho RAL 3020
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Areas de operagéo e dimensoes gerais do robd

NS12-1.85
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Areas de operagéo e dimensées gerais do robd

NS12

310 19675
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-1.85

Ax.6
+/-2700°

Pos. X[mm] Z[mm] Ax| 2[graus] Ax 3[graus]
1 495,17 324,93 +40° -170°
2 -158 427,93 +155° -100°
3 955,21 -805,11 +155° -12,57°
4 -1042,66 1375,18 138,7 -60° -12,57°
5 -561 582,55 -60° +90°
6 -456,32 -20° +110°
7 448,51 1341,8 282647 L
-60° -135,13°
8 537 839,97 -60° -170°
1130 1485 0° -90°
Juntas em posicédo de calibracéo (pos 9)
Machadg 1 Machado 2 Machado|3 Machado 4 Machado p Machado 6
0° 0° -90° 0° 0° 0°
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Areas de operagéo e dimensées gerais do robd

Limitacdes da area de operacéo do robo:

NS12-1.85
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LMT AX.3=-170°%) AX.2=-140* /

ST AX3=-170"; AX.2=+135*

LMT = Curva de area operacional com limitacdo de curso

STD = Area operacional padréo
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