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Pick & Place HP 70: dois eixos de motor linear horizontais
paralelos um sobre o outro, conectados por uma
unidade cinematica. A estrutura possibilita uma largura
de médulo de 60 mm.

Pick & Place HP 140: um eixo linear horizontal
e um vertical integrados em um maédulo. &=, o
Ao longo destes dois eixos, todos os pontos .
podem ser acessados diretamente

PICK & PLACE HP:
A ALTERNATIVA DIRETA

A SOLU(;AO PARA A SALA LIMPA WEISS APPLICATION SOFTWARE

O Pick & Place HP 140T CL 6 com design para sala limpa Comissionamento rapido, confortavel e seguro através do

¢ certificado para o grau de pureza do ar 6 conforme a norma W.A.S. — WEISS Application Software: controle simples, texto
ISO 14644-1. claro relacionado a pratica.

Fraunhofer
TESTED"
D 3

W2.X3.handling

WEISS Application Software
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Maquina de montagem para sensores eletromecéanicos da

UBH Mechanical Engineering: onze unidades Pick &Place
diretamente acionadas atingem uma precisdo de posicionamento
de 0,02 mm - com um tempo de ciclo de 1,5 s.

- . W = e o= e .

Seja HP 140 ou HP 70: Os Pick & Place da WEISS trabalham com dois eixos de motores lineares e, por isso, oferecem todas
as vantagens do acionamento direito: altamente dinamicos, livremente programaveis, o menor desgaste e a maior precisao.
Com o manipulador HP 70 muito estreito, os mddulos compactos ficam aptos para aplicagdes onde a economia de espago

é imprescindivel. 0 HP supera, portanto, os limites dos tradicionais sistemas pneumaticos em termos de variabilidade,

dindmica e rentabilidade.

VANTAGENS

- Uma dindmica muito alta

- Solucéo global pronta a ser integrada (Plug & Play),
de uso simples para o cliente

- Programabilidade livre ao longo de processos/
tarefas alternados

- Feedback continuo sobre

- posicao, forcas do processo, velocidade
(circuito de controle ajustavel)

- Isento de manutencéo

- Consumo de energia significativamente menor,

principalmente em comparagao com sistemas
pneumaticos

- Design muito compacto e estreito, o que resulta em

uma maior flexibilidade na integracdo e montagem
da maquina

- W.A.S. - WEISS Application Software para o

comissionamento simples

- Relagao custo-qualidade impressionante

- Protecao de sobrecarga
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DADOS TECNICOS

::. Carga atil 1kg
(Para carga maior sob consulta)
j Curso vertical 70 mm programével
—-—'—'_. Curso horizontal 125, 225, 325 mm programéavel
2 ]
. = L Precisao de posicionamento 0,02 mm
Reprodutibilidade 0,01 mm
Aceleragdo méx. 40 m/s?
Velocidade maéx. 4m/s
H P 70T Forga nominal (por motor) 65N
Forga méaxima (por motor) 180 N
Sistema de medicao Sin-Cos 1Vpp, optional absolut
Posicdo de montagem horizontal
DADOS DE CARGA (vertical apds consulta)
M, M, Peso ca. 9 kg
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3 . . L c
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B
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|:v =100N M, As forgas indicadas ndo devem ser ultrapassadas, principal-
F, =100N Z\ mente ao agarrar e posicionar. As precisées indicadas somen-
MK = 61Nm -__'_"l—c':_;_ L E . k te sao alcangadas com temperatura constante, e sem carga
M. = 41 Nm S L — vinda de fora.
D
M, =120 Nm
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DIMENSOES
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Curso horizontal A B min. B max.
125 mm 497,5 mm 113,5 mm 287,9 mm
225 mm 594,5 mm 113,5 mm 384,5 mm
325 mm 691,1 mm 113,5 mm 481,1 mm
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DADOS TECNICOS

Carga atil max. 3kg

Curso vertical 65, 100, 150 mm programavel
Curso horizontal 160, 270, 300, 400 mm programéavel
Precisdao de posicionamento 0,02 mm

Reprodutibilidade 0,01 mm

Aceleracao max. 40 m/s?

Velocidade méx. 4m/s

Posi¢do de montagem horizontal

HP 140T e e

DADOS DE CARGA DURAGOES

Dependendo do percurso, com a ajuda dos diagramas é possivel
determinar as duragdes para a sequéncia de movimentos.

F, i EXEMPLO:
] = Peso da peca Suavizagao
F,mp ::F i de trabalho 1kg do movimento 10 mm
T _ir. Curso vertical 40 mm Protocolo
et “handshake”
Curso horizontal 120 mm do CLP 20 ms
F, =240N Garra
Y M, Tempo de espera 50 ms
FZ =360 N A
MK = 49Nm . . .
M. = 15Nm ?:t A partir dai é determinado o ciclo completo de A a B e de volta:
MZ - 36 Nm = | l-'- tABA =4x tVertica\ +2X tHorizontal +2X tTempu de espera + tHandshake
taga =4x80ms +2x 100 ms + 2 x 50 ms + 20 ms
- —
As forcas indicadas nao devem ser ultrapassadas, principal- tapa = 0,64 sec Bl IA
mente ao agarrar e posicionar. As precisoes indicadas somen-
te sédo alcangadas com temperatura constante, e sem forgas
externas.

DIAGRAMA DE TEMPO Para a determinagéo do tempo de ciclo exato, nos envie a sua sequéncia de movimentos planejada.

5 0,09 5 0,18
R 0,08 8 016
o o
a 007 a 014
0,06 0,12
0,05 01
0,04 0,08
0,03 0,06
0,02 0,04
0,01 0,02
0 0
0 10 20 30 40 50 60 0 50 100 150 200 250
Eixo Z HP 140T (vertical) Percurso [mm] m—— Fix0 Y HP 140T (horizontal) Percurso [mm]
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DIMENSOES
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W.A.S./W.A.S.2

WEISS APPLICATION SOFTWARE

Além das funcdes basicas para o comissionamento de eixos individuais,

o W.A.S. — WEISS Application Software — possibilita um comissionamento

rapido de sistemas completos multieixo. Para a parametrizagédo do CLP,
conecte o PC Windows através da Ethernet.

- Todas as posicoes e velocidades
livremente programaveis

- Selecéo livre de idioma

- Acesso facil aos parametros do eixo

Possibilidades de diagnoéstico,
manutencao remota

Entradas e saidas forcadas
(por ex., para comissionamento)

Possibilidade de definigdo de cames légicos

- Historico de erros

COMUNICAGAO

|/O digital (entradas e saidas de 24 V)
Profibus-DP
EtherNet/IP (Rockwell)

- PROFINET (somente W.A.S.2)
EtherCAT (somente W.A.S.2)

- Outros sob consulta

MONTAGEM E CONEXAOQ

Plug & Play
Pacote de controle pré-parametrizado
- Componentes adaptados uns aos outros

- Grande flexibilidade em relagdo a comprimentos de cabo
e interfaces

SEGURANCA E SERVIGO DE ASSISTENCIA TECNICA

- Safe Torque Off integrado
- Safe Motion sob solicitagao

- Servico de assisténcia técnica no mundo todo/
aprovacdo UL completa

Funcdes abrangentes de seguranca e monitoramento

Dados elétricos HP 0070T / HP 0140T HP 0070T / HP 0140T
Rede de alimentacao 230V 400 v
Alimentacao de 24V 2,4 A 2,4 A
Poténcia de conexao max. 1,84 kVA 3.1 kVA
;-VI::it)i(a:fe pstalgcad 120 x 257 x 300 mm 120 x 257 x 300 mm

* medidas de instalaca@o da versao mais compacta, dependendo da tens@o de alimentacao e do fabricante do controlador

Exemplo sistema multieixo

Ethernet Powerlink

para outros eixos
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DIMENSIONAMENTO DA MAQUINA DO MANIPULADOR

Enviar por e mail para info@weiss-brasil.com ou simplesmente preencher o formulario online em: www.weiss-international.com

O Pedido [ Orcamento

Prezado(a) cliente,
muito obrigado pelo seu interesse em nossos manipuladores. Para projetar o seu sistema da melhor maneira possivel
para a sua aplicacao, pedimos que vocé responda as seguintes perguntas:

Eixo individual
Quantidade de eixos HN: Quantidade de eixos HG: Quantidade de eixos HL:

" FH o
e = Q’ I O sem freio (horizontal)
o 01 freio (vertical)

Curso: mm Curso: mm Curso: mm [ 2 freios (vertical)

=5
F.:_

Sistema de eixos

Quantidade de manipuladores HP: Quantidade de portais lineares: Quantidade de mesas cruzadas:
K N P o=
Curso Y: mm Curso Y: mm Curso Y: mm
Curso Z: mm Curso Z: mm Curso Z: mm
Quantidade de manipuladores Quantidade de manipuladores Quantidade de manipuladores
3 eixos: de pértico: 3 eixos:
ﬂ‘:# ) - g
Curso X: mm Curso X: mm Curso X: mm
Curso Y: mm Curso V: mm Curso Y: mm
Curso Z: mm Curso Z: mm Curso Z: mm
Célculo do ciclo Eixo Curso Tempo Componentes elétricos
Carga util: BlU]O]aE [ Pacote de controle WEISS
_ (kg) Amplificador, software W.A.S.

1
z Comprimentos de cabo: [(15m [J10m [J15m [20m [J25m
4 Interface ao CLP do cliente
5 [ Profibus DP*
j O1/0 digital
. [J PROFINET (somente W.A.S.2)
*A = eixo d~e ; [J EtherCAT (somente W.A.S.2)
rotagao " O EtherNet/IP (Rockwell)
Acessorios O
Sistema de medicao O incremental [ absoluto (até curso de 1000 mm))
Lubrificacao O automéatica [ manual
Accessori HP Tensao de alimentacao
[ 1 vélvula pneumética [ 2 vélvulas pneuméticas 01 0u3x208...230 V ~ 50/60 Hz
[J Conector de ferramentas [ com freio (HP 70) 03 x400...480 V ~ 50/60 Hz (medidas de instalacado maiores)
Para perguntas técnicas
Empresa: Data de entrega desejada:
Nome: Tel: Fax:
Pals: e-Mail:

163





